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-ISOBUS Introducéo

1 Introducéo

1.1 Sobre este manual

O presente manual de instrucbes faz uma introducao sobre a operacéo e
configuragdo da CCl.Command. Esta app foi pré-instalada no seu terminal
ISOBUS CCI 100/200, podendo ser apenas ai executada. Somente com
conhecimento deste manual de instru¢cées se podem evitar erros de
funcionamento e garantir um funcionamento sem problemas.

Este manual de instrucdes tem de ser lido e compreendido antes de colocar o
software em funcionamento, de modo a prevenir-se problemas na utilizacao.
Devera ser guardado de forma a estar acessivel aos colaboradores a qualquer
momento.

1.2 Referéncia
Este manual descreve a app na sua versdo CCl.Command v1.41 com os médulos
CCl.Command/Parallel Tracking e CCl.Command/Section Control.

Para consultar o nUmero da versao CCl.Command instalada no seu terminal
ISOBUS CClI, proceda da seguinte forma:

1. Prima atecla Home para aceder ao menu principal.

2. Prima o botéo "Informacé&o e Diagndstico” no menu principal.

3. Prima no menu Informacé&o e Diaghdstico o botdo "Informacéo do Terminal".
4. Prima o botdo "Informacao de Software" no ecra tactil.

- No campo de informacdes agora exibido é indicada a versao dos
componentes do software do terminal.
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1.3 Sobre a CCl.Command

A CCl.Command é composta por dois mddulos, os quais podem ser adquiridos e
utilizados de modo independente:

asun e,
EeseTeees))

@ CCl.Command/Parallel Tracking
J

N

[ ) CCl.Command/Section Control

—

1.3.1 CCl.Command/Parallel Tracking

Este mddulo permite, por exemplo, uma melhor orientacdo para a aplicagdo de
proteccéo de plantas e de fertilizantes em campos sem sulcos para o tractor. Uma
conducéo paralela exacta ajuda a evitar sobreposi¢des e falhas.

Trata-se de uma ajuda de conducéo paralela, a qual indica vias paralelas tendo
em conta a largura de trabalho e a posi¢édo actuais e sugere correc¢des de
conduc¢éo por meio de uma barra luminosa. As vias podem ser registadas como
linhas rectas A-B ou como curvas.

1.3.2 CCl.Command/Section Control

O mddulo desliga automaticamente as larguras parciais de um pulverizador de
proteccéo de plantas/um distribuidor de adubo, com a ajuda do GPS, quando se
ultrapassa as margens do campo e as areas ja tratadas e volta a liga-las assim
que se sai deles. As possiveis sobreposic¢des (tratamentos duplos) sdo assim
reduzidas a um minimo e a carga de trabalho do condutor é aliviada. Além disso,
existe a possibilidade de marcar os obstaculos. Antes de se alcancar estes
obstaculos, é exibida uma mensagem de aviso.

O funcionamento seguro do Section Control automatico s6 é possivel com uma
magquina ISOBUS que suporte um Section Control.

Na vista do mapa, o tipo de funcionamento Section Control sé estara disponivel
quando todos os dados da méquina tiverem sido transferidos.

Ao utilizar-se um distribuidor de adubo, o Section Control automéatico sé sera
possivel, por razées de seguranca, depois de uma margem do campo ter sido
registada. Com pulverizadores agricolas pode-se trabalhar também sem as
margens do campo. Por razdes de seguranc¢a, recomenda-se que o registo de
uma margem do campo seja sempre efectuado
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1.3.3 Funcionamento da maquina
1.3.3.1 Na&o suportao ISOBUS

No funcionamento de uma maquina que nao suporte o ISOBUS, tem as seguintes
op¢Oes de funcionamento a sua disposigao:
e Parallel Tracking ap6s introducao manual da largura de trabalho

e identificacdo manual da area trabalhada

1.3.3.2 Suporta o ISOBUS e suporta o Task Controller
No funcionamento de uma maquina que nao suporte o ISOBUS e o Task
Controller, tem as seguintes opcdes de funcionamento a sua disposicéo:
e Parallel Tracking (a largura de trabalho é automaticamente transferida)

e Identificacdo automatica da area trabalha (o estado de trabalho da maquina é
transmitido em caso de uma encomenda activa)

Uma maquina que suporte o ISOBUS e o Task Controller corresponde as
funcionalidades AEF TC-BAS e TC-GEO (cf. capitulo 8).

1.3.3.3 Suporta o ISOBUS e suporta o Section Control

No funcionamento de uma maquina que suporte o ISOBUS e com Section Control,
tem as seguintes op¢des de funcionamento a sua disposicao:
e Parallel Tracking (a largura de trabalho é automaticamente transferida)

¢ I|dentificacdo automatica da érea trabalhada (o estado de trabalho da maquina
é transmitido em caso de uma encomenda activa.

e Section Control automatico (a geometria é transferida pela maquina.

Uma maquina que suporte o ISOBUS e o Section Control corresponde a
funcionalidade AEF TC-SC (cf. capitulo 8).
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2 Seguranca

2.1 Identificacdo das indicagc6es no manual de instrucdes

As indicacdes de seguranca incluidas neste manual de instrucdes estao
identificadas de forma especifica:

Atencéo - Perigos gerais!
O simbolo de seguranca no trabalho identifica indicacdes de seguranca gerais,
cuja ndo observancia resulta em perigo para a vida e membros de pessoas.

Observe com cuidado as indicagdes relativas a seguranca no trabalho e comporte-
se com extremo cuidado nestes casos.

' Cuidado!
O simbolo Cuidado identifica todas as indica¢gfes de segurang¢a, que remetem
L] para regulamentos, directivas ou processos de trabalho, devem ser

obrigatoriamente respeitadas. A n&o observancia pode resultar em danos ou
destruicdo do terminal, assim como em anomalias.

> Nota

O simbolo Nota salienta dicas de utilizag&o e outras informacdes especialmente
Uteis.

[
l Informacéao

O simbolo Informacéo identifica informagfes gerais e dicas praticas.
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3 Colocacédo em funcionamento

3.1

3.2
3.2.1

3.2.2

Montar o terminal

Para informacdes consulte o capitulo 4.1 Montar o terminal do manual de
instruc6es Terminal ISOBUS CCI 100/200.

Ligar o terminal
Ligar a ISOBUS/alimentacédo de tensao

Para informacdes consulte o capitulo 4.2.1 Ligar a ISOBUS/alimentacao de
tens&o do manual de instru¢gbes Terminal ISOBUS CCI 100/200.

Ligar a um receptor de GPS
Para um funcionamento correcto da CCl.Command é necessario utilizar um
receptor de GPS.

Para informagdes consulte o capitulo 3.2.2 Ligar a um receptor de GPS do
manual de instru¢cbes CCI.GPS.

3.2.2.1 Requisitos dos dados de GPS

3.2.3

Para o funcionamento com Command deve-se respeitar as seguintes condi¢cdes

bésicas:

Baud 19200
GGA + RMC + VTG 5Hz
GSA 1Hz
GSV (opcional) 1Hz

Ligar a barra luminosa CCI L10 externa

A CCl.Command oferece a opcao de se utilizar a barra luminosa externa CCI L10.
Para ligar a barra luminosa externa ao terminal, proceda da seguinte forma:
1. Ligue a barra luminosa externa CCI L10 a interface LIN do terminal.
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Colocacédo em funcionamento

3.3 Instalar o software
A CCl.Command faz parte do volume de fornecimento do terminal ISOBUS CCl,
uma instalagcdo ndo é possivel nem necessaria.
Para poder operar o software instalado de fabrica, tem de se adquirir uma licenga:

Como opcéo ao O software vem activado de fabrica e pode ser
comprar o terminal utilizado imediatamente.

Actualizagao posterior Em caso de um licenciamento posterior, o software
€ activado pelo nosso parceiro de assisténcia

técnica.

> Nota

Caso possua uma versdo licenciada da CCl.Command, o simbolo da
CCl.Command sera visivel no menu Iniciar do seu terminal.

10
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3.4 Tipos de funcionamento

3.4.1 Section Control

Para colocar a CCl.Command em funcionamento, proceda da seguinte forma:

o g~ wN e

© N

3.4.2 Parallel Tracking

Ligue o terminal.

Inicie a CCl.Command (cf. capitulo 4.2).

Efectue as configuracdes da geometria (cf. capitulo 4.3.3).

Efectue as configuracdes para Parallel Tracking (cf. capitulo 4.3.4).
Efectue as configuragdes para Section Control (cf. capitulo 4.3.5).

Active o tipo de funcionamento Section Control e comute para a vista do mapa
(cf. capitulo 4.1).

Trace a margem do campo (cf. capitulo 4.4.1).
Trace uma via de referéncia (cf. capitulo 4.4.4).

Trabalhe o campo nos tipos de funcionamento Parallel Tracking e Section
Control.

Para colocar a CCl.Command em funcionamento, proceda da seguinte forma:

S o

Ligue o terminal.

Inicie a CCl.Command (cf. capitulo 4.2).

Efectue as configuracdes para Parallel Tracking (cf. capitulo 4.3.4).
Comute para a vista do mapa (cf. capitulo 4.1).

Trace uma via de referéncia (cf. capitulo 4.4.4).

Trabalhe o campo no tipo de funcionamento Parallel Tracking.

11
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4 Operacao
4.1 Indicacdes gerais

A CCl.Command esta subdividida em 2 areas: a vista do mapa e as
configuracdes. Ao comutar entre as duas areas, deve ter-se o seguinte em
atencdao:

Se todos os dados da maquina tiverem sido transferidos, o tipo de funcionamento
Section Control é activado automaticamente ao solicitar-se o mapa. Caso
retroceda para as configurag@es, o Section Control sera pausado
automaticamente:

e—p  Solicitar mapa

® Activar o tipo de funcionamento Section Control
D~ <A Comutar para as configuracdes
= Pausar o tipo de funcionamento Section
Control

Se nenhum dado da maquina tiver sido transferido, a area superior do botao
estara a cinzento. O Section Control ndo esta disponivel, mas o mapa pode ser

solicitado:
Solicitar mapa
®
Comutar para as configuragcdes
(_

12
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Operacao

4.2 Iniciar o programa
A CCl.Command é activada automaticamente com a ligacdo do terminal. Através
do ecra inicial pode aceder directamente a todas as funcdes.
Para comutar para o ecra inicial da CCl.Command, proceda da seguinte forma:

1. Abra no menu principal do terminal o menu Iniciar e prima o botédo com o
simbolo CCl.Command ou prima novamente a tecla Workingset no terminal.

Campo
Apelido

Geometria

Ponto de acoplamentol
Maguina |
Tipo de maguina |

Base de trés apoios
Kein 150-Gerat
Montado

Parallel Tracking
Modo de condugdo pak
Beterraba |

Modo A-B
1

Sobreposic3o | 0 cm

Section Control
Roda de sobreposigao!
Distancia da borda dolk

A CCl.Command esta dividida em 2 areas:
4.2.1 Configuragdes

Selecg¢édo do campo, introdugéo das configuracdes para geometria, Parallel
Tracking e Section Control.

4.2.2 Vistado mapa

Parallel Tracking, Section Control, obstaculos e correccdo GPS

13
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4.3 Configuracdes

14

Nas Configuragdes sao exibidos cinco separadores:

Apelido

Field11

Geometria

Ponto de acoplamentd!
Maquina I
Tipo de maguina |

Base de trés apoios
Kein 150-Gerat
Montado

Parallel Tracking

Modo de condugdo pak
Beterraba 1
Sobreposicao |

Modo A-B
1
0 cm

Section Control

Roda de sobreposigao!
Distancia da borda dolc

Nestes separadores estdo organizadas as seguintes informacdes:

Vista geral:

Campos:

Geometria:

Parallel Tracking:

Section Control:

Fornece uma vista geral das configuracdes para
campo, geometria, Parallel Tracking e Section
Control.

Indica o campo e a area trabalhada e permite a
gestdo de campos.

Indica a geometria da maquina e permite
configuragdes da geometria.

Indica as configurag6es para Parallel Tracking e
permite configuracfes para Parallel Tracking.

Indica as configurac8es para Section Control e
permite configuracfes para Section Control.
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Operacao

43.1

Vista geral

Neste separador é exibido um resumo das informagdes mais importantes para o

campo, a geometria, Parallel Tracking e Section Control.

-~
=

Campo
Apelido

Field11

Geometria

Ponto de acoplamentd!
Maquina I
Tipo de maguina |

Base de trés apoios
Kein 150-Gerat
Montado

Parallel Tracking

Modo de condugdo pak
Beterraba 1
Sobreposicdo |

Modo A-B
1
0 cm

Section Control
Roda de sobreposigao!
Distancia da borda dolc

15
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Operacao

4.3.2 Campos

Neste separador séo exibidos o nome do campo, as margens do campo, a area
trabalhada e os obstéculos.

{m} Field11

Possui as seguintes opc¢des de operacao:

Seleccionar campo

Memorizar campo

Apagar o campo actualmente seleccionado
Editar nome

Apagar area trabalhada

e~ = i ]

16



‘lSOBUS Operacao

4.3.2.1 Seleccionar campo
Caso pretenda trabalhar novamente um campo ja trabalhado, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Campo". Se o botdo com o nome do campo
estiver marcado a branco, podera, em alternativa, premir também a roda de
scroll.

- Abre-se uma lista dos campos memorizados.

2. Seleccione um campo da lista. Para tal, prima no ecra tactil o botdo com o
nome do campo.

3. Confirme a sua selec¢do com "OK" ou prima mais uma vez o botdo com o
nome do campo.

> Nota

Ap6s o inicio da CCl.Command, pode-se comecar imediatamente com o trabalho.
A seleccéo de um campo memorizado ndo é necessaria.

4.3.2.2 Memorizar campo
Caso o campo actualmente trabalhado tenha de estar disponivel para um trabalho
posterior, este tera de ser memorizado. Para tal proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botdo "Memorizar na base de dados" (F9).
2. Introduza o nome do campo através do teclado no ecra tactil.
3. Confirme a sua introdugdo com "OK".

4.3.2.3 Apagar campo

Para apagar o campo seleccionado, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botédo "Apagar” (F12).
2. Confirme "OK".

4.3.2.4 Editar nome

Para editar o nome de um campo memorizado, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botdo "Editar" (F3).

2. Altere o nome do campo através do teclado no ecra tactil.

3. Confirme a sua introdug&o com "OK".

17
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4.3.2.5 Apagar areatrabalhada

18

Caso pretenda trabalhar novamente um campo ja trabalhado, esta funcao oferece
a opcédo de apagar a area trabalhada marcada a azul.

Para apagar a area trabalhada do campo seleccionado, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Apagar area trabalhada" (F4).
2. Confirme a mensagem de confirma¢éo com "OK".
- A éarea marcada a azul é removida.
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l Configuracdes da geometria

Uma configuracdo exacta da geometria € o requisito basico para um trabalho exacto da
comutacdo de larguras parciais automatica. A CCl.Command utiliza os dados da geometria
transmitidos pela maquina via ISOBUS. N&o é possivel configurar estes dados na
CCl.Command.

Os dados da geometria do tractor (posicdo da antena GPS) tém de ser introduzidos uma vez

na app CCI.GPS. Para tal, consulte as informagdes no capitulo 4.4 Configuracdes da
geometria do manual de instru¢des CCI.GPS.

1. Ponto de acoplamento

2. Ponto de referéncia Maquina

A area a vermelho identifica os dados da geometria da maquina a partir o ponto de acoplamento
(1). Na area a verde estao representados os dados da geometria do tractor.

19
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Operacao

4.3.3 Geometria

Neste separador séo exibidos na area de indicacdo esquerda a posigcdo da antena
GPS, o tipo de montagem da maquina, a distancia entre o ponto de navegacéo e o
ponto de acoplamento, os tempos de atraso e o nimero de larguras parciais.

i e (s o=

.+ Geometria

& GPsCom Plugin QT %a i

-

= Kein 1SO-Gerat

K ¥ 6.00 wmme 1 ) ) B
: T ‘o il
T@’rg' 0.00 sec

"[@-E

Possui as seguintes opcBes de operacao:

5% Exibir geometria de larguras parciais

Seleccionar ponto de acoplamento

';_ﬁ| Seleccionar tipo de maquina

Introduzir tempos de atraso

> Nota

As configuragBes da geometria para o tractor tém de ser efectuadas na app
CCI.GPS. Para mais indica¢des consulte o0 manual de instru¢ées CCI.GPS.

20
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Na éarea de indicacdo obtém-se as seguintes informacfes de geometria:

&~ Geometrie

d6 GPSCom Plugin
= ME_ISO Spritze
Kk ) 24.00 uunw 5

0.40 m

;

0.80

0.70

7.00

Distancias

A: Distancia entre o ponto de referéncia do tractor e a antena GPS
transversalmente ao sentido da viagem

B: Distancia A entre o ponto de referéncia do tractor e a antena GPS no
sentido da viagem.

C: Distancia entre o ponto de referéncia do tractor e o ponto de
acoplamento no sentido da viagem.

D: Distancia entre o ponto de acoplamento e o ponto de referéncia da
maquina no sentido da viagem.

Pontos

1: Antena GPS

2: Ponto de referéncia Tractor
3: Ponto de acoplamento

4: Ponto de referéncia Maquina

> Nota

O ponto de referéncia da maquina encontra-se no ponto médio do primeiro eixo.
Caso a maquina ndo possua qualquer eixo, o ponto de referéncia sera definido pelo
fabricante. Consulte a posi¢éo do ponto de referéncia no manual de instru¢fes do
fabricante da maquina.

21
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4.3.3.1 Exibir geometria de larguras parciais

Na geometria de larguras parciais s6 sao exibidos os valores que séo transmitidos
pela maquina.

Para exibir a geometria de larguras parciais, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botédo "Exibir geometria de larguras parciais" (F12).
— Abre-se a vista para a geometria de larguras parciais.

|« flak=

l@1 Geometria de larguras parciais

Eecmd =
M K m Emd m

. @Ams &AI’TIS

u[]uI G g
—

o o et

)

i
1
IIl
=
=
=1

i
IlE
=

=]
=]

=y
H

3| [T

P

{I:
|

i|r

([
I
v

i

Na caixa superior esquerda, a posi¢cdo das larguras parciais em relagdo ao ponto
de referéncia da maquina encontra-se representada em esquema. Deste modo,
pode reconhecer-se a primeira vista, se as larguras parciais se encontram todas

numa linha ou se as diferentes distancias foram configuradas no sentido da
viagem.

Na caixa superior direita sdo exibidas as unidades actualmente utilizadas.
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Na caixa inferior séo exibidos os valores para os seguintes detalhes da geometria

de larguras parciais:

Nota

Os simbolos, que foram utilizados na caixa inferior, sdo representacfes
simplificadas dos simbolos na caixa superior direita. Na caixa superior direita
encontra-se a unidade que corresponde ao valor, o qual é exibido na caixa inferior.

Simbolo: caixa
superior direita

Simbolo: caixa
inferior

Significado

NUmero da largura parcial (no sentido da
viagem contado da esquerda)

ram Largura de trabalho da largura parcial
N K (k]
Profundidade de trabalho da largura
3
t:-:’x ri' parcial
= IZ, Atraso ao ligar
A,
= Atraso ao desligar
~ [(Aa]
Distancia entre o ponto de referéncia da
L
39&1 maquina e a largura parcial no sentido da
viagem
uyu — Distancia entre o ponto de referéncia da
e (=] maquina e a largura parcial

transversalmente ao sentido da viagem

23
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1 Tipo de montagem das maquinas

Existem diferentes tipos de montagem para as maquinas, estes possuem uma distancia propria
em relacdo ao ponto de acoplamento.

Na CCI.GPS pode-se introduzir a distancia adequada ao ponto de referéncia do tractor para
cada tipo de montagem da maquina. Para informacdes consulte o capitulo 4.4 Configuragdes
da geometria do manual de instru¢cdes CCI.GPS.

Uma vez efectuadas estas configuracdes, basta seleccionar na CCl.Command o ponto de
acoplamento actualmente utilizado. Nao € necessério voltar a efectuar a medicao.

4.3.3.2 Seleccionar ponto de acoplamento
Para seleccionar o tipo de montagem da maquina actualmente utilizado, proceda
da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Tipo de montagem da maquina" ou rode a roda
de scroll até o botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de
scroll ou o botéo "OK" (F6).

> Abre-se a seguinte lista de seleccdes:

1 J
G e

( ‘ %E Tipo de montagem ‘ > \

ESC / Base de trés apoios OK

[ / Base de trés apoios }

‘ %: Engate de boca de lobo

‘ a_! Gancho de reboque

2. Seleccione na lista de selec¢des o tipo de montagem actual da maquina. Para
tal, prima no ecra tactil o botdo com o ponto de acoplamento ou rode a roda de
scroll até o botéo ficar marcado a branco. O ponto de acoplamento surge em
seguida na janela de selecc¢des.

3. Confirme a sua selec¢do com "OK" ou prima mais uma vez o ponto de
acoplamento marcado a branco.

> Nota

Na vista geral da geometria € indicado o valor memorizado para o tipo de
montagem da maquina actualmente seleccionado (nimero a vermelho).
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l Tipos de maquina

Caso se utilizem magquinas com reboque, a posicao das larguras parciais altera-
se nas viagens curvas. Ao utilizar-se a configuracdo "Puxado” e "Condutor",
calcula-se a posicao das larguras parciais nas viagens curvas (imagem a
direita). No caso de maquinas montadas, a posi¢cao permanece fixa (imagem a
esquerda).

J’l "
( [l [

25



Operacgao ‘lSOBUS

4.3.3.3 Seleccionar tipo de maquina

Para seleccionar o tipo de maquina, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botédo "Tipo de maquina" ou rode a roda de scroll até o
botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botédo
"OK" (F6).

- Abre-se a sequinte lista de seleccdes:

o, Tipo de méaquina

ESC 4 Montado oK

[ & Montado ]
= ——=]

'.
5 Condutor

(2

Puxado

8

L)
(= ——=]

2. Seleccione na lista de selec¢des o tipo de maquina desejado. Para tal, prima
no ecra tactil o botdo com o tipo de maquina ou rode a roda de scroll até o
botéo ficar marcado a branco. O tipo de maquina surge em seguida na janela
de seleccdes.

3. Confirme a sua seleccdo com "OK" ou prima mais uma vez o tipo de maquina
marcado a branco.
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l Tempos de atraso

Os tempos de atraso descrevem o atraso de tempo entre a ordem e a activagédo
efectiva de uma largura parcial (por exemplo, no caso do pulverizador, o tempo a
partir da ordem: "Ligar largura parcial”, até o agente ser efectivamente aplicado).
Existe um atraso ao ligar e ao desligar.

4.3.3.4 Introduzir tempos de atraso

> Nota

Caso os tempos de atraso sejam transmitidos pela maquina, os botbes ficam a
cinzento. Estes séo exibidos na geometria de larguras parciais (cf. capitulo
4.3.3.1). Para alterar os tempos de atraso tem de se solicitar a operacdo da
maquina. Para mais indica¢Bes consulte o manual de instru¢cdes da sua maquina.

Para introduzir os tempos de trabalho, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil os botdes "Atraso ao ligar" (botédo 3) e "Atraso ao desligar"
(botdo 4) e introduza os tempos, que devem ser respeitados antes as seccfes
individuais serem ligadas ou desligadas.

2. Confirme a sua introdu¢do com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para os tempos de atraso situa-se entre 0,00 e 9,00
segundos.
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4.3.4 Parallel Tracking

Neste separador sdo efectuadas as configuracdes necessarias para o Parallel
Tracking.

s} Largura de trabalho
Ky 6.0m

I_iLL Sobreposicao
Sic ocm

17 s s

o S

Beterraba
1

s

7 E1 oarc uminoo

Possui as seguintes opcfes de operacao:

il

|-ﬁ-| Introduzir largura de trabalho
| . -
||F=>Ik" Introduzir valor para sobreposi¢ao

EES
M[ﬁ/g Seleccionar modo de conducdo paralelo

Introduzir valor para beterraba

‘| ConfiguragGes Barra luminosa
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4.3.4.1 Introduzir largura de trabalho

Para introduzir a largura de trabalho, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Largura de trabalho" ou rode a roda de scroll até
o botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o
botdo "OK" (F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numeérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdu¢do com "OK".

> Nota

O valor introduzido para a largura de trabalho tem de ser o mais exacto possivel
de modo a permitir um céalculo exacto da area trabalhada.

A gama de valores valida para a largura de trabalho situa-se entre 0,0 metros e
99,0 metros.

> Nota

Caso a maquina transmita uma largura de medicao, a tecla fica a cinzento. A
largura de trabalho é transmitida pela maquina e s6 pode ser alterada na mascara
da maguina. Consulte procedimento no manual de instru¢des do fabricante da
maquina.

29



Operacgao 'lSOBUS

l Sobreposicédo

A configuragéo para a sobreposicéo destina-se a comparar os erros de conducgéo e as
imprecisdes do GPS. Durante o funcionamento existem 2 casos possiveis:

1. As falhas devem ser evitadas.
Neste caso, tem de se introduzir um valor positivo. Isto leva a que a distancia entre
as linhas de guia diminua pelo valor introduzido. Deste modo, a largura de trabalho
efectiva é reduzida, as falhas sdo evitadas e poderédo haver sobreposicées.

2. As sobreposicdes devem ser evitadas.
Neste caso, tem de se introduzir um valor negativo. Isto leva a que a distancia entre
as linhas de guia aumente pelo valor introduzido. Deste modo evitam-se as
sobreposi¢cdes e poderdo haver falhas.

4.3.4.2 Introduzir valor para sobreposicéo

Para introduzir o valor para a sobreposicdo, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Sobreposicao" ou rode a roda de scroll até o
botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botéo
"OK" (F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdugdo com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para a sobreposicdo situa-se entre -100 e +100 cm.
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)
l Modo de conducéo paralelo

Existem 2 modos de condugéo paralelos diferentes:

Modo A-B Modo curvas
=u | gh = o
[ @ g
S| < ——— St
;_D ‘ || e 12m ‘
L2 42
'R
O]
] =TA A
~ o 9 o 8 @
)é( w124 424 | S
¢ %100 %100 v i 04 II )
® ABIT RB/Z i a Q"“j\
& ,‘I = | | —————————— |
A-B O condutor define um ponto A, continua a conduzir e define
Modo: um ponto B. O sistema traga automaticamente uma linha recta

entre estes dois pontos e para tal cria linhas de guia paralelas
com a mesma distancia da largura de trabalho.

Curvas O condutor define um ponto A, percorre um percurso desejado

Modo: que também pode conter curvas e define um ponto B. O
sistema regista o percurso efectuado e para tal cria vias
paralelas com a mesma disténcia da largura de trabalho.

No final da via registada, a linha € prolongada por uma linha
recta. Isto permite a conducao segura nas vias na area da
borda do campo.
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4.3.4.3 Seleccionar modo de conducéao paralelo

Para seleccionar o modo de conducéo paralelo, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Modo de conducédo paralelo” ou rode a roda de
scroll até o botédo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll
ou o botédo "OK" (F6).

- Abre-se uma lista de seleccdes.
2. Seleccione entre "Modo A-B" e "Modo curvas". Para tal, prima no ecra tactil o

botdo com o modo desejado ou rode a roda de scroll até o0 modo ficar marcado
a branco. O modo surge em seguida na janela de selec¢des.

3. Confirme a sua seleccdo com "OK" ou prima mais uma vez o0 modo marcado a
branco.
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l Modo beterraba

O modo beterraba oferece a op¢éo de saltar vias. Isto permite, por exemplo, vira de uma s6
vez em caso de pequenas larguras de trabalho.

A configuracdo "1" significa que cada uma das linhas de guia foi utilizada. Na configuracéo
"2", cada segunda linha de guia é destacada na representacéo (cf. captura de ecra), as
restantes encontram-se a cinzento. A indicacdo da barra luminosa esta relacionada com as
linhas de guia em destaque.

Jmlole]r

1]
A
®
e 0.47 ha

4.3.4.4 Introduzir valor para beterraba

Para introduzir o valor para beterraba, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Beterraba" ou rode a roda de scroll até o botéo
ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botdo "OK"
(F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdugdo com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para beterraba situa-se entre 1 e 5.
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4.3.4.5 Configura¢des Barra luminosa
Para comutar para as configuracdes da barra luminosa, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Barra luminosa" ou rode a roda de scroll até o
botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botédo
"OK" (F6).

- Abre-se a seguinte mascara:

é" Distancia entre LED | 100 cm
oo : :

Possui as seguintes opcfes de operacao:

ﬁ Introduzir tempo para previséo

Introduzir valor para distancia entre LED
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4.3.4.5.1 Introduzir tempo para previsao

O tempo para a previsdo determina o intervalo de tempo para o calculo das
sugestdes de conduc¢do. Para introduzir o tempo para a previsédo, proceda da
seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Previsdo" ou rode a roda de scroll até o botéo
ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botdo "OK"
(F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introducdo com "OK",

> Nota

A gama de valores valida para o tempo da previséo situa-se entre 1 e 10
segundos.

4.3.4.5.2 Introduzir valor para distancia entre LED
Através da distancia entre LED pode-se determinar a quantos centimetros de
desvio corresponde um segmento da barra luminosa.
Para introduzir o valor para a disténcia entre LED, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botéo "Distancia entre LED" ou rode a roda de scroll até
0 botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o botdo
"OK" (F6).

2. Introduza o valor desejado no ecra tactil através do campo numérico ou da
barra deslizante.

3. Confirme a sua introdug&o com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para a distancia entre LED situa-se entre 10 e 100 cm.
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4.3.5 Section Control

Neste separador sé@o exibidas as configuragbes Section Control.

Roda de sobreposicao
v 100 %

Tolerancia de sobreposicao
Ocm

Tolerancia de sobreposicao Marg

Distancia da borda do campo

Possui as seguintes opcfes de operacao:

¥

Seleccionar o grau de sobreposicéo

i

Introduzir toleréncia de sobreposicéo

=
=

Introduzir toler&ncia de sobreposicdo Margem do campo

Introduzir distadncia da borda do campo

=~
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Grau de sobreposicéo

O grau de sobreposicéo determina a cobertura, na qual as larguras parciais individuais ao
colidirem com uma area ja trabalhada devem ser desligadas. A configuragao esta
dependente do facto de se desejar um trabalho completo ou de se desejar evitar um
tratamento duplo.

100%

38

0 %: A largura parcial € desligada antes de haver uma sobreposi¢éo. Durante o
trabalho neste modo ndo surgem pequenas falhas (imagem a esquerda).

50 %: A largura parcial € desligada se a metade desta largura parcial se
encontrar na area de uma area ja trabalhada (imagem central).

100 %: A largura parcial sé é desligada se estiver completamente na area de uma
area ja trabalhada (imagem a direita).
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4.3.5.1 Seleccionar o grau de sobreposicéao

[

Para seleccionar o grau de sobreposicdo, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botédo "Grau de sobreposi¢do” ou rode a roda de scroll
até o botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o
botdo "OK" (F6).

- Abre-se uma lista de seleccgdes.

2. Seleccione a configuracdo desejada da lista. Para tal, prima o botdo com o
grau de sobreposicéo.

3. Confirme a sua selec¢do com "OK" ou prima mais uma vez o botdo com o
grau de sobreposi¢céo ou a roda de scroll.

Nota
Nas margens do campo aplica-se por principio um grau de sobreposic¢do de 0 %.
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l Tolerancia de sobreposicéao

A tolerancia de sobreposicdo determina a tolerancia, com a qual as duas larguras parciais
exteriores (direita e esquerda) reagem a sobreposicoes.

Em caso de viagens paralelas ho campo (por exemplo, no caso de sulcos) pode acontecer
que, devido a drift de GPS, a largura parcial exterior, conforme a indica¢éo, se encontre por
pouco tempo sobre uma area ja trabalhada, apesar de efectivamente néo ter havido
nenhum tratamento duplo (cf. caixa de informagé&o sobre drift de GPS, pagina 53). Se
houver um grau de sobreposi¢éo de 0%, a largura parcial externa é desligada neste caso.
Pode ocorrer uma "trepidacéo" (ligar e desligar continuo).

Esta trepidagéo pode ser evitada através da configuragéo da toleréncia de sobreposicao.

4.3.5.2 Introduzir valor paratolerancia de sobreposicéo

40

Para introduzir o valor para tolerancia de sobreposicao, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecrd tactil o botéo "Tolerancia de sobreposicéo" ou rode a roda de
scroll até o botdo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll
ou o botédo "OK" (F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdugéo com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para a tolerancia de sobreposi¢éo situa-se entre 0 cm e
a metade da largura parcial exterior.
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l Grau e toleréncia de sobreposicdo nas margens do campo

Por razdes de segurancga, na margem do campo aplica-se sempre um grau de
sobreposi¢céo de 0 %. A tolerancia de sobreposicdo pode ser configurada em separado
para a margem do campo por sua conta e risco.

Drift de GPS pode levar a que a largura parcial exterior nas margens do campo seja ligada
e desligada (cf. também caixa de sobre a tolerancia de sobreposic¢éo, pagina40). O
utilizador minimizar este ligar e desligar ao introduzir a tolerancia de sobreposi¢céo nas
margens do campo por sua conta e risco. Uma configuracdo superior a 0 cm pode levar a
gue haja um trabalho para além da margem do campo. Antes de se efectuar a configuracao
tem de se verificar se esta pode ser aceite.

A configuragdo recomendada é de 0 cm.

4.3.5.3 Introduzir valor paratolerancia de sobreposi¢cdo Margem do campo

' Cuidado!
E obrigatério verificar com cuidado se se pode aceitar um tratamento para além da
L] margem do campo.
Depois do trabalho ter sido concluido, tem de se voltar a repor a configuragéo para
0cm.

Para introduzir o valor para tolerancia de sobreposicao das margens do campo,

proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Tolerancia de sobreposi¢cdo Margem do campo”
ou rode a roda de scroll até o botéo ficar marcado a branco e prima em
seguida a roda de scroll ou o botédo "OK" (F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdug&o com "OK".

> Nota

A gama de valores valida para a tolerancia de sobreposicéo situa-se entre 0 cm e
a metade da largura parcial exterior.
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l Distancia da borda do campo

Através da distancia da borda do campo pode-se determinar o ponto de ligacéo apés se
sair de uma area ja trabalhada. O distribuidor de adubo sera assim ligado e desligado em
pontos diferentes. A medida correcta para a distancia da borda do campo € influenciada
pela largura de trabalho da maquina e pelas propriedades de arremesso do fertilizante.

1: Ponto de ligagdo
2: Ponto de desligamento
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4.3.5.4 Introduzir valor para distancia da borda do campo

> Nota

Esta configuracdo so6 é possivel com uma maquina da classe 5 (distribuidor de
adubo).

> Nota

Se a maquina ISOBUS fornecer um valor para a profundidade de trabalho das
larguras parciais, este botéo fica a cinzento. Esta introdugdo ndo é necessaria
porque os pontos de ligacédo e desligamento séo definidos pela maquina.

Para introduzir o valor para distancia da borda do campo, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Distancia da borda do campo" ou rode a roda de
scroll até o botdo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll
ou o botédo "OK" (F6).

2. Introduza o valor no ecra tactil através do campo numérico ou da barra
deslizante.

3. Confirme a sua introdugdo com "OK".

> Nota

A gama de valores para a distancia da borda do campo situa-se entre 0 e 50
metros.
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Sair da vista do mapa

Existem diferentes tipos e caminhos para sair da vista do mapa, as quais podem levar a
uma pausa do Section Control automético ou poderdo nao ter qualgquer influéncia sobre ele:

Caso se saia da vista do mapa através da tecla de funcéo F7, para comutar para a
operacao da maquina, o Section Control automatico é pausado.

Caso se saia da vista do mapa através da tecla Home ou de comutacéo, para comutar para
uma outra aplicacao, o Section Control automatico ndo € interrompido.

4.4 Vistado mapa

44

Ao premir o botédo "Mapa" (F1) ira sair de cada um dos separadores das
configuragdes para a vista do mapa.

Avista do mapa é a area de trabalho do CCl.Command. Aqui activa-se o Section
Control automatico.

> Nota

Consoante a maquina utilizada podem estar disponiveis diferentes botdes.
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Possui as seguintes opcfes de operacao:

<l
6

i,
2

Comutar para as configuracées
Prima no ecra tactil o botdo "Comutar para as configuracdes" (F7).

Diminuir sec¢cdo do mapa
Prima no ecra tactil o botéo "Diminuir sec¢édo do mapa" (F8).

Aumentar seccdo do mapa
Prima no ecra tactil o botdo "Aumentar secgdo do mapa" (F9).

Solicitar configuracfes dos obstaculos
Prima no ecra tactil o botao "Obstaculos" (F10).
Abre-se a vista Configuragdes dos obstaculos.

Podera encontrar mais informagdes sobre os obstaculos no capitulo
4.4.6.

Solicitar correccédo GPS
Prima no ecra tactil o botéo "Correc¢do GPS" (F11).
Abre-se a vista do mapa para a correcgdo GPS.

Podera encontrar mais informagdes sobre a correccdo GPS no
capitulo 4.4.7.

Solicitar configuragcées do mapa:

Prima no ecra tactil o botéo "Configuragdes do mapa" (F12).
Abre-se a vista Configurac8es do mapa.

Podera encontrar mais informacdes sobre as configuragdes do
mapa no capitulo 4.4.8.

Criar margem do campo

Apagar margem do campo

Ligar/desligar a marcagdo manual da area viajada

Definir ponto A / registar via de referéncia

Para o Section Control comutar entre o modo manual e
automatico
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l Elementos da vista do mapa

11.

13.
15.

Barra luminosa

Linhas de guia (linha de guia activa a
azul)

Indicagéo: Modo Section Control

Indicacdo do estado das larguras
parciais

Tamanho do campo (caso hao exista
uma margem do campo, a area ja
trabalhada é exibida)

Area trabalhada varias vezes

Seta Norte

Grelha (tamanho = largura de trabalho,

sentido = Norte)

2. Indicacdo ao alcancar a margem do
campo ou um obstaculo

4. Numeragéo das linhas de guia

6. Caixa de informacéao (velocidade,
largura de trabalho, grau de
sobreposicéo, modo de conducédo
paralelo)

8. Area restante (ainda ndo trabalhada)

10. Area trabalhada

12. Informacgé&o de GPS (qualidade de
recepgdo, numero de satélites
utilizados, tipo de sinal)

14. Margem do campo
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o
l Representacdo da maquina

A representacdo da maquina esta fixada no terco inferior do mapa. O mapa gira em torno da
maquina.

(e )

A seta (1) indica a posicédo do ponto de referéncia do tractor (ponto médio do eixo traseiro). As
larguras parciais (2) sdo posicionadas atras do tractor em conformidade com as geometrias
configuradas. A linha branca (3) surge caso a profundidade de trabalho para as larguras parciais
tenha sido configurada. Isto é apoiado, por exemplo, por alguns distribuidores de adubo.
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4.4.1 Criar margem do campo

Para criar uma margem do campo, proceda da seguinte forma:

1. Conduza pelo campo e trate da borda do campo. A area trabalhada fica
marcada a azul; em caso de pulverizadores agricolas, neste momento o modo
automatico do Section Control pode ser activado.

' Cuidado!
As larguras parciais s6 sdo automaticamente ligadas, caso se tenha alcancado
L] uma area ja trabalhada. O desligar no limite do campo para proteger as areas

adjacentes é da responsabilidade do utilizador.

> Nota

Durante o funcionamento dos distribuidores de adubo, as larguras parciais, por
razdes de seguranca, tém de ser ligadas manualmente na primeira vez que se
circundar sem margem do campo.

2. Prima no ecra tactil o botéo "Criar margem do campo" (F1).

> Uma margem do campo é criada e memorizada no canto exterior da
area ja trabalhada. As lacunas sao fechadas por meio de uma linha
adaptada. No entanto, recomenda-se circundar completamente o
campo, uma vez que os calculos ndo tém de corresponder ao curso
efectivo da margem do campo.

> O botéo "Criar margem do campo” (F1) muda automaticamente para
"Apagar margem do campo” (F1). Isto é indicado por um outro simbolo

4.4.2 Apagar margem do campo

Para apagar uma margem do campo memorizada, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botdo "Margem do campo” (F1).
2. Confirme a mensagem de confirmag¢&o com "OK".

— O botédo "Apagar margem do campo” (F1) muda automaticamente para
"Memorizar margem do campo" (F1). Isto é indicado por um outro
simbolo.
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4.4.3 Ligar/desligar a marcagdo manual da &rea viajada

Caso nenhuma maquina ISOBUS estiver ligada, ndo esta disponivel nenhuma
informacao sobre a area ja trabalhada. A area trabalhada pode ser marcada
manualmente.

Para ligar ou desligar a marcacao da area viajada, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botdo "Marcacéao ligada/Marcacao desligada"” (F2).
- A areaviajada é marcada a azul no mapa ou deixa de ser marcada.

- O botdo F2 muda de "Marcacéo ligada" para "Marcacéo desligada" e vice-
versa, dependendo da funcdo acabada de ser seleccionada.

> Nota

Esta funcdo so esta disponivel, caso nenhum dado da maquina seja transmitido ou
0 Section Control ndo tenha sido activado. E necessario introduzir previamente a
largura de trabalho (cf. capitulo 29).

> Nota

Para uma correcta indicacdo da &rea trabalhada, € necessério introduzir
previamente a largura de trabalho (cf. capitulo 29).

4.4.4 Definir ponto A /registar via de referéncia
Para criar uma via de referéncia para o Parallel Tracking, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botédo "Definir ponto de partida" (F3) para determinar o
ponto de partida para a via de referéncia.

- O botéo "Definir ponto de partida" (F3) muda para "Definir ponto final"
(F3). Isto é indicado por um outro simbolo.

2. Faca o percurso que ird servir de via de referéncia.

3. Prima no ecra tactil o botdo "Definir ponto final" (F3) para definir o ponto final
da via de referéncia.

- O Parallel Tracking é automaticamente iniciada

> Nota

SO se pode memorizar uma via por campo; caso um ponto A seja novamente
definido, a via existente é reescrita. Para tal € necessério confirmar uma
mensagem de confirmacao.
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Section Control: modo manual e modo automatico

Caso se solicite a vista do mapa, o Section Control encontra-se no modo manual. Neste
modo, as larguras parciais tém de ser ligadas ou desligadas na operacao da maquina ou
manualmente através do joystick. A area trabalhada é registada.

Ap6s a activagdo do modo automético, o CCl.Command transmite ordens para ligar ou
desligar as larguras parciais a maquina.

Em algumas maquinas a funcionalidade Section Control tem de ser iniciada primeiro ainda
na operacao da maquina. Consulte procedimento no manual de instrugdes do fabricante da
maquina.

No distribuidor de adubo 0 modo automatico sé esta disponivel, caso uma margem do
campo tenha sido criada.

4,45 Parao Section Control comutar entre o modo manual e automatico
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A comutacéo para o modo manual e o0 modo automatico é feita através do mesmo
botéo (F4). O simbolo muda consoante o modo que estiver seleccionado:

A
ﬁ‘ Comutar Section Control para o modo automatico
23
Q'Ill]
LY Comutar Section Control para o modo manual
==

Para comutar entre o modo manual e o modo automatico do Section Control,
proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo "Modo automatico" ou "modo manual” (F4).
- 0O modo muda e o simbolo no botdo F4 muda.

> Nota

Esta funcdo s6 esta disponivel, caso os dados da maquina sejam transmitidos.
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4.46 Configuragdes dos obstaculos

Através do botéo "Obstéculos" (F10) novas fun¢des (definir, posicionar e apagar
obstaculos) sdo atribuidas aos botfes na vista do mapa.

Possui as seguintes opcfes de operacao:

+ . -
Definir e posicionar

obstaculo

S mEs § &

Apagar todos os obstaculos
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4.4.6.1 Definir e posicionar obstaculo

Para definir um novo obstaculo, proceda da seguinte forma:

1. Prima no ecra tactil o botédo "Definir obstaculo" (F10).

2. Introduza o nome do obstéculo através do teclado no ecra tactil.
3. Confirme a sua introdugéo com "OK".

- O obstaculo é definido na posi¢ao actual do tractor e ilustrado na vista do
mapa por meio de um ponto vermelho intermitente.

4. Prima no ecra tactil os botdes "Para a esquerda” (F3), "Para a direita" (F4),
"Para cima" (F5) e "Para baixo" (F6) para posicionar o obstaculo.

> Nota

Ao premir-se 0s botbes, o obstaculo € deslocado 1 metro na respectiva direccéo.

5. Para memorizar o obstaculo na posi¢édo actual, saia da vista "Obstaculos" e
regresse a vista do mapa normal.

4.4.6.2 Apagar todos os obstaculos

Para apagar os obstaculos, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botdo "Apagar" (F12).
2. Confirme "OK".

> Nota

Todos os obstaculos do campo actualmente utilizados sdo apagados. Nao é
possivel seleccionar.
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l Drift de GPS

Ao utilizar-se sinais de GPS sem correccédo, os dados registados (por exemplo, margem do
campo, area trabalhada) podem, algum tempo apos o registo, encontrarem-se numa outra
posicdo. Devido a rotacéo da Terra e a posigéo alteravel dos satélites no céu, a posicao
calculada de um ponto desloca-se. Isto € designado de drift. A correccdo GPS permite

compensar este drift.

4.4.7 Correccdo GPS

Através da tecla "Correccao GPS" (F11) podera efectuar a correcgdo GPS na vista
do mapa, novas fungdes (deslocar via de referéncia, definir ponto de referéncia e
calibrar) sado atribuidas aos botdes.

Possui as seguintes opcBes de operacao:

%ﬂ?@ Deslocar via de referéncia

?}
Q}f@ Definir ponto de referéncia

))«H@{{ Calibrar ponto de referéncia
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44.7.1

Deslocar via de referéncia

[

Para deslocar a via de referéncia para a posicao actual do tractor, proceda da
seguinte forma:

1. No campo conduza na via desejada e prima no ecra tactil o botdo "Deslocar
via de referéncia" (F9).

- A via de referéncia é deslocada para a sua posigdo actual.

Nota

Esta fungéo s6 estéa disponivel, caso uma via de referéncia tenha sido registada.
Apenas a via de referéncia é deslocada. Caso todo o campo tenha de ser
corrigido, é necessario definir um ponto de referéncia (cf. capitulo 4.4.7.2).

4.4.7.2 Definir/calibrar ponto de referéncia

54

O ponto de referéncia deve ser definido durante o primeiro trabalho na
proximidade de um campo. Para se efectuar a definicdo tem de se seleccionar um
ponto, o qual pode posteriormente ser novamente alcan¢ado para calibragéo
exactamente a partir da mesma direc¢do e exactamente no mesmo ponto.
Recomenda-se seleccionar um ponto marcante, como por exemplo, uma tampa de
saneamento ou uma marca permanente na entrada do campo.

Os dados registados ndo podem voltar a ser utilizados, caso ndo consiga
encontrar o local para o ponto de referéncia registado.

Definir ponto de referéncia

Para definir um novo ponto de referéncia na posi¢ao actual, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botédo "Definir ponto de referéncia" (F11).
- O ponto de referéncia é definido e representado no mapa.

Nota

O ponto de referéncia aplica-se apenas a combinac¢éo de tractor e reboque com a
qual ele foi definido.

Calibrar ponto de referéncia

Caso, por exemplo ap6s uma interrupgdo do trabalho (por abastecer o
pulverizador) tenha detectado um drift, desloque-se exactamente para o ponto de
referéncia ja definido. Caso as posi¢cdes se tenham deslocado, o ponto de
referéncia ja ndo se encontra por baixo da seta na vista do mapa.

Para calibrar o ponto de referéncia, proceda da seguinte forma:
1. Prima no ecra tactil o botéo "Calibrar o ponto de referéncia" (F12).
- O ponto de referéncia é deslocado para a posi¢éo actual.
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4.4.8

Configuragdo do mapa

Através do botéo "Configuracdo do mapa" (F12) na vista do mapa, podera aceder
a configuracéo do mapa. Esta configuracao permite ligar ou desligar os elementos
individuais da vista do mapa. Os elementos s&o exibidos no mapa, caso o sinal de
visto tenha sido colocado.

Possui as seguintes opcdes de operacao:

T
Sl

Ligar ou desligar a barra luminosa interna

Ligar ou desligar o estado de funcionamento parcial

Ligar ou desligar a caixa de informacgéo

Ligar ou desligar a grelha
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4.4.8.1 Ligar/desligar aindicac&o

Para ligar ou desligar a indicacao da barra luminosa interna, do estado de
funcionamento parcial, da caixa de informacé&o ou da grelha, proceda da seguinte
forma:

1. Prima no ecra tactil o botdo com a indicacao desejada ou rode a roda de scroll
até o botéo ficar marcado a branco e prima em seguida a roda de scroll ou o
botédo "OK" (F6).

2. Seleccione no dialogo de entrada a configuracdo desejada.

3. Confirme a sua configuragdo com "OK" ou prima a roda de scroll.
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Resolucéo de problemas

5 Resolucéo de problemas

5.1 Erros no terminal

A seguinte vista geral mostra-lhe possiveis erros no terminal e a sua resolugéo:

Erro

Causa possivel

Resolucéo

N&o é possivel ligar o terminal

O terminal ndo esta
correctamente ligado

Verificar a ligacao ISOBUS

O software da maquina ligada
nao é exibido

. Resisténcia de
terminacdo do bus em
falta

. O software foi carregado,

mas nao foi exibido

. Erro de ligacdo do upload
do software

. Verificar a resisténcia

. Verificar se o software
pode ser ligado
manualmente a partir o
menu Iniciar do terminal

. Verificar a ligacao fisica
. Contactar o servi¢co de

apoio ao cliente do
fabricante da maquina
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5.2 Erro durante o funcionamento
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A seguinte vista geral mostra-lhe os possiveis erros durante o funcionamento com
a CCl.Command, a sua causa possivel e a resolugéo:

Erro

Causa possivel

Resolucédo/procedimento

O célculo da margem do
campo demora muito tempo

Grande distancia entre as areas
marcadas a azul, visto que:

e A maquina foi ligada pouco
tempo antes da viagem
para o campo

e Os dados de um segundo
campo e mais distante
ainda ndo tinham sido
memorizados ou apagados.

Ir para as configuragdes,
seleccionar o separador
Campos, apagar os dados do
campo (cf. 4.3.2.3) e trabalhar
novamente o campo.

A representacéo do campo no
separador Campos € muito
pequena e ndo esta centrada.

Para além do trabalho do
campo, a maquina foi ligada
num outro local por pouco
tempo.

Apagar os dados do campo (cf.
4.3.2.3) e trabalhar novamente
0 campo.

A linha de guia actual ndo esta
marcada a azul.

As larguras parciais ndo estao
ligadas de momento na
maquina.

Caso nenhuma largura parcial
estiver ligada, a via, com a qual
se trabalhou em ultimo lugar, é
marcada a azul. Isto ajuda a
melhor voltar a localizar esta
via, por exemplo apos
abastecer a maquina.

As vias de referéncia, as
margens do campo e a area
trabalhada séo deslocadas.

Drift de GPS

Calibrar o ponto de referéncia
e/ou via de referéncia (cf.
capitulos 4.4.7.1 e 4.4.7.2)

Nenhum sinal de GPS

e Sem recepcao

¢ Nem todos os sinais de
mensagem necessarios sao
recebidos.

e Verificar a alimentacéo de
tenséo

e Verificar se o receptor esta
ligado a interface RS233-1
e se esta foi seleccionada

e Verificar se a taxa de Baud
configurada no receptor e
no terminal coincidem

e Alterar as configuracdes do
receptor; para tal, consulte
o0 manual de instrucdes do
receptor.
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Apesar da calibracéo, a
posicdo da margem do campo
néo esta correcta.

O ponto de referéncia ndo
foi correctamente
alcancado.

A posicdo da antena GPS
no tractor alterou-se depois
da defini¢do.

Fraca qualidade de sinal de
GPS.

Verificar a posicao do
tractor, voltar a alcancar o
ponto de referéncia.

Verificar a posicao da
antena GPS e, se
necessario, voltar a
introduzi-la (cf. capitulo 4.4
do manual de instrucdes
CCL.GPS).

(cf. ponto seguinte)

A maquina liga-se e desliga-se

demasiado cedo/tarde.

Fraca qualidade de sinal de
GPS

Configuracdes da geometria
incorrectas

Configuracgéo incorrecta da
posi¢éo do ponto de
acoplamento/da antena

Tempos de atraso
incorrectos

Verificar a qualidade de
sinal, sair da area de
sombra (se necessario,
voltar a calibrar o ponto de
referéncia).

Consultar no manual de
instru¢des da maquina
como se pode alterar estas
configuracdes.

Voltar a efectuar a medi¢éo
e verificar as configuracdes
no CCIL.GPS.

Verificar a seleccdo do
ponto de acoplamento no
CCl.Command.

Caso estes sejam
transmitidos pela méaquina,
consultar o manual de
instrugbes da maquina
Caso estes sejam
automaticamente
configurados, voltar a medir
os tempos de atraso. Para
tal, trabalhe uma tira e
marque o canto exterior
trabalhado, por exemplo
com uma fita de aviso.
Percorra esta tira a 90° e
mec¢a 0 numero de cm apos
0 qual a maquina se
desligou demasiado
cedo/tarde. Dividir este
valor (cm) por uma
velocidade média na area
da borda do campo (cm/ms)
(por exemplo, 8 km/h
corresponde a 0,22 cm/ms).
Este valor de correcgéo tem
de ser adicionado ao valor
configurado, no caso de a
maquina ter sido desligada
demasiado tarde, e tem de
ser subtraido, no caso de a
maquina ter sido desligada
demasiado cedo.
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5.3 Os botdes ficam a cinzento

Botao Causa possivel Resolucéo
Varios botdes na vista do mapa | O software ndo foi activado Verificar se a chave da
(obstaculos, criar margem do licenca foi introduzida.

campo, marcacao manual, definir
ponto A, modo automatico)

Separador: Parallel Tracking O software néo foi activado Verificar se a chave da
Configuracgdes (todos os botdes) licenga foi introduzida.
Separador: Section Control O software néo foi activado Verificar se a chave da
Configuracgdes (todos os botdes) licenga foi introduzida.
Introduzir tempos de atraso Os tempos de atraso sao Em algumas maquinas,
definidos pela maquina ISOBUS e | os tempos de atraso
sao exibidos automaticamente. podem ser configurados

no menu. Consulte-os no
manual de instru¢des da
sua maquina.

Introduzir largura de trabalho A largura de trabalho é ver acima
transmitida pela maquina
ISOBUS e exibida

automaticamente.
Introduzir valor para distancia A maquina ligada n&o A distancia da borda do
da borda do campo (ho campo corresponde a classe 5 campo s6é cumpre o seu
surgem tragos) (distribuidor de adubo) objectivo no caso dos
distribuidores de adubo.
Os distribuidores de
adubo correspondem a
classe 5 conforme a
norma ISO. Caso a
maquina transmita uma
outra classe, a distancia
da borda do campo néo
estara disponivel.
Introduzir valor para distancia A maquina ligada transmite um A distancia da borda do
da borda do campo (no campo | valor para a profundidade de campo nao é necessaria.
surge:) "ISO") trabalho das larguras parciais Através da profundidade
individuais. de trabalho, a maquina
determina os pontos nos
guais as larguras parciais
séo ligadas e desligadas.
Iniciar o Section Control A maquina ligada n&o suporta o

ISOBUS e o Section Control.
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Ligar ou desligar a marcacéao
da area trabalhada

A maquina ligada suporta o
ISOBUS e o Section Control.

N&o é necessaria uma
marcagao manual, uma
vez que a maquina
comunica o seu estado de
trabalho e este é
automaticamente
registado.

Comutar para o modo
automatico

A maquina ligada ndo suporta o
ISOBUS e o Section Control ou
foi ainda nenhuma margem do
campo foi criada (durante a
utilizag@o de um distribuidor de
adubo).

5.4 Mensagens de erro

Nota

B

As mensagens de erro exibidas no terminal dependem da maquina ligada.

Podera encontrar uma descri¢do detalhada das possiveis mensagens de erro e da
correccgdo de erros no manual de instruges da maquina.

Nota

Se nao for possivel operar a maquina, verifique se o "interruptor de paragem de
func&o" foi premido. Sé sera possivel voltar a operar a maquina quando o
interruptor ja ndo estiver premido.
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5.5 Diagnéstico
5.5.1 Verificar a barraluminosa externa

Para verificar a barra luminosa externa, proceda da seguinte forma:
1. Prima atecla Home para aceder ao menu principal.
2. Prima o botao "Informacao e Diagndstico” no menu principal.
3. Prima no menu Informacé&o e Diagndstico o botdo "Fungdes de diagnostico".
4. Prima no ecra tactil o botédo "L10: Controlo da barra luminosa».
- Abre-se a vista do controlo da barra luminosa.

TX errors: 1

RX errors: 0
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7 Glossario

Modo A-B

Um modo de conducéo paralelo, no qual o condutor define um ponto A e um
ponto B, o sistema traga automaticamente uma linha recta entre estes dois
pontos e para tal cria vias paralelas com a distancia da largura de trabalho.

Atraso ao desligar

Os tempos de atraso descrevem o atraso de tempo entre a ordem e a activagéo
efectiva de uma largura parcial (por exemplo, no caso do pulverizador, o tempo
a partir da ordem: "Ligar largura parcial”, até o agente ser efectivamente
aplicado).

CCl Competence Center ISOBUS e.V.
CCl.Command Comutacéo de larguras parciais controlada por GPS
CCIL.GPS App com as configura¢cBes para a geometria do tractor.

Bus de dados

Canal de comunicag&o entre a maquina e o tractor.

Interface de dados

Descreve o tipo e o caminho da troca de dados (por exemplo por meio de pen
USB).

Atraso ao ligar

Os tempos de atraso descrevem o atraso de tempo entre a ordem e a activacéo
efectiva de uma largura parcial (por exemplo, no caso do pulverizador, o tempo
a partir da ordem: "Ligar largura parcial", até o agente ser efectivamente
aplicado).

Falhas As falhas s&o o resultado de omissdes.

Campo Um campo pode incluir os seguintes segmentos: a margem do campo, 0 ponto
de referéncia, a via de referéncia, os obstaculos e a area trabalhada.

GPS Global Positioning System.
O GPS é um sistema para a determinacéo de posicao por satélite.

Drift de GPS Devido a rotacdo da Terra e a posi¢ao alteravel dos satélites no céu, a posicao
calculada de um ponto desloca-se. Isto é designado de drift de GPS.

GSM Global System for Mobile Communication
Norma para redes méveis completamente digitais, utilizada maioritariamente
para telefonia e mensagens curtas, tais como a SMS.

ISOBUS 1ISO11783

Norma internacional para a transferéncia de dados entre maquinas e aparelhos
agricolas.

Ponto de acoplamento

O ponto no qual a maquina esta acoplada ao tractor.

Modo curvas

Um modo de conducéo paralelo, no qual o condutor define um ponto A, percorre
um percurso, o qual também pode conter curvas, e define um ponto B. O
sistema regista o percurso e para tal cria vias paralelas com a mesma distancia
da largura de trabalho.

Distancia entre LED

Através da distancia entre LED pode-se determinar a quantos centimetros de
desvio corresponde um LED.

Linha de guia Via criada em paralelo a via de referéncia, a qual serve de orientagdo para uma
conducdo paralela correcta.

NMEA 0183 Protocolo de série para o receptor de GPS

NMEA 2000 Protocolo CAN BUS para o receptor de GPS

Parallel Tracking

Ajuda de conducéo paralela

Via de referéncia

Via registada pelo condutor, a qual se destina ao célculo de outras linhas de
guia criadas em paralelo para o guiamento lateral.
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Interface

Parte do terminal que serve para a comunicacdo com outros aparelhos

Section Control

Comutacéo automatica de larguras parciais

Interface de série

O terminal possui duas interfaces de série RS232-1 e RS232-2. Através destas
interfaces pode-se ligar aparelhos de expansao externos, como por exemplo
receptores de GPS, modems ou impressoras.

Largura parcial

Terminal

CCI 100 ou terminal CCI 200 ISOBUS

Ecra tactil

Ecra sensivel ao toque através do qual é possivel operar o terminal.

Sobreposicéo

Tratamento duplo

Tempos de atraso

Os tempos de atraso descrevem o atraso de tempo entre a ordem e a activacdo
efectiva de uma largura parcial (por exemplo, no caso do pulverizador, o tempo
a partir da ordem: "Ligar largura parcial", até o agente ser efectivamente
aplicado).

Previsao

O tempo para a previsdo determina o intervalo de tempo para o célculo da
sugestdo de condugdo. Um tempo maior para a previséo fornece ao condutor,
por exemplo mais tempo para reagir a sugestéo de conducéo.

65



CCASOBUS

8

66

ISOBUS em funcionalidades

TC-GEO

Task-Controller basic (totals)

assume a documentacao de valores da soma, os quais sédo
Uteis tendo em vista o trabalho desempenhado. O aparelho
disponibiliza os valores. A troca de dados entre o ficheiro de
lotes e o Task Controller tem lugar através do formato de
dados ISO-XML. Deste modo pode-se importar as
encomendas de forma cémoda para o Task Controller e/ou a
documentacao concluida pode ser novamente exportada.

Task-Controller geo-based (variables)

oferece a opcéo de recolher também dados relacionados
com a localizagéo - ou planear encomendas relacionadas
com a localizacéo, por exemplo por meio de mapas de
aplicacdes.

Task-Controller Section Control

trata da comutacdo automatica de larguras parciais, por
exemplo no caso de pulverizadoras de proteccdo de plantas,
dependendo das posicdes de GPS e do grau de
sobreposi¢cédo desejado.
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9 Botdes e simbolos
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CCl.Command

Solicitar mapa
Activar o Section Control

Solicitar mapa

Vista geral

Geometria

Section Control

Seleccionar a partir de uma lista

Editar

Memorizar campo

Geometria de larguras parciais

Tipo de maquina

Atraso ao desligar

Omisséo/sobreposicao

Modo A-B

Beterraba

Tempo para previsao

Grau de sobreposicéo

Toleréncia de sobreposi¢cdo Margem do
campo

Diminuir sec¢cdo do mapa

<]

4r

= 1Eoa 1

Comutar para as configuracdes
Pausar o Section Control

Comutar para as configuracdes

Campos

Parallel Tracking

Introduzir a licenga e solicitar o menu
Servigo

Apagar

Confirmar introducédo ou seleccéo

Apagar area trabalhada

Ponto de acoplamento

Atraso ao ligar

Largura de trabalho

Modo de conducéo paralelo

Modo curvas

Configura¢cdes Barra luminosa

Configurac¢des Distancia LED

Toleréncia de sobreposicéo

Distancia da borda do campo

Aumentar seccdo do mapa
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Obstaculos

Posicionar obstaculo
Deslocar para a esquerda

Posicionar obstaculo
Deslocar para a frente

Correccédo GPS

Criar margem do campo

Ligar a marcacdo manual da &rea viajada

Comutar Section Control para o modo
automatico

Definir ponto A/ registar via de referéncia

Definir ponto de referéncia

Comutar para a direita

Comutar para cima

(

Definir e posicionar

Posicionar obstaculo
Deslocar para a direita

Posicionar obstaculo
Deslocar para tras

Configuracao do mapa

Apagar margem do campo

Desligar a marcagdo manual da area
viajada

Comutar Section Control para o modo
manual
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