ООО «Элеком»

Программа «Агронавт»

Описание рабочих экранов
г.Курган, 2009

Вид экрана при запуске программы
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1. Кнопка для входа в окно выбора поля.

2. Кнопка для вывода сведений о программе, в т.ч. кода системы для регистрации.

3. Кнопка для завершения работы с программой и, при соответствующей настройке в файле «agronavt.ini», выключения компьютера.

Окно выбора поля
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4. Кнопка для создания новой группы полей.

5. Кнопка для создания нового поля в выбранной группе.

6. Кнопка для начала новой операции обработки на выбранном поле.

7. Кнопка для удаления отдельного трека.

8. Кнопка для импорта треков из программы «АвтоГРАФ»

9. Кнопка «Начать запись трека» (контура «+» или контура «–»).

10. Кнопка «Приостановить записи трека».

11. Кнопка «Закончить запись и сохранить трек».

12. Кнопка «Добавить текущее положение как точку к треку».

13. Вернуться в основное окно программы без смены поля.

14. Открыть выбранное поле для работы.

15. Область отображения карты для выбранных группы/поля/трека. Управление мышью: движение с нажатой левой кнопкой – передвижение карты, 

движение с нажатой правой кнопкой – выделение зоны для увеличения,
вращение колеса – изменение масштаба карты,

двойной клик левой кнопкой – возврат к исходному масштабу и положению карты.
16. Название текущей группы полей.

17. Название текущего поля.

18. Список контуров «+» - границ поля.

19. Список контуров «-» - границ колков.

20. Список операций обработки на выбранном поле (дата начала).

21. Список треков, относящихся к выбранной операции обработки.

Установка параметров разметки и опорных точек
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22. Область карты. 
Перемещение карты – движение мышью с нажатой левой кнопкой по области карты.

Поворот карты – движение мышью с нажатой левой кнопкой по индикатору (28). 
23. Центр поворота и масштабирования карты.

24. Обзор – ширина и длина видимой части карты в метрах.

25. Ползунок изменения обзора карты: от 30м (верхнее положение) до 30000м (нижнее положение).

26. Кнопка временного включения общего обзора (пока нажата).

27. Компас – ориентация карты по сторонам света. 

28. Индикатор отклонения от линий разметки. При отклонении влево (вправо) от линии на индикаторе подсвечиваются красным цветом сегменты слева (справа) от зеленого центрального. Каждый красный сегмент сигнализирует о 15-сантиметровом отклонении (значение может быть изменено в файле «agronavt.ini»). При нахождении машины вне поля или при значительном удалении от линий разметки индикатор выключается.

29. Кнопка включения режима разметки. Параметры разметки сохраняются на диске при выключении этого режима. 

30. Параметры разметки:


шаг – расстояние между соседними линиями разметки,


сдвиг – смещение линий разметки вправо относительно базовой линии (1–2),


линия – ширина линии разметки,


захват – ширина рабочей зоны инструмента (ширина прохода),


отступ – расстояние между рабочей зоной инструмента и GPS-антенной.
31. Кнопки увеличения, уменьшения параметров разметки по 1 метру и 1 дециметру.

32. Кнопка удаления с карты опорных точек, а вместе с ними и линий разметки.

33. Кнопки перехода в соответствующую опорную точку.
34. Расстояние между установленными опорными точками в метрах.

Пример работы программы в режиме обработки поля
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35. Белый цвет – необработанные участки поля.

36. Зеленый цвет –​ обработанные участки поля. Вне поля эти участки отображаются темно-зеленым цветом.
37. Желтый цвет – участки поля, обработанные больше одного раза (перекрытия). Вне поля эти участки отображаются темно-желтым цветом.
38. Серый цвет – край поля, область вне поля и колки.

39. Положение машины в соответствии с показаниями GPS-приемника.

40. Габаритные линии, показывающие захват инструмента.

41. Предполагаемое положение машины с учетом коррекции запаздывания показаний GPS-приемника, текущей скорости и направления движения.
42. Ориентировочная линия для разворота инструмента (радиус равен половине ширины захвата).

43. Линии разметки. 

44. Кнопка начала навигации/обработки.

45. Кнопка приостановки обработки.

46. Кнопка завершения обработки. При выключенном режиме обработки см. п.3.
47. Текущая скорость движения. При остановке отображается надпись «СТОП».

48. Кнопка включения/выключения автомасштабирования карты при движении в зависимости от скорости.

49. Текущее время и дата.

50. Название текущего поля.
51. Общая площадь поля – сумма участков белого, зеленого и желтого цветов.
52. Обработанная площадь поля – сумма участков зеленого и желтого цветов. Темно-зеленые и темно-желтые участки вне поля в расчет не входят.

53. Площадь перекрытий – желтых участков.

54. Дата начала обработки, захват установленного инструмента (ширина прохода).

 Импорт трека из программы «АвтоГРАФ»
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Обмен информацией с внешним носителем 

(автоматически активизируется при подключении носителя 

для выбранного пункта в списке полей)
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Пример движения с отображением скорости
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Пример служебных сообщений 
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Панель настройки параметров
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Описание конфигурационного файла «agronavt.ini»
[Common]

; 0 - обычный выход, 
; 1 - с выключением компьютера (компьютер механизатора)
ShutDownOnExit=0

; 0 - не показывать границы окна программы (компьютер механизатора)
ShowBorder=1

; вариант показа скорости

; 1 - желтое сообщение под курсором, 0 - панель под масштабом

ShowV=0

; 1 - черно-зеленые панели часов и скорости 

Coloring=0

; Com-порт, к которому подключен GPS-приемник
Port=COM3

; Значение коррекции запаздывания показаний с GPS-приемника, сек

TimeLag=2,5

[Specific]

; ширина одного сегмента в индикаторе отклонения от линий разметки, мм

ScaleStep=150
Пояснения к примерам полей
1. Контур поля №25 получен с помощью недорогого навигатора Garmin eTrex (контуры остальных полей получены с использованием прибора «АвтоГРАФ» в режиме «GPS-мышь» с вынесенной на крышу антенной). Хорошо видно отношение недорогого навигатора к точности получения координат. Вообще говоря, недорогие навигаторы на базе устаревших решений (чипсетов) дают очень приблизительные координаты, которые могут значительно меняться от экземпляра к экземпляру и отличаются от более совершенных  приборов значительным дрейфом координат в зависимости от положения спутников (то есть просто от времени).

2. Трек поля №25 получен с использованием прибора «АвтоГРАФ». Поле засевал механизатор хозяйства с 30-летним стажем в яркий солнечный день, обычным для него способом. В такой ситуации, при хорошей видимости обработанной зоны применение навигационных устройств не считается целесообразным, поскольку их задача – повышение точности обработки в условиях плохой видимости, в т.ч. в ночное время. Из анализа трека путем вычета значительных площадей перекрытий (желтый цвет), возникших из-за того, что не был подключен датчик включения сеялки, было получено значение точности не менее 95%, если считать, что сеяние было проведено «идеально», без огрехов. Это значение полностью соответствует значению, полученному экспериментально, при измерении точности приборов «АвтоГРАФ» с помощью программы «GPS Accuracy», а именно: более чем в 95% случаев точность не хуже 50см. 
Общие рекомендации к применению навигаторов
1. Вождение только по навигатору рекомендуется в случаях, когда потери от простоя на ожидание хорошей видимости или проходимости превышают потери от огрехов при навигации, или когда мы вообще не видим краев обрабатываемой зоны, например при опрыскивании, разбрасывании удобрений. В последнем случае применение навигаторов 100% целесообразно и позволяет многократно окупить затраты.
Рекомендации по созданию контуров полей 

в программе «Агронавт» 

1. Подключить GPS-приемник к порту, соответствующему настройке из файла «agronavt.ini».
2. Открыть окно выбора поля.

3. Выбрать или, при необходимости, создать поле в нужной группе полей.
4. Подъехать к краю поля и нажать кнопку «Начать запись трека».

5. Объехать поле по периметру до возврата в начальную точку.

6. Нажать кнопку «Остановить запись и сохранить трек».

7. При невозможности прямого проезда по краю поля (обработано, посевы, затоплено и т.п.) можно приостановить запись трека, затем кружным путем добраться до этого же края поля с другой стороны препятствия, и нажать кнопку добавления текущего положения как точки к треку.

Рекомендации по созданию контуров полей 
в системе «АвтоГРАФ» 
и их импорту в «Агронавт»

1. Для правильного определения всех остановок в программе «АвтоГРАФ» в настройках списка транспортных средств, вкладка «Фильтры» установите следующие значения: 

Радиус зоны остановки – 7 м

Порог движение / остановка – 7 с

2. GPS-антенну на машине расположить на крыше со стороны, ближней к краю поля или колка.
3. Подъехать к полю, сделать остановку на 30 сек, записать время и номер поля.

4. Объехать поле по периметру до возврата в начальную точку.

5. Опять сделать остановку на 30 сек, записать время выезда с поля.

6. При необходимости объехать колки по тому же принципу (п.3-5).

7. В программе «Агронавт» создать поле в нужной группе.

8. Выбрать у этого поля группу контуров «+», открыть окно импорта из «АвтоГРАФа», указать группу, номер прибора, диапазон дат, нажать на кнопку «Получить».
9. Выбрать начальную и конечную остановки из списка, при этом трек, заключенный между этими остановками, отобразится в области карты.

10. Нажать на кнопку «Принять».

11. Аналогично принимаются контуры «–» и треки обработки. Для треков нужно указывать также операцию на выбранном поле (дату ее начала) и ширину захвата инструмента. 
Использование компаса
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1. Компас показывает ориентацию карты по сторонам света.
2. Цифровая шкала над компасом отображает текущий курс.

3. Нажатие левой кнопки мыши на компасе фиксирует цифровое показание, цифровая шкала переключается в режим отклонения от заданного курса.
4. Нажатие левой кнопки мыши на цифровой шкале возвращает ее в обычный режим.
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