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1 Preparo do software

O aplicador de campo HarvestMaster Alvo automatiza a aplicacao de tratamentos em lotes de pesquisa de
campo usando aplicadores multitubos e no sulco em conjunto com um receptor GPS.

O aplicador de campo Alvo junto com o software Mirus utiliza modulos atuadores HarvestMaster para
controlar o hardware do equipamento. Este sistema versatil pode ser facilmente transferido para diferentes
equipamentos ao longo do ano, conforme necessario.

Comparado ao uso de sistemas de controle multiplos, este sistema usa um Unico programa de software
chamado Mirus e um sistema de controle simplificado. Isso economiza tempo e dinheiro porque nao ha
necessidade de retreinar o pessoal em sistemas diversos. Essencialmente, um usuario pode usar o software
Mirus em gquase todas as necessidades de coleta de dados de pesquisa e controle de equipamentos.

1.1 Instalagcao do Mirus

O Mirus fornece a interface de usuario e o controle de software do aplicador de campo Alvo e foi
desenvolvido para ser executado em um tablet robusto com sistema operacional Microsoft Windows 10 ou
posterior.

1.1.1 Requisitos de sistema
« Sistema operacional: Windows® 10 ou superior; SO de 32 bits ou 64 bits
« Velocidade do processador: Quad Core de 2,0 GHz
o Memoria: recomendado 8 GB ou mais
« Armazenamento de dados: 500 MB de espaco disponivel em disco
« Resolucdo da tela: 1280 x 800 ou superior

« Reproducao de video: Windows Media Player versao 11 ou superior

1.1.2 Download e instalacao do Mirus
« Faca download do Mirus em www.harvestmaster.com.

« Execute a instalacao do software Mirus em seu computador tablet robusto e siga as instrucodes na
tela.

« Ative o Mirus on-line em www.harvestmaster.com/activate.

1.2 Instalacao do acessério GNSS e do aplicador de campo Alvo

O software Mirus requer o acessoério GNSS e o plugin do aplicador de campo Alvo para controlar o aplicador
de campo Alvo. E necessario instalar o Mirus antes de instalar esses plugins.

« Faca download do acessorio GNSS e do aplicador de campo Alvo em www.harvestmaster.com. Os
arquivos usam a extensao de arquivo .mbp.

« Execute o arquivo .mbp para o acessorio GNSS e execute o arquivo .mbp para o plugin do aplicador
de campo Alvo.

« Ative o software on-line em www.harvestmaster.com/activate.

Preparo do software 6
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1.3 Criacao de mapas de tratamento

O Mirus identifica os tratamentos para cada lote de acordo com um arquivo de mapa. Crie seu arquivo de
majpa fora do Mirus em uma planilha ou editor de texto e use o software para importa-lo. Os arquivos de
mapa devem usar o formato .csv ou .txt.

Um tratamento € identificado por um nome composto por caracteres alfanumeéricos (somente letras e
numeros). Para identificar diversos tratamentos para um lote, use o caractere mais entre os nomes de
tratamento (por exemplo, “herbicida+formulal’).

Range  Row Plot Treatment Seeding Rate Seed Spadng Para um Mmapa No formato .CsV,
1 1 101 Formulal 300 7
1 2 102 Extend 34500 3 . . Py . .
1 S 28000 5 « Crie colunas para identificar o intervalo, a linha e os
1 4 ol 45000 a tratamentos para cada lote.
1 5 105 Atrazine 29500 10
1 [ 106 Roundup+Dual 42000 45 H H
) e e o = : . Pari’a cgda coluna criada, um atributo correspondente
1 & 108 Extend a0 8 sera criado no Mirus.
1 9 102 Fungicde3 3000 %5
1 1 110 Dual 41000 5
2 1 201 Roundup 3000 7
2 2 202 Dual 34500 3

Plant Spray Map ¢
Legend

HI plot
e [ - exend | rungiides | o T
fomust | pyens | rangoss | oual ouat Arasioe o oo
Roundup Dual Avwazine Extend oual At | seeding Rate
Formuat || Extend | moundup Dt romuat | pens | o
R4
| Spray Map TXT.t¢t - Notepad Para um ma Pa Nno formato .txt:
File Edit Format View Help .
roundup formulal extend+roundup dual Identifigue os tratamentos para cada lote em um layout
formulal dual fungicide3 extend eSpaCial ouem grade
extend fungicide3+dual roundup formulal ’
dual extend dual roundup . N
fungicide3 roundup formulal fungicide3+dual « Os |OteS em uma |Iﬂha Sa0 sepa radOS Por uma

| tabulagao.

« Asinformacdes inseridas no editor de texto aparecerao
Legend
[

no Mirus da mesma forma que foram escritas.

extend

roundup formulal +roundup dual
formulal dual fungicide3 extend
extend fungicide3 roundup formulal SRR
+dual W
dual extend dual roundup Y tere
TN Ronge fow
& fungicide3
fungicide3 roundup formulal +dual
L2

Para um mapa exportado do software de design da versao
de avaliacao:

« Use um formato .csv para exportar o mapa.

« Siga as instrucdes do software para exportacao da
coleta de dados eletrénicos.

Preparo do software 7
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1.3.1 Importacao de mapas de tratamento

i MIRUS Menu principal (Modo Emulado) —

§

X
By

“fin A%
cagdo em car Retomar Mapas Configuragio  Diagnéstico
asample map

pC] YO =
fhonens  rges
Alvo Gnss Conectar
Attachment plugin

Plugins conectados

Novo mapa vazio

Novo mapa

Depois de criar um majpa de tratamento, basta importa-lo
no Mirus.

1. Abra o Mirus.
2. Togue em Mapas.

e
Toque no novo icone e para criar um Novo Mmapa.

4. Toque em Importar mapa de um arquivo.

5. Localize o arquivo de mapa desejado. Abra o arquivo.

Importar mapa a partir de um arquivo|

Nome do mapa |2 trt calibration

Descricsio Importado de: Q:\Technical Communications\Documents in Progress\Field Appl

[0 AQuatro linhas (0 mapa importado conters lotes de preenchimento)

Faixa |Range Linha | Row

ol Largura das linhas

Linha inicial

+ | rcremento da linha

K]

ndidade das faixas

- <

I
K
I
K]

Faixa inicial

cremento da faixa

]
oL2

Importacdo de mapa de campo 1 de 1

Preparo do software

6. Verifigue se o Mirus reconhece e interpreta as
informacdes desejadas.

7. Toque na seta seguinte .
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B TS O Mirus exibe a tela Gerenciar mapas.

procurar mapas &) | Classificar: Nome |

e sample map
Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1

Data de criagdo: 10/11/2022 1:52:12 PM ﬁ TO
Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 1
Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10

InformacBes de navegacio
Ultima posigio: 1, 1
Conelusdo estimada: 0%

10—

[[] viewmap
Data de criagdo: 11/3/2022

Preparo do software 9
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2 Configuracao do aplicador de campo Alvo

O aplicador de campo Alvo usa um computador tablet robusto conectado a um controlador de sistema. O
controlador do sistema se conecta aos mddulos atuadores, permitindo o controle de até 24 solenoides ou
atuadores que acionam o aplicador.

2.1 Pecas do sistema

A tabela a sequir lista as pecas do sistema.

PN Qtd. Descricdo Notas/Finalidade Foto/Desenho
n/a 1 H2 actuator modules | Um involucro com dois modulos
with wiring and atuadores montados no interior. Os
connectors in modulos do atuador sdo conectados
enclosure aos plugues conectores na parede do
gabinete. J il

« Um conector CAN no gabinete
€ usado para conexao com o
controlador do sistema.

« Um conector Deutsch € usado /
para conexdo com os atuadores : | @S
no aplicador.

25030 1 H2 system controller | O controlador do sistema fornece a
with RAM mount interface principal entre o computador
and two button head |[tablet e os outros componentes do
screws sistema.

15332 1 HM812 V DC power O cabo de alimentacao € conectado
cable, 20 ft entre a bateria (ou outra fonte de

alimentacao de 12 V CC) e o controlador
do sistema.

31754 1 HM8 CAN terminator | O terminador € usado para encerrar

a conexao CAN nao utilizada na parte
externa do gabinete.

Configuracao do aplicador de campo Alvo 1
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PN Qtd. Descri¢do Notas/Finalidade Foto/Desenho

25797 1 HM800 CAN O cabo de comunicacao CAN se
extension cable conecta ao controlador do sistema

ao cabo patch CAN de 8 ft (2,4 m) no
engate.

28941 1 HM800 CAN patch O cabo de comunicacao CAN que se
cable 8 ft conecta na parte inferior do gabinete

ao cabo de comunicacao CAN no
engate.

15374 1 HM8 HMA-400 O botdo Enter do controle remoto se
remote enter button | conecta ao controlador do sistema,
and cable assembly permitindo que o operador acione

manualmente o aplicador para iniciar
ou parar.

20363 1 HM8 USB CAN O cabo conversor CAN conecta o
converter cable computador tablet ao controlador do

sistema.

31664 1 25' 8AWG Cabo de alimentacdo da bateria com a

area do engate

31665 1 8' BAWG Power Cable | O cabo de alimentacao que se conecta

da parte inferior do gabinete ao cabo
de alimentacao principal no engate.

31686 vari- H2 Actuator2 Module | Atuador H2, 2 médulos para controle

avel do solenoide.

27736 Alvo license

Configuracao do aplicador de campo Alvo
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PN Qtd. Descri¢do Notas/Finalidade Foto/Desenho
27753 GNSS license
31735 Souriau plug cap Cobertura para a extremidade do
plugue do cabo CAN.
31734 Souriau receptacle Cobertura para a extremidade do
cap receptaculo do cabo CAN.

Configuracao do aplicador de campo Alvo
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2.2 Diagrama elétrico e conexoes

O sistema requer as seguintes conexdes para oito tubos:

Aplicador de campo - 8 tubos

15374
REMOTE

27092 USB-CAN

() HarvestMasteE

CABLE
:g\i?:k 25030 SYSTEM
CABLE CONTROLLER TABLET
23237 SERIAL
CABLE
25797 25'
CAN CABLE
15322
ACTUATOR
CABLE
|
I I
LSW 1 [ w2 | [ ean | [acr: | [_Aacdz | 15322
ACTUATOR  |—
[ ACTUATOR2 MODULE 1 | CABLE
Lsw 3 [ iswa ] [ power | [ act3 | [ Acta ]
I
15322
ACTUATOR |
15332 CABLE
POWER
CABLE 15322
ACTUATOR
20 AMP CUSTOMER CABLE
FUSE BATTERY
26867 GROUND
POWER PINS 7,11,
BLOCK 14
31666
ol B T o s
CAN CABLE CABLE MOUNT
316658" 26965
POWER FEMALE
CABLE DEUTSCH
31664 25' TO
POWER SOLENOIDS
CABLE - FoLLOW
PINOUT
Conexoes
Etapa Cabo Conectar

Cabo USB-
CAN

O tablet e o controlador do sistema

Cabo do
botao Enter
do controle
remoto

O controlador do sistema

Configuracao do aplicador de campo Alvo
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Conexoes
Etapa Cabo Conectar
Cabo de
3 alimentacdo A bateria ou fonte de alimentac¢ao e o controlador do sistema
del12V CC
O controlador do sistema e uma das portas CAN na parte
& Cabo CAN inferior do gabinete do médulo do atuador
5 Terminador A porta CAN nao utilizada na parte inferior do gabinete do

CAN

modulo do atuador

O conector Deutsch

6 Atuadores . B 5 o
no aplicador _s\sll)de Capitulo 2.3 Conexdes elétricas do atuador on page
Conector S

7 Deutsch O conector correspondente no invélucro do atuador

8 Aterramgnto Os atuadores nos tubos do aplicador
do chassi

2.3 Conexoes elétricas do atuador

Os mddulos do atuador no gabinete sdo conectados ao conector Deutsch na parede do gabinete. A tabela
a seguir descreve a fiacao desse conector.

Fiacdo para o conector Deutsch

Pinagem do

ch;r:ﬁ‘S:;?‘r Sinal ieggaelgﬂ:ddo Porta Pino :Zigr: 'jl’

1 Tubo 1 Atuador 1 1 1 Vermelho
2 Tubo 5 Atuador 1 1 2 Preto

3 Tubo 2 Atuador 1 2 1 Vermelho
4 Tubo 6 Atuador 1 2 2 Preto

5 Tubo 3 Atuador 1 3 1 Vermelho
6 Tubo 7 Atuador 1 3 2 Preto

7 Terra Preto

8 Tubo 4 Atuador 1 4 1 Vermelho

Configuracao do aplicador de campo Alvo 15
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Fiacdo para o conector Deutsch

Pinagem do

(I::)ZT.letgtt:?\r Sinal &egglrﬁ:ﬂ:ddo Porta Pino ggrﬁﬁl

9 Tubo 8 Atuador 1 2 Preto

10 Tubo 9 Atuador 2 1 Vermelho
1 Terra Preto

12 Tubo 13 Atuador 2 2 Preto

13 Tubo 10 Atuador 2 1 Vermelho
14 Terra Preto

15 Tubo 14 Atuador 2 2 Preto

16 Tubo Atuador 2 1 Vermelho
17 Tubo 15 Atuador 2 2 Preto

18 Tubo 12 Atuador 2 1 Vermelho
19 Tubo 16 Atuador 2 2 Preto

20 Tubo 17 Atuador 3 1 Vermelho
21 Tubo 21 Atuador 3 2 Preto

22 Tubo 18 Atuador 3 1 Vermelho
23 Tubo 22 Atuador 3 2 Preto

24 Tubo 19 Atuador 3 1 Vermelho
25 Tubo 23 Atuador 3 2 Preto

26 Tubo 20 Atuador 3 1 Vermelho
27 Tubo 24 Atuador 3 2 Preto

Configuracao do aplicador de campo Alvo
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Os suprimentos necessarios para conectar os atuadores ao
conector Deutsch incluem

« Decapadores de fios

« Ferramenta de crimpagem Deutsch HDT-48-00 (foto a
esquerda).

Observacdo: para obter instru¢cées sobre como configurar
e usar a ferramenta de crimpagem, abra o YouTube e
digite o endereco: www,youtube.com/MgXcaNVwpvi.

Para conectar os atuadores ao conector Deutsch HDP26-
24-35SN,

« Use asinformacdes na tabela de pinagem (consulte 2.3
Conexoes elétricas do atuador on page 15) para
preencher o conector Deutsch HDP26-24-355N.

o Ospinos 7 11 e 14 podem ser usados como aterramento
do atuador.

« Conecte o conector Deutsch ao conector
correspondente no gabinete.

« O desenho a esquerda mostra o layout fisico dos pinos
no conector Deutsch.

2.4 Configurar o receptor GNSS/GPS

O receptor GNSS/GPS pode necessitar de configuracado para comunicacdo com o Mirus. Siga as instrucoes
fornecidas para o seu receptor GNSS/GPS.

No receptor:

« Habilite a GGA.

. Habilite a VTC.

« Defina a taxa de saida para 5 Hz.

« Desative outros tipos de mensagem NMEA.

Também podera ser necessario configurar o Mirus para comunicacdo com o GNSS/GPS.

Com a fiagcdo completa e conectada, ligue o receptor e o aplicador de campo Alvo. Conecte o receptor.
2.4.]1 Conexdo do receptor GNSS/GPS

Para conectar o receptor GNSS/GPS,

1. Abrao Mirus a partir da area de trabalho do Windows. O Mirus abre a tela do Menu principal.

2. Desconecte todos os plugins.

Configuracao do aplicador de campo Alvo 17
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i iViiRUS Menu principal (Modo Emulado)

Anotaces Retomar Mapas Configuracdo
a sample map

| |
E m
-

Conectar
plugin

Plugins conectados

i MIRUS

Impleriento GNSS

Configuraces de GNSS

Implemento GNSS

Console NMEA
Detector de porta GNSS

NTRIP

E € B8 2

Preferéncias Caracteristicas Dispositivos Sobre

Implemento GNSS
tes de GNSS
IMEA
Detector de porta GNSS
Inicie a ferramenta de deteccio de porta COM para determinar a porta
COM NMEA.
[, Detecgao de porta COM }

B G B2

Sobre

Configuracao do aplicador de campo Alvo
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3. Toque em Configurar.

4. Togue em Acessorio GNSS.

Na tela Configurar > Acessério GNSS,

5. Togue em Detector de porta GNSS > Deteccdo de
porta COM.

O Mirus abre a caixa Deteccao de Porta GNSS e detecta as

portas.

18
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Quando a deteccao da porta COM estiver concluida, sera possivel visualizar o nome de cada porta,
sua disponibilidade, taxa de transmissao e o status das mensagens NMEA. A porta em uso é

indicada pelo botdo de radio selecionado.

Deteccdo de porta GNSS

Portas Disponivel Baud

com4 ®@

4800

Status

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

COM7

4800

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

coms

4800

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

[C] COM10

4800

SUCESSO - NMEA encontrada no baud 4800 (@) ‘

COMe

4800

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

CcomM3

4800

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

® @® O |06

CoM9

4800

FALHA - Nenhuma string NMEA detectada .

b
+

NG

Botdo de radio

selecionado

Verifique o
icone

Caso gueira usar uma porta diferente:

6. Selecione uma porta para o receptor usar. Observe a
porta para calibrar o recuo. (Vide 4.1.1 Calibragao dos
desvios on page 30

Observacdo: na primeira vez que usar 0 Qcessorio
GNSS, selecione o receptor que deseja usar.

7. Toque no icone de verificacao “/ para aplicar a porta
selecionada.

As seguintes configuracdes sao preenchidas
automaticamente, exceto para desvios:

« Tipo de colecao: eventos relativos a lotes
« Ciclos de captura: nao

« Acao de trajeto adicional: nenhuma

. Origem do trajeto: antena

« Tipo de receptor: genérico

2.4.2 Adicao do aplicador de campo alvo e do acessorio GNSS

Menu principal (Modo Emulado)

Anotacdes

29

Retomar Mapas Configuragdo
a sample map

A

Conectar
plugin

Plugins conectados

Configuracao do aplicador de campo Alvo

Para adicionar o aplicador de campo Alvo e 0 acessoério
GNSS no Mirus,

1. Togue em Conectar plugin na tela do Menu principal
do Mirus.

19
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2. Toque em Dispositivos.

Plugins

3. Toque em Alvo.

4. Toque no icone de verificacdo 7.

4" \\
PATS l:@

2.0.0-beta 3 46.0-betab 2.1.0-beta 5
Generic Tomada de
Alvo
Harvest notas GNSS

Dispositivos 4__

" (7)< — O Alvo tem uma marca de selecao verde.
: E N
LA had 5. Togue em Conectar plugin.
Al Conectar
plugin

: 6. Togue em Acessorios.
Plugins

7. Togue em Acessorio GNSS.

@ ‘ @ 8. Toque no icone de verificagao 9.

Gmlnﬁages Dispositivos

4.6.0-dev.0.2863 21.0-beta s
Conditional Gnss
Action Attachment

Configuracao do aplicador de campo Alvo 20
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O acessorio GNSS tem uma marca de selecao verde.

2.4.3 Digite o desvio do receptor

T Na tela Configurar > Acessério GNSS,

1. Toque em Configuracées de GNSS.

Implemento GNSS

Configuracties de GNSS
Implemento GNSS
Console NMEA

Detector de porta GNSS

NTRIP

2. Insira o desvio frontal/traseiro.

Baud rate
Console NMEA e ‘ 0 |
Detector de porta GNSS. milissegundos
NTRIP © Descricio © Descricio ® Descrigio
‘ Nome da porta

direita T |

| o | | g

0 | metros

centimeters:p

@ Descrisio @ Descrigio @ Descrigo

Origem do trajeto ‘ Tipo de coleta Tipo de receptor

Ancena ‘ i ‘ Genérico - ‘

©Descriggo ; ©Descriggo ©Descriggo

Configuragao do aplicador de campo Alvo 21
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Tela de configuracées de GNSS

Configuracoes

Descricao e opgoes

Desvio frente/tras

Insira a distancia entre a cdpula central da antena GNSS e o tubo 1, o
primeiro tubo a entrar no lote conforme a direcdo acontecer.

. Use numeros positivos para equipamentos colocados na frente da
antena GNSS.

. Use numeros negativos para equipamentos localizados atrds da
antena GNSS.

Deslocamento
esquerda/direita

Insira a distancia entre a antena GNSS e a linha central (lateralmente) da
faixa do equipamento.

« Use numeros positivos para os equipamentos a direita da antena.
. Use numeros negativos para os equipamentos a esquerda da antena.

Direita e esquerda sao determinadas pelo motorista voltado para a diregcao
do trajeto.

Para determinar os desvios, use uma fita métrica para encontrar a distancia do ponto no solo diretamente
abaixo dos itens indicados abaixo.

1. Tubo 1 para o centro do receptor GNSS/CPS. Este é o desvio frontal/traseiro.

2. Aantena do receptor GNSS/GPS no centro do equipamento de trabalho. Este é o desvio esquerdo/

direito.

Meca o mais proximo possivel, mesmo que o receptor esteja No ar e o tubo esteja perto do solo.

Nota: o desvio € um valor fixo do mundo real. Ndo ajuste artificialmente o valor do desvio para alinhar o
posicionamento da pulverizagdo, pois isso pode causar erros ao alterar as velocidades.

2.4.4 Exibir mensagens NMEA a partir do receptor GNSS/GPS

Configuragdes de GNSS
Console NMEA
Detector de porta GNSS

NTRIP

Preferéncias

i iMiERUS Configuracdo (Modo Emulado)

Para visualizar as mensagens NMEA do receptor GNSS/
GPS,

Implemento GNSS

Implemento GNSS

Implemento GNSS

1. Abra a tela Configurar > Acessério GNSS .
2. Togue em Console NMEA.

E € 8 ?

Caracteristicas

Dispositivos Sobre

# & M
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O Mirus exibira o console NMEA.

uracao (Modo Emulado)

Implemento GNSS

M Show Timestamp Auto Scroll
' $GPGSA A 3,07,02,26,27,09,04,15, ,, ,,,1.8,1.0,1.5¥13
$GPVTG,0.00,T,0.00,M,0.00,N,0.00,K*4E
$GPGGA,105348.45,4145.082026431,N,11148.712709204,W,2,05,1.5,0,M,0,M,,*4B
$GPGSA,A,3,07,02,26,27,09,04,15, ., ,,,1.8,1.0,1.513
$GPVTG,0.00,T,0.00,M,0.00,N,0.00,K*4E

Configuragtes de GNSS

Console NMEA

Detector de porta GNSS

NTRIP

E——

Preferéncias Caracterfsticas Dispositivos Sabre
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3 Definicao das configuragoes no Mirus

3.1 Configuracao dos atuadores

Para configurar os atuadores no Mirus,

1. No Mirus, abra Configurar > Aplicador > Atuador.

i iviiiRus

i Alicaor

Funcdo do atuador

Configuracao (Modo Emulado)

Atuador

Auxiliar 1.1 Nome

Tubo 2

Boom

j;l'ubo 1

Tubo 3
(¥) Descrigdo

(%) Descrigdo

Tubo 4

Tubo 5

Auxiliar 1.1 Nome do
estado aberto

Auxiliar 1.1 Nome do

estado fechado

Tubo 6

Tubo 7

(¥) Descrigdo
Tubo 8

.Desligado

ll_igado

(%) Descrigo

&

Preferéncias

C B 72

Caracteristicas

Dispositivos

& N N

?

Sobre

2. Defina os valores desejados para cada atuador do tubo.

Atuador do tubo

Item Valor padrao

Descricao

Func¢ao do atuador Nenhum

Por padrao, cada tubo é definido como inativo
(definido como nenhum). Selecione a funcado do
atuador.

Nenhum: tubo inativo
Tubo: aplicagdo do tubo ativa

Ar: mudar para o modo manual dentro
do Mirus para abrir o solenoide de
suprimento de ar

Lavagem: mudar para o modo manual
dentro do Mirus para abrir o solenoide de
fornecimento de soluc¢do de lavagem

Definicao das configuracdes no Mirus
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Item

Valor padrao

Descricao

Nome auxiliar 1.1

Ordem do tubo

Personalize o nome de cada tubo do atuador.
O nome padrao dos tubos é a sua ordem,

ou seja tubo 1. E possivel chama-los no sulco
ou bandagem. Nota: caso os tubos sejam
renomeados, 0 nome nao podera ser Tubo #.

Nome do estado aberto
auxiliar 1.1

Desligado

Por padrdo, o atuador aberto nao € energizado.
E possivel personalizar o nome desse campo.

Nome do estado fechado
auxiliar 1.1

Ligado

Por padrdo, o atuador fechado é energizado. E
possivel personalizar o nome desse campo.

3.2 Defina os desvios do aplicador

Ao medir as barras para determinar os valores de desvio, comece com o tubo que leva na direcdo do
percurso. O tubo principal € sempre o Tubo 1 no Mirus. A medigdo de desvio para o Tubo 1é sempre

0, porque é a sua medicao inicial. Para todas os outros tubos, meca a distancia entre esse tubo e o
anterior. Por exemplo, caso a distancia entre o tubo 1 e o tubo 2 seja de quatro polegadas, insira 4 para o

espagamento do Tubo 2.

Para definir os desvios do aplicador no Mirus,

1. No Mirus, abra Configurar > Aplicador > Desvios.

i iMiiRUS

Tubo 2

Tubo 3

Tubo 4

Tubo 5

Tubo 6

Tubo 7

Tubo 8

Configuracdo (Modo Emulado)

Atuador

Fungdo do atuador Auxiliar 1.1 Nome
[
Boom b |Tub0 1
(%) Descricdo (¥) Descrigdo
Auxiliar 1.1 Nome do Auxiliar 1.1 Nome do
estado aberto estado fechado
: [E2
Desligado Ligado ‘
(%) Descricdo (¥) Descrigdo

®E G B ?

Preferéncias Caracteristicas Dispositivos Sobre

& N PN
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2. Insira as configuracdes da aplicacao, conforme explicado na tabela abaixo.

Configuracgdo do aplicador

Item Definicao

Espacamento do Tubo 1 Sempre definido como 0. O Tubo 1 sempre deve ser conduzido na
direcao de deslocamento.

Espacamento do Tubo 2 Para o Tubo 2 e superior, defina o espagamento para a distancia real
a24 medida entre um tubo e o seguinte.

3.3 Definir o sistema do aplicador
Para configurar os atuadores no Mirus,

1. No Mirus, abra Configurar > Aplicador > Sistema.

o iiiRUS Configuracdo

Sistema
Sistema > o o -
Duragéo da lavagem Durag&o do preparo Iniciar tempo de execugdo
milissegundos milissegundos milissegundos
(©) Descrigio (©) Descrigdo (%) Descrigdo
Médulos conectados Mostrar botdo de Parar com o crondmetro
Pulverizagdo localizada -
o2
(%) Descrigio (%) Descrigdo (%) Descrigdo

Parar tempo de espera

(= 400 s

milissegundos

(¥ Descrigdo
HF & N
E ¢ 8 ?
éncias Car isti Di ity Sobre
Configuracdo do aplicador
Item Definicao
Mdédulos conectados Cada maédulo pode suportar oito tubos. Defina o niUmero de médulos.

o 1. até 8 tubos
o 2:atél16 tubos
o 3:até 24 tubos
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Configuracao do aplicador

Item

Definicao

Duracgao da lavagem

Defina a quantidade de tempo para o disparo de cada tubo ao executar a
solucdo de lavagem (até 30 mil ms).

Duracao do preparo

Defina a duragao para o preparo de cada tubo. A duracao definida aqui
se aplica a todos os tubos ativos.

Mostrar botao de
pulverizacao localizada

Quando ativado, o botao Pulverizagao localizada aparece no Menu
principal, permitindo o controle sobre os tubos individuais.

Iniciar tempo de
execugao

Tempo necessario para estabelecer o fluxo desejado ou padrao de
aplicagao.

Tempo de execugao de
parada

Tempo necessario para encerrar o fluxo ou o padrao da aplicagéao.

Parar com o cronémetro

Caso ativado, cada tubo desliga quando o tempo definido expirar, em vez
de atingir o ponto de saida do lote.

3.4 Verificacao das versdes do firmware

A versao do firmware em cada modulo do atuador € exibida. Verifique e confirme se todos os médulos tém

a mesma versdo de firmware.
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4 Calibracao do sistema

4.1

Calibracao do aplicador de campo Alvo e do acessorio GNSS

Quando devidamente calibrado, o aplicador de campo Alvo funciona em diferentes velocidades e com
lotes e corredores de diferentes dimensdes.

Para calibrar o aplicador de campo Alvo e o acessério GNSS, calibre os desvios e alinhe o aplicador.

4.1.1 Calibracao dos desvios

Geralmente, a calibracao € necessaria apenas uma vez, a menos que o sistema mude. As seguintes
alteracoes requerem recalibracao:

O receptor GNSS/GPS foi alterado para um modelo diferente. Recalibre para levar em conta as
mudang¢as no atraso de comunicagao.

O aplicador estd sendo usado com um trator diferente, a antena GNSS/GPS foi movida para uma
nova posicao ou o GNSS/GPS foi recalibrado. Recalibre para levar em conta as mudancas nos desvios.

Novos solenoides, atuadores, bicos ou mudanca na pressao do sistema. Recalibre para levar em conta

as mudancas.

Antes da calibracao,

1.

3.

Verifique e confirme se todos os solenoides ou atuadores estdo em boas condi¢cdes. As valvulas que
estdo pegajosas ou que nao fecham completamente afetam adversamente a aplicagdo e tornam a
calibracao extremamente dificil.

Inspecione o fechamento adequado. Ligue o tubo ou bico de pulverizacdo e espere o produto sair e,
entao, feche. Verifigue se o produto para de fluir em menos de um segundo.

As valvulas solenoides devem estar localizadas o mais préximo possivel dos bicos para limitar a
guantidade de mangueira ou comprimento de tubo que é pressurizado com o produto. Ter uma
quantidade desnecessaria de produto na mangueira ou tubulacdo aumenta o tempo para que o
sistema interrompa a pulverizagao.
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Verifique o desvio frontal/traseiro

Verifique o desvio frontal/traseiro para garantir que as localizacdes do receptor GPS recebidas e exibidas no
Mirus correspondam as localizacdes em seu campo representadas no mapa eletrénico. Para definir o desvio
frontal/traseiro, ver 2.4.3 Digite o desvio do receptor on page 21)

Para verificar o desvio frontal/traseiro,

1. No Mirus, importe um mapa de alcance multiplo. (Vide 1.3.1 on page 8)
2. Crie uma linha AB usando as dimensbes reais do lote.

« A partir da tela Gerenciar Mapas, selecione Linha AB.

« Insira as dimensdes do lote no Assistente de Linha AB.

« Posicione o tubo 1 na borda do primeiro lote (Intervalo 1, Linha 1 no mapa Mirus).

Assistente de linha AB

—— A Coordenada
4175134110, -111 81188766 i DGPS
Ponto B Velocidade
41.75136158, -111.81188766 9 f 0.00 km/hr
Rumo H
00
(2 Field Corner
3.01m
195°
O Q
Reset Corner
> ks H 1,2 1,3 1,4 1,5
(© Field Adjustment TU bO -|
(©) Desvios GNSS. l:)o nt? d C‘
referéncia 1
(©) DimensBes do campo
[

3. Marque a posicao do tubo 1 com uma bandeira ou estaca no chao. (Ponto de referéncia 1)
4. Togque em Ponto de Captura A. Togque na proxima seta

5. Gire o trator em 180 graus.
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6. Posicione o trator de forma que o tubo 1 coincida com
a linha de referéncia do lote em Mirus.

211m
2o

$ e Linha de
referéncia do
lote

[{Refces o A8

7. Meca a partir do tubo 1 até a estaca definida anteriormente. Anote a medida.

« O desvio frontal/traseiro estara correto se o tubo 1se alinhar com a estaca definida
anteriormente (dentro do nivel de precisao do GPS, geralmente 1a 4 cm).

o Caso a barra e a estaca ndo se alinhem dentro do nivel de precisdo do GPS, edite o desvio
frontal/traseiro na direcdo apropriada e repita as etapas 2 a 7 até que o desvio esteja correto.
Para ajustar a medicdo de desvio no Mirus (2.4.3 Digite o desvio do receptor on page 21),

insira a combinacdo de metade da distancia entre o marcador no solo, o tubo e a distancia de
desvio atual.

Assistente de linha AB

Caso o desvio seja muito pequeno, seu marcador no solo
Y estard onde o cursor estiver apontando.

Posicao do
- G

marcador no solo
/ quando o desvio &

muito pequeno.
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Assistente de finha AB Caso o desvio seja muito grande, o marcador no solo da

bandeira estard onde o cursor estiver apontando.

Posicao do

_—" marcador no solo
] quando o desvio é

/ muito grande.

1,2 1,3

4.1.2 Alinhe a aplicacao com os tubos

Com os desvios frontal/traseiro verificados, verifique se a pulverizacdo comeca quando o tubo entra no
lote e termina quando o tubo sai do lote. Trés fatores principais (precisao do GNSS, atraso de comunicacao
do GNSS e tempo de execucdo de inicio/parada) influenciam a maneira pela qual a precisdo que a
pulverizacao pode ser alinhada para comecar quando o tubo entrar no lote e para quando o tubo sair do

lote.

Precisdo do GNSS/GPS.

A precisdo do receptor GNSS/GPS afeta até que ponto o aplicador se alinha com os lotes. O Mirus ndo
pode compensar o desalinhamento devido a falta de precisdo do receptor GNSS/GPS. Por exemplo,
um sistema que usa um receptor RTK que fornece precisdo de 2 cm terad até 2 cm do deslocamento
em ambas as direcdes. Pode parecer estar errado em até 4 cm. Permita a precisao do seu receptor
GNSS ao alinhar a aplicacdo com o seu lote.

Atraso na Comunicacdo GNSS/GPS

Sob condicdes tipicas, os atrasos do sinal GNSS, do cabo e do amplificador sdo insignificantes. No entanto,
caso um operador gueira compensar um atraso de comunicagao, este campo permite que isso seja feito.
As unidades de medida estao em milissegundos.

Tempo de execucdo de inicio/parada

A mecanica do atuador causa um pequeno atraso entre o momento em que o Mirus envia o sinal para
iniciar/parar a aplicacdo de um produto e o momento em que a aplicacdo do produto comeca ou termina.
O Mirus fornece configuracdes para ajustar o tempo de execucao de inicio e o tempo de execucao de
parada do tubo. Vide 3.3 Definir o sistema do aplicador on page 27 A quantidade exata de tempo

pode Nao ser a mesma para iniciar e encerrar a aplicacao.

Verifique os tempos de execucdo de inicio/parada no Mirus

Para calibrar corretamente o aplicagao,

1.
2.

Crie e importe um mapa com 2 intervalos e 10 linhas, contendo varios tratamentos.

Carregue os tratamentos no aplicador. (Vide 5.1 Configurag¢do da seleg¢ao e tratamento do mapa on
page 39)

Prepare os tubos. Verifique e confirme se nao ha ar presente no sistema.
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4. Crie uma linha AB. (Siga os passos 1a 9 de 5.3 Uso do ciclo de GNSS/GPS automatico on page

42)

Marque a localizagdo do tubo 1 com uma bandeira ou estaca no solo.

Faca duas passadas (de preferéncia na velocidade em que o produto sera aplicado). Marque onde o

padrdo de aplicacao comeca e termina.

Caso os padrbes da aplicagcdo ndo se alinhem exatamente como esperado, a tabela a seguir descrevera
0s provaveis problemas e fornecera orientacao para fazer os ajustes nas configuracdes do Mirus. Altere o
tempo de execucao de inicio/parada conforme descrito em 3.3 Definir o sistema do aplicador on page

27.

Provaveis problemas de inicio/parada

Acdo do Mirus

Descricdo da Causa(s) possivel(is) Diagrama
aplicagéo
Inicio: antecipado . Ambos os tempos
(antes de entrar de execugdo de Corrbdor
no lote) inicio/parada estdo

i i definidos como
Fim: antecipado muito longos.
|(g'?et)es de sairdo o O desvio é muito

curto. (Improvavel)

Comprimento: Use sua velocidade de
correto condugao para determinar

a causa do problema. Dirija
em velocidades variadas.

« Caso a aplicacao
figue mais longa
com velocidade mais
alta, o tempo de
execucgao de inicio/
parada estd muito
longo.

« Caso o deslocamento
permaneca
consistente em
velocidades variadas,
o desvio estad muito
curto.

Deslocamento:
para tras

Corredor 1

Diminua o tempo
de execucao de
inicio/parada.

Ou aumente o
desvio frontal/
traseiro.
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Acdo do Mirus

Descricao da Causa(s) possivel(is) Diagrama
aplicacao
Inicio: atrasado « Ambos os tempos

s de execugao de SHEES
Fim: atrasado inicio/parada estdo % %3 ]
Comprimento: definidos como
correto muito curtos.

« O desvio é definido
muito longo.
(Improvavel)

Use sua velocidade de
conducgao para determinar
a causa do problema. Dirija
em velocidades variadas.

. Caso a aplicacao
fique mais longa
com velocidade mais
alta, o tempo de
execucao de inicio/
parada estd muito
curto.

o Caso o deslocamento
permaneca
consistente em
velocidades variadas,
o desvio estd muito
curto..

Deslocamento:
para frente

Corredor 1

Aumente o
tempo de
execucdo inicial.

Aumente o tempo
de execucgdo de
parada.

Ou aumente o
desvio frontal/
traseiro.

Inicio: antecipado O inicio de execucdo do
tubo é muito longo.

Corredor 2

Parada: correta
Leva menos tempo para

CelmllnEnE: iniciar a aplicacdo em

L relacdo ao tempo definido
Deslocamento: como tempo de execugao
n/a inicial.

Corredor 1

Diminua o tempo
de execucgao
inicial no Mirus.
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Provaveis problemas de inicio/parada

Descricao da Causa(s) possivel(is) Diagrama Acdo do Mirus
aplicacao
Inicio: correto O tempo de execugao de Aumentar

. parada do tubo é muito SRS o tempo de
Parada: atrasada curto. execucao de
E)cro]mgrlmento: Leva menos tempo para pelzee.

9 interromper a aplicagao
Deslocamento: do que o tempo definido
n/a como tempo de execugao
de parada.
Corredor 1

Inicio: atrasado A execucgao inicial do tubo Aumente o

é muito curta. BREE S tempo de

Fim: correto ..
execucdo inicial.

Demora mais tempo para

mprimento:
Comprimento o atuador se mover e a

curto e
aplicagao se formar do
Deslocamento: que o tempo definido
n/a como o tempo de
execucado inicial.
Corredor 1
Inicio: correto O tempo de execugao de Diminuir o tempo

parada é muito curto. SEEk S de execucgdo de

Fim: antecipado parada.

Leva menos tempo para

mprimento:
Comprimento o atuador se mover e a

curto aplicagao se formar do
Deslocamento: que o tempo definido
n/a como o tempo de

execucgao de parada.

Corredor 1
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Descricao da
aplicacao

Causa(s) possivel(is)

Diagrama

Acdo do Mirus

Inicio: antecipado
Fim: atrasado

Comprimento:
longo

Deslocamento:
n/a

O tempo de execugao de
inicio € muito longo e o
tempo de execucgao de

parada é muito curto.

Corredor 2

Corredor 1

Diminua o tempo
de execucgao
inicial.

Aumente o tempo

de execucgdo de
parada.

Inicio: atrasado
Fim: antecipado

Comprimento:
curto

Deslocamento:
n/a

O tempo de execugao de
inicio € muito curto e o
tempo de execucgao de

parada é muito longo.

Corredor 2

(1
rrrvy!

Corredor 1

Etbandl

Aumente o
tempo de
execucao inicial.

Diminua o tempo
de execucgdo de
parada.
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5 Aplicacao dos tratamentos

Esta secdo abrange as instrucdes para aplicagdo em campo. Verifique e confirme se a calibracao e a
configuragcao do sistema ja foram concluidas.

Depois de selecionar um mapa e configurar os tratamentos, configure o sistema para o ciclo automatico ou
manual. O ciclo automatico aciona o sistema do aplicador automaticamente usando o GNSS/GPS.

5.1 Configuracao da selecado e tratamento do mapa

Para o ciclo manual e ciclo de GNSS/GPS automatico, abra o mapa e identifique os tratamentos. Cada
maodulo do atuador do Alvo pode aplicar um ou dois produtos simultaneamente. Um aviso de conflito de
tratamento aparecerd caso haja trés ou mais produtos atribuidos a um maodulo atuador.

Para configurar o mapa e tratamentos,

Abra o Mirus.
2. Togue em Mapas @

i MIRUS Menu principal (Modo Emulado) = ]

\\

© X &

Retomar Mapas
a sample map

cacaoerm car: Configuragio  Diagnéstico

200bet3

Alvo

" Q

21005

Gnss.
Attachment

[

Conectar
plugin

Plugins conectados

3. Selecione o mapa.

o MIRUS

Mapas (Modo Emulado)

Gerenciar mapas 4

Toque em Configurar Aplicador.

¥O) | Classificar: Nome

Test Map 1
Test Map 1

Data de criagio: 10/11/2022 Data de criagio: 10/11/2022 1:52:12 PM @ i
i

1
Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf
[ ewemap Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10 FHO
Data de criagdo: 11/3/2022 g
InformacBes de navegacio
Ultima posigio: 1, 1
Conclusdo estimada: 0%

mspAplicasioem campor| | {C5 Retomar | |- B§A LinkaAB, |

—
[m Limpar Histérico.GNSS.- | |- & Configuracio do Aplicador

B ET h O

Novo. Ver Apagar Copiar Exportar
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— A janela Identificador de Tratamento exibe todos os

tratamentos definidos. S6 € possivel selecionar um de cada
vez.

Identificador do tratamento

'.I.I.I! Product

5. Selecione o ldentificador de Tratamento.

No exemplo a esquerda, o mapa foi importado a partir
de um arquivo .csv e a coluna foi identificada como
“Produto”.

Caso 0 mapa tenha sido importado de um arquivo .txt,
o identificador seria “Id 1".

6. Toque no icone de verificagcao &7

O Mirus exibe a janela Mapeamento de Tratamento com

Identificador do tratamento ! Tubos Tratamentos tOdOS Oos nNomes de trata mento dO aquiVO de ma pa
associados a um ndmero de tubo em ordem alfanumeérica.

JI product Médulo atuador 1 B

Mado do aplicativa 1A Quaisquer conflitos sao anotados com um ponto de
[TRetoT Manuai 2 < Toque para exclamacgao vermelho. (Vide 5.2 Resolugao de conflitos
adicionar um de tratamento on page 40)

Velocidade de 3c tratamento
deslocamento alvo 40D ao tubo. 7. Para alterar a ordem ou posicionamento nos tubos,
4 .
_ 5 E « Togue no tratamento que deseja mover.
kilometers per hour
5.k . Toqueem >‘.
76 O tratamento aparece na outra coluna deixando o

ndmero do tubo vazio.

« Repita para criar um tubo vazio.

« Selecione o tratamento nao atribuido a partir da
coluna da direita.

« Toque na seta do tubo vazio onde deseja que o
tratamento seja aplicado.

8. Quando os tratamentos estiverem listados com
0s nUmeros de tubo corretos, toque no icone de
verificacao &/

5.2 Resolucao de conflitos de tratamento

Caso mais de dois produtos sejam atribuidos ao mesmo maodulo atuador, o Mirus marcara os produtos com
pontos de exclamacao vermelhos na coluna Tubos na janela Mapeamento de Tratamento.

Para resolver o conflito a partir da janela Mapeamento de Tratamento,

1. Feche a janela Mapeamento de Tratamento.
A partir da tela Gerenciar Mapas, selecione o mapa associado com o tratamento.

Togue em Visualizar.

SN N

Em Atributo, toque em Produto.
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5. Examine o mapa em busca de trés ou mais produtos atribuidos ao mesmo maodulo atuador.

16 Product Test
Legenda
I I I I I

D Dados do GrainGage
H H H H H Notas de
observacdo
G G G G G -Anota;ﬁes répidas
F F F F F
E E E E E -
Atributo
D D D D D Y Filtro de identificado
C C C C C 'm“ Product
D B B B B N!“ Range, Row
A+B+C A A A A
L —p
&)

Trés produtos
atribuidos ao mesmo
modulo atuador.

6. Toque no icone de verificacao 7.

7. Togue em Configurar aplicador.

8. Em Identificador de tratamento, toque em Produtos e depois no icone de verificagcao €.

9. Localize o(s) grupo(s) de conflitos, marcado(s) por pontos de exclamacgao vermelhos. Cada mddulo

atuador pode aplicar até dois produtos simultaneamente.
Treatment Mapping ).s
Treatment Identifier ! Booms Treatments
M Product Actuator Module 1 I

'1 A —

Application Mode

| Auto |Manua| 2 B géugggﬁtggnﬂltos
13 ¢ —
Target Drive Speed
| | 4 D
25 |
miles per hour 5 E
6 F
7 G
8 H

Actuatnr Madule 2
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Mapeamento de tratamento

Identificador do tratamento ! Tubos Tratamentos

I Product Médulo atuador 1 B

Modo do aplicativo

Manual

Velocidade de
deslocamento alvo

I

kilometers per hour

Mapeamento de tratamento ¢

|dentificador do tratamento Tubos Tratamentos
Y product M
8 H
Modo d licati
oen.sepIlY Médulo atuador 2
=
9 |
Velocidade de 10 J
deslocamento alvo | |
kilometers per hour 12 L
13 B €——
14 N
15 O

) HarvestMaster
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10. Toque em um produto (a partir de um grupo de

1.

12.
13.

conflitos).

Togue na seta >‘ para mover o produto para a coluna
Tratamentos. Isso deixa 0 espaco ao lado do numero
do tubo vazio.

Repita esta etapa para cada grupo de conflitos.

Toque em um produto na coluna Tratamentos.

Togque em um espaco vazio em um maodulo diferente
na coluna Tubos.

Observacdéo: caso ndo haja espaco vazio em um
modulo diferente, mova um produto de um maodulo
diferente para a coluna Tratamentos. Agora, hd dois
produtos na coluna Tratamentos. Em seguida, alterne
0 Mmodulo atribuido a cada produto.

Depois de resolver os conflitos do produto, os pontos de
exclamacao vermelhos desaparecem.

14. Toque no icone de verificagao €7

5.3 Uso do ciclo de GNSS/GPS automatico

Depois de selecionar um majpa e configurar os tratamentos, é possivel configurar o sistema para ciclo
automatico ou manual. O ciclo automatico aciona o aplicador automaticamente usando GNSS/GPS.

O Mirus usa a linha AB para calcular as localizagbes dos lotes no campo para iniciar automaticamente o
aplicador ao entrar em um lote e parar automaticamente o aplicador ao sair de um lote.

Aplicacdo dos tratamentos
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i MIRUS Mapas (Modo Emulado) — —

Gerenciar mapas

¥O) | Classificar: Nome

O sample map
Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1
TestMap 1
B Wb Data de criagdo: 10/11/2022 1:52:12 PM @ {D
) Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf &
view map 3 ER i -10~
[ giewi S Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10

InformacBes de navegacio
Ultima posigio: 1, 1
Conclusdo estimada: 0%

spplicacio em campon| |5 Retomar.

B Linha AB |

—
[m Limpar Histérico GNSS | | M8 Configuracio do Aplicador

m m o

Novo. Ver Apagar Copiar Exportar

Assistente de linha AB

Dimensdes do lote

Comprimento da passagem (m)
13
Comprimento do lote {m)

20

Row Width (cm-p)
30
Rows Per Plot

2

Stacked Plots

< Captura do ponto A

Latitude Longitude
41,7513671 -111,8118785
Velocidade Coordenada
0.00 m/fs DGPS

Field Corner Location

!

Embaixo, a esquerda

‘% Capturar ponto “A”

Aplicacdo dos tratamentos
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Na tela Gerenciar mapas, toque em Linha AB para

abrir o Assistente de Linha AB.

Insira as dimensdes do lote

3. Togue na seta seguinte & para salvar a informacgao.

Posicione o tubo 1 para ficar pronto para entrar na
borda do primeiro lote (Intervalo 1, Linha 1).

Togue em Capturar Ponto A.

Toque na seta seguinte .
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< Captura do Ponto B

Distancia a partir de “A”
0.00 m

Rumo a partir de “A”

0.0°

Latitude
41,7513671
Velocidade
0.00 m/s

B Capture Orientation

Longitude
-111,8118785

Coordenada

No topo, & esquerda

DGPS

‘% Capturar ponto “B”

() HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

7. Estabeleca um rumo inserindo-o (caso seja conhecido)
ou movendo varios lotes pelo campo para capturar o
ponto B.

Para inserir um rumo,

« Togue no icone editar W.
e Insira o rumo manual a partir de A.
« Togue na seta seguinte 7.

Para capturar o ponto B,

« Mova varios lotes pelo campo.
« Togue em Capturar Ponto B.
. Togue na seta seguinte .

A precisao do rumo é melhor quando ha uma longa
distancia entre o ponto A e o ponto B. Caso esses pontos
sejam capturados a uma curta distancia, o rumo pode ter
algum erro nele.

No Assistente de Linha AB, é possivel visualizar os Pontos A e B, Rumo, Canto do Campo, Ajuste do Campo,
Desvios GNSS e Dimensdes do Campo.

8. Retire o aplicador do lote.

A Point
41.75133836, -111.81188766
B Point
41.75244043, -111.81188766
Bearing

0.0

(® Field Corner

(L) Fiald Adinctment

AB Line Wizard

Fix

DGPS

Speed

0.00 mph
1,5

-— 2201

Aplicacdo dos tratamentos
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o MIiRUS Mapas (Modo Emulado)

Gerenciar mapas

O sample map
Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1
Test Ma
Data de criagio: 10/11/2022 Data de criagio: 10/11/2022 1:52:12 PM ﬁ i
) Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf &
view map 3 ER i -10~
[ giewi i Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10
InformacBes de navegacio
Ultima posigio: 1, 1
Conclusio estimada: 0%
iy Aplicacioem campo. | | (E5 Retomar. ' B4, Linha A8 I

—
[m Limpar Histérico.GNSS. @ Configuragio do-Aplicador.

m W o

Novo Ver Apagar Copiar Exportar

Configuracio da colheita - Test Map 1

1. Qual é seu local inicial

“EI™=E-

Faixa Linha

AT
o

2. Selecionar uma
diregdo 3. Escolher um tipo de navegagdo

D Habilitar navegacdo aleat(;ria

Datasources

Caracteristicas

Aplicacdo dos tratamentos
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9. Toque no icone verificar & para salvar a linha AB.
10. Toque em Aplicar.

O Mirus exibe a tela Gerenciar Mapas.

Na tela Configuracao da Colheita,

1. Selecione a localizacao inicial.
12. Selecione uma direcao.
13. Escolha um tipo de navegacao.

14. Toque na seta seguinte .

Na tela Fontes de Dados,

15. Toque na seta seguinte ) novamente.
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Configuracao do Aplicador Na tela de Configuracao do Aplicador,

16. Selecione Auto.
17. Togue no icone de verificacdo .

Nota: a operagcdo manual € abordada na se¢do a seguir.
Modo do aplicativo

Velocidade de
deslocamento alvo

2.5

kilometers per hour

O Mirus exibe a tela Mapa.

o MIRUS 16 Product Test (Modo Emulado) o

= ] AL appicoer

3.05~

360/0° ) Tf o3 o3
s SO PO

Tubo 1 Tubo 2 Tubo 3 Tubo 4

f p— = (r— |
|Desligado | Ligodh | | Desligado| Ligock | | Desligado| Ligoch | | Desligado Ligoc |

Iubo Tubo 6 Tubo / Tubo 8

" '
Desligado| Ligac@ | | Desligado | Ligadh | ‘Desligndn‘\,gwj Desligado| Ligech |

Tubo 9 Tubo 10 Tubo 11 Tubo 12

[oerigaia]

T — | —
| Desligado| 1ig2c@ | |Desligada Iigoca | ‘Desligndn‘wjhﬂ Desligado | 1i52@ |

Tubo 13 Tubo 14 Tubo 15 Tubo 16
— — *_ m— —

# e @ o Wi s

E possivel visualizar quatro secdes de informacdes na visualizacdo de quadrante. Caso a visualizacdo
espacial seja usada em sua configuracao de visualizacao de quadrante, ela exibira os lotes identificados com
“Intervalo, Linha" por padrao. Mas é possivel selecionar a partir de uma lista de diferentes atributos espaciais
tocando no botao de atributo espacial nesse quadrante. Para distinguir visualmente os lotes que foram
tratados, selecione o atributo espacial “Tratamento” ou “Id 1" com o icone de traco personalizado verde &.

Quando estiver pronto para comegar,

18. Toque em Iniciar | ¢

A
O sistema comeca imediatamente a aplicar o produto quando o tubo 1entra no primeiro lote.

19. Comece a se mover por dentro e através dos lotes em sua velocidade alvo. O Mirus aciona os
aplicadores automaticamente.
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5.4 Limpeza da cobertura da aplicagao

Caso varias aplicacées de cronometragem sejam feitas durante o teste usando o mesmo mapa, talvez seja
necessario remover a cor que indica a cobertura da aplicacdo. Por padrado, a cobertura permanece visivel
indefinidamente.

i MIRUS 16 Product Test (Modo Emulado)
istance: licator -1
DNtancd o 6 Coordenada g At |
2.20. A DGPS v ﬂ# a#
180.0° ; Valocidade
: vadores [N PR
; 000 km/hr = Aplen
lubo 1 lubo 2 lubo 3 lubo 4 l
— —
Desligado wmu‘ Desligado | ugau‘ Desligado | |i520@ | | Desligada | »ujmm‘
Tubo 5 Tubo 6 Tubo 7 Tubo 8
- =
@ 6,2 6,3 l6,a 6,5 Desligado Ugaz‘.‘ Desligado ,gau‘ Desligado | Ligacd | | Desligado | ugadl‘
- Tubo 9 Tubo 10 Tubo 11 Tubo 12
; aa L
Desligado | Ligac@ \ Desligado | Ligacl ‘ Desligado | Ligac@ | | Desligado | Ligaca ‘
Tubo 13 Tubo 14 Tubo 15 Tubo 16
W | 2| P @ product| B |
G G
F F
. .
o o
¢ ¢
B B
T m

A partir da tela Gerenciar Mapas,

A MiRUS Mapas (Modo Emulado) 1. Togue em Limpar cobertura.

Gerenciar maj

procurar mapa:_ [ellcdtonans)

e sample map
Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1
Test Map 1
ALELE R i Data de criagdo: 10/11/2022 1:52:12 PM @ Tu
o Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 1
[ vewmap Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10 3
Data de criagdo: 11/3/2022 i

InformacBes de navegacio
Ultima posigdo: 1, 1
Conelusdo estimada: 0%

TPy TP P O Mirus pergunta se o usuario tem certeza.

campo GNSS. Isto ndo pode ser desfeito. Vocé tem certeza que quer
continuar?

@ Vocé estd prestes a excluir o histdrico de cobertura na visualizacio de 2. Toq ueem OK.

[rw—] p—
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Start
4

Interromper-ciclo‘de‘aplicacao?

. Vocé gostariz de interromper o ciclo de aplicagdo atual?

[ Interromper J l Cancelar

Ciclo de aplicacio interrompido

Ciclo de aplicaggo interrompido. Vocé desejz habilitar novamente a
navegagdo do trajeto ou sair para o menu principal?

[ Lote atual J l Proximo lote ] [Menu principa‘_lJ

Aplicacdo dos tratamentos
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A cor da cobertura é removida.

Interrupcao do ciclo de aplicagcao

Caso queira interromper a aplicacao no meio. Assim que o
usuario solicitar a parada, o tubo também para.

1. Togue no botdo Ciclo.

O Mirus pergunta se o usuario deseja interromper o ciclo
da aplicacgéao.

2. Togue em Interromper.

A caixa de aviso Ciclo de Aplicagao Interrompido é exibida.

Cenario 1: retoma a aplicacdo a partir do lote atual.

Em algumas situacdes, a aplicacao sera retomada de onde
parou.

1. Togue em Lote atual.

2. Toque em Continuar navegg¢ao do trajeto
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wlalolels|elelslez]sls]z]s

wlalolefs|elels|z|s|s]z|s

4

4 P
v

3. Escolher um tipo de navegagao

rmm

Ditanceto, 1
3.35«
180.0°

Boom1 Boom2
[To#t™| ona| (Toft"| ona

X

sptem

Cad

applcor|

s _vone ]
B B

Boom s Boom 6
(Toft"| ona| [Teft| ona

Boom 7 Boom 8
|Tof | ona| [Toff | ona

3. Continue dirigindo. A cobertura da aplicagdo comeca
a partir de onde ela parou.

Cenario 2: descarte os dados do teste atual e retome a
aplicagdao no proximo lote.

Em algumas situacdes, a aplicacao sera retomada e o lote
sera descartado.

1. Togue em Préximo lote.

2. Togue na bussola para alterar sua localizagao.

Bussola

3. Toque no lote onde a aplicacao sera iniciada. A caixa
verde indica o proximo lote a ser inserido.

4. Verifique a direcao do trajeto. Verifigue o padrdo do
trajeto.

5. Toque no icone de verificacao 9.

6. Toque em Retomar trajeto

7. Continue dirigindo.

O lote € descartado. A aplicacao é retomada no inicio do
lote selecionado.

Aplicacdo dos tratamentos
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5.6 Pausa na aplicacao

Caso necessite pausar a pulverizagao,

1. Togue em Pausar trajeto i

2. Conclua a aplicacao no lote. Ao dirigir para o proximo
lote, nenhum produto é aplicado.

3. Quando estiver pronto para retomar a aplicagao, dirija

cr O W R R N (== & & o aplicador para o lote anterior.
Tubo2 Tubo3 Tubod - .I

o [ouigeks] e [ouigade| e [Duigndn

s ko6 o7 Tubos
o) (g oa| [Doigsde] vovca [Dotigeda] iovca
9 Tubo 10 Tubo 11 ko2

ya| [eiigade| e | [ouigade] e | [Deignda) e

5 Tubo1a Tubo 15 Tubo16

foz hsa e s \,,e|p|em|-)p\“

Toque na bussola para verificar a navegacao.
5. Toque em Retomar trajeto

6. Comece a dirigir. Nenhum produto é aplicado até
entrar no proximo lote.

5.7 Uso do ciclo manual

O ciclo manual aciona o aplicador ao usar o botdo Enter do controle remoto. Verifique e confirme se o
botdo Enter do controle remoto estd conectado ao controlador do sistema.

Aplicacdo dos tratamentos 50



Manual do usuério do aplicador de campo

i MIRUS Mapas (Modo Emulado)

Gerenciar mapas

procurar mapas

e sample map
Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1
Test Map 1
ALELE R i Data de criagiio: 10/11/2022 1:52:12 PM @ r
o Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 1
O ol Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10 05

InformacBes de navegacio
Ultima posigdo: 1, 1
Conelusdo estimada: 0%

(& Retomar

m Linha AB. ‘
—
m] Limpar Histérico,GNSS; § Configuragio do.Aplicador,

5y Aplicagio em campo

[ ——— ——
L B
= 0 = O
Novo Ver Apagar Copiar Exportar

Configuracdo da colheita - Test Map 1

1. Qual é seu local inicial

“EB*™ “ER*™

Faixa Linha

TR
11

2. Selecionar uma

diregdo 3. Escolher um tipo de navegagdo

I:l Habilitar navegacdo aleatéria

Datasources

G

Caracteristicas

Aplicacdo dos tratamentos

\

L

Na tela de Gerenciar Mapas,

1. Toque em Pulverizacao.

Na tela Configuracao da Colheita,

2. Selecione a localizagao inicial.
Selecione uma diregao.

Escolha um tipo de navegacao.

oA W

Toque na seta seguinte €.

Na tela Fontes de Dados,

6. Togue na seta seguinte €3 novamente.

HarvestMaster
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Configuracdo do Aplicador

Modo do aplicativo

(o TR

©

D HarvestMaster
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Na tela de Configuracao do Aplicador,

7. Toque em Manual.

8. Togue no icone de verificagao .

Caso a visualizacdo espacial seja usada em sua configuracao de Visualizagcao de Quadrante, ela exibira os
lotes identificados com “Intervalo, Linha” por padro. E possivel selecionar a partir de uma lista de diferentes
atributos espaciais clicando no botdo de atributo espacial nesse quadrante. Para distinguir visualmente os
lotes que foram tratados, selecione o atributo espacial “Tratamento” ou “Id 1" com o icone de traco

personalizado verde &.

i MIRUS

16 Product Test (Modo Emulado)

Quando estiver pronto para comecar,

1. Togue em Iniciar =

AW

Aplicacdo dos tratamentos

Percorra o lote durante a pulverizagao.

A applicator

AT Bl
PRI speem | Apicador ﬂ
Tubo 1 Tubo 2 Tubo 3 Tubo 4 m
r— | o—
1Des|igndn ligata | | Desligado | |igach | ‘Desligndn‘\gal ‘*A<~J,.w— Ligada e
Tubo 5 Tubo 6 Tubo 7 Tubo 8
| E— ) e— ) E— |
[msngada ligaca | | Desligado Ligac | ‘Dusllgadn‘ugaj Desligado | Ligaca |

Tubo 9 Tubo 10 Tubo 11 Tubo 12
" — s
Desligado | Ligscd | | Desligado | Ligack | |Desligado | Ligscd | | Desligado | Ligacd ‘

Tubo 13 Tubo 14 Tubo 15 Tubo 16
| — ) m—  m—

Toque no botao de ciclo verde para iniciar a pulverizacao do lote.
A

~ . - . . ~ . ~
Togue no botdo de ciclo vermelho para interromper a aplicagdo da pulverizacao.
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5. Continue a percorrer os lotes usando o botdo Enter do controle remoto para ligar e desligar o
aplicador.

Pulverizacdao manual

Estagio de Acgdo do - . o
botao operador Estagio de pulverizagao
Start | Pressione Enter Comece pela borda do lote.
(i . Pressione Enter Inicie a aplicagao de pulverizagao para o lote.
Dirija Percorra o lote durante a pulverizagao.
) y Pressione Enter Pare a aplicagcao da pulverizacao no final do

lote.

Continue a percorrer os lotes usando o
Dirija botdo Enter do controle remoto para ligar e
desligar o aplicador.
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6 Exportacao das informacgoes

O Mirus pode exportar as informacodes coletadas para permitir o trabalho com os dados a partir de

diferentes maneiras.

6.1 Dados do mapa

E possivel exportar os dados do mapa, incluindo varios pontos de localizacdo importantes.

Na tela Gerenciar Mapas, escolha o mapa a partir do qual deseja exportar os dados.

i MiRUS

I:l a sample map

Data de criagdo: 8/23/2022

Test Map 1

Data de criagio: 10/11/2022

view map
Data de criagdo: 11/3/2022

Mapas (Modo Emulado) — = |

Gerenciar mapas

2] coter e

Test Map 1

Data de criaglo: 10/11/2022 1:52:12 PM @ ]TD
Local: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 4
Profundidade das faixas: 10 Largura das linhas 10
Informacdes de navegacdo

Ultima posicdo: 1, 1

Conclusdo estimada: 0 %

- 10~

o =
i Aplicagio em campo {E}" Retomar

| B, Linha AB

i,
Limpar Historico GNSS @ Configuracdo do Aplicador

1. Togue em Exportar.

O Mirus exilbe a caixa Exportar.

Exportar - Test Map 1

Pasta de saida de dados
|C:\HarvestMaster\Mirus\Exports\Test Map 1.csv
Identificadores

Range,Row

Plotld

2. Ative o controle deslizante Avancado.

V A

pvangado (Dedimeds | ) 4———

Exportacdo das informacoes

(’ HarvestMaster
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3. Marque a caixa para selecionar tudo.

g e As informacées exportadas sio salvas como um
st T rquivo csv com o nome do mapa selecionado em C\
Identificadores v a HarvestMaster\Mirus\Exports\. Use o botado Procurar para
Range, Row escolher um local diferente.
Product

Caracteristicas Avangado -

% Aplicacio em campo Latitude do desvio

% Aplicacdo em campo Longitude do desvio

% Aplicacdo em campo Posicio

Hincluir dados do ciclo Selecionar tudo

,,,,,,,,,,,,,, @

O Mirus exibe a caixa Exportacao com Sucesso.

Exportagdo salva em C:\HarvestMaster\Mirus\Exports\Test Map 1.csv 4 Toque em Abrir pa ra V|Sua||zar as ”']forma(;ées
exportadas.

) ()

O Mirus abre um programa para exibir o arquivo CSV.

Bl 16Product Test - Portuguese.csv - Bxcel P search = (u] X
Fle  Home nsert Draw Pagelayout Formulas Data Review View Automate  Help O Comments ]
AL v Jfx | DatefTime ad
A (] c D E F G H ! J K i M N o -
1 [pate/mimeJrange  Row product  Aplicaligieo Lati Rgh£o Lo AgA£0 P Product Hora Aplicai§ AplicaAsk Kskeo Aplicakieh Kskeanplicaksh Apt
2 | 9/5/202313:47 El 1 AtBHC 4175140194 -111.8118693 41.751423221, - 4975 A+BHC 0 0 -2.4384 0 1524 4175142 41
3 | 9/5/202313:47 2 10 4175145995 -111.8118693 41.751481858, - u7np [ 0 2mu 1524 4175148 41
4 9/5/2023 13:47 3 1c 4175152171 -111.8118693 41.751543618, - a7 ¢ o 0 24384 0 1524 4175154 4
5 | 9/5/202313:48 a 1D 4175158534 -111.8118693 41.751607249, - 4170 D o 0 24334 0 152.4 4175161 41
6 | 9/5/202313:48 5 1E 4175164898 -111.8118693 41.751670851, - 4141 € 4 0 -24384 0 1524 4175167 41
7 | 9/5/2023 13:48 6 1F 4175171261 -111.8118693 41.751734510, - unF [ 0 2mu 0 1524 4175173 41
8 9/5/202313:48 7 16 4175177561 -111.8118693 41.751797517, - ane o 0 2434 0 1524 417518 41
£}
10
1
12
v
| 16 Product Test - Portuguese | @ D — »
Ready B Accessibility: Unavailable CDisplay settings O - ————+ 1%

Cada categoria de dados especifica do aplicador de campo incluida no arquivo CSV é descrita abaixo.

Exportagcdo de mapa

Nome do campo Descricdo

Aplicar desvio
latitudinal/
longitudinal

A posicao de desvio média do tubo 1 desde o momento em que o lote é inserido
até o momento em que ele é removido.

A posicao média da antena desde a entrada até a saida do grafico sem nenhum

Aplicar posicéo desvio aplicado.

Exportacdo das informacoes 56



Manual do usuério do aplicador de campo

(, HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

Exportacao de mapa

Nome do campo

Descrigcao

Aplicar latitude/
longitude inferior
esquerda AB

Coordenadas do canto inferior esquerdo do lote projetadas pela linha AB. Elas
nao sao capturadas em tempo real pelo receptor GNSS.

Latitude/
Longitude inicial

As coordenadas da sua antena GNSS/GPS quando o tubo 1 entra no lote.

Latitude/
Longitude final

As coordenadas da sua antena GNSS/GPS quando a aplicacdo no lote termina.

Deslocamento

As coordenadas do lado esquerdo do tubo 1 quando ela comeca a ser aplicada
no lote. Um tempo de execucdo inicial maior colocard as coordenadas mais
distantes do limite do lote. Caso o tempo de execug¢ao inicial seja definido para
200 ms, as coordenadas estardo aproximadamente 200 ms a frente do limite do

longitudinal ) .

inicial Caso os tratamentos sobrepostos estejam sendo aplicados, essas coordenadas
estardao em algum lugar no préximo lote e ndo serdao muito Uteis. As coordenadas
sdo a posicao do tubo 1 quando todos os tratamentos para o lote foram aplicados
(ou a aplicagao foi interrompida).

Desvio As coordenadas do lado esquerdo do tubo 1 quando a aplicagao no lote termina.

latitudinal/ Um tempo de execucdo de parada maior colocara as coordenadas mais distantes

longitudinal final

do limite do lote.

O identificador de tratamento selecionado durante a configuragao do aplicador.

Tratamento Consulte a etapa 5 em 5.1 Configuracao da selecao e tratamento do mapa on
page 39.

Z;mgzé?:do O tempo total em que a barreira especifica esteve ligada enquanto viajava pela

tratamento parcela.
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6.2 Logs de erros
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Caso um problema seja encontrado durante a instalagcao ou operacao do aplicador de campo Alvo, entre
em contato com um engenheiro de servico de campo HarvestMaster. Caso o engenheiro de servico de
campo do HarvestMaster precise examinar os logs de erros do GrainGage, sera possivel poderd encontra-los

salvos no dispositivo.

1. Insira um USB em seu tablet.

2. Abra o Explorador de Arquivos.

h Home  Share  View

P o U Cut X i T New item = v

Easy access ~
PintoQuick Copy  Paste
access

v folder

Clipboard Organize New
« o > This PC » Local Disk (C) > HarvestMaster > Mirus > Errorlogs > Mirus

Download 9
¥ Dounloads £ GNSS-Diagnostics.csv

Move Copy  Delete Rename N Properties

Open ~

Edit
@ History

Open

£ Documents O Name Date modified

& Music @ H2-Diagnostics.csv
= Pictures 2 1ME00-Disgng
a -
2 <
2. Local Disk (C) T
$WinREAgent < Mirus log.txt2

Dl Mirus_log.tct3
<) Mirus_log.txt.4

Mirus_log.tt5

Mirus_log.tct6
7 Mirus_log.tct.7
Perflogs Mirus_log.tct8
Program Files Mirus_log.tct9

HarvestMaster
Intel

OneDriveTemp

Program Files (x86)

Exportacdo das informacoes

3. V& para C\HarvestMaster\Mirus\Errorlogs\Mirus

O log de erro mais recente esta salvo em Mirus_log.txt.

O arquivo Mirus_log.txt armazena até 15 MB antes de ser
salvo novamente como Mirus_log.txt.l. Quando o préximo
Mirus_log.txt for preenchido, o Mirus_log.txt.]l se tornara
Mirus_log.txt.2 e assim sucessivamente. Mirus_log.txt.9 é o
dltimo log mantido pelo sistema.

4. Selecione o Mirus_log.txt solicitado pelo engenheiro
de servico de campo da HarvestMaster.

Copie o arquivo selecionado para o USB.

6. Envie o arquivo por e-mail para o engenheiro de
servico de campo da HarvestMaster.
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