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1 Toleranz-Definitionen Transponder-System

Damit das Transpondersystem keine offensichtlich ungenauen Transponder in die Po-

sitionsberechnung einbringt, gibt es unterschiedliche Filter, die durchlaufen werden 

müssen, bevor die errechnete Position in die Odometrie einfließt. Kontrolliert wird:

- Passt die neu errechnete Position zur Odometrie in Bezug auf die Winkeldifferenz 

nach gefahrenen Metern?

- Passt die neu errechnete Position zur Odometrie in Bezug auf die Querabwei-

chung nach gefahrenen Metern?

- Passt die neu errechnete Position zur Odometrie in Bezug auf die Längsabwei-

chung nach gefahrenen Metern?

gefahrene Meter [m] Winkeltoleranz [ o ] Querrichtungstoleranz [m] Längstoleranz [m]

1 6 0,2 0,2

2 7 0,3 0,3

3 8 0,4 0,4

4 10 0,5 0,5

5 12 1 1

6 15 2 2

7 180 5 5

8 180 10 10

9 180 10k 10k

10 180 10k 10k

11 180 10k 10k

12 180 10k 10k

13 180 10k 10k

14 180 10k 10k

15 180 10k 10k

16 180 10k 10k

Tabelle 1 Winkel-, Querrichtungs- und Längstoleranz in Abhängigkeit von den 

gefahrenen Metern



Fehler- und Statuscodes HG 73650-A
2 Fehler- und Statuscodes

2.1 Fahrzeugfehler

2.2 Fehler Automatikfahrt 

Code 

(bitcodiert)
Anzeige Beschreibung

0x01 Genauigkeit Genauigkeit der Position reicht nicht aus

0x02 Abweichung Abweichung von der Sollposition ist zu groß (abhängig vom Fahr-
zeugtyp)

0x04 Nicht benutzt 

0x08 Nicht benutzt

0x10 Nicht benutzt

0x20 Fahrzeug Fehler Fahrzeug ist nicht bereit für Automatikfahrt (nur CAN Daimler)

0x40 Nothalt Nothalt

0x80 Paramet. Fehler Parameter, Segmentliste oder Transponderliste defekt oder nicht 
initialisiert

Tabelle 2 Fehlercodes - Fahrzeugfehler 

Code

(bitcodiert)
Anzeige Beschreibung

0x00000001 Startfreigabe Wird bei manueller Anforderung der Automatikfahrt gesetzt

0x00000002 Ende erreicht Segmentende erreicht

0x00000004 Genauigkeit Positionsgenauigkeit zu gering

0x00000008 Nothalt aktiv Nothalt wurde ausgelöst

0x00000010 Gyro Gyro wird nicht empfangen oder meldet Fehler

0x00000020 Empf. Leitrech. Keine Segmentliste von Fahrzeugsteuerung empfangen

0x00000040 Laserscanner Peilung mit dem Laserscanner

0x00000080 Empfang Sensor Keine Positionen vom externen Positionssensor 
empfangen(wenn keine Transponder für die Positionsbe-
stimmung verwendet werden)

0x00000100 Abweichung Abweichung von der Sollposition ist zu groß

0x00000200 Lenkservo Fehler Lenkservo

0x00000400 Plausibilitaet Fehler Plausibilität (falsche Richtung auf dem Segment oder 
konstante Position bei Geschwindigkeit ungleich 0) 

0x00000800 Frei 0x00000800 Nicht benutzt

0x00001000 Frei 0x00001000 Nicht benutzt

0x00002000 Frei 0x00002000 Nicht benutzt

0x00004000 CAN Bus CAN Bus Kommunikation gestört

Tabelle 3 Fehlercodes - Fehler Automatikfahrt (Abschnitt 1 von 2)
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 6



Fehler- und Statuscodes HG 73650-A
2.3 Fehler Anforderung

0x00008000 Segmentliste Fehler in den übergebenen Segmenten

0x00010000 Anforderung Automatikfahrt nicht angefordert

0x00020000 Frei 0x00020000 Nicht benutzt

0x00040000 Frei 0x00040000 Nicht benutzt

0x00080000 Frei 0x00080000 Nicht benutzt

0x00100000 Frei 0x00100000 Nicht benutzt

0x00200000 Knickwinkel Fehler Knickwinkel

0x00400000 Freig.Fernsteu. Nicht benutzt (sonst Freigabe Fernsteuerung)

0x00800000 Freig.Automatik Nicht benutzt (sonst Anforderung Automatikfahrt)

0x01000000 Lenkwinkel Lenkwinkelüberwachung

0x02000000 Profibus Keine Verbindung zum Profibus

0x04000000 LAN Keine Verbindung zum Ethernet

0x08000000 Laser Götting Laserscanner meldet Fehler

Bit Anzeige Beschreibung

0x01 Sp/AccGeschw. 
Genau.

Geschwindigkeit zu groß oder Genauigkeit zu gering für 
Anforderung der Automatikfahrt

0x02 No SegSegment-
nummer

Übergebene Segmentnummer ist zu groß

0x04 Seg OKSeg. nicht 
OK

Segment passt nicht zur Position oder hat weniger als vier 
Punkte

0x08 Angle /Abstand Winkelfehler zu groß oder Abstandsfehler zu groß für 
Anforderung der Automatikfahrt

0x10 CAN CAN Bus lässt sich nicht auf autonom schalten (nur CAN 
Daimler)

Tabelle 4 Fehlercodes - Fehler Anforderung

Code

(bitcodiert)
Anzeige Beschreibung

Tabelle 3 Fehlercodes - Fehler Automatikfahrt (Abschnitt 2 von 2)
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2.4 Nothalt

Code

(bitcodiert)
Beschreibung

0x0001 Geschwindigkeitsüberschreitung / Fahrzeug stoppt nicht

0x0002 Nothalt über Fernsteuerungsprotokoll empfangen

0x0004 Lenkservo ist nicht bereit

0x0008 Bei Kamerafahrt: 15 cm keine Spur erkannt / sonst Höchstgeschwindigkeitsüber-
wachung

0x0010 Geschwindigkeitsüberwachung (über Einzelinkrementalgeber)

0x0020 CAN Verbindung zur Kamera ausgefallen

0x0040 Nothalt über Ballettprotokoll empfangen

0x0080 Nothalt über Konvoiprotokoll empfangen

0x0100 Abstand bei Konvoi kleiner 1 Meter

0x0200 Nothalt über CAN Fernsteuerung empfangen

0x0400 Positionsdifferenz in X-Richtung zwischen Primär- und Sekundärodometrie zu groß

0x0800 Positionsdifferenz in Y-Richtung zwischen Primär- und Sekundärodometrie zu groß

0x1000 CAN Verbindung zum Gyro ausgefallen

0x2000 Verbindung zwischen Konvoiteilnehmern verloren

0x4000 Frei

0x8000 Nothalt-Eingang (Fahrzeugoptions-abhängig)

Tabelle 5 Fehlercodes - Nothalt 
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2.5 Antennenstatus

Code

(bitcodiert)
Beschreibung

0x0001 Code Decoder Hardware fehlerhaft

0x0002 Transpondercode mit Paritätsfehler oder flaschem Hi Nibble empfangen

0x0004 Wird gesetzt, falls TRANS_IN_FIELD gesetzt wurde, aber keine Codes gelesen wer-
den

0x0008 I²C-Bus AD-Wandler nicht addressierbar

0x0010 Parameter E²Prom nicht adressierbar

0x0020 Parametersatz nicht mehr sicher

0x0040 I²C-Bus Potis nicht adressierbar

0x0080 Sendeoszillator oder Empfangsoszillator nicht auf eingestellter Frequenz

0x0100 Kann die genaue Transponderposition aufgrund von falschen Leseabständen oder 
z. B. Armierungen im Boden nicht exakt bestimmt werden, so wird ein Schätzwert mit 
der Genauigkeit von ±19 mm bestimmt und dieses Bit gesetzt

0x0200 Transponder wird detektiert

0x0400 Code fehlerfrei decodiert

0x0800 Der Transponder befindet sich auf der Seite -X

0x1000 Transponder hat Antennenmitte gequert

Tabelle 6 Fehlercodes - Antennenstatus 
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2.6 Statusbyte

Bit
Code

(bitcodiert)
Bedeutung

0 0x01 Transponderantenne Online

1 0x02 Gyro Online

2 0x04 nicht benutzt

3 0x08 nicht benutzt

4-7 0xF0 - 0x00
Gefahrene Strecke seit letztem Transponder mit 
Angabe der Genauigkeit der Positionsberechnung 
(siehe Tabelle 8 unten)

Tabelle 7 Fehlercodes - Statusbyte

Code
Code

(bitcodiert)
Beschreibung Genauigkeit [m]

15 0xF0 weniger als 1 m seit letztem Transponder gefahren 0,01

14 0xE0 weniger als 2 m seit letztem Transponder gefahren 0,02

13 0xD0 weniger als 3 m seit letztem Transponder gefahren 0,03

12 0xC0 weniger als 4 m seit letztem Transponder gefahren 0,05

11 0xB0 weniger als 5 m seit letztem Transponder gefahren 0,07

10 0xA0 weniger als 6 m seit letztem Transponder gefahren 0,1

9 0x90 weniger als 7 m seit letztem Transponder gefahren 0,2

8 0x80 weniger als 8 m seit letztem Transponder gefahren 0,3

7 0x70 weniger als 9 m seit letztem Transponder gefahren 0,5

6 0x60 weniger als 10 m seit letztem Transponder gefahren 0,7

5 0x50 weniger als 11 m seit letztem Transponder gefahren 1

4 0x40 weniger als 12 m seit letztem Transponder gefahren 2

3 0x30 weniger als 13 m seit letztem Transponder gefahren
oder Y-Differenz zwischen den Odometrien zu groß

3

2 0x20 weniger als 14 m seit letztem Transponder gefahren
oder X-Differenz zwischen den Odometrien zu groß 

5

1 0x10 weniger als 15 m seit letztem Transponder gefahren
oder Winkeldifferenz zwischen den Odometrien zu groß

7

0 0x00 15 m oder mehr ohne Transponder gefahren
oder Gyrofehler 

10

Tabelle 8  Statusbyte Bit 4 bis 7: Codierung der gefahrenen Strecke seit letztem 

Transponder mit Angabe der Genauigkeit der Position 
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3 Datalogging: Konfigurierbare Parameter

In der Doumentation zu den Grundlagen und der Software wird beschrieben, dass die 

Parameter, die beim Debugging ausgegeben werden, konfiguriert werden können 

(Menü Parameters Navigation > Datalogging). Im Folgenden finden Sie die Auflistung 

der möglichen Parameter.

Taste Name Beschreibung

1 Ist-Position Actual Angle Ist-Fahrzeugwinkel [ o ]

Actual Pos X Ist-Position, X-Komponente [m]

Actual Pos Y Ist-Position, Y-Komponente [m]

Actual Speed Ist-Geschwindigkeit [m/s]

2 Soll-Position Target Angle Soll-Fahrzeugwinkel [ o ]

Target Pos X Soll-Position, X-Komponente [m]

Target Pos Y Soll-Position, Y-Komponente [m]

Target Speed Soll-Geschwindigkeit [m/s]

3 Achsposition Actual Front Axle X Position der Vorderachse, X-Komponente [m]

Actual Front Axle Y Position der Vorderachse, Y-Komponente [m]

Actual Rear Axle X Position der um die Symmetrieachse gespiegelten 
Vorderachse, X-Komponente [m]

Actual Rear Axle Y Position der um die Symmetrieachse gespiegelten 
Vorderachse, Y-Komponente [m]

4 Hilfsposition List [0] Aktuelle Segmentnummer

I Pos Aktuell Index der aktuellen Position im Stützpunktspeicher

I Pos Ende Index des Endes des Stützpunkspeichers

Feld Pos Feld 0 oder 1 der Regression

Status P Status der Regression

Abtastpunkt P Abtastpunkt der Regression

Gewicht P Gewichtung der Regression

Pos W Winkel der Regression

Pos X Position in X-Richtung der Regression

Pos Y Position in Y-Richtung der Regression

Ende Buffer_Seg_Nr Segmentnummer am Ende des Stützpunkt-
speichers

Ende 
Buffer_Punkt_Nr

Stützpunktnummer am Ende des Stützpunkt-
speichers

Ende Buffer Marke Marke am Ende des Stützpunktspeichers

Ende Buffer Speed Geschwindigkeit am aktuellen Stützpunkt des 
Stützpunktspeichers

Pos Buffer Attribut Attribut am aktuellen Stützpunkt des Stützpunkt-
speichers

Tabelle 9 Parameters Navigation > Datalogging (Abschnitt 1 von 11)
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Pos Buffer Seg Nr Segmentnummer am aktuellen Stützpunkt des 
Stützpunktspeichers

Pos Buffer Punkt Nr Punktnummer am aktuellen Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer Marke Marke am aktuellen Stützpunkt des Stützpunkt-
speichers

Pos Buffer X0 X-Position am aktuellen Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer X1 X-Position am nächsten Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer X2 X-Position am übernächsten Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer X3 X-Position am 3. Stützpunkt des Stützpunkt-
speichers

Pos Buffer Y0 Y-Position am aktuellen Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer Y1 Y-Position am nächsten Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer Y2 Y-Position am übernächsten Stützpunkt des Stütz-
punktspeichers

Pos Buffer Y3 Y-Position am 3. Stützpunkt des Stützpunkt-
speichers

RegA X0 Stützpunkt 0 der Regression A, X-Komponente [m]

RegA Y0 Stützpunkt 0 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegA X1 Stützpunkt 1 der Regression A, X-Komponente [m]

RegA Y1 Stützpunkt 1 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegA X2 Stützpunkt 2 der Regression A, X-Komponente [m]

RegA Y2 Stützpunkt 2 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegA X3 Stützpunkt 3 der Regression A, X-Komponente [m]

RegA Y3 Stützpunkt 3 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegB X0 Stützpunkt 0 der Regression A, X-Komponente [m]

RegB Y0 Stützpunkt 0 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegB X1 Stützpunkt 1 der Regression A, X-Komponente [m]

RegB Y1 Stützpunkt 1 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegB X2 Stützpunkt 2 der Regression A, X-Komponente [m]

RegB Y2 Stützpunkt 2 der Regression A, Y-Komponente [m]

RegB X3 Stützpunkt 3 der Regression A, X-Komponente [m]

RegB Y3 Stützpunkt 3 der Regression A, Y-Komponente [m]

b0_AX Offset X-Regression A

b1_AX Linearer Term der X-Regression A

Taste Name Beschreibung

Tabelle 9 Parameters Navigation > Datalogging (Abschnitt 2 von 11)
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
b2_AX Quadratischer Term der X-Regression A

b0_AY Offset Y-Regression A

b1_AY Linearer Term der Y-Regression A

b2_AY Quadratischer Term der Y-Regression A

b0_BX Offset X-Regression B

b1_BX Linearer Term der X-Regression B 

b2_BX Quadratischer Term der X-Regression B

b0_BY Offset Y-Regression B

b1_BY Linearer Term der Y-Regression A

b2_BY Quadratischer Term der Y-Regression B

5 Zielposition Target Front X Punkt, auf den das gelenkte Rad zeigt; X-Kom-
ponente [m]

Target Front Y Punkt, auf den das gelenkte Rad zeigt; Y-Kom-
ponente [m]

Target Front X Wheel Punkt, auf den das seitlich verschobene gelenkte 
Rad zeigt; X-Komponente [m]

Target Front Y Wheel Punkt, auf den das seitlich verschobene gelenkte 
Rad zeigt; Y-Komponente [m]

Target Rear X Punkt, auf den das gespiegelte Rad zeigt; X-Kom-
ponente [m]

Target Rear Y Punkt, auf den das gespiegelte Rad zeigt; Y-Kom-
ponente [m]

6 Abweichungen Fehler Winkel Winkelfehler des Fahrzeugs [ o ]

Fehler Quer Seitlicher Versatz [m]

Fehler Geschw Fehler der Geschwindigkeit [m/s]

Fehler Lenkwinkel Fehler des Lenkwinkels  [ o ]

Fehler Vorderachse Seitlicher Versatz der Vorderachse [m]

Fehler 
Vorderachse_R

Seitlicher Versatz der gespiegelten Vorderachse 
[m]

7 Fehler Fahrzeug Bereit     
Fehler

Fehler, die den Aufruf der automatischen Fahrt 
verhindern

Auto Fahrt Stoppen Fehler, die zum Halt während der automatischen 
Fahrt führen

Notaus Fehlernummer  des Notaus

Geschw. Limit aktuelles Geschwindigkeitslimit

8 Lenkwinkel Lenkwinkel Soll Soll-Lenkwinkel [ o ]

Lenkwinkel Ist Ist-Lenkwinkel [ o ]

Begr. Anfahr W. Begrenzung des Anfahrwinkels

Lenkwinkel Hinten Hinterer Lenkwinkel des Fahrzeugs

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Lenkwinkel Div v Abweichung zwischen Solllenkwinkel vor der Zeit, 
die im Parameter Time Forward eingetragen ist 
und dem aktuellen Ist-Lenkwinkel (Lenkwinkelvor-
steuerung)

Fehler Lenkservo Fehlernummer des Lenkservo

9 Stützpunkt Index_Pos Nummer des aktuellen Stützpunkts im Segment

Abtastpunkt Abtastpunkt der Regression

Attribut_Aktuell Aktuelles Attribut

Zeiger Zeiger auf das aktuelle Segment

Zustand Bahn Zustand der Regression auf der Bahn

Status Offset Zustand der Offset Statemachine:
0 KEIN_OFFSET_AKTIV
1 OFFSET_RECHTS_AUFBAUEN
2 OFFSET_RECHTS_AUFGEBAUT
3 OFFSET_RECHTS_ABBAUEN
4 OFFSET_LINKS_AUFBAUEN
5 OFFSET_LINKS_AUFGEBAUT
6 OFFSET_LINKS_ABBAUEN

Offset Offset Größe des Offsets

Punkt Offset aktueller Stützpunkt des Offsetsegments

A Segmente Rx Rx Segment 0 Empfangenes Segment 0

Rx Segment 1 Empfangenes Segment 1

Rx Segment 2 Empfangenes Segment 2

Rx Segment 3 Empfangenes Segment 3

Rx Segment 4 Empfangenes Segment 4

Rx Segment 5 Empfangenes Segment 5

Rx Segment 6 Empfangenes Segment 6

Rx Segment 6 Empfangenes Segment 7

Tx Segment 0 Gesendetes Segment 0 (aktuelles Segment)

Tx Segment 1 Gesendetes Segment 1 (nächstes Segment)

Tx Segment 2 Gesendetes Segment 2 (übernächstes Segment)

Tx Segment 3 Gesendetes Segment 3

Tx Segment 4 Gesendetes Segment 4

Tx Segment 5 Gesendetes Segment 5

Tx Segment 6 Gesendetes Segment 6

Tx Segment 7 Gesendetes Segment 7

B Voraussteue-
rung

I Pos Vorsteuerung Index der Vorsteuerung im Stützpunktspeicher

Feld v Feld 0 oder 1 der Regression

Status Reg v Status der Regression der Vorsteuerung

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Abtastpunkt V Abtastpunkt der Regression der Vorsteuerung

Reg_Vor X00 Regression 0 Punkt 0 in X-Richtung

Reg_Vor X01 Regression 0 Punkt 1 in X-Richtung

Reg_Vor X02 Regression 0 Punkt 2 in X-Richtung

Reg_Vor X10 Regression 1 Punkt 0 in X-Richtung

Reg_Vor X11 Regression 1 Punkt 1 in X-Richtung

Reg_Vor X12 Regression 1 Punkt 2 in X-Richtung

Reg_Vor Y00 Regression 0 Punkt 0 in Y-Richtung

Reg_Vor Y01 Regression 0 Punkt 1 in Y-Richtung

Reg_Vor Y02 Regression 0 Punkt 2 in Y-Richtung

Reg_Vor Y10 Regression 1 Punkt 0 in Y-Richtung

Reg_Vor Y11 Regression 1 Punkt 1 in Y-Richtung

Reg_Vor Y12 Regression 1 Punkt 2 in Y-Richtung

Auslastung Uni Systemauslastung durch 50 ms Timer in 1/1000

Auslastung Se Systemauslastung durch 5 ms Timer in 1/1000

C Richtung Richtung Richtung des Segments
 1 vorwärts
-1 rückwärts

Invers Fahren Richtung des Fahrzeugs
0 vorwärts
1 rückwärts

D Genauigkeit Genaugkeit Sensor Genauigkeit des Positionssensors

E Messungen 
BR

Zustand Messung 0 Warte auf Start der Messung
1 Messung läuft
2 Messung auswerten

WegRechts Weg des rechten Rades [m}

WegLinks Weg des linken Rades [m]

DifProzent Fehler zwischen rechtem und linkem Rad bezogen 
auf das mittlere Rad: (Rechtes + Linkes) / 2

DifProzentlänge Gemessene Länge zur theoretischen Länge

ZustandKorrektur Variable zum Tracen

to2 Attribut 1 der Transpondertabelle des von der 
Transponderantenne 2 gelesenen Transponders

to2dif Aktuell gelesene Abweichung des von der 
Transponderantenne 2 gelesenen Transponders 
abzüglich to2

to2Kp Attribut 2 der Transpondertabelle des von der 
Transponderantenne 2 gelesenen Transponders

to2lim Attribut 3 der Transpondertabelle des von der 
Transponderantenne 2 gelesenen Transponders

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Korrekturwinkel Durch die Transpondermessung ermittelter Kor-
rekturwinkel

OffsetTransponder Durch die Transpondermessung ermittelter Offset

OffsetHexschalter Am Display einstellbarer Wert zur seitlichen Kor-
rektur beim rückwärts Schieben eines nicht 
gelenkten Trailers

OffsetAuflieger_X Korrekturvektor des Aufliegers bestehend aus Off-
setTransponder und OffsetHexschalter in X-Rich-
tung

OffsetAuflieger_Y Korrekturvektor des Aufliegers bestehend aus Off-
setTransponder und OffsetHexschalter in Y-Rich-
tung

F Fahrzeug 
Abh.1

siehe Referenz-Handbuch

G Segmentsuche Punkt_Distance Entfernung zwischen der aktuellen Position und 
dem nächstgelegenen Stützpunkt des zuletzt 
durchsuchten Segments

Fehler_Anforderung Fehler bei der Anforderung des zuletzt durchsuch-
ten Segements

Seg.SucheErg. 0 1. gefundenes Segment

Suche.Fehler 0 Fehler beim Aufruf des 1. Segments

Seg.SucheErg. 1 2. gefundenes Segment

Suche.Fehler 1 Fehler beim Aufruf des 2. Segments

Seg.SucheErg. 2 3. gefundenes Segment

Suche.Fehler 2 Fehler beim Aufruf des 3. Segments

Seg.SucheErg. 3 4. gefundenes Segment

Suche.Fehler 3 Fehler beim Aufruf des 4. Segments

Seg.SucheErg. 4 5. gefundenes Segment

Suche.Fehler 4 Fehler beim Aufruf des 5. Segments

Seg.SucheErg. 5 6. gefundenes Segment

Suche.Fehler 5 Fehler beim Aufruf des 6. Segments

Seg.SucheErg. 6 7. gefundenes Segment

Suche.Fehler 6 Fehler beim Aufruf des 7. Segments

Seg.SucheErg. 7 8. gefundenes Segment

Suche.Fehler 7 Fehler beim Aufruf des 8. Segments

Seg.SucheErg. 8 9. gefundenes Segment

Suche.Fehler 8 Fehler beim Aufruf des 9. Segments

Seg.SucheErg. 9 10. gefundenes Segment

Suche.Fehler 9 Fehler beim Aufruf des 10. Segments

H Inkremente Inkremente Links Inkremente der letzten 50 ms vom linken Rad

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Inkremente Recht Inkremente der letzten 50 ms vom rechten Rad

Summe Ink. Links Summe der Inkremente des linken Rades

Summe Ink. Rechts Summe der Inkremente des rechte Rades

Weg Links Weg der letzten 50ms des linken Rades [m]

Weg Rechts Weg der letzten 50ms des rechten Rades [m]

Summe Weg Links Summe des Weges des linken Rades [m]

Summe Weg Rechts Summe des Weges des rechten Rades [m]

Weg pro ink. Links von jedem Inkrement zurückgelegter Weg

Weg pro ink. Rechts von jedem Inkrement zurückgelegter Weg

Zustand Ink. Zustand der Inkrementvermessung:
1 Initialisierung
2 Messwert nehmen (Transponder Einzelmes-
sung)
3 Toleranz des rechten und linken Rades OK
4 Gleichlauftoleranz OK
5 gemessene Werte werden verwendet

I Odometrie 1 Winkel 1 Winkel der Odometrie für Antenne 1 seit dem 

letzten Transponder [ o ]

X Pos 1 X-Position der Odometrie für Antenne 1 seit dem 
letzten Transponder [m]

Y Pos 1 Y-Position der Odometrie für Antenne 1 seit dem 
letzten Transponder [m]

Weg 1 Zurückgelegter Weg der Odometrie für Antenne 1 
seit dem letzten Transponder [m]

J Odometrie 2
(nicht in Benut-
zung)

Winkel 2 Winkel der Odometrie für Antenne 2 seit dem 

letzten Transponder [ o ]

X Pos 2 X-Position der Odometrie für Antenne 2 seit dem 
letzten Transponder [m]

Y Pos 2 Y-Position der Odometrie für Antenne 2 seit dem 
letzten Transponder [m]

Weg 2 Zurückgelegter Weg der Odometrie für Antenne 2 
seit dem letzten Transponder [m]

K Odometrie 1
Rechnung

Winkel 1R Winkel der Odometrie für Antenne 1 zwischen 

dem letzten und dem vorletzten Transponder [ o ]

X Pos 1R X-Position der Odometrie für Antenne 1 zwischen 
dem letzten und dem vorletzten Transponder [m]

Y Pos 1R Y-Position der Odometrie für Antenne 1 zwischen 
dem letzten und dem vorletzten Transponder [m]

Weg 1R Zurückgelegter Weg der Odometrie für Antenne 1 
zwischen dem letzten und dem vorletzten 
Transponder [m]

Taste Name Beschreibung

Tabelle 9 Parameters Navigation > Datalogging (Abschnitt 7 von 11)
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 17



Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
L Sick Peilung Sick_Winkel Winkel zur Marke, die vom Sick Scanner erfasst 
wurde

Sick_Entfernung Entfernung zur Marke, die vom Sick Scanner 
erfasst wurde

Remission Empfnagsstärke der Marke

Alter Sick Datenalter der Werte vom Sick Scanner

M Odometrie 
Lenkung

Winkel L Winkel der Lenkwinkel - Odometrie [ o ]

X Pos L X-Position der Lenkwinkel - Odometrie [m]

Y Pos L Y-Position der Lenkwinkel - Odometrie [m]

Weg L Weg der Lenkwinkel - Odometrie [m]

N Transponder-
Antenne 1

Status 1 Status der Transponderantenne 1

Code 1 zuletzt gelesener Transpondercode der Antenne 1

Abweichung 1 Lage des Transponders quer zur Fahrtrichtung 
unter der Antenne

Spannung 1 vom Transponder in Antenne 1 erzeugte Summen-
spannung (gut ab einem Wert von ca. 400)

Trans X 1 Position des Transponders in X-Richtung [m]
Diese Position wird über den Code aus dem 
Transponder geladen

Trans Y 1 Position des Transponders in Y-Richtung [m]
Diese Position wird über den Code aus dem 
Transponder geladen

O Sick Positions-
berechnung

Genauigkeit_Sick Positionsgenauigkeit der Positionen, die durch den 
Sick Scanner ermittelt wurden inklusive der ohne 
Stützung gefahrenen Strecke

Genauigkeit_Filter Genauigkeit des Filters, der den Einfluss der Sick-
Positionen in die Odometrie regelt

TeleSickposQualy Genauigkeit, die im Telegramm Sickpos 
angegeben wurde

Winkel Laser Ausrichtung des Fahrzeugs laut Sickpos

Pos X Laser X-Position des Fahrzeugs laut Sickpos

Pos Y Laser Y-Position des Fahrzeugs laut Sickpos

P Vorausset-
zungen

Code 1 OK Von der Antenne gelesener Transpondercode 
konnte einem Transponder aus der Transponder-
liste zugeordnet werden

Int1 Counter zählt die Anzahl der Posipulse von Antenne 1

Calc Counter zählt die ausgeführten Berechnungen

Ant Int 1 signalisiert einen noch nicht abgearbeiteten 
Posipuls

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
RechX 1 Messung der Odometrie mit allen Offsets zwi-
schen dem letzten und vorletzten Transponder in 
X-Richtung

RechY 1 Messung der Odometrie mit allen Offsets zwi-
schen dem letzten und vorletzten Transponder in 
Y-Richtung

TR Abstand 1 Abstand zwischen dem letzten und vorletzten 
Transponder der Transpondertabelle

ONS Abstand 1 Abstand zwischen dem letzten und vorletzten 
Transponder der Odometrie der Antenne 1

Erg Winkel 1 Winkel der letzten Berechnung [ o ]

Erg X 1 X-Position der letzten Berechnung

Erg Y 1 Y-Position der letzten Berechnung

System Time Systemzeit, wird alle 50 ms um 1 erhöht

Q Genauigkeiten Auswertung bitcodiert; zeigt die Art der letzten Rechnung an
0x10 Einzelauswertung Antenne 1
0x20 Einzelauswertung Antenne 2
0x40 Doppelauswertung Antenne 1
0x80 Doppelauswertung Antenne 2

Fehler W Winkelfehler zwischen Odometrie und Berech-

nung [ o ]

Fehler X Positionsfehler in X-Richtung zwischen Odometrie 
und Berechnung [m]

Fehler Y Positionsfehler in Y-Richtung zwischen Odometrie 
und Berechnung [m]

Fehler Q Positionsfehler in Querrichtung zwischen Odome-
trie und Berechnung [m]

Fehler L Positionsfehler in Längsrichtung zwischen Odo-
metrie und Berechnung [m]

Genauigkeit Weg seit letzter Berechnung
15 weniger als 1 Meter
  1 weniger als 15 Meter
  0 mehr als 15 Meter

FehlerWeg Weg seit letzter guter Berechnung

R Gyro Winkel Gyro vom Gyro ausgegebener Winkel [ o ]

Offset Gyro Winkeloffset zur Kompensation des Drifts im Stand 

[ o ]

Bewegung zeigt an, ob sich das Fahrzeug bewegt

S Gewichtungen Guete Messung Güte der letzten Positionsberechnung

Guete Position Güte der aktuellen Position

Taste Name Beschreibung
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
Gewichtung Gewichtung mit der die letzte Positionsberech-
nung in die Odometrie eingeht

Guete Pos Weg Güte der Odometrie vor der Positionsberechung

T PMD Ausgabe Abstand_PMD Abstand von der Kamera zur Kante

Winkel_PMD Winkel in Fahrtrichtung zwischen Kamera und 
Kante

Guete1_PMD Güte 1

Guete2_PMD Güte 2

Counter_PMD Zähler der gefundenen Kanten

U Odometrie Winkel Fahrzeugwinkel [ o ]

X Pos Fahrzeug X-Position [m]

Y Pos Fahrzeug Y-Position [m]

Weg gefahrener Weg seit letztem guten Transponder

V Sky Trax Code 1 Code der ersten Marke

Pix1X X-Position der 1. Marke in Pixeln auf der Kamera

Pix1Y Y-Position der 1. Marke in Pixeln auf der Kamera

Winkel1 Winkel der 1. Marke in Pixeln auf der Kamera

Size1X X-Größe der 1. Marke in Pixeln auf der Kamera

Size1Y Y-Größe der 1. Marke in Pixeln auf der Kamera

Code 2 Code der 2. Marke auf der Kamera

Pix2X X-Position der 2. Marke in Pixeln auf der Kamera

Pix2Y Y-Position der 2. Marke in Pixeln auf der Kamera

Winkel2 Winkel der 2. Marke in Pixeln auf der Kamera

Size2X X-Größe der 2. Marke in Pixeln auf der Kamera

Size2Y Y-Größe der 2. Marke in Pixeln auf der Kamera

Pos1X X-Position der 1. Marke auf der Kamera [m]

Pos1Y Y-Position der 1. Marke auf der Kamera [m]

Pos2X X-Position der 2. Marke auf der Kamera [m]

Pos2Y Y-Position der 2. Marke iauf der Kamera [m]

Pos12X Positionsdifferenz zwischen Marke 1 und 2 in X-
Richtung laut Messung

Pos 12Y Positionsdifferenz zwischen Marke 1 und 2 in Y-
Richtung laut Messung

Tab1X Positionsdifferenz zwischen Marke 1 und 2 in X-
Richtung laut Markentabelle

Tab1Y Positionsdifferenz zwischen Marke 1 und 2 in Y-
Richtung laut Markentabelle

TabWinkel1 Winkeloffset der Marke 1 aus Markentabelle
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Datalogging: Konfigurierbare Parameter HG 73650-A
TabSize1X Größe/Skalierung der Marke 1 aus der Marken-
Tabelle in X-Richtung

TabSize1Y Größe/Skalierung der Marke 1 aus der Marken-
Tabelle in Y-Richtung

Tab2X X-Position der zweiten Marke aus Markentabelle

Tab2Y Y-Position der zweiten Marke aus Markentabelle

TabWinkel2 Winkeloffset der Marke 1 aus Markentabelle

TabSize2X Größe/Skalierung der Marke 2 aus der Marken-
Tabelle in X-Richtung

TabSize2Y Größe/Skalierung der Marke 2 aus der Marken-
Tabelle in Y-Richtung

Tab12X Differenz zwischen beiden Marken in X-Richtung 
aus Markentabelle

Tab12Y Differenz zwischen beiden Marken in Y-Richtung 
aus Markentabelle

Dist12 Distanz zwischen beiden Marken aus der Mes-
sung

TabDist12 Distanz zwischen beiden Marken aus der Marken-
Tabelle

Winkel12 Messwinkel zwischen beiden Marken

TabWinkel12 Winkel zwischen beiden Marken aus Marken-
Tabelle

DifWinkel Differenz zwischen Winkel12 und TabWinkel12

Winkel Ergebnis der Berechnung: Winkel des Fahrzeugs

PosX Ergebnis der Berechnung: X-Position des Fahr-
zeugs

PosY Ergebnis der Berechnung: Y-Position des Fahr-
zeugs

Counter Anzahl der durchgeführten Sky-Trax Berech-
nungen; Modulo 16 Bit

Char Counter Anzahl der empfangenen Zeichen; Modulo 16 Bit

W fahrend loggen Aufzeichnen nur wenn Fahrzeug fährt
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Attribute HG 73650-A
4 Attribute

Für eine Einleitung zu Attributen siehe Grundlagen- und Software-Beschreibung.

Code

(bitcodiert)
Beschreibung Funktion

0x00000001 ATTRIBUT_START Muss am ersten Stützpunkt gesetzt sein, damit der 
Bahnregler den Segmentbeginn richtig erkennt

0x00000002 ATTRIBUT_ENDE Muss am letzten Stützpunkt gesetzt sein, damit der 
Bahnregler das Segmentende richtig erkennt

0x00000004 ATTRIBUT_BLINKEN_RE
CHTS

Falls der rechte Blinker am Bahnregler angeschlossen 
ist, kann er mit diesem Bit eingeschaltet werden 

0x00000008 ATTRIBUT_BLINKEN_LI
NKS

Falls der linke Blinker am Bahnregler angeschlossen ist, 
kann er mit diesem Bit eingeschaltet werden

0x00000010 ATTRIBUT_ABWEICHUN
GS_UMSCHALT

Mit diesem Bit kann zwischen zwei Parametern für die 
maximal zulässige Abweichung zwischen Soll- und Ist-
Position gewählt werden
- 0 Deviation 0 ist ausschlaggebend
- 1 Deviation 1 ist ausschlaggebend

0x00000020 ATTRIBUT_AUFLIEGER Wenn dieses Bit gesetzt ist, wird der Auflieger auf die 
Bahn geregelt

0x00000040 ATTRIBUT_GENAUIGKEI
TS_UMSCHALT

Mit diesem Bit kann zwischen zwei Parametern für die 
maximal zulässige Genauigkeit der Position gewählt 
werden
- 0 Accuracy Track 0 ist ausschlaggebend
- 1 Accuracy Track 1 ist ausschlaggebend

0x00000080 ATTRIBUT_AUTOMATIK_
OFF

Noch nicht benutzt: Mit diesem Bit wird die Automa-
tikfahrt beim Erreichen der Endposition verlassen

0x00000100 ATTRIBUT_LEITDRAHTN
AV

Noch nicht benutzt: Mit diesem Bit wird die Regelung 
des Fahrzeugs mit einer Leitdrahtantenne oder einer 
Kamera durchgeführt. Die Vorsteuerung wird weiterhin 
aus der Segmentliste berechnet

0x00000200 ATTRIBUT_OFFSET_RE
CHTS

Mit diesem Attribut wird das Fahren eines rechten Offset 
zum gespeicherten Segment freigegeben. Das Fahr-
zeug fährt rechts vom Segment in Richtung Segmen-
tende. Der Abstand wird durch das Übergangssegment 
bestimmt

0x00000400 ATTRIBUT_OFFSET_LIN
KS

Mit diesem Attribut wird das Fahren eines linken Offset 
zum gespeicherten Segment freigegeben. Das Fahr-
zeug fährt links vom Segment in Richtung Segmen-
tende. Der Abstand wird durch das Übergangssegment 
bestimmt 
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0x00000800 ATTRIBUT_PEILUNG Bei dem Attribut Peilung wird das Fahrzeug in Richtung 
der Peilung gelenkt. Dies ist nur bei einigen Fahrzeugty-
pen in Verbindung mit einem Sick Scanner verfügbar.

0x00001000 ATTRIBUT_MESSUNG_1 Bei einigen Fahrzeugtypen können Messstrecken 
(Geraden) definiert werdebm due benutzt werden 
können, um z. B. die Nulllage des Winkels des Auf-
liegers zu bestimmen.

0x00002000 ATTRIBUT_EBENE_1 Dieses Bit markiert Segmente in einem anderen 
Stockwerk. Ist dieses Bit gesetzt werden bei der 
Segmentsuche nur Segmente erkannt, wenn der letzte 
Transponder mit dem Code 8000 oder größer gelesen 
wurde (Segmente der höheren Ebene). Ist dieses Bit 
nicht gesetzt, werden Segmente bei der Segmentsuche 
nur erkannt, wenn der zuletzt gelesene Transponder 
einen Code kleiner 8000 hatte.

0x00004000 ATTRIBUT_TELLERWEN
DE

Ist dieses Bit gesetzt und ein passender Fahrzeugtyp 
eingestellt, dreht das Fahrzeug auf der Symetrieachse, 
bis die neue Fahrzeugorientierung erreicht wurde 
(Gabelstapler)

0x00008000 ATTRIBUT_LENKUNG_G
ERADE

Wenn das Bit gesetzt ist wird die Lenkung gerade 
gestellt (0o Lenkwinkel)

Code

(bitcodiert)
Beschreibung Funktion
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Schnittstellen HG 73650-A
5 Schnittstellen

Der Bahnregler verfügt über etliche Schnittstellen, von denen wir uns hier auf die kon-

zentrieren, über die Datenverkehr läuft, der im Anlagenbetrieb von Interesse ist. Dazu 

gehören zwei CAN-, eine Profibus-, eine Ethernet- und vier serielle RS 232 Schnittstel-

len, zusätzlich lässt sich das optionale interne Funkmodem über eine eigene serielle 

Schnittstelle ansteuern. Dieses Kapitel gibt einen Überblick über die Schnittstellen, im 

nachfolgenden Kapitel finden Sie eine tabellarische Auflistung der tatsächlich übertra-

genen Daten.

HINWEIS! Die Hardware-Beschreibung der Schnittstellen finden Sie in der 

mitgelieferten Dokumentation zur Control Unit G 61430.

5.1 CAN Bus

Die detaillierten Spezifikationen der CAN Messages finden Sie im Referenz-Hand-

buch.

5.1.1 CAN 1

Über die Schnittstelle 1 läuft die Kommunikation der grundlegenden Funktionen des 

Bahnreglers. Dazu gehören:

• Statusinformationen des Bahnreglers

• Lenkwinkel, Sollgeschwindigkeit...

• Positionsausgabe der Internen Sensorfusion

• Kommunikation mit der Fahrzeugsteuerung (Segmente, Fahrzeugzu-

stand...)

• Kommunikation mit der Transponderantenne

• Kommunikation mit dem Gyro

• Kommunikation mit der I/O Erweiterung

5.1.2 CAN 2

Über die Schnittstelle 2 läuft die Kommunikation der Zusatzfunktionen des Bahnreg-

lers. Dazu gehören:

• Kommunikation mit dem Laserscanner

• Kommunikation mit dem Lenkservo

• Kommunikation mit dem Knickwinkelgeber (für das Rückwärtsschieben 

des Aufliegers)

• Kommunikation mit den Leitdrahtantennen HG 73350

• Kommunikation mit dem Auswerter für zwei Kameras HG 73840 

• Kommandobox des Gyro

• Fernsteuerung der Grundfunktionen über CAN Bus
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5.2 Profibus

Das Gerät arbeitet als Slave unter Profibus-DP V0 nach DIN E 19245 T3. Die Schnitt-

stelle verfügt über eine automatische Baudratenerkennung, die Profibus-Adresse 

lässt sich einstellen. Die detaillierten Spezifikationen finden Sie im Referenz-Hand-

buch.

5.3 Ethernet

Die Ethernet-Schnittstelle arbeitet mit 10 Mbit/s. Die detaillierten Spezifikationen fin-

den Sie im Referenz-Handbuch.

5.4 Serielle Schnittstellen

Die genauen Spezifikationen der seriellen Schnittstellen finden Sie im Referenz-Hand-

buch.

5.4.1 SIO 1

SIO 1 ist mit dem optionalen internen Schmalband Funkmodul verbunden

5.4.2 SIO 2

SIO 2 ist eine RS 232 Schnittstelle mit parametrierbarer Baudrate 8 Bit, keiner Parität 

und einem Stoppbit. Folgende Protokolle können per Parameter ausgewählt werden:

Name Beschreibung

Kamera Anschluss eines PCs, der eine Kantenerkennung mit einer PMD Kamera 
durchführt (firmeninterne Funktion)

Fernsteuerung Protokoll für Fernsteuerung der Grundfunktionen über das Schmalband Funk-
gerät

Sick Scanner Liest Winkel und Entfernungen von einem Sick Scanner (firmeninterne Funk-
tion)

Tabelle 11 SIO 2 Protokolle
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5.4.3 SIO 3

SIO 3 ist eine RS 232 Schnittstelle mit parametrierbarer Baudrate, die Defaults sind: 

8 Bit, keine Parität und ein Stoppbit. Folgende Protokolle können per Parameter aus-

gewählt werden:

5.4.4 SIO 4

SIO 4 ist eine RS 232 Schnittstelle mit parametrierbarer Baudrate, die Defaults sind: 

8 Bit, keine Parität und ein Stoppbit. Folgende Protokolle können per Parameter aus-

gewählt werden:

5.5 Terminal

Terminal ist eine RS 232 Schnittstelle mit parametrierbarer Baudrate, die Defaults sind: 

8 Bit, keine Parität und ein Stoppbit. Die Terminalemulation ist ANSI. Sie ermöglicht mit 

einem Terminalprogramm auf einem angeschlossenen PC oder Laptop die Kommuni-

kation, z. B. bei der Inbetriebnahme. Folgende Funktionen sind hier vorzufinden:

• Anzeige der aktuellen Daten

• Anzeige des Inbetriebnahme-Menüs, mit dem die Grundfunktionen des 

Fahrzeugs über Tasten gesteuert werden können

• Aufzeichung der aktuellen Daten, so dass sie in MS Excel importiert wer-

den können

• Import, Export und Bearbeitung von Parametern

• Import, Export und Bearbeitung von Segmenten

• Import, Export und Anzeige von Transpondern/Sky-Trax Marken

Name Beschreibung

Laser Scanner Anschluss des Laserscanners G 43600XA (kann auch über CAN Bus ange-
schlossen werden)

Sky Trax Anschluss einer Sky-Trax Kamera

Sick Position Anschluss eines PC, der mit einem Sick Scanner Position und Fahrzeugwinkel 
bestimmt (firmeninterne Funktion)

Tabelle 12 SIO 3 Protokolle

Name Beschreibung

Convoi Leader Funktelegramm des Führungsfahrzeugs des Konvois (elektronische Deichsel) 
(firmeninterne Funktion)

Convoi Chaser Funktelegramm des Folgefahrzeugs des Konvois (elektronische Deichsel)
(firmeninterne Funktion)

Ballett Protokoll Anschluss eines PC, der vier Fahrzeuge durch Ausbremsen kollisionsfrei hält 
(firmeninterne Funktion)

Tabelle 13 SIO 4 Protokoll
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5.6 IO 1 bis 4

Diese vier Ein- und Ausgänge werden abhängig von der eingestellten Fahrzeugoption 

konfiguriert. In den meisten Fällen ist IO1 jedoch der Posipuls Eingang der Transpon-

derantenne und IO4 der Nothalt-Ausgang. Die genaue Zuordnung kann den entspre-

chenden Tabellen im Referenz-Handbuch entnommen werden.
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6 Schnittstellen-Definitionen

6.1 CAN Universal

  

6.1.1 ID 0x190: Status Vehicle Guidance Controller

General Definitions

Interface CAN ISO/DIS 11898, Protocol 2.0 B

Data rate Parameter kbit/s

ID-Format 11 bit

Sample point 87 %

Data length 8 bytes

Tabelle 14 CAN: General Definitions

CAN Message: Status Vehicle Guidance Controller

Transmitter Vehicle Guidance Controller

Receiver PLC / Vehicle

Period 50 ms

ID 0x190

Data

byte 0 Vehicle No.

byte 1

Vehicle Ready
bit-0 low Accuracy
bit-1 out of lane
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 Vehicle error
bit-6 Nothalt
bit-7 parameter, Segment of Transponderlist defect

byte 2

Break conditions, low byte (0)
bit-0 release segment start
bit-1 segment end reached
bit-2 sensor accuracy
bit-3 emergency stop
bit-4 Gyro error
bit-5 segmentlist
bit-6 Bearing error
bit-7 no position from ext. position sensor

Tabelle 15 CAN Message Status Vehicle Guidance Controller (Abschnitt 1 von 2)
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byte 3

Break conditions, byte (1)
bit-0 deviaiton error
bit-1 error steering servo
bit-2 error plausibility
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 Offset error
bit-6 error CAN autonom
bit-7 error segment table

byte 4

Break conditions, byte (2)
bit-0 error segment release
bit-1 Steering Trailer
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 error trailerangle
bit-6 not used
bit-7 not used

byte 5

break conditions, high byte (3)
bit-0 error steering reference
bit-1 Profibus error
bit-2 LAN error
bit-3 Laserscanner error
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

byte 6 not used

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

CAN Message: Status Vehicle Guidance Controller

Tabelle 15 CAN Message Status Vehicle Guidance Controller (Abschnitt 2 von 2)
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6.1.2 ID 0x191: Steering References

CAN Message: Steering References

Transmitter Vehicle Guidance Controller

Receiver PLC/Vehicle

Period 50 ms

ID 0x191

Data

byte 0 steering-angle reference, lowbyte

byte 1

steering-angle reference, highbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o

Value range: -1000 ... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight forward position)

byte 2

Status
bit-0 navigation system operartion status (0=operational, 
1=non-operational)
bit-1 navigation accuracy front OK
bit-2 navigation accuracy rear OK
bit-3 displacement from path front OK
bit-4 displacement from path center OK
bit-5 displacement from path rear OK
bit-6 segment OK (actual segment=commanded segment)
bit-7 direction OK (vehicle heading is not reverse on the 
path)

byte 3

Speed limit on actual path segment, lowbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01 m/s
Value range: -1280 ...+1270
(-12,8 m/s ...+12,7 m/s)
Offset: 0

byte 4 Speed limit on actual path segment, highbyte

byte 5 Attributes lowByte

byte 6 Attributes highByte

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

Tabelle 16 CAN Message Steering References 
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6.1.3 ID 0x192: Sensorfusion Position X, Heading, Area No.

CAN Message: Sensorfusion Position X, Heading, Area No.

Transmitter Sensorfusion

Receiver Vehicle Guidance Controller

Period 50 ms

ID 0x192

Data
byte 0

X Pos lowbyte
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1mm
Value range: -10km ...+10km
Offset: 0

byte 1 X Pos

byte 2 X Pos

byte 3 X Pos Highbyte

byte 4

Vehicle angle (heading) lowbyte
Format: 16-bit
Resolution: 0,01o

Value range: 0o ...360o

Offset: 0o

byte 5 Vehicle Angle (heading) highbyte

byte 6

Status
bit-0 noise antenna 1
bit-1 noise antenna 2
bit-2 transponder detect antenna 1
bit-3 transponder detect antenna 2
bit-4 Code OK Antenna 1
bit-5 Code OK Antenna 2
bit-6 deviation between ONS1 amd ONS2 too high
bit-7 error increments

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

Tabelle 17 CAN Message Sensorfusion Position X, Heading, Area No. 
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6.1.4 ID 0x193: Sensorfusion Position Y, Heading, Status of Navig.

CAN Message: Sensorfusion Position Y, Heading, Status of Navig.

Transmitter Sensorfusion

Receiver Vehicle Guidance Controller

Period 50 ms

ID 0x193

Data
byte 0

Y Pos lowbyte
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1 mm
Value range; -10km ... +10km
Offset: 0

byte 1 Y Pos

byte 2 Y Pos

byte 3 Y Pos highbyte

byte 4

Vehicle speed (actual) lowbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01 m/s
Value range: -100m/s ... +100m/s (-10000 ....... +10000)
Offset: 0

byte 5 Vehicle speed (actual) highbyte

byte 6
Status byte (siehe Tabelle 19 „CAN Message Sensorfusion: 
Statusbyte“ auf Seite 32)

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented with each trans-
mission as sign of operation

Tabelle 18 CAN Message Sensorfusion Position Y, Heading, Status of Navigation 

Bit Bedeutung

0 Transponderantenne wird empfangen (nur bei Sensorfusion Transponder)

1 Gyro wird empfangen (nur bei Sensorfusion Transponder)

2 frei

3 frei

4-7 Genauigkeitstabelle (siehe Tabelle 20 unten)

Tabelle 19 CAN Message Sensorfusion: Statusbyte
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Code
Code

(bitcodiert)
Beschreibung Genauigkeit [m]

15 0xF0 weniger als 1 m seit letztem Transponder gefahren 0,01

14 0xE0 weniger als 2 m seit letztem Transponder gefahren 0,02

13 0xD0 weniger als 3 m seit letztem Transponder gefahren 0,03

12 0xC0 weniger als 4 m seit letztem Transponder gefahren 0,05

11 0xB0 weniger als 5 m seit letztem Transponder gefahren 0,07

10 0xA0 weniger als 6 m seit letztem Transponder gefahren 0,1

9 0x90 weniger als 7 m seit letztem Transponder gefahren 0,2

8 0x80 weniger als 8 m seit letztem Transponder gefahren 0,3

7 0x70 weniger als 9 m seit letztem Transponder gefahren 0,5

6 0x60 weniger als 10 m seit letztem Transponder gefahren 0,7

5 0x50 weniger als 11 m seit letztem Transponder gefahren 1

4 0x40 weniger als 12 m seit letztem Transponder gefahren 2

3 0x30 weniger als 13 m seit letztem Transponder gefahren
oder Y-Differenz zwischen den Odometrien zu groß

3

2 0x20 weniger als 14 m seit letztem Transponder gefahren
oder X-Differenz zwischen den Odometrien zu groß 

5

1 0x10 weniger als 15 m seit letztem Transponder gefahren
oder Winkeldifferenz zwischen den Odometrien zu groß

7

0 0x00 15 m oder mehr ohne Transponder gefahren
oder Gyrofehler 

10

Tabelle 20  Statusbyte Bit 4 bis 7: Codierung der gefahrenen Strecke seit letztem 

Transponder mit Angabe der Genauigkeit der Position 
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6.1.5 ID 0x194: SEC_PATH Path Data (Segments) for Vehicle 
Guidance Control

*) Das Toggle Bit wird benutzt, um die SPS auf den Bahnregler zu synchronisieren. Da 

die Segmenttabelle ohne Lücke übertragen werden müssen (beginnend mit Position 

segment number in table = 0 bis 7), muss sichergestellt werden, dass der Bahnregler 

alle übertragenen CAN Telegramme gelesen hat.

Beispiel: Segment 0 wird mit Toggle = 0 gesendet, dann wird gewartet bis Toggle = 0 

in der CAN Nachricht mit der ID 0x195 empfangen wurde. Dann wird Segment 1 mit 

Toggle = 1 gesendet und auf den Empfang von Toggle = 1 in ID 0x195 gewartet. An-

schließend kann Segment 2 mit Toggle = 0 gesendet werden, usw.

CAN Message: SEC_PATH Path Data (Segments) for Vehicle Guidance Control

Transmitter PLC/Vehicle

Receiver Vehicle Guidance Controller

Period 50 ms

ID 0x194

Data

byte 0

Status of vehicle guidance (lowbyte)
bit-0 release Segments
bit-1 -
bit-2 -
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

byte 1

Status of vehicle guidance (highbyte)
bit-0 mode of operation (highbyte)
bit-1 Toggle Bit *)
bit-2 - 
bit-3 -
bit-4 Segment search request
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

byte 2 number of target segment (lowbyte)

byte 3 number of target segment (highbyte)

byte 4 number of segment (lowbyte; table)

byte 5 number of segment (highbyte; table)

byte 6 Position of segment number in table (0-7)

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented with each transmis-
sion as sign of operation

Tabelle 21 CAN Message SEC_PATH 
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Änderungen in der Segmentliste dürfen immer nur mit Position of Segment number in 

table = 0 übertragen werden. Eine Segmentliste muss immer komplett übertragen wer-

den, bevor sie sich ändern darf.

6.1.6 ID 0x195: Path Data (actual)

CAN Message: Path Data (actual)

Transmitter Vehicle Guidance Controller

Receiver PLC/Vehicle

Period 50 ms

ID 0x195

Data

byte 0 

Status of vehicle guidance (lowbyte)
bit-0 path is free
bit-1 automatic steering active
bit-2 vehicle is moving
bit-3 Test Mode active
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

byte 1

Status of vehicle guidance (highbyte)
bit-0 mode of operation (unused until further notice)
bit-1 Mirrored toggle bit
bit-2 -
bit-3 - 
bit-4 seraching for segment active
bit-5 searching for segment finished
bit-6 -
bit-7 -

byte 2 Number of target segment (lowbyte)

byte 3 Number of target segment (highbyte)

byte 4 Number of segment (lowbyte; table)

byte 5 Number of segment (highbyte; table)

byte 6 Position of segment number in table (0-7)

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented with each transmis-
sion as sign of operation

Tabelle 22 CAN Message Path Data (actual) 
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6.1.7 ID 0x196: Steer Angle Actual Values Front Bogie & Axle

CAN Message: Steer Angle Actual Values Front Bogie & Axle

Transmitter PLC/Vehicle

Receiver Vehicle Guidance Controller 

Period 50 ms

ID 0x196

Data

byte 0 actual steer angle front (lowbyte)
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0.01o

Value Range: -1000 ... +1000 (-100o .... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight)
actual steer angle front

byte 1

byte 2

actual steer angle rear (lowbyte)
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o

Value range: -1000 ... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight)

byte 3 actual steer angle rear (highbyte)

byte 4

bit-0 steering control operation status
        (1=operational, 0=fault)
bit-1 automatic operation
        (0=manual steering, 1=automatic steering)
bit-2 manual intrevention on steering joystick
        (0=no intervention, 1=intervention)
bit-3 error acknowledge
bit-4 emergency stop active
bit-5 emergency stop acknowledge
bit-6 Beladung
bit-7 1=Posipuls abschalten (für das Runterschalten in 
Standby)

byte 5

bit-0 Inkremente für das Fahren abschalten
bit-1 Initialgeber der Lenkung (=1, wenn positiver Lenkwin-
kel)
bit-2 rechts neben der Spur fahren (Abstand durch Über-
gangssegment)
bit-3 links neben der Spur fahren (Abstand durch Übergangs-
segment)
bit-4 Gyro aktiv halten
bit-5 Genauigkeit halten (die Genauigkeit, wenn kein Trans-
ponder gelesen wurde, wird nicht mit jedem gefahrenen 
Meter um 1 verringert sondern erst nach 3 m)

byte 6 -

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented with each trans-
mission as sign of operation

Tabelle 23 CAN Message Steer Angle Actual Values Front Bogie & Axle 
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6.1.8 ID 0x050: Antenna 1 Status, Code and Deviation

6.1.9 ID 0x051: Antenna 1 Info

CAN Message: Antenna 1 Status, Code and Deviation

Transmitter Transponder Antenna

Receiver Vehicle Guidance Controller (VGC)

Period 20 ms

ID 0x050

Data byte 0 Antenna status low

byte 1 Antenna status high

byte 2 Antenna code low unsigned long

byte 3 Antenna Code

byte 4 Antenna Code

byte 5 Antenna Code High

byte 6 Antenna Deviation Low

byte 7 Antenna Deviation High

Tabelle 24 CAN Message Antenna 1 Status, Code and Deviation

CAN Message: Antenna 1 Info

Transmitter Transponder Antenna

Receiver Vehicle Guidance Controller (VGC)

Period 20 ms

ID 0x051

Data byte 0 Sum voltage low

byte 1 Sum voltage high

byte 2 Div voltage low

byte 3 Div voltage high

byte 4 Number of readings

byte 5 Supply voltage

byte 6 Antenna current

byte 7 Antenna temp.

Tabelle 25 CAN Message Antenna 1 Info 
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6.1.10 ID 0x110: Gyro Status

CAN Message: Gyro Status

Transmitter Gyro

Receiver Vehicle Guidance Controller (VGC)

Repetition rate ca. 20 ms

ID 0x110

Data byte 0 Angle Gyro low float

byte 1 Angle Gyro

byte 2 Angle Gyro

byte 3 Angle Gyro High

byte 4 Gyro temp. Low

byte 5 Gyro temp. High

byte 6

Gyro status
bit-0 Mitteln
bit-1 Winkel Reset
bit-2 -
bit-3 -
bit 4 Mitteln OK (abhängig von Gyro- und Software-Version)

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

Tabelle 26 CAN Message Gyro Status
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6.1.11 ID 0x111: Gyro Command

CAN Message: Gyro Command

Transmitter Vehicle Guidance Controller (VGC)

Receiver Gyro

Repetition rate 50 ms

ID 0x111

Data byte 0
Gyro control
bit-0 Mitteln
bit-1 Winkel Reset

byte 1 not used

byte 2 not used

byte 3 not used

byte 4 not used

byte 5 not used

byte 6 not used

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

Tabelle 27 CAN Message Gyro Command 
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6.1.12 ID 0x100: Fernsteuerung

In den Parametern der CAN Bus Schnittstelle 2 muss der Parameter REM sichtbar sein.

CAN Message: Fernsteuerung

Transmitter Remote Control

Receiver Vehicle Guidance Controller (VGC)

Repetition rate <50 ms

ID 0x100

Data byte 0 Lenkwinkel Byte 1 (LSB) 1/100o -40o.. +40o

byte 1 Lenkwinkel Byte 2 (MSB)

byte 2 Geschwindigkeit Byte 1 (LSB) cm/s  -3m/s.. +3m/s

byte 3 Geschwindigkeit Byte 2 (MSB)

byte 4 Kommando (siehe Tabelle 29 unten)

byte 5 frei 1

byte 6 frei 2

byte 7
Message-Counter
the message-counter will be incremented by 1 with each 
transmission as sign of operation

Tabelle 28 CAN Message Fernsteuerung 

Bit Bedeutung

0 Notstopp

1 Licht

2 Bremsleuchte

3 Blinker links

4 Blinker rechts

5 frei

6 frei

7 frei

Tabelle 29 Erläuterung CAN Message Fernsteuerung Byte 4: Kommando
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6.1.13 ID 0x57F: Lenkservo Status

6.1.14 ID 0x4FF: Lenkservo Command

In den Parametern der CAN Bus Schnittstelle 2 muss der Parameter SER sichtbar sein.

CAN Message: Lenkservo Status

Transmitter Lenkservo Berger Lahr

Receiver Vehicle Guidance Controller (VGC)

Repetition rate 5 ms

ID 0x57F

Data byte 0 DriveControl

byte 1 ModeControl

byte 2 Ref 16 Speed Low

byte 3 Ref 16 Speed High

byte 4 Ref 32 Position Low

byte 5 Ref 32 Position

byte 6 Ref 32 Position

byte 7 Ref 32 Position High

Tabelle 30 CAN Message Lenkservo Status

CAN Message: Lenkservo Command

Transmitter Vehicle Guidance Controller (VGC)

Receiver Lenkservo Berger Lahr

Repetition rate 5 ms

ID 0x4FF

Data byte 0 DriveStat Low

byte 1 DriveStat High

byte 2 ModeStat

byte 3 IOStat

byte 4 Actual Position Low

byte 5 Actual Position

byte 6 Actual Position

byte 7 Actual Position High

Tabelle 31 CAN Message Lenkservo Command
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6.2 Profibus

The device is working as a Slave on Profibus-DP V0 according to DIN E 19245 T3. The 

interface has an automatic baud rate detection for baud rates between 9600 Baud to 

12 Mbaud. The Profibus address is adjustable between 0 and 126.

6.2.1 Data Transmission f. Vehicle Guidance Controller to PLC

Byte-No. Byte order Description Type

0 Vehicle No. unsigned char

1

Vehicle Ready
bit-0 low Accuracy
bit-1 out of lane
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not usedb
it-5 Vehicle error
bit-6 Not Aus
bit-7 parameter, Segment of Transponderlist defect

unsigned char

2

Break conditions
bit-0 release segment start
bit-1 segment end reached
bit-2 sensor accuracy
bit-3 emergency stop
bit-4 not used
bit-5 segmentlist
bit-6 not used
bit-7 no position from ext. position sensor

unsigned char

3

Break conditions
bit-0 deviaiton error
bit-1 error steering servo
bit-2 error plausibility
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 not used
bit-6 error CAN autonom
bit-7 error segment table

unsigned char

4

Break conditions
bit-0 error segment release
bit-1 not used
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 error trailerangle
bit-6 not used
bit-7 not used

unsigned char

Tabelle 32 Profibus: Data Transmission from Vehicle Guidance Controller to PLC 

(Abschnitt 1 von 4)
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5

break conditions
bit-0 error steering reference
bit-1 -
bit-2 -
bit-3 -
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

6 Lowbyte steering-angle reference, highbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o

Value range: -1000 ... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight forward position)

signed integer
7 Highbyte

8

Status
bit-0 navigation system operation status
(0=operational, 1=non-operational)
bit-1 navigation accuracy front OK
bit-2 navigation accuracy rear OK
bit-3 displacement from path front OK
bit-4 displacement from path center OK
bit-5 displacement from path rear OK
bit-6 segment OK (actual segment=commanded seg-
ment)
bit-7 direction OK (vehicle heading is not reverse on the 
path)

unsigned char

9 Lowbyte Speed limit on actual path segment, lowbyte
Format: 16-bit complement to twoResolution: 0,01 m/s
Value range: -1280 ...+1270 (-12,8 m/s ...+12,7 m/s)
Offset: 0

signed integer
10 Highbyte

11 Lowbyte
Attributes unsigned integer

12 Highbyte

13 Lowbyte
X Pos
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1mm
Value range: -10km ... +10km
Offset: 0

signed long
14

15

16 Highbyte

17 Lowbyte Vehicle angle (heading)
Format: 16-bit
Resolution: 0,01o

Value range: 0o ... 360o

Offset: 0o

unsigned integer
18 Highbyte

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 32 Profibus: Data Transmission from Vehicle Guidance Controller to PLC 

(Abschnitt 2 von 4)
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19

Status
bit-0 noise antenna 1
bit-1 noise antenna 2
bit-2 transponder detect antenna 1
bit-3 transponder detect antenna 2
bit-4 Code OK Antenna 1
bit-5 Code OK Antenna 2
bit-6 deviation between ONS1 amd ONS2 too high
bit-7 error increments

unsigned char

20 Lowbyte
Y Pos
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1mm
Value range; -10km ... +10km
Offset: 0

signed long
21

22

23 Highbyte

24 Lowbyte Vehicle speed (actual)
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01 m/s
Value range: -100m/s ... +100m/s (-10000 ... +10000)
Offset: 0

signed integer
25 Highbyte

26
Status byte
(siehe Tabelle 7 auf Seite 10)

unsigned char

27

Status of vehicle guidance
bit-0 path is free
bit-1 automatic steering active
bit-2 vehicle is moving
bit-3 Test Mod aktiv
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

28

Status of vehicle guidanc
bit-0 mode of operation (noch nicht verwendet)
bit-1 Toggle mirrored
bit-2 -
bit-3 - 
bit-4 Segmentsuche aktiv
bit-5 Segmentsuche beendet
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

29 Lowbyte
Number of target segment unsigned integer

30 Highbyte

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 32 Profibus: Data Transmission from Vehicle Guidance Controller to PLC 

(Abschnitt 3 von 4)
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31 Lowbyte
Segment 0 unsigned integer

32 Highbyte

33 Lowbyte
Segment 1 unsigned integer

34 Highbyte

35 Lowbyte
Segment 2 unsigned integer

36 Highbyte

37 Lowbyte
Segment 3 unsigned integer

38 Highbyte

39 Lowbyte
Segment 4 unsigned integer

40 Highbyte

41 Lowbyte
Segment 5 unsigned integer

42 Highbyte

43 Lowbyte
Segment 6 unsigned integer

44 Highbyte

45 Lowbyte
Segment 7 unsigned integer

46 Highbyte

47

48

49

50

51

52

53

54

55

56

57

58

59 Message counter unsigned char

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 32 Profibus: Data Transmission from Vehicle Guidance Controller to PLC 

(Abschnitt 4 von 4)
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6.2.2 Data transmission f. PLC to Vehicle Guidance Controller

Byte-No. Byte order Description Type

0

Status of vehicle guidance
bit-0 Release Segment
bit-1 -
bit-2 -
bit-3 -
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

1

Status of vehicle guidance
bit-0 mode of operation
bit-1 Toggle mirrored
bit-2 Direction forward
bit-3 Direction backward
bit-4 Request Segment Search
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

2 Lowbyte
Number of target segment unsigned integer

3 Highbyte

4 Lowbyte
Segment 0 unsigned integer

5 Highbyte

6 Lowbyte
Segment 1 unsigned integer

7 Highbyte

8 Lowbyte
Segment 2 unsigned integer

9 Highbyte

10 Lowbyte
Segment 3 unsigned integer

11 Highbyte

12 Lowbyte
Segment 4 unsigned integer

13 Highbyte

14 Lowbyte
Segment 5 unsigned integer

15 Highbyte

16 Lowbyte
Segment 6 unsigned integer

17 Highbyte

18 Lowbyte
Segment 7 unsigned integer

19 Highbyte

Tabelle 33 Profibus: Data transm. from PLC to Vehicle Guidance Controller 

(Abschnitt 1 von 3)
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20 Lowbyte actual steer angle front
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0.01o

Value Range: -1000 ... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight) actual steer angle 
front

unsigned integer
21 Highbyte

22 Lowbyte actual steer angle rear
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o

Value range: -1000... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight)

unsigned integer
23 Highbyte

24

bit-0 steering control operation status
        (1=operational, 0=fault)
bit-1 automatic operation
        (0=manual steering, 1=automatic steering)
bit-2 manual intrevention on steering joystick
        (0=no intervention, 1=intervention)
bit-3 error acknowledge
bit-4 emergency stop active
bit-5 emergency stop acknowledge
bit-6 Beladung
bit-7 1=Posipuls abschalten (für das Runterschalten in 
Standby)

unsigned char

25

bit-0 Inkremente für das Fahren abschalten
bit-1 Initialgeber der Lenkung
 (=1, wenn positiver Lenkwinkel)
bit-2 rechts neben der Spur fahren
 (Abstand durch Übergangssegment)
bit-3 links neben der Spur fahren
 (Abstand durch Übergangssegment)

unsigned char

26

27

28

29

30

31

32

33

34

35

36

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 33 Profibus: Data transm. from PLC to Vehicle Guidance Controller 
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6.3 Ethernet

Ethernet UDP datagram (10 Mbit/s)

6.3.1 Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 
(Platform Manager)

37

38

39 Message counter unsigned char

Byte-No. Byte order Description Type

0 0x55 (= Start Header) unsigned char

1 Lowbyte
0x0000 (= Reserved) unsigned integer

2 Highbyte

3 Lowbyte 0x3C (= Opcode) unsigned char

4 0xAA (= End Header) unsigned char

5 Vehicle No. unsigned char

6 Vehicle Ready
bit-0 low Accuracy
bit-1 out of lane
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 Vehicle error
bit-6 Emergency stop
bit-7 parameter, Segment of Transponderlist defect

unsigned char

7 Break conditions
bit-0 release segment start
bit-1 arrived at end of segment
bit-2 sensor accuracy
bit-3 emergency stop
bit-4 Gyro error
bit-5 segment list
bit-6 Bearing error
bit-7 no position from ext. position sensor

unsigned char

Tabelle 34 Ethernet: Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 

(Platform Manager) (Abschnitt 1 von 5)

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 33 Profibus: Data transm. from PLC to Vehicle Guidance Controller 

(Abschnitt 3 von 3)
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8 Break conditions
bit-0 deviation error
bit-1 error steering servo
bit-2 error plausibility
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 Offset error
bit-6 error CAN autonom
bit-7 error segment table

unsigned char

9 Break conditions
bit-0 error segment release
bit-1 Steering Trailer
bit-2 not used
bit-3 not used
bit-4 not used
bit-5 error trailerangle
bit-6 not used
bit-7 not used

unsigned char

10 break conditions
bit-0 error steering reference
bit-1 Profibus
bit-2 LAN error
bit-3 Laserscanner error
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

11 Lowbyte steering-angle reference, highbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o (degree)
Value range: -1000 ... +1000 (-100o ... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight forward position)

signed integer12 

Highbyte

13 Status
bit-0 navigation system operation status
 (0=operational, 1=not-operational)
bit-1 navigation accuracy front OK
bit-2 navigation accuracy rear OK
bit-3 displacement from path front OK
bit-4 displacement from path center OK
bit-5 displacement from path rear OK
bit-6 segment OK
 (actual segment=commanded segment)
bit-7 direction OK
 (vehicle heading is not reverse on the path)

unsigned char

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 34 Ethernet: Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 

(Platform Manager) (Abschnitt 2 von 5)
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14 Lowbyte Speed limit on actual path segment, lowbyte
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0.01 m/s
Value range: -1280 ...+1270(-12.8 m/s ...+12.7 m/s)
Offset: 0

signed integer15 

Highbyte

16 Lowbyte
Attributes unsigned integer

17 Highbyte

18 Lowbyte
X-Position
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1mm
Value range: -10km ...+10km
Offset: 0

signed long
19 

20 

21 Highbyte

22 Lowbyte Vehicle angle (heading)
Format: 16-bit
Resolution: 0.01o

Value range: 0o ...360o

Offset: 0o

unsigned integer23 

Highbyte

24 Status (currently not used)
bit-0 noise antenna 1
bit-1 noise antenna 2
bit-2 transponder detect antenna 1
bit-3 transponder detect antenna 2
bit-4 Code OK Antenna 1
bit-5 Code OK Antenna 2
bit-6 deviation between ONS1 amd ONS2 too high
bit-7 error increments

unsigned char

25 Lowbyte
Y-Position
Format: 32-bit complement to two
Resolution: 1mm
Value range; -10km ...+10km
Offset: 0

signed long
26 

27 

28 Highbyte

29 Lowbyte Vehicle speed (actual)
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01 m/s
Value range: -100m/s ...+100m/s (-10000 .......+10000)
Offset: 0

signed integer30 

Highbyte

31 Status byte (siehe Tabelle 7 auf Seite 10) unsigned char

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 34 Ethernet: Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 

(Platform Manager) (Abschnitt 3 von 5)
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32 Status of vehicle guidance
bit-0 path is free
bit-1 automatic steering active
bit-2 vehicle is moving
bit-3 Test Mode active
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

33 Status of vehicle guidance
bit-0 mode of operation (unused until further notice)
bit-1 mirrored toggle bit
bit-2 -
bit-3 -
bit-4 searching for segment active
bit-5 searching for segment finished
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

34 Lowbyte
Number of target segment unsigned integer

35 Highbyte

36 Lowbyte
Segment 0 unsigned integer

37 Highbyte

38 Lowbyte
Segment 1 unsigned integer

39 Highbyte

40 Lowbyte
Segment 2 unsigned integer

41 Highbyte

42 Lowbyte
Segment 3 unsigned integer

43 Highbyte

44 Lowbyte
Segment 4 unsigned integer

45 Highbyte

46 Lowbyte
Segment 5 unsigned integer

47 Highbyte

48 Lowbyte
Segment 6 unsigned integer

49 Highbyte

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 34 Ethernet: Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 

(Platform Manager) (Abschnitt 4 von 5)
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6.3.2 Data transmission from PLC (Platform Manager) to Vehicle 
Control Unit (VCU)

50 Lowbyte
Segment 7 unsigned integer

51 Highbyte

52 

53 

54 

55 

56 

57 

58 

59 

60 

61 

62 

63 

64 Message counter unsigned char

65 Checksum (XOR BYTE operation of whole packet) unsigned char

Byte-No. Byte order Description Type

0 0x55 (= Start Header) unsigned char

1 Lowbyte
0x0000 (= Reserved) unsigned integer

2 Highbyte

3 Lowbyte 0x28 (= Opcode) unsigned char

4 0xAA (= End Header) unsigned char

Tabelle 35 Ethernet: Data transmission from PLC (Platform Manager) to Vehicle 

Control Unit (VCU) (Abschnitt 1 von 4)

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 34 Ethernet: Data transmission from Vehicle Control Unit (VCU) to PLC 

(Platform Manager) (Abschnitt 5 von 5)
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5 Status of vehicle guidance
bit-0 Release Segment
bit-1 -
bit-2 -
bit-3 -
bit-4 -
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

6 Status of vehicle guidance
bit-0 mode of operation
bit-1 Toggle mirrored
bit-2 Direction forward (currently not used)
bit-3 Direction backward (currently not used)
bit-4 Request Segment Search
bit-5 -
bit-6 -
bit-7 -

unsigned char

7 Lowbyte
Number of target segment unsigned integer

8 Highbyte

9 Lowbyte
Segment 0 unsigned integer

10 Highbyte

11 Lowbyte
Segment 1

unsigned integer

12 Highbyte

13 Lowbyte
Segment 2 unsigned integer

14 Highbyte

15 Lowbyte
Segment 3 unsigned integer

16 Highbyte

17 Lowbyte
Segment 4 unsigned integer

18 Highbyte

19 Lowbyte
Segment 5 unsigned integer

20 Highbyte

21 Lowbyte
Segment 6 unsigned integer

22 Highbyte

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 35 Ethernet: Data transmission from PLC (Platform Manager) to Vehicle 

Control Unit (VCU) (Abschnitt 2 von 4)
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23 Lowbyte
Segment 7 unsigned integer

24 Highbyte

25 Lowbyte actual steer angle front
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0.01o

Value Range: -1000 ...+1000 (-100o ....+100o)
Offset: 0o (value o means straight)

unsigned integer26 

Highbyte

27 Lowbyte actual steer angle rear
Format: 16-bit complement to two
Resolution: 0,01o

Value range: -1000... +1000 (-100o... +100o)
Offset: 0o (value 0 means straight)

unsigned integer28 

Highbyte

29 bit-0 steering control operation status
        (1=operational, 0=fault)
bit-1 automatic operation
        (0=manual steering, 1=automatic steering)
bit-2 manual intervention of steering joystick
        (0=no intervention, 1=intervention)
bit-3 error acknowledge
bit-4 emergency stop active
bit-5 emergency stop acknowledge
bit-6 loading
bit-7 1=switch off Posi pulse (to enter standy mode)

unsigned char

30 bit-0 switch off increments
bit-1 Ini of steering (=1, if steering angle positive)
bit-2 offset to track right (deviation by intermediate seg-
ment)
bit-3 offset to track left (deviation by intermediate seg-
ment)

unsigned char

31 

32 

33 

34 

35 

36 

37 

38 

39 

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 35 Ethernet: Data transmission from PLC (Platform Manager) to Vehicle 

Control Unit (VCU) (Abschnitt 3 von 4)
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6.4 Protokolle der RS232 Schnittstelle SIO2

6.4.1 PMD Kamera

Es werden nur Daten von der Kamera empfangen, keine gesendet.

40 

41 

42 

43 

44 Message counter unsigned char

45 Checksum (XOR BYTE operation of whole packet) unsigned char

Zeichen Bedeutung Einheit

1 STX (0x02) [  ]

2 Abstand PMD LSB [mm]

3 Abstand PMD [mm]

4 Abstand PMD [mm]

5 Abstand PMD MSB [mm]

4 Winkel PMD LSB [1/100o]

6 Winkel PMD [1/100o]

7 Winkel PMD [1/100o]

8 Winkel PMD MSB [1/100o]

9 Güte 1 LSB [  ]

10 Güte 1 MSB [  ]

11 Güte 2 LSB [  ]

12 Güte 2 MSB [  ]

13 Prüfsumme [  ]

Tabelle 36 SIO2: PMD Kamera 

Byte-No. Byte order Description Type

Tabelle 35 Ethernet: Data transmission from PLC (Platform Manager) to Vehicle 

Control Unit (VCU) (Abschnitt 4 von 4)
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6.4.2 Fernsteuerung

Die Fernsteuerung wird ASCII-codiert übertragen. Es werden nur Daten von der Fern-

steuerung empfangen, keine gesendet.

Zeichen Bedeutung Einheit

1 STX (0x02) [  ]

2
Kommando Fernsteuerung LSB
siehe Tabelle 38 unten

[  ]

3
Kommando Fernsteuerung MSB
siehe Tabelle 38 unten

[  ]

4 Lenkung LSB [1/3o]

5 Lenkung MSB [1/3o]

6 Geschwindigkeit LSB [1/50 m/s]

7 Geschwindigkeit MSB [1/50 m/s]

8 Prüfsumme [  ]

Tabelle 37 SIO2: Fernsteuerung

Kommando Fernsteuerung

Zeichen Bedeutung Einheit

0x01 Ziel aufstellen [  ]

0x02 Leitdrahtfahrt [  ]

0x04 Nothalt Fernsteuerung [  ]

Tabelle 38 SIO2: Kommando Fernsteuerung
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6.4.3 Sick Scanner

Der Scanner wird über die serielle Schnittstelle folgendermaßen initialisiert:

Der Bahnregler empfängt daraufhin ca. alle 100 ms 180 Entfernungswerte. Die Num-

mer des Werts entspricht dabei dem Winkel.

6.5 Protokolle der RS232 Schnittstelle SIO3

6.5.1 Laserscanner

Zunächst sendet der Bahnregler eine Sequenz zum Initialisieren des Scanners. An-

schließend sendet der Bahnregler nur noch die Inkremente und erhält daraufhin die 

Position und den Winkel des Fahrzeugs. Die Geschwindigkeit des Fahrzeugs berech-

net der Bahnregler selbst.

6.5.1.1 Erste gesendete Sequenz

Zeichen Bedeutung Wert

1 STX 0x02

2 Adresse 0x00

3 Länge 0x02

4 Länge 0x00

5 Messwerte anfordern 0x30

6 Jeden zweiten Messwert 0x06

7 CRC 0x36

8 CRC 0x18

Tabelle 39 SIO2: Sick Scanner

Zeichen Bedeutung Wert

1 STX 0x02

2 Länge des Telegramms 17

3 Typ des Telegramms 70

4 Rad 1 Längs High 0x06

5 Rad 1 Langs Low 0x2B

6 Rad 1 Quer High 0x01

7 Rad 1 Quer Low 0x09

8 Rad 2 Längs High 0x00

Tabelle 40 SIO3: Laserscanner -  1. Sequenz (Abschnitt 1 von 2)
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6.5.1.2 Zweite gesendete Sequenz

 

9 Rad 2 Langs Low 0x00

10 Rad 2 Quer High 0x00

11 Rad 2 Quer Low 0x00

12 Ausgabepos Längs High 0x00

13 Ausgabepos Langs Low 0x00

14 Ausgabepos Quer High 0x00

15 Ausgabepos Quer Low 0x00

16 Laserpos Längs High 0x04

17 Laserpos Langs Low 0x28

18 Laserpos Quer High 0x00

19 Laserpos Quer Low 0x00

20 Prüfsumme 0xXX

21 Endezeichen 0x03

Zeichen Bedeutung Wert

1 STX 0x02

2 Länge des Telegramms 116

3 Start 0x01

4 Prüfsumme 0xXX

5 Endezeichen 0x03

Tabelle 41 SIO3: Laserscanner -  2. Sequenz

Zeichen Bedeutung Wert

Tabelle 40 SIO3: Laserscanner -  1. Sequenz (Abschnitt 2 von 2)
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 58



Schnittstellen-Definitionen HG 73650-A
6.5.1.3 Kontinuierlich gesendetes Telegramm

6.5.1.4 Kontinuierlich empfangenes Telegramm

 

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 STX 0x02

2 Länge des Telegramms 9

3 Typ des Telegramms 76

4 Lenkung 1 High [1/100o]

5 Lenkung 1 Low [1/100o]

6 Lenkung 2 High [1/100o]

7 Lenkung 2 Low [1/100o]

8 Inkremente Rad 1 High [ ]

9 Inkremente Rad 1 Low [ ]

10 Inkremente Rad 2 High [ ]

11 Inkremente Rad 2 Low [ ]

12 Prüfsumme 0xXX

13 Endezeichen 0x03

Tabelle 42 SIO3: Laserscanner - Kontinuierlich gesendetes Telegramm 

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 STX 0x02

2 Länge des Telegramms 0xXX

3 Typ des Telegramms 0xXX

4 Fahrzeugwinkel MSB [1/10000 rad]

5 Fahrzeugwinkel LSB [1/10000 rad]

6 X-Position MSB [1/10 mm]

7 X-Position [1/10 mm]

8 X-Position [1/10 mm]

9 X-Position LSB [1/10 mm]

10 Y-Position MSB [1/10 mm]

11 Y-Position  [1/10 mm]

Tabelle 43 SIO3: Laserscanner - Kontinuierlich empfangenes Telegramm (Abschnitt 

1 von 2)
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 59



Schnittstellen-Definitionen HG 73650-A
6.5.2 Sky-Trax

Es werden nur Daten von der Sky-Trax Kamera empfangen, keine gesendet. Die Daten 

sind durch ein Semikolon getrennt und werden in ASCII übertragen. Sollte keine Marke 

gesehen werden, sendet die Kamera err.

Erkennt die Kamera eine Marke, wird das untenstehende Telegramm gesendet. Wer-

den mehrere Marken erkannt, werden die einzelnen Marken mit Semikolon getrennt 

hintereinander gesendet.

6.5.3 Sick Position

Bei diesem Telegramm handelt es sich um ein Telegramm von einem PC, der an einen 

Sickscanner angeschlossen ist. Der PC wertet die Daten des Sick Scanners aus. Er 

vergleicht das von dem Scanner gelieferte Bild mit einer hinterlegten Karte. Findet er 

eine Übereinstimmung, berechnet er die Position und den Winkel des Sick Scanners. 

Diese Position wird an den Bahnregler übertragen, der Bahnregler sendet das gleiche 

Protokoll an den PC:

12 Y-Position  [1/10 mm]

13 Y-Position LSB [1/10 mm]

14 Ungestützter Weg [m]

15 Prüfsumme 0xXX

16 Endezeichen 0x03

Daten Bedeutung Wert / Einheit

1 Tag Nummer [  ]

2 Tag Y-Pixelposition [  ]

3 Tag X-Pixelposition [  ]

4 Tag Winkel [  ]

5 Tag Y-Pixelgröße [  ]

6 Tag X-Pixelgröße [  ]

Tabelle 44 SIO3: Sky-Trax

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

Tabelle 43 SIO3: Laserscanner - Kontinuierlich empfangenes Telegramm (Abschnitt 

2 von 2)
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6.6 Protokolle der RS232 Schnittstelle SIO4

6.6.1 Convoi Leader

Bei den beiden Convoi-Telegrammen handelt es sich um die Kommunikation zwi-

schen Konvoi-Teilnehmern (Spezialanwendung). Der Leader ist das Führungsfahr-

zeug. Er sendet dem nachfolgenden Fahrzeug folgende Daten:

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 STX 0x02

2 Winkel Laser LSB [1/100o]

3 Winkel Laser MSB [1/100o]

4 X-Position Laser LSB [mm]

5 X-Position Laser [mm]

6 X-Position Laser [mm]

7 X-Position Laser MSB [mm]

8 Y-Position Laser LSB [mm]

9 Y-Position Laser [mm]

10 Y-Position Laser [mm]

11 Y-Position Laser MSB [mm]

12 Geschwindigkeit Laser LSB [cm/s]

13 Geschwindigkeit Laser MSB [cm/s]

14 CRC [  ]

15 CRC [  ]

Tabelle 45 SIO3: Sick Position 

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 Geschwindigkeit LSB [cm/s]

2 Geschwindigkeit MSB [cm/s]

3 X-Position Laser LSB [mm]

4 X-Position Laser [mm]

5 X-Position Laser [mm]

6 X-Position Laser MSB [mm]

7 Y-Position Laser LSB [mm]

Tabelle 46 SIO4: Convoi Leader (Abschnitt 1 von 2)
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Im Gegenzug empfängt das Führungsfahrzeug die Telegramme des folgenden Fahr-

zeugs (siehe Convoi Chaser unten).

8 Y-Position Laser [mm]

9 Y-Position Laser [mm]

10 Y-Position Laser MSB [mm]

11 Winkel LSB [1/100o]

12 Winkel MSB [1/100o]

13 Kommando, siehe Tabelle 47 unten [  ]

14 Gas [  ]

15 Bremse [  ]

16 Abstand zwischen Hinterachse und Momentanpol [dm]

17 Abstand zwischen Hinterachse und Momentanpol [dm]

18 Prüfsumme [ ]

Kommando

Bit Bedeutung Wert / Einheit

0x01 Ankuppeln anfordern [  ]

0x02 Konvoi auflösen [  ]

0x04 Modus Konvoi fahren [  ]

0x08 Modus Synchron fahren [  ]

0x10 Modus Fernsteuerung [  ]

0x20 Notstop [  ]

Tabelle 47 SIO4: Kommando - Convoi Leader

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

Tabelle 46 SIO4: Convoi Leader (Abschnitt 2 von 2)
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6.6.2 Convoi Chaser

Der Chaser ist das folgende Fahrzeug in dem Konvoi. Er empfängt die Daten vom Füh-

rungsfahrzeug (siehe oben) und reagiert entsprechend. Um dem Führungsfahrzeug 

den eigenen Status zu schicken, sendet es folgende Daten:

6.6.3 Antwort Konvoi

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 Geschwindigkeit LSB [cm/s]

2 Geschwindigkeit MSB [cm/s]

3 Antwort Konvoi [  ]

4 Gas Chaser [  ]

5 Bremse Chaser [  ]

6 Prüfsumme [  ]

Tabelle 48 SIO4: Convoi Chaser

Bit Bedeutung

0x07

Zustand der Konvoi Statemachine
0 Warten
1 Initialisierung
2 Anfahren
3 Start
4 Folgen
5 Beenden

0x18

Modus des Chasers
0 Aus
1 Konvoi
2 Synchronfahren
3 Fernsteuerung

0x20 Abstand ist zu klein

0x40 Abstand ist zu groß

0x80 Nothalt

Tabelle 49 SIO4: Antwort Konvoi
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6.6.4 Ballett Protokoll

Das Ballett Protokoll ist eine Spezialanwendung und wird nur der Vollständigkeit hal-

ber aufgeführt. Die Fahrzeugsteuerung sendet das folgende Telegramm an die Fahr-

zeuge:

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 Kennung Ballett Rx [  ]

2 Geschwindigkeit Fahrzeug 1 LSB [cm/s]

3 Geschwindigkeit Fahrzeug 1 MSB [cm/s]

4
Kommando Fahrzeug 1
(siehe Tabelle 51 unten)

[  ]

5 Lenkwinkel Fahrzeug 1 [ o ]

6 Geschwindigkeit Fahrzeug 2 LSB [cm/s]

7 Geschwindigkeit Fahrzeug 2 MSB [cm/s]

8
Kommando Fahrzeug 2
(siehe Tabelle 51 unten)

[  ]

9 Lenkwinkel Fahrzeug 2 [ o ]

10 Geschwindigkeit Fahrzeug 3 LSB [cm/s]

11 Geschwindigkeit Fahrzeug 3 MSB [cm/s]

12
Kommando Fahrzeug 3
(siehe Tabelle 51 unten)

[  ]

13 Lenkwinkel Fahrzeug 3 [ o ]

14 Geschwindigkeit Fahrzeug 4 LSB [cm/s]

15 Geschwindigkeit Fahrzeug 4 MSB [cm/s]

16
Kommando Fahrzeug 4
(siehe Tabelle 51 unten)

[  ]

17 Lenkwinkel Fahrzeug 4 [ o ]

18 CRC LSB [  ]

19 CRC MSB [  ]

Tabelle 50 SIO4: Ballett Protokoll 
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Die Fahrzeuge antworten im Zeitschlitzverfahren mit folgendem Telegramm:

Kommando

Bit Bedeutung

0x01 Linker Spur folgen

0x02 Rechter Spur folgen

0x1C

Fahrmodus
1 Kamerafahrt
2 Simulation
3 Fernsteuerung
4 manuelle Fahrt

0x20 Nothalt

Tabelle 51 SIO4: Ballett Kommando

Zeichen Bedeutung Wert / Einheit

1 Kennung Ballett Tx [  ]

2 Fahrzeugwinkel LSB [ o ]

3 Fahrzeugwinkel MSB [ o ]

4 X-Position LSB [cm]

5 X-Position MSB [cm]

6 Y-Position LSB [cm]

7 Y-Position MSB [cm]

8 Geschwindigkeit LSB [cm/s]

9 Geschwindigkeit MSB [cm/s]

10 Lenkwinkel [ o ]

11 CRC LSB [  ]

12 CRC MSB [  ]

Tabelle 52 SIO4: Zeitschlitzverfahren 
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7 Fahrzeugoptionen

In diesem Abschnitt werden alle verfügbaren Fahrzeugoptionen ausführlich mit ihren 

verschiedenen Eigenschaften und Funktionen erläutert. Die universellsten Typen sind 

Dreirad und Stapler, wobei Stapler mehr Funktionen bietet und sich daher als Start-

punkt empfiehlt.

7.1 Option Stapler

7.1.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls-Eingang der Transponderantenne

- IO2: Referenzeingang des Lenze Lenkservos

- IO3: Freigabe des Lenze Lenkservos

- IO4: Nothalt

7.1.2 Fahrzeugmonitor

Für die Plausibilitätstests der Sensoren werden zwei Odometrien parallel gerechnet. 

Diese werden dann miteinander verglichen. Bei zu großen Differenzen wird das Fahr-

zeug mit einer Fehlermeldung gestoppt.

Bild 1 Screenshot: Option Stapler — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Tabelle 53 Option Stapler: Primärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:              [°]   Angle:              [°]   Angle:              [°]
  Pos X:              [m]   Pos X:              [m]   Pos X:              [m]
  Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]
  Dist.:              [m]   Dist.:              [m]   Dist.:              [m]
                            Steer:              [°]   Acc.T:              [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Odo 2 wird die Position der Sekundärdometrie dargestellt.

Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

7.1.3 Besonderheiten bei der Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Soll-

richtung (mit Hysterese) des aktuellen Segments festgelegt

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.1.4 Weitere Merkmale

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Tellerwende möglich

- Fehler und Nothalt über CAN Bus quittierbar

7.2 Option Dreirad

7.2.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Tabelle 54 Option Stapler: Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y-Position [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [ ]

Tabelle 55 Option Stapler: Differenz Primär-/Sekundärodometrie
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- IO2: nicht belegt

- IO3: nicht belegt

- IO4: nicht belegt

7.2.2 Fahrzeugmonitor

Für die Plausibilitätstest der Sensoren werden zwei Odometrien parallel gerechnet. 

Diese werden dann miteinander verglichen. Bei zu großen Differenzen wird das Fahr-

zeug mit einer Fehlermeldung gestoppt.

Bild 2 Screenshot: Option Dreirad — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt:

Unter Odo 2 wird die Position der Sekundärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Tabelle 56 Option Dreirad: Primärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Tabelle 57 Option Dreirad: Sekundärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:        0.00  [°]   Angle:        0.00  [°]   Angle:        0.00  [°]
  Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]
  Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]
  Dist.:        0.00  [m]   Dist.:        0.00  [m]   Dist.:        0.00  [m]
                            Steer:        0.00  [°]   Acc.T:           0  [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

7.2.3 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Die Richtung (vorwärts oder rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch die 

Ist-Geschwindigkeit festgelegt

- Im Stillstand wird nicht gelenkt

- Durch Attribut schaltbare Genauigkeitsüberwachung

- Zwei Abweichungsbereiche von denen einer über Befehl abgeschaltet werden 

kann

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y -Position [Meter]

Dist. Differenz der ohne Referenzierung zurückgelegten Strecke [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [ o ]

Tabelle 58 Option Dreirad: Differenz zw. Primär- u. Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 57 Option Dreirad: Sekundärodometrie
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 69



Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.3 Option ABE

7.3.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: nicht belegt

- IO3: nicht belegt

- IO4: Nothalt

7.3.2 Fahrzeugmonitor

Für die Plausibilitätstest der Sensoren werden zwei Odometrien parallel gerechnet. 

Diese werden dann miteinander verglichen. Bei zu großen Differenzen wird das Fahr-

zeug mit einer Fehlermeldung gestoppt.

Bild 3 Screenshot: Option ABE — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Tabelle 59 Option ABE: Primärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:              [°]   Angle:              [°]   Angle:              [°]
  Pos X:              [m]   Pos X:              [m]   Pos X:              [m]
  Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]
  Dist.:              [m]   Dist.:              [m]   Dist.:              [m]
                            Steer:              [°]   Acc.T:              [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Odo 2 wird die Position der Sekundär Odometrie dargestellt.

Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

7.3.3 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Rückwärtsregler für Auflieger (durch Attribut schaltbar)

- Lenkwinkelüberwachtung (langsam ab der halben Toleranz, Stopp bei ganzer)

- Automatische Vermessung des Knickwinkels in Automatikfahrt

- Richtung (vorwärts oder rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Soll-

richtung (mit Hysterese) des aktuellen Segments festgelegt

- durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.3.4 Weitere Merkmale

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Segmentsuche

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Tabelle 60 Option ABE: Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y-Position [Meter]

Dist. Differenz der ohne Referenzierung zurückgelegten Strecke [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [ o ]

Tabelle 61 Option ABE: Differenz Primär-/Sekundärodometrie
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7.4 Option ABU

7.4.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: nicht belegt

- IO3: nicht belegt

- IO4: Nothalt

7.4.2 Fahrzeugmonitor

Für die Plausibilitätstest der Sensoren werden zwei Odometrien parallel gerechnet. 

Diese werden dann miteinander verglichen. Bei zu großen Differenzen wird das Fahr-

zeug mit einer Fehlermeldung gestoppt.

Bild 4 Screenshot: Option ABU — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Tabelle 62 Option ABU: Primärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:              [Ø]   Angle:              [Ø]   Angle:              [Ø]
  Pos X:              [m]   Pos X:              [m]   Pos X:              [m]
  Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]
  Dist.:              [m]   Dist.:              [m]   Dist.:              [m]
                            Steer:              [Ø]   Acc.T:              [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Odo 2 wird die Position der Sekundärodometrie dargestellt.

Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

7.4.3 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Rückwärtsregler für Auflieger (durch Attribut schaltbar)

- Lenkwinkelüberwachtung (langsam ab der halben Toleranz, stoppt bei der gan-

zen)

- Automatische Vermessung des Knickwinkels in Automatikfahrt

- Aufspurmodus zum Aufspuren in Autmatikfahrt

- Richtung (vorwärts oder rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Soll-

richtung des aktuellen Segments festgelegt

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.4.4 Weitere Merkmale

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Segmentsuche

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Tabelle 63 Option ABU: Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y-Position [Meter]

Dist. Differenz der ohne Referenzierung zurückgelegten Strecke [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [ ]

Tabelle 64 Option ABU: Differenz Primär-/Sekundärodometrie
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7.5 Option ASG

7.5.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: nicht belegt

- IO3: nicht belegt

- IO4: Nothalt

7.5.2 Fahrzeugmonitor

Für die Plausibilitätstest der Sensoren werden zwei Odometrien parallel gerechnet. 

Diese werden dann miteinander verglichen. Bei zu großen Differenzen wird das Fahr-

zeug mit einer Fehlermeldung gestoppt.

Bild 5 Screenshot: Option ASG — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Tabelle 65 Option ASG: Primärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:              [°]   Angle:              [°]   Angle:              [°]
  Pos X:              [m]   Pos X:              [m]   Pos X:              [m]
  Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]   Pos Y:              [m]
  Dist.:              [m]   Dist.:              [m]   Dist.:              [m]
                            Steer:              [°]   Acc.T:              [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Odo 2 wird die Position der Sekundärodometrie dargestellt.

Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

7.5.3 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Ist - 

Geschwindigkeit festgelegt

- Im Stillstand wird nicht gelenkt 

7.5.4 Weitere Merkmale

- Kurvenvorsteuerung wird aus den Attributen berechnet (Attribute werden durch 

CAD Programm berechnet)

- Fahrzeugsteuerung als Porterweiterung für Zustands- LED

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Tabelle 66 Option ASG: Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y-Position [Meter]

Dist. Differenz der ohne Referenzierung zurückgelegten Strecke [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [ ]

Tabelle 67 Option ASG: Differenz Primär-/Sekundärodometrie
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 75



Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.6 Option TKC

7.6.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: Eingang zum Umschalten der Geschwindigkeitsüberwachung
(1: niedrige Geschwindigkeit)

- IO3: Freigabe für Lenze Lenkmotor

- IO4: Nothalt

7.6.2 Fahrzeugmonitor

Bild 6 Screenshot: Option TKC — Fahrzeugmonitor

Unter Odo 1 wird die Position der Primärodometrie dargestellt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke wurde [Meter]

Tabelle 68 Option TKC: Primärodometrie

---     Vehicle Menu:

  Odo 1:                    Odo 2:                    Dif.
  Angle:        0.00  [°]   Angle:        0.00  [°]   Angle:        0.00  [°]
  Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]
  Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]
  Dist.:        0.00  [m]   Dist.:        0.00  [m]   Dist.:        0.00  [m]
                            Steer:        0.00  [°]   Acc.T:           0  [ ]
  Vehicle:                                            Ink R:           0  [ ]
                                                      Ink L:           0  [ ]
  Peilung:
  Winkel:       0.00  [°]
  Entfer:       0.00  [m]
  Goemet:       0.00  [ ]

[ESC] -> back/cancel
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Unter Odo 2 wird die Position der Sekundärodometrie dargestellt.

Unter Dif. wird die Differenz zwischen Primär- und Sekundärodometrie dargestellt.

Unter Peilung werden die Berechnungsergebnisse der Peilung auf eine Marke ausge-

geben. Hierzu wird ein Sick Laserscanner ausgelesen. Wird das Attribut Peilung ge-

setzt, fährt der Bahnregler auf die erkannte Marke zu. Hiermit lassen sich z. B. 

Anhänger automatisch ankuppeln, bei denen die Kupplung in einem eingeschränkten 

Positionsbereich erwartet wird. Unter der Kupplung befindet sich dann eine Marke auf 

die der Bahnregler zufährt.

Name Beschreibung Einheit

Angle Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Pos Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Dist. Strecke die ohne Refferenzierung zurückgelegt wurde [Meter]

Steer Lenkwinkel [ o ]

Tabelle 69 Option TKC: Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Angle Differenz der Fahrzeugwinkel (mathematisch positiv) [ o ]

Pos X  Differenz der X-Position [Meter]

Pos Y Differenz der Y-Position [Meter]

Dist. Differenz der Strecke die ohne Refferenzierung zurückgelegt wurde [Meter]

Acc.T Ausgegebene Genauigkeit der Position [  ] 

Ink R Summe der Inkremente des rechten Rades [  ]

Ink L Summe der Inkremente des linken Rades [  ]

Tabelle 70 Option TKC: Differenz Primär- und Sekundärodometrie

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel unter der die Marke erkannt wird [ o ]

Entfer Entfernung zur Marke [m]

Geomet Geometrie der Marke ( Entfernung  *  Winkelbreite = ungefähre Breite) [m* o ]

Tabelle 71 Option TKC: Peilung
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7.6.3 Fahrzeug Parameter

Bild 7 Screenshot: Option TKC — Fahrzeug Parameter

7.6.4 Nothalt

- Nothalt

- Fehler und Nothaltquittierung über CAN Bus

- Nothalttest über CAN Bus

7.6.5 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Wegroll Überwachung mit Nothalt

- Geschwindigkeitsüberwachung zweier Geschwindigkeiten mit Nothalt

- Überwachung der Geschwindigkeitsumschaltung (1/2 der niedrigeren Geschwin-

digkeit)

Taste Name Beschreibung Wertebereich / 

Einheit /Typ

A Direction Offset Richtungsabhängiger Offset in Querrichtung zum 
Fahrzeug

±1 [m] float

B wheel dia. load R Raddurchmesser des rechten beladenen Rades 0-2000 [mm] int

C wheel dia. load L Raddurchmesser des linken beladenen Rades 0-2000 [mm] int

D Kp Correction Verstärkungsfaktor der automatischen Radvermes-
sung. Vermisst die Radgrößen im beladenen Zustand 
zwischen den einzelnen Transpondern

0-1 [ ] float

E Max Speed Low Maximale Geschwindigkeit bei gesetztem Eingang 2 0 - 1.8 [m/s] float

F Max Speed High Maximale Geschwindigkeit bei nicht gesetztem Ein-
gang 2

0 - 1.8 [m/s] float

Tabelle 72 Option TKC: Eingabemöglichkeiten Menü Fahrzeug Parameter

  Main Menue -> Parameter Menue -> Option TKC Variables

  A:  Direction Offset  (current: 0.000000        [ m ] )
  B:  wheel dia. load R (current: 1.000000        [ m ] )
  C:  wheel dia. load L (current: 1.000000        [ m ] )
  D:  Kp Correction     (current: 0.000000        [   ] )
  E:  Max Speed Low     (current: 0.600000        [m/s] )
  F:  Max Speed High    (current: 0.600000        [m/s] )
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- Lenkwinkel Überwachung (reduziert die Geschwindigkeit bei Überschreitung)

- Abweichungsüberwachung (Reduzierung der Geschwindigkeit bei Überschrei-

tung)

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch 

Geschwindigkeit festgelegt 

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.6.6 Zusätzliche Ausgaben beim Loggen 

- Weg Ink. R Weg pro Inkrement rechts

- Weg Ink. L Weg pro Inkrement links

- U Bat Min Minimale gemessene Versorgungsspannung

- U Bat aktuell gemessene Versorgungsspannung

- U Bat Max Maximal gemessene Versorgungsspannung

7.6.7 Weitere Merkmale

- Segmentsuche

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Fehler und Nothalt über CAN Bus quittierbar
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7.7 Option KOM

7.7.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: nicht belegt

- IO3: nicht belegt

- IO4: Nothalt

7.7.2 Fahrzeugmonitor

Bild 8 Screenshot: Option KOM — Fahrzeugmonitor

7.7.3 Bildschirmausgaben

Folgende Daten werden in dem Menü dargestellt:

Transponder

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel des Fahrzeugs vom Transpondersystem [ o ]

Position X  X-Position des Fahrzeugs vom Transpondersystem [Meter]

Position Y Y-Position des Fahrzeugs vom Transpondersystem [Meter]

Geschwindigkeit Geschwindigkeit des Fahrzeugs vom Transpondersystem [m/s]

Stat. Ausgegebene Statusbyte vom Transpondersystem [ ]

Tabelle 73 Option KOM: Abschnitt Transponder

---     Vehicle Menu:

  Transponder               Laser                     Differenz
  Angle:        0.00  [°]   Angle:        0.00  [Ø]   Angle:        0.00  [°]
  Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]   Pos X:        0.00  [m]
  Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]   Pos Y:        0.00  [m]
  Speed:        0.00  [m]   Speed:        0.00  [m]   Speed:        0.00  [m]

[ESC] -> back/cancel
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 80



Fahrzeugoptionen HG 73650-A
Laser

Differenz

7.7.4 Eingabemöglichkeiten

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel des Fahrzeugs vom Lasersystem [ o ]

Position X  X-Position des Fahrzeugs vom Lasersystem [Meter]

Position Y Y-Position des Fahrzeugs vom Lasersystem [Meter]

Geschwindigkeit Geschwindigkeit des Fahrzeugs vom Lasersystem [m/s]

Stat. Ausgegebene Statusbyte vom Lasersystem [ ]

Tabelle 74 Option KOM: Abschnitt Laser

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkeldifferenz zwischen Laser und Lasersystem [ o ]

Position X  Differenz der X-Position zwischen Laser und Lasersystem [Meter]

Position Y Differenz der Y-Position zwischen Laser und Lasersystem [Meter]

Geschwindigkeit Differenz der Geschwindigkeit zwischen Laser und Lasersystem [m/s]

Tabelle 75 Option KOM: Menü Differenz

Taste Beschreibung Einheit

ESC Verzweigung zum Hauptmenü

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [ ]

L Fahrzeug in Modus Leitdrahtfahrt 2 versezten [ ]

R Fahrzeug in Fernsteuermodus versezten [ ]

W Sollgeschwindigkeit um 0,1 erhöhen [m/s]

S Sollgeschwindigkeit um 0,1 verringern [m/s]

A Solllenkwinkel um 2 erhöhen [ o ]

D Solllenkwinkel um 2 verringern [ o ]

Q Freigabe für Fahrzeugsteuerung setzen [ ]

Tabelle 76 Option KOM: Eingabemöglichkeiten
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Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.7.5 Fahrzeug Parameter
  

Bild 9 Screenshot: Option KOM — Fahrzeug Parameter

Das Fahrzeug gibt zu Versuchszwecken eine Kameraposition aus, die sich in diesem 

Menü parametrieren lässt. Bei der Ausgabe der Position wird dann die Kamerapositi-

on auf dem Fahrzeug mit der Fahrzeugposition verrechnet.

7.7.6 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Wenn Daten von der PMD Kamera empfangen werden, wird nach PMD-Kamera 

an einem Borstein entlang gefahren

- Segmente 6-7, 8-9, 10-11, 12-13 und 14-15-16 in Endlosschleife fahren

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Richtung (vorwärts oder rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch           

Ist - Geschwindigkeit festgelegt

- im Stillstand wird nicht gelenkt 

- durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

Taste Name Beschreibung Wertebereich / Ein-

heit /Typ

A Direction Offset Winkeloffset der Kamera zum Fahrzeug +-180 [o] float

B Kamera Offset X Offset in X-Richtung der Kamera zum Fahrzeug +-10 [m] float

C Kamera Offset Y Offset in Y-Richtung der Kamera zum Fahrzeug +-10 [m] float

D Kamera Offset Z Offset in Z-Richtung der Kamera zum Fahrzeug +-10 [m] float

Tabelle 77 Option KOM: Eingabemöglichkeiten II

  Main Menue -> Parameter Menue -> Option KOM Variables

  A:  Direction Offset  (current: 0.000000        [ m ] )
  B:  Kamera Offset X   (current: 1.000000        [ m ] )
  C:  Kamera Offset Y   (current: 1.000000        [ m ] )
  D:  Kamera Offset Z   (current: 0.000000        [ m ] )
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Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.7.7 Weitere Merkmale

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Verarbeiten und Senden der Position einer auf dem Fahrzeug angebauten 

Kamera

- Fehler und Nothalt über CAN Bus quittierbar

7.8 Option ESH

7.8.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: Ausgang für Kamera (linker Spur folgen)

- IO3: Ausgang für Kamera (rechter Spur folgen)

- IO4: Nothalt

7.8.2 Fahrzeugmonitor

Bild 10 Screenshot: Option ESH — Fahrzeugmonitor

Folgende Daten werden in dem Menü dargestellt:

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Position X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Position Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Distanz ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Geschwindigkeit Geschwindigkeit des Fahrzeugs [km/h]

Tabelle 78 Option ESH: Fahrzeug Monitor Daten (Abschnitt 1 von 2)

Goetting

  Position:
  Winkel           :     0.00 [ ¯ ]       Mittlerer Fehler:    0.00     [ mm ]
  Position X       :     0.00 [ m ]       Mittlere Geschw.:    0.00     [km/h]
  Position Y       :     0.00 [ m ]       U Bat           :   24.30
  Distanz          :     0.00 [ m ]       Debug           :       4
  Geschwindigkeit  :     0.00 [km/h]      Kamera Status   :    0 0
  Fehler           :    73.00 [ mm ]      Kamera Abweich. :    0.00
  Modus            :   Idle Mode          Regler          :       0
  Geschw. Vorgabe  :     0.00 [km/h]      Nothalt          :    1004
  Digitalpoti      :      128
                            

  Fahrzeug Sperren       ->  Leertaste    Geschw. Vorgabe +0.5 km/h -> +
  Automatik Kamera       ->  K            Geschw. Vorgabe -0.5 km/h -> -
  Automatik Transponder  ->  T            Bei Geschw. Vorgabe = 0 ist der
  Manuelle Fahrt         ->  M            Joystick in Betrieb
  Verfolger (Konvoi)     ->  V
  Ballett                ->  B

[ESC] -> back/cancel
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7.8.3 Die Eingabemöglichkeiten

Fehler Abweichung von der Idealspur durch Kamera festgestellt [mm]

Modus Modus, in dem sich der Bahnregler befindet (siehe Fahrmodi) [   ]

Geschw. Vorgabe Die Geschwindigkeit über die + und - Taste vorgegeben werden. Wenn 
hier 0 steht, kann die Geschwindigkeit auch über den Joystick vorgege-
ben werden 

[km/h]

Digitalpoti Das Digitalpoti ist die Schnittstelle zwischen Bahnregler und Motorsteu-
erung. 128 ist die Neutralstellung. Kleinere Werte führen zu einer Vor-
wärtsbewegung, größere zu einer Rückwärtsbewegung. 

[   ]

Mittlerer Fehler Mittlere Abweichung zur Idealspur seit dem letztem zurücksetzen. [mm]

Mittlere Geschw. Mittlere Geschwindigkeit seit dem letztem zurücksetzen. [km/h]

U Bat Batteriespannung des Fahrzeugs [V]

Debug Zuletzt aufgetretener Fehler (siehe Fehler Automatikfahrt) [   ]

Kamera Status Status der Spurführungskamera G 73840ZA D [   ]

Kamera Abweich Abweichung der Kamera [mm]

Regler Zeigt die Geschwindigkeit des Lenkservos an [ ]

Nothalt Siehe Abschnitt 7.8.5 auf Seite 85 [ ]

Taste Beschreibung Einheit

ESC Verzweigung in das Hauptmenü

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [   ]

K Automatisch nach Kamera fahren (Fahren nur möglich wenn die Kamera die 
Spur erkannt hat) 

[   ]

T Automatisch nach Transpondern fahren. (nur mit 1,5 Dimensionalen Transpon-
derantenne HG 71720 oder mit Sky Trax möglich). Das Segment muß geladen 
sein und das Fahrzeug muß sich in der Nähe des Segments befinden.

[   ]

M Fahrzeug kann mit Joystick gesteuert werden [   ]

V Fahrzeug als Verfolger im Konvoimodus (setzt Führungsfahrzeug voraus) [   ]

B Versetzt das Fahrzeug in den Fahrmodus Ballett (setzt Fahrzeugsteuerung vor-
aus)

[   ]

+ Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h erhöhen [km/h]

- Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h verringern [km/h]

Tabelle 79 Option ESH: Eingabemöglichkeiten

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 78 Option ESH: Fahrzeug Monitor Daten (Abschnitt 2 von 2)
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Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.8.4 Fahrzeug Parameter

Bild 11 Screenshot: Option ESH — Fahrzeug Parameter

7.8.5 Nothalt

- Wegroll Überwachung

- Nothalt über Fernsteuerung- Protokoll

- Überwachung des Lenkservo

Taste Name Beschreibung Wertebereich / 

Einheit / Typ

A Joystick X Mitte Mittelstellung des Joysticks (in X-Richtung) 2000-3000 [m] 
float

B Joystick Y Mitte Mittelstellung des Joysticks (in Y-Richtung) 2000-3000 [m] 
float

C Joystick X Tot Totbereich um die Mittelstellung des Joysticks (in X-
Richtung)

0-1 [   ] float

C Joystick Y Tot Totbereich um die Mittelstellung des Joysticks (in Y-
Richtung)

0-1 [   ] float

E Joystick X Skala Skalierung des Joysticks (in X-Richtung) 0-0,1 [m/s] float

E Joystick Y Skala Skalierung des Joysticks (in Y-Richtung) 0-0,1 [ o ] float

G Rampe Lenkung Geschwindigkeitsrampe der Lenkung 0-10 [ o /50ms] 
float

H Offset Kamera Offset auf die Abweichung der Spurführungskamera ± 20 [mm] float

Tabelle 80 Option ESH: Tastenbelegung Fahrzeug Parameter

  Main Menue -> Parameter Menue -> Option ESH Variables

  A:  Joystick X Mitte  (current: 0.000000        [   ] )
  B:  Joystick Y Mitte  (current: 0.000000        [   ] )
  C:  Joystick X Tot    (current: 0.000000        [   ] )
  D:  Joystick Y Tot    (current: 0.000000        [   ] )
  E:  Joystick X Skala  (current: 0.000000        [   ] )
  F:  Joystick Y Skala  (current: 0.000000        [   ] )
  G:  Rampe Lenkung     (current: 0.000000        [   ] )
  H:  Offset Kamera     (current: 0.000000        [   ] )
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7.8.6 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Segmente 12 und 13 werden als Endlosschleife gefahren

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Soll-

richtung (mit Hysterese) des aktuellen Segments festgelegt

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.8.7 Weitere Merkmale

- Geschwindigkeitsrampe

- Porterweiterung mit CR 2033 Von IFM für:

- Joystick lesen

- Lenkeinschag über 10o anzeigen

- Geschwindigkeitsregler

- Mittlere Abweichung und Geschwindigkeit für Show berechnen
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Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.9 Option SCI

7.9.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: Eingang zum Umschalten der Geschwindigkeitsüberwachung
(1: Niedrige Geschwindigkeit)

- IO3: Freigabe für Lenze Lenkmotor

- IO4: Nothalt

7.9.2 Fahrzeugmonitor

Bild 12 Screenshot: Option SIC — Fahrzeugmonitor

Folgende Daten werden in dem Menü dargestellt:

Name Beschreibung

Blinker links Freies Attribut 0x0001

Blinker rechts Freies Attribut 0x0002

Futter  links Freies Attribut 0x0004

Futter  rechts Freies Attribut 0x0008

Tuernummer Freies Attribut 0x0070 (3Bit Nummer)

Schnecke 1 Freies Attribut 0x0080

Schnecke 2 Freies Attribut 0x0100

Schnecke 3 Freies Attribut 0x0200

Silonummer Freies Attribut 0x1C00

Tabelle 81 Option SIC: Menü

Option SIC

  Blinker links    : Aus                  Blinker rechts     : Aus
  Futter  links    : Aus                  Futter  rechts     : Aus
  Tuernummer       : Aus                  Silonummer         : Aus
  Schnecke 1       : Aus                  Hupe               : Aus
  Schnecke 2       : Aus                  Frei 1             : Aus
  Schnecke 3       : Aus                  Frei 2             : Aus

  Geschwindigkeit Soll/Ist    :       0.00 /   0.00
  Lenkwinkel      Soll/Ist    :       0.00 /   0.00
  Fehler Anforderung          :              40
  Fehler Automatik            :             A8                  0
  Modus                       :           Wait
  Segment 0 Soll/Ist          :           255 /   4
  Segment 1 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 2 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 3 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 4 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 5 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 6 Soll/Ist          :           255 / 255
  Segment 7 Soll/Ist          :           255 / 255

[ESC] -> back/cancel
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Hupe Freies Attribut 0x2000

Frei 1 Freies Attribut 0x4000

Frei 2 Freies Attribut 0x8000

GeschwindigkeitSoll/Ist GeschwindigkeitSoll ist die in dem Bahnsegment hinterlegte Geschwindig-
keit
GeschwindigkeitIst ist die tatsächlich erreichte Geschwindigkeit 

Lenkwinkel Soll/Ist LenkwinkelSoll ist der vom Bahnregler berechneter Lenkwinkel 
LenkwinkelIst ist der tatsächlich erreichte Lenkwinkel

Fehler Anforderung siehe Tabelle 4 „Fehlercodes - Fehler Anforderung“ auf Seite 7

Fehler Automatik siehe Tabelle 3 „Fehlercodes - Fehler Automatikfahrt“ auf Seite 6

Tabelle 82 Option SIC: Menü II

Name Beschreibung

Segment 0 Soll/Ist - Segment 0 (aktuelles Segment)
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment

- SegmentIst ist das aktuelle vom Bahnregler benutzte Segment, das der 
Bahnregler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 1 Soll/Ist - Segment 1 (nächstes Segment)
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment

- SegmentIst ist das nächste vom Bahnregler benutzte Segment, das der 
Bahnregler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 2 Soll/Ist - Segment 2
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment 

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 3 Soll/Ist - Segment 3
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment 

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 4 Soll/Ist - Segment 4
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment 

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Tabelle 83 Option SCI: Soll-/Ist-Segmente (Abschnitt 1 von 2)

Name Beschreibung

Tabelle 81 Option SIC: Menü
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7.9.3 Eingabemöglichkeiten

Segment 5 Soll/Ist - Segment 5
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 6 Soll/Ist - Segment 6
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Segment 7 Soll/Ist - Segment 7
Soll ist das von der Fahrzeugsteuerung übertragene Segment

- SegmentIst ist das vom Bahnregler benutzte Segment, das der Bahnreg-
ler an die Fahrzeugsteuerung schickt

Taste Beschreibung Einheit

ESC Verzweigung in das Hauptmenü

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [  ]

0 Segment 0 ändern [  ]

1 Segment 1 ändern [  ]

2 Segment 2 ändern [  ]

3 Segment 3 ändern [  ]

4 Segment 4 ändern [  ]

5 Segment 5 ändern [  ]

6 Segment 6 ändern [  ]

7 Segment 7 ändern [  ]

J linken Offset fahren (sofern die Segmente entsprechend vorbereitet sind) [  ]

K keinen Offset fahren [  ]

L rechten Offset fahren (sofern die Segmente entsprechend vorbereitet sind) [  ]

A Automatikfahrt anfordern (Voraussetzungen müssen erfüllt sein) [  ]

F Freigabe für Fahrzeugsteuerung setzen [  ]

Leertaste Fahrzeug in Fahrmodus Warten überführen [  ]

C Freigabe für die Fahrzeugsteuerung toggeln [  ]

G Anfahrsperre für die Automatikfahrt toggeln [  ]

Tabelle 84 Option SCI: Eingabenmöglichkeiten (Abschnitt 1 von 2)

Name Beschreibung

Tabelle 83 Option SCI: Soll-/Ist-Segmente (Abschnitt 2 von 2)
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7.9.4 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Ist - 

Geschwindigkeit festgelegt

- Im Stillstand wird nicht gelenkt 

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.9.5 Weitere Merkmale

- CAN Box 0x196 wird gelesen (Empfang der Ist - Lenkwinkel über CAN Bus)

- Fehler und Nothalt über CAN Bus quittierbar

R Falls die Simulation aktiviert ist, kann das Fahrzeug mit R zurückgesetzt werden [  ]

ESC Verzweigung in das Hauptmenü [  ]

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [  ]

K Automatisch nach Kamera fahren (Fahren nur möglich wenn die Kamera die 
Spur erkannt hat) 

[  ]

T Automatisch nach Transpondern fahren (nur mit der 1,5 dimensionalen Trans-
ponderantenne HG 71720 oder mit Sky Trax möglich). Das Segment muss gela-
den sein und das Fahrzeug muss sich in der Nähe des Segments befinden.

[  ]

M Fahrzeug kann mit Joystick gesteuert werden [  ]

V Fahrzeug als Verfolger im Konvoimodus (setzt Führungsfahrzeug voraus) [  ]

B Versetzt das Fahrzeug in den Fahrmodus Ballett (setzt Fahrzeugsteuerung vor-
aus)

[  ]

+ Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5 km/h erhöhen [km/h]

- Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5 km/h verringern [km/h]

Taste Beschreibung Einheit

Tabelle 84 Option SCI: Eingabenmöglichkeiten (Abschnitt 2 von 2)
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7.10 Option ESM

7.10.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: Ausgang für Kamera (linker Spur folgen)

- IO3: Ausgang für Kamera (rechter Spur folgen)

- IO4: Nothalt

7.10.2 Fahrzeugmonitor

Bild 13 Screenshot: Option ESM — Fahrzeugmonitor

Folgende Daten werden in dem Menü dargestellt:

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Position X X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Position Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Distanz Strecke die ohne Refferenzierung zurückgelegt wurde [Meter]

Geschwindigkeit Geschwindigkeit des Fahrzeugs [km/h]

Fehler Abweichung von der Idealspur festgestellt durch die Kamera [mm]

Modus Modus in dem sich der Bahnregler befindet (siehe Fahrmodi) [  ]

Geschw. Vorgabe Die Geschwindigkeit, die über die + und - Taste vorgegeben werden. 
Wenn hier 0 steht, kann die Geschwindigkeit auch über den Joystick 
vorgegeben werden. 

[km/h]

Tabelle 85 Option ESM: Menü (Abschnitt 1 von 2)

Goetting

  Position:
  Winkel           :     0.00 [ Ø ]       Mittlerer Fehler:    0.00     [ mm ]
  Position X       :     0.00 [ m ]       Mittlere Geschw.:    0.00     [km/h]
  Position Y       :     0.00 [ m ]       U Bat           :   24.30
  Distanz          :     0.00 [ m ]       Debug           :       4
  Geschwindigkeit  :     0.00 [km/h]      Kamera Status   :   0 0
  Fehler           :    73.00 [ mm ]      Kamera Abweich. :    0.00
  Modus            :   Idle Mode          Regler          :       0
  Geschw. Vorgabe  :     0.00 [km/h]      Nothalt          :    1004
  Digitalpoti      :      128
                         0.00

  Fahrzeug Sperren       ->  Leertaste    Geschw. Vorgabe +0.5 km/h -> +
  Automatik Kamera       ->  K            Geschw. Vorgabe -0.5 km/h -> -
  Automatik Transponder  ->  T            Bei Geschw. Vorgabe = 0 ist der
  Manuelle Fahrt         ->  M            Joystick in Betrieb
  Verfolger (Konvoi)     ->  V
  Ballett                ->  B

[ESC] -> back/cancel
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7.10.3 Eingabemöglichkeiten

Digitalpoti Das Digitalpoti ist die Schnittstelle zwischen Bahnregler und Motorsteu-
erung. 128 ist die Neutralstellung. Kleinere Werte führen zur Vorwärts-
bewegung, größere zur Rückwärtsbewegung. 

[  ]

Mittlerer Fehler Mittlere Abweichung zur Idealspur seit dem letztem zurücksetzen. [mm]

Mittlere Geschw. Mittlere Geschwindigkeit seit dem letztem zurücksetzen. [km/h]

U Bat Batteriespannung des Fahrzeugs [V]

Debug Zuletzt aufgetretener Fehler (siehe Fehler Automatikfahrt) [  ]

Kamera Status Status der Spurführungskamera G 73840ZA D [  ]

Kamera Abweich Abweichung der Kamera [mm]

Regler Zeigt die Geschwindigkeit des Lenkservos an [ ]

Nothalt Siehe Abschnitt 7.6.4 auf Seite 78 [ ]

Taste Beschreibung Einheit

ESC Verzweigung in das Hauptmenü

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [  ]

K Automatisch nach Kamera fahren (nur möglich, wenn die Kamera die Spur 
erkannt hat) 

[  ]

T Automatisch nach Transpondern fahren (nur mit der 1,5 dimensionalen Trans-
ponderantenne HG 71720 oder mit Sky Trax möglich). Das Segment muss gela-
den sein und das Fahrzeug muss sich in der Nähe des Segments befinden.

[  ]

M Fahrzeug kann mit Joystick gesteuert werden [  ]

V Fahrzeug als Verfolger im Konvoimodus (setzt Führungsfahrzeug voraus) [  ]

B Versetzt das Fahrzeug in den Fahrmodus Ballett (setzt Fahrzeugsteuerung vor-
aus)

[  ]

+ Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h erhöhen [km/h]

- Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h verringern [km/h]

Tabelle 86 Option ESM: Eingabemöglichkeiten

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 85 Option ESM: Menü (Abschnitt 2 von 2)
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7.10.4 Fahrzeug Parameter

Bild 14 Screenshot: Option ESM — Fahrzeug Parameter

7.10.5 Nothalt

- Wegroll Überwachung

- Nothalt über Fernsteuerungs- Protokoll

- Nothalt über Ballett- Protokoll

- Nothalt über Konvoi- Protokoll

- Nothalt über CAN Fernsteuerungs-Protokoll

- Lenkservoüberwachung mit Nothalt

Taste Name Beschreibung Wertebereich / 

Einheit / Typ

A Joystick X Mitte Mittelstellung des Joysticks (in X-Richtung) 2000-3000 [m] float

B Joystick Y Mitte Mittelstellung des Joysticks (in Y-Richtung) 2000-3000 [m] float

C Joystick X Tot Totbereich um die Mittelstellung des Joysticks (in 
X-Richtung)

0-1 [  ] float

C Joystick Y Tot Totbereich um die Mittelstellung des Joysticks (in 
Y-Richtung)

0-1 [  ] float

E Joystick X Skala Skalierung des Joysticks (in X-Richtung) 0-0,1 [m/s] float

E Joystick Y Skala Skalierung des Joysticks (in Y-Richtung) 0-0,1 [ o ] float

G Rampe Lenkung Geschwindigkeitsrampe der Lenkung 0-10 [ o /50ms] float

H Offset Kamera Offset auf die Abweichung der Spurführungska-
mera

± 20 [mm] float

Tabelle 87 Option ESM: Tastenbelegung

  Main Menue -> Parameter Menue -> ESM Variables

  A:  Joystick X Mitte  (current: 0.000000        [   ] )
  B:  Joystick Y Mitte  (current: 0.000000        [   ] )
  C:  Joystick X Tot    (current: 0.000000        [   ] )
  D:  Joystick Y Tot    (current: 0.000000        [   ] )
  E:  Joystick X Skala  (current: 0.000000        [   ] )
  F:  Joystick Y Skala  (current: 0.000000        [   ] )
  G:  Rampe Lenkung     (current: 0.000000        [   ] )
  H:  Offset Kamera     (current: 0.000000        [   ] )
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- Bei Kamerafahrt nach 15cm ohne erkannte Spur

- Geschwindigkeitsüberwachung der einzelnen Räder / Gesamtgeschwindigkeit

- Abstandsüberwachung im Konvoimodus

7.10.6 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Segmente 12 und 13 werden als Endlosschleife gefahren

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Soll-

richtung (mit Hysterese) des aktuellen Segments festgelegt

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.10.7 Weitere Merkmale

- Geschwindigkeitsrampe

- Porterweiterung mit CR 2033 Von IFM für:

- Joystick lesen

- Betriebsmodi Schalter lesen

- Licht und Blinker schalten

- Geschwindigkeitsregler

- Mittlere Abweichung und Geschwindigkeit für Show berechnen
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7.11 Option FTR

7.11.1 Belegung der Eingänge

- IO1: Posipuls Eingang der Transponder Antenne

- IO2: nicht belegt

- IO3: Nothalt Eingang

- IO4: Nothalt

7.11.2 Fahrzeugmonitor

Bild 15 Screenshot: Option FTR — Fahrzeugmonitor

Folgende Daten werden in dem Menü dargestellt:

Name Beschreibung Einheit

Winkel Winkel des Fahrzeugs (mathematisch positiv) [ o ]

Position X  X-Position des Fahrzeugs [Meter]

Position Y Y-Position des Fahrzeugs [Meter]

Distanz ohne Referenzierung zurückgelegte Strecke [Meter]

Geschwindigkeit Geschwindigkeit des Fahrzeugs [km/h]

Fehler Abweichung von der Idealspur festgestellt durch die Kamera [mm]

Modus Modus in dem sich der Bahnregler befindet (siehe Fahrmodi) [  ]

Geschw. Vorgabe Die Geschwindigkeit, die über die + und - Taste vorgegeben wird. 
Wenn hier 0 steht, kann die Geschwindigkeit auch über den Joystick 
vorgegeben werden. 

[km/h]

Tabelle 88 Option FTR: Menü

  Goetting

  Position:
  Winkel           :     0.00 [ Ø ]       Mittlerer Fehler:    0.00     [ mm ]
  Position X       :     0.00 [ m ]       Mittlere Geschw.:    0.00     [km/h]
  Position Y       :     0.00 [ m ]       U Bat           :   24.30
  Distanz          :     0.00 [ m ]       Debug           :       4
  Geschwindigkeit  :     0.00 [km/h]      Kamera Status   :   0 0
  Fehler           :    73.00 [ mm ]      Kamera Abweich. :    0.00
  Modus            :   Idle Mode          Regler          :       0
  Geschw. Vorgabe  :     0.00 [km/h]      Nothalt          :    1004
  Digitalpoti      :      128
                         0.00

  Fahrzeug Sperren       ->  Leertaste    Geschw. Vorgabe +0.5 km/h -> +
  Automatik Kamera       ->  K            Geschw. Vorgabe -0.5 km/h -> -
  Automatik Transponder  ->  T            Bei Geschw. Vorgabe = 0 ist der
  Manuelle Fahrt         ->  M            Joystick in Betrieb
  Verfolger (Konvoi)     ->  V
  Ballett                ->  B

[ESC] -> back/cancel
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7.11.3 Eingabemöglichkeiten

7.11.4 Nothalt

- Geschwindigkeitsüberwachung der einzelnen Inkrementalgeber / Gesammtge-

schwindigkeit

- Überwachung der Kommunikation mit dem Konvoipartner

Digitalpoti Das digitalpoti ist die Schnittstelle zwischen Bahnregler und Motorsteu-
erung. 128 ist die Neutralstellung. Kleinere Werte führen zur Vorwärts-
bewegung, größere zur Rückwärtsbewegung. 

[  ]

Mittlerer Fehler Mittlere Abweichung zur Idealspur seit dem letztem zurücksetzen. [mm]

Mittlere Geschw. Mittlere Geschwindigkeit seit dem letztem zurücksetzen. [km/h]

U Bat Batteriespannung des Fahrzeugs [V]

Debug Zuletzt aufgetretener Fehler (siehe Fehler Automatikfahrt) [  ]

Kamera Status Status der Spurführungskamera G 73840ZA D [  ]

Kamera Abweich Abweichung der Kamera [mm]

Regler Zeigt die Geschwindigkeit des Lenkservos an [ ]

Nothalt Siehe Abschnitt 7.11.4 auf Seite 96 [  ]

Taste Beschreibung Einheit

ESC Verzweigung in das Hauptmenü

Leertaste Fahrzeug aus allen anderen Fahrmodi in Fahrmodus Warten zurückholen [  ]

K Automatisch nach Kamera fahren (Fahren nur möglich wenn die Kamera die 
Spur erkannt hat) 

[  ]

T Automatisch nach Transpondern fahren (nur mit der 1,5 dimensionalen Trans-
ponderantenne HG 71720 oder mit Sky Trax möglich). Das Segment muss 
geladen sein und das Fahrzeug muss sich in der Nähe des Segments befinden.

[  ]

M Fahrzeug kann mit Joystick gesteuert werden [  ]

V Fahrzeug als Verfolger im Konvoimodus (setzt Führungsfahrzeug voraus) [  ]

B Versetzt das Fahrzeug in den Fahrmodus Ballett (setzt Fahrzeugsteuerung vor-
aus)

[  ]

+ Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h erhöhen [km/h]

- Geschwindigkeit bei Kamerafahrt um 0,5km/h verringern [km/h]

Tabelle 89 Option FTR: Eingabemöglichkeiten

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 88 Option FTR: Menü
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- Nothalteingang

- Vom Konvoipartner übermittelter Nothalt

7.11.5 Besonderheiten in der Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Nothalt

- Lenkwinkelüberwachung

- Abweichungsüberwachung (fährt langsamer wenn Abweichung zu groß)

- Richtung (Vorwärts oder Rückwärts) der Lenkwinkelberechnung wird durch Ist - 

Geschwindigkeit festgelegt

- Im Stillstand wird nicht gelenkt 

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

- Geschwindigkeitsregler

7.11.6 Weitere Merkmale

- Porterweiterung mit CR 2033 Von IFM für:

- Bedienbox lesen

- Anzeigeelemente schalten

- Odometrie nach 20 Metern synchronisieren

7.12 Koordinatenfahrwerk

7.12.1 Belegung der Eingänge

- IO1: nicht belegt

- IO2: nicht belegt

- IO3: Nothalt Ausgang

- IO4: Fehlerlampe
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7.12.2 Main Monitor Navigation

HINWEIS! Bei den Fahrzeugtypen Koordinatenfahrwerk 0 bis 4 erscheint 

ein anderer Main Monitor Navigation (Original siehe Software-

Handbuch).

Bild 16 Screenshot: Option Koordinatenfahrwerk — Main Monitor Navigation

Abweichend zur Standardausgabe:

7.12.2.1 Vehicle

7.12.2.2 Target

Name Beschreibung Einheit

Speed Ist-Geschwindigkeit des vorderen und hinteren Rades [m/s]

Steer Ist-Lenkwinkel des vorderen und hinteren Rades [ o ]

Tabelle 90 Main Monitor Navigation Koordinatenfw.: Abschnitt Vehicle

Name Beschreibung Einheit

Speed Soll-Geschwindigkeit des vorderen und hinteren Rades [m/s]

Steer Soll-Lenkwinkel des vorderen und hinteren Rades [ o ]

Tabelle 91 Main Monitor Navigation Koordinatenfw.: Abschnitt Target

  Main Monitor Navigation

  Vehicle:                   Target:                    Deviation:
  Move.:        0.00 [ ø ]   Move.:        0.00 [ ø ]   Move.:      0.00 [ ø ]
  Head.:        0.00 [ ø ]   Head.:        0.00 [ ø ]   Head.:      0.00 [ ø ]
  Pos X:       0.000 [ m ]   Pos X:        0.00 [ m ]   Diag.:      0.00 [ m ]
  Pos Y:       0.000 [ m ]   Pos Y:        0.00 [ m ]   Axis :           [ m ]
  Speed: 0.000;0.000 [m/s]   Speed: 0.000;0.000 [m/s]   Speed:      0.00 [m/s]
  Steer:   0.0;  0.0 [ ø ]   Steer:   0.0;  0.0 [ ø ]   Steer:      0.00 [ ø ]
                                                        Front:      0.00 [ m ]
  Segment:                   Error:                     Rear :      0.00 [ m ]
  Number1: --- / --- [R/T]   Vehicle  :       0         Accur:     10.00 [ m ]
  Number2: --- / --- [R/T]   Condition:   94030
  Number3: --- / --- [R/T]   Request  :       0
  Point  :         0 [Nr.]   E-Stop   :       0
  Sample :      0.00 [   ]   Steering :
  Attrib.:         0         Deviation:    0.00 [ ø ]   Ent P:      0.00 [ m ]
  Status :     Start         Curvature:    0.00 [ ø ]   Ric P:      0.00 [ ø ]
  Direct.:         0                                    Gesch:      0.10 [m/s]
  Reverse:         0         Clearance:       1
                             Modus:           Idle Mode

[ESC] -> back/cancel
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7.12.2.3 Error

7.12.2.4 Deviation

7.12.3 Main Monitor Sensorfusion

HINWEIS! Bei den Fahrzeugtypen Koordinatenfahrwerk 0 bis 4 erscheint 

ein anderer Main Monitor Sensorfusion (Original siehe Software-

Handbuch).

Bild 17 Screenshot: Option Koordinatenfahrwerk — Main Monitor Sensorfusion

Name Beschreibung Einheit

E-Stop Grund des Notstopp 
1. Bahnregler ist in Automatik, das Fahrzeug soll stoppen fährt aber
2. Geschwindigkeit zu groß

[]

Tabelle 92 Main Monitor Navigation Koordinatenfw.: Abschnitt Error

Name Beschreibung Einheit

Ent P Entfernung zum Pol [ m ]

Ric P Richtung zum Pol [ o ]

Gesch Soll-Geschwindigkeit nach der Rampenfunktion [m/s]

Tabelle 93 Main Monitor Navigation Koordinatenfw.: Abschnitt Deviation

  Main Monitor Sensorfusion

           Antenna1:    Antenna2:    Antenna3:          Odometrie:
  Status :         0            0            0  [   ]   Status :       0 [   ]
  Code   :         0            0            0  [   ]   Angle  :    0.00 [ ø ]
  Delta Y:     0.000        0.000        0.000  [ m ]   Pos X  :    0.00 [ m ]
  Sum Vo.:         0            0            0  [   ]   Pos Y  :    0.00 [ m ]
  Current:         0            0            0  [   ]   Speed  :    0.00 [m/s]
  Reading:         0            0            0  [   ]   Accur. :   10.00 [ m ]
  Pos. X :     0.000        0.000        0.000  [ m ]   Pol X  :    0.00 [ m ]
  Pos. Y :     0.000        0.000        0.000  [ m ]   Pol Y  :    0.00 [ m ]
                                                        Speed 1:    0.00 [m/s]
  Transponder Position                                  Speed 2:    0.00 [m/s]
  Angle  :     0.000    [ ø ]                           Steer.1:    0.00 [ ø ]
  Pos X  :     0.000    [ m ]                           Steer.2:    0.00 [ ø ]
  Pos Y  :     0.000    [ m ]                           dDist.1:    0.00[mm/10]
  Counter:         0    [   ]                           dDist.2:    0.00[mm/10]
  Lokal X:     0.000    [ m ]
  Lokal Y:     0.000    [ m ]
  Ang Lok:     0.000    [ ø ]
  Ang Glo:     0.000    [ ø ]

[ESC] -> back/cancel
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Abweichend zur normalen Darstellung der Sensorfusion, werden hier drei Transpon-

derantennen dargestellt. Die von den Transponderantennen angezeigten Werte ent-

sprechen aber der normalen Darstellung. Abweichend zur normalen Darstellung der 

Odometrie werden hier zusätzlich folgende Werte angezeigt:

Abweichend zur normalen Darstellung der Sensorfusion werden hier nicht die Odome-

trien der Transponderantennen, sondern die durch die Transponder berechneten Po-

sitionen gezeigt.

Name Beschreibung Einheit

Pol X X Position des Pols der Odometrie in dem globalen Koordinatensys-
tem

[m]

Pol Y Y Position des Pols der Odometrie in dem globalen Koordinatensys-
tem

[m]

Speed 1 Geschwindigkeit des Rades 1 [m/s]

Speed 2 Geschwindigkeit des Rades 2 [m/s]

Steer 1 Ist Lenkwinkel des Rades 1 [ o ]

Steer 2 Ist Lenkwinkel des Rades 2 [ o ]

dDist.1 Vom Rad 1 zurückgelegte Distanz zwischen aktueller und letzter 
Position

[mm/10]

dDist.2 Vom Rad 2 zurückgelegte Distanz zwischen aktueller und letzter 
Position

[mm/10]

Tabelle 94 Main Monitor Sensorfusion Koordinatenfw., abweichende Werte

Name Beschreibung Einheit

Angle Aus den Transpondern berechneter Fahrzeugwinkel [ o ]

Pos X Errechnete X Position im globalen Koordinatensystem [m]

Pos Y Errechnete Y Position im globalen Koordinatensystem [m]

Counter Wird bei jeder neue berechneten Position um eins erhöht [ ]

Lokal X Ausrichtung des Fahrzeugs zu den von Antenne 1 und 3 gelesenen 
Transpondern im Fahrzeugkoordinatensystem

[m]

Lokal Y Ausrichtung des Fahrzeugs zu den von Antenne 1 und 3 gelesenen 
Transpondern im Fahrzeugkoordinatensystem

[m]

Ang Lok Ausrichtung des Fahrzeugs gegenüber den von Antenne 1 und 3 
gelesenen Transpondern im Fahrzeug Koordinatensystem

[ o ]

Ang Glo Ausrichtung der von Antenne 1 und 3 gelesenen Transponder im glo-
balen Koordinatensystem

[ o ]

Tabelle 95 Main Monitor Sensorfusion Koordinatenfw., abweichende Werte
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7.12.4 Fahrzeug Monitor

Hier werden Werte dargestellt, die normalerweise nicht bei der Inbetriebnahme ge-

braucht werden, aber dennoch bei der Fehlersuche behilflich sein können.

Bild 18 Screenshot: Option Koordinatenfahrwerk — Fahrzeug Monitor

Name Beschreibung Einheit

Instant. Pole Seg Momentanpol des Segments an der aktuellen Position in X/Y Richtung
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Mov. Vector Front Richtung der Bewegung an dem vorderen zu regelnden Punkt (wird in 
den Parametern mit Laenge Vorne festgelegt).
Wird als Vektor in X/Y Richtung angegeben
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Mov. Vector  Rear Richtung der Bewegung an dem hinteren zu regelnden Punkt (wird in 
den Parametern mit Laenge Hinten festgelegt)
Wird als Vektor in X/Y Richtung angegeben
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Error Front Fehler am vorderen zu regelnden Punkt in X/Y Richtung
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Error Rear Fehler am hinten zu regelnden Punkt in X/Y Richtung
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Instant. Pole Reg Soll Momentanpol des Gesammtfahrzeugs in X/Y Richtung
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Vector Wheel 1 Richtung des Rades 1 (meistens das Vordere Linke Rad) in X/Y Rich-
tung (Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Tabelle 96 Vehicle Monitor Koordinatenfw. (Abschnitt 1 von 2)

---     Vehicle Menu:

  Instant. Pole Seg (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Mov. Vector Front (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Mov. Vector Rear  (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Error Front       (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Error Rear        (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Instant. Pole Reg (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Vector Wheel 1    (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]
  Vector Wheel 2    (X/Y) :     0.000 /   0.000  [ m ]

  Direction Pole    (h/d) :      0000 /   0.000  [ ø ]
  Distance Pole     (h/d) :  00000000 /   0.000  [ m ]
  Speed             (h/d) :      0000 /   0.000  [m/s]
  Command Bits            :      0200            [   ]
  Status Change           :         0            [   ]
  Status Target           :         0            [   ]

[ESC] -> back/cancel
Deutsch, Revision 04, Stand: 06.05.2013 101



Fahrzeugoptionen HG 73650-A
7.12.5 Automatikfahrt

- Geschwindigkeitsüberwachung mit Notaus

- Lenkwinkelüberwachung

- Durch Attribut schaltbare Abweichungs- und Genauigkeitsüberwachung

7.12.6 Weitere Merkmale

- Tellerwende möglich

- Fehler und Notaus über CAN Bus quittierbar

Vector Wheel 2 Richtung des Rades 2 (meistens das Hintere Linke Rad) in X/Y Rich-
tung (Fahrzeugkoordinatensystem)

[m]

Direction Pole Richtung des Momentanpols auf der CAN Schnittstelle in Hex und Dez
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[ o ]

Distance Pole Abstand des Momentanpols auf der CAN Schnittstelle in Hex und Dez [m]

Speed Geschwindigkeit auf der CAN Schnittstelle in Hex und Dez
(Fahrzeugkoordinatensystem)

[mm/s]

Command Bits Steuerbits auf der CAN Schnittstelle in Hex und Dez
Siehe Schnittstellenbeschreibung ME
RPDO2 (0x2D0) Byte 6 und Byte 7

[ ]

Status Change 0: Normale Fahrt
1: Fahrzeug anhalten
2: Lenkmodus wechseln
3: Neuen Lenkwinkel senden
4: Auf Freigabe warten

[ ]

Status Target 0: Warte auf Fahrtrichtung per Knopf
1: Warten bis Fahrzeug steht
2: Segmentsuche starten
3: Warten bis Segmentsuche beendet
4: Segmentsuche Ergebnis nach Segment in passender Richtung 
durchsuchen
5: Segment vorgeben
6: Automatikfahrt starten
7: Automatisch fahren solange Knopf gehalten wird

[ ]

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 96 Vehicle Monitor Koordinatenfw. (Abschnitt 2 von 2)
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7.12.7 Fahrzeugabhängige Parameter

Dieser Fahrzeugtyp enthält eigene, fahrzeugbezogene Parameter.

Bild 19 Screenshot: Option Koordinatenfahrwerk — Fahrzeugabhängige Parameter

Name Beschreibung Einheit

Rad 1 X Pos X Position des Rades 1 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 1 Y Pos Y Position des Rades 1 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 1 Rad-
durchmesser

Durchmesser des Rades 1 [m]

Rad 2 X Pos X Position des Rades 2 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 2 Y Pos Y Position des Rades 2 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 2 Rad-
durchmesser

Durchmesser des Rades 2 [m]

Laenge Vorne Vorderer der beiden Punkte, die auf die Sollstrecke geregelt werden. Die-
ser Punkt befindet sich immer in Fahrzeugmitte (Querrichtung), daher 
wird nur die Distanz zwischen dem Punkt und der Fahrzeugmitte in X 
Richtung angegeben.

[m]

Laenge Hinten Hinterer der beiden Punkte, die auf die Sollstrecke geregelt werden. Die-
ser Punkt befindet sich immer in Fahrzeugmitte (Querrichtung), daher 
wird nur die Distanz zwischen dem Punkt und der Fahrzeugmitte in X 
Richtung angegeben.

[m]

Antenne 3 X X Position der dritten Transponderantenne bezogen auf den Fahrzeugmit-
telpunkt

[m]

Tabelle 97 Fahrzeugabhängige Parameter Koordinatenfw. (Abschnitt 1 von 2)

  Koordinatenfahrwerk

A: Rad 1 X Pos      :   3.050000   [m]  D: Rad 2 X Pos      :   -3.050000  [m]
B: Rad 1 Y Pos      :   1.120000   [m]  E: Rad 2 Y Pos      :   -1.120000  [m]
C: Rad 1 Durchmesser:   0.100000   [m]  F: Rad 2 Durchmesser:   0.100000   [m]

G: Laenge Vorne     :   20.000000  [m]
H: Laenge Hinten    :   -10.000000 [m]

I: Antenne 3 X      :   -3.660000  [m]  K: Antenne 4 X      :   0.000000   [m]
J: Antenne 3 Y      :   -1.575000  [m]  L: Antenne 4 Y      :   0.000000   [m]

M: Rad 3 X Pos      :   0.000000   [m]  O: Rad 4 X Pos      :   0.000000   [m]
N: Rad 3 Y Pos      :   0.000000   [m]  P: Rad 4 Y Pos      :   0.000000   [m]

Q; max Geschw. Voll :   0.100000 [m/s]  S: Rampe Lenkwinkel :            [ø/s]
R: max Geschw. Leer :   0.200000 [m/s]  T: Rampe Pol        :            [ø/s]
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7.12.8 Segmentfiles

Abweichend zu dem Standard-Segmentfile mit den Spalten Segmentnummer, Punkt-

nummer, X Position, Y Position, Geschwindigkeit Ende, Geschwindigkeit Job und At-

tribut, hat das Segmentfile für die Koordinatenfahrwerke 0 bis 3 zwei weitere Spalten. 

In den Spalten Lenkwinkel und Richtung werden zusätzliche Daten gespeichert. Die 

Daten unter Lenkwinkel werden vom Bahnregler bis jetzt nicht verwendet.

Die unter Lenkwinkel gespeicherten Daten stellen den Lenkwinkel eines nicht Flä-

chenbeweglichen Fahrzeugs in 1/100o dar. Die unter Richtung gespeicherten Daten 

stellen die Ausrichtung des Fahrzeugs in 1/100o dar. Diese Daten können bis jetzt 

nicht vollständig vom Programm Cad 6 erstellt werden. Die Daten werden bei Anwahl 

des Fahrzeugtyps 9 in CAD 6 zwar erstellt, enthalten aber nur die Lenkwinkel und die 

Ausrichtung die ein nicht flächenbewegliches Fahrzeug bräuchte.

Soll sich die Ausrichtung des Flächenbeweglichen Fahrzeugs von der eines nicht Flä-

chenbeweglichen Fahrzeugs unterscheiden, so muss dies in der von Cad 6 erstellten 

Segmentdatei von Hand nachgetragen werden. Dabei sind die Einträge in der Spalte 

Lenkwinkel sehr nützlich, um den Beginn und die Enden von Kurven zu erkennen. Hier 

ein Auszug einer Segmentdatei für die flächenbeweglichen Fahrzeuge 0 bis 3.

Antenne 3 Y Y Position der dritten Transponderantenne bezogen auf den Fahrzeugmit-
telpunkt

[m]

Antenne 3 X X Position der dritten Transponderantenne bezogen auf den Fahrzeugmit-
telpunkt

[m]

Antenne 3 Y Y Position der dritten Transponderantenne bezogen auf den Fahrzeugmit-
telpunkt

[m]

Rad 3 X Pos X Position des Rades 3 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 3 Y Pos Y Position des Rades 3 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 4 X Pos X Position des Rades 4 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

Rad 4 Y Pos Y Position des Rades 4 bezogen auf den Fahrzeugmittelpunkt [m]

max Geschw. 
Voll

Maximale Geschwindigkeit im Beladenen Zustand [m/s]

max Geschw. 
Leer

Maximale Geschwindigkeit im Unbeladenen Zustand [m/s]

Name Beschreibung Einheit

Tabelle 97 Fahrzeugabhängige Parameter Koordinatenfw. (Abschnitt 2 von 2)
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Bild 20 Segmentfile

HINWEIS! Die neuen Segmentfiles lassen sich nur noch mit dem BRTool ab 

Version 2.9 in ein Bahnregler kompatibles Format übersetzen.

Segment Punkt X Y v Ende v Job Attrib Lenkwinkel Richtung
2 230 -7259 7344 12 12 0x00000000 0 27000
2 231 -7259 7144 10 10 0x00000000 737 27000
2 232 -7259 6942 10 10 0x00000000 2556 27011
2 233 -7255 6740 10 10 0x00000000 4374 27073
2 234 -7246 6538 10 10 0x00000000 6192 27205
2 235 -7228 6338 10 10 0x00000000 6271 27405
2 236 -7199 6138 10 10 0x00000000 6271 27605
2 237 -7159 5940 10 10 0x00000000 6271 27805
2 238 -7109 5744 10 10 0x00000000 6271 28005
2 239 -7048 5552 10 10 0x00000000 6271 28155
2 240 -6977 5363 10 10 0x00000000 6271 28305
2 241 -6896 5178 10 10 0x00000000 6271 28455
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8 Firmware-Update

Neue Software in den Bahnregler laden

• Betriebsspannung einschalten

• [F3] auf der Folientastatur den Controllers gedrückt halten, während des Hoch-

laufens des Controllers. Das Display zeigt den Fortschritt an

- Sobald die Aufforderung waiting for download via X Modem erscheint, 

kann die neue Software (Dateiendung *.bin) mit dem X Modem Protokoll übertra-

gen werden
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11 Handbuch-Konventionen

In Dokumentationen der Götting KG werden zum Zeitpunkt der Drucklegung dieser 

Beschreibung folgende Symbole und Auszeichnungen verwendet:

 Für Sicherheitshinweise kommen je nach Gewichtung und Gefährdungsgrad fol-

gende Symbole zum Einsatz:

HINWEIS!

ACHTUNG!

VORSICHT!

WARNUNG!

Weiterführende Informationen und Tipps werden folgendermaßen angezeigt:

Tipp!

 Programmtexte und -variablen werden durch Verwendung der Schriftart 
Courier hervorgehoben.

 Wenn für Eingaben bei der Bedienung von Programmen Tastenkombinationen 

verwendet werden, dann werden dazu jeweils die benötigten asten 

ervorgehoben (bei den Programmen der Götting KG können üblicherweise 

große und kleine Buchstaben gleichwertig verwendet werden).

 Abschnitte, Abbildungen und Tabellen werden automatisch fortlaufend über das 

gesamte Dokument nummeriert. Zusätzlich hat jedes Dokument nach dem Titel-

blatt ein Inhaltsverzeichnis mit Angabe der Seitenzahlen und — bei einer Länge 

von mehr als ca. 10 Seiten — auch im Anschluss an den Inhalt ein Abbildungs- 

und Tabellenverzeichnis. Bei Bedarf (bei entsprechend langen und komplexen 

Dokumenten) wird auch ein Stichwortverzeichnis angeboten.

 Jedes Dokument hat auf der Titelseite einen Tabellenblock mit Metainformationen 

zu Entwickler, Autor, Revision und Stand (Datum). Die Informationen zu Revision 

und Stand sind außerdem in der Fußzeile auf jeder Seite vermerkt, sodass überall 

eindeutig zu erkennen ist, von wann die Informationen stammen und zu welchem 

Dokument sie gehören.

 Online-Version (PDF) und gedrucktes Handbuch werden aus einer Quelle erstellt. 

Durch den konsequenten Einsatz von Adobe FrameMaker für die Dokumentation 

sind in der PDF-Variante automatisch alle Verzeichniseinträge (inkl. Seitenzahlen 

im Stichwortverzeichnis) und Querverweise per Maus anklickbar und führen zum 

verknüpften Inhalt.
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12 Hinweise

12.1 Urheberrechte

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschützt. Alle dadurch begründeten Rechte bleiben 

vorbehalten. Zuwiderhandlungen unterliegen den Strafbestimmungen des Urheber-

rechts.

12.2 Haftungsausschluss

Die angegebenen Daten verstehen sich als Produktbeschreibungen und sind nicht als 

zugesicherte Eigenschaften aufzufassen. Es handelt sich um Richtwerte. Die angege-

benen Produkteigenschaften gelten nur bei bestimmungsgemäßem Gebrauch.

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der 

Geräte erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung für Mangelfolgeschäden ist ausge-

schlossen. Änderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, bleiben vorbehalten. 

Ebenso behalten wir uns das Recht vor, inhaltliche Änderungen der Anleitung vorzu-

nehmen, ohne Dritten Kenntnis geben zu müssen.

12.3 Markenzeichen und Firmennamen

Soweit nicht anders angegeben, sind die genannten Produktnamen und Logos ge-

setzlich geschützte Marken der Götting KG. Alle anderen Produkt- oder Firmennamen 

sind gegebenenfalls Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen bzw. Marken 

der jeweiligen Firmen.
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