
www.topconpositioning.com

Monitores 
da família X

Manual do operador do Horizon





Monitores da família X

Manual do operador do Horizon

Número da peça: 1046492-75

Revisão A

Para uso com a Versão 5.01 do software

©Copyright TopconPrecisionAgriculture

Fevereiro de 2021
Todo o conteúdo destemanual está coberto pelos direitos autorais da Topcon. Todos os
direitos reservados. As informações aqui contidas não podemser usadas, acessadas,
copiadas, armazenadas, exibidas, vendidas,modificadas, publicadas, distribuídas ou de algum
modo reproduzidas semo consentimento expresso por escrito da Topcon.



ii

Estemanual fornece informações sobre a operação e amanutenção
deste produto da TopconPrecisionAgriculture. O uso e amanutenção
corretos são importantes para a operação segura e confiável do
produto.

É muito importante que você reserve um tempo para ler estemanual
antes de usar o produto.

As informações nestemanual encontram-se atualizadas nomomento
da publicação. Um sistema pode variar ligeiramente. O fabricante
reserva-se o direito de reprojetar e alterar o sistema conforme
necessário sem notificação.

Documentação técnica e software utilitário
No site de suportemyTopconNOW!
(mytopconnow.topconpositioning.com) ou no aplicativo myTopcon
NOW! você pode acessar o seguintematerial de suporte:

l Atualizações de firmware e software
l Manuais de produtos
l Guias rápidos do produto
l Vídeos de treinamento
l Layouts do sistema

Inscreva-se para uma conta gratuita hojemesmo para acessar este
material.

https://mytopconnow.topconpositioning.com/
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Capítulo 1 – Visão geral do monitor

1.1. Introdução
Trata-se de ummonitor eletrônico com tela LCD e de toque, instalado
em um veículo. Permite que os operadores trabalhem com direção
automática, direção e outras funções de controle usando omonitor. O
monitor foi projetado para interagir comGPSe unidades de controle
eletrônico (ECUs), centralizando a capacidade de comunicação,
gravação, armazenamento e exibição de dados para fins agrícolas.

Observação:Antes de usar a direção e a direção automática, leia as
instruções de segurança e entenda os controles lendo essemanual com
atenção. Entre em contato com seudistribuidor se precisar de ajuda
para configurar ou operar omonitor.

Omonitor é uma tela de toque. Para selecionar algo na tela, toque a área
com a ponta do dedo.

O número de série domonitor está localizado em um adesivo na parte
de trás domonitor. Copie o número de série para referência futura.

Número de Série: ...................................................

1.1.1. O que há de novo no 5.01
l Uma configuração de resolução de exportação pode ser usada para
reduzir o tamanho do arquivo de dados que estão sendo
transferidos domonitor para USBouTAP (consulte Configuração do
sistema, página 46).

l Opainel na tela de operação poderá ser desativado se for
necessário (consulte Configuração do console, página 49).

l O controle de ré pode ser usado para receptoresGPSque não
suportam direção automática (consulte Configuração do receptor,
página 62).

l Os implementos com pivô com direção ativa podem ser
especificados paramelhorar a precisão do ASC e do giro do cabo
(consulte Configuração da geometria do implemento, página 116).
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l O ícone do botão de tarefa agoramuda para indicar o status da
tarefa (consulte Botão de tarefa, página 161).

l A seleção de campos e tarefas tem novas opções de filtro e
classificação (consulte Selecionar um campo, página 164 e Seleção
de uma tarefa existente, página 182).

l OGerenciador de inventário foi atualizado (consulte Gerenciador de
inventário, página 251).

l A funcionalidadeMachineLink foi adicionada. OMachineLink
permite que a cobertura seja compartilhada entre vários
implementos nomesmo campo. Consulte oManual do Operador e
de Instalação doMachineLink para obter mais informações.

l Osdados legados do Horizon 3 e 4 podem ser convertidos e
importados (consulte Importar dados legados do Horizon 3 ou 4 de
umUSB, página 261).
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1.2. Uso da Topcon Agriculture Platform (TAP)
ATopcon apresentou recentemente a TAP.

A TAPé a plataforma de IoT da Topconque fornece conectividade e
permite ao usuário importar/exportar dados operacionais agrícolas,
compartilhar dados, criar prescrições, monitorar telemática de frota e
conduzir suporte remoto. A TAPé perfeitamente integrada ao software
Horizon para fornecer transferência de dados sem fio e telemática a um
Monitor X equipado com TAP.

Usando omonitor, você pode exportar e importar conjuntos de dados
de tarefas usando a TAP. Consulte Exportar tarefas/dados de
tarefa/relatórios de tarefas, página 255 e Importar tarefas e dados de
tarefas, página 260.

Quando conectado à conta TAPpela primeira vez, seus dados
existentes na tela são carregados automaticamente em sua conta TAP.

Quando uma tarefa é interrompida, ela é carregada automaticamente
em sua conta TAP.

Os recursos opcionais adquiridos também podem ser exibidos no
Marketplace. Consulte Exibir recursos opcionais viaMarketplace,
página 4.

O site TAP é tap.topconagriculture.com.

Observação:Entre em contato com seudistribuidor para configurar um
login para a TAP.

1.2.1. Fazer login na TAP pela tela
Observação:É necessária uma conexão sem fio com a Internet.
Consulte Configuração doWi-Fi, página 95.

1. Para habilitar a TAPna tela, selecione Sistema /Características

/Console /Serviços baseados em nuvem e selecione TAP
- TopconAgriculture Platform.

https://tap.topconagriculture.com/
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2. Selecione o botão TAPno lado esquerdo da tela de operação ou vá
para a página de configuração do Sistema para fazer login na TAP.

Uma vez que omonitor estiver conectado à TAP, ele estabelecerá
comunicação sempre que uma operação da TAP for necessária e a
Internet estiver disponível.

1.2.2. Exibir recursos opcionais via Marketplace
Omonitor tem uma variedade de recursos que são fornecidos como
padrão. Há também recursos opcionais que podem ser acessados por
meio de assinatura.
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Uma vez logado na TAP, o HorizonMarketplace pode ser acessado
selecionando o botão TAPà esquerda da tela.

Isso exibe os recursos opcionais disponíveis para assinatura do seu
revendedor via TAP. Os recursos já licenciados sãomostrados como
instalados.

Consulte Configuração de licenças, página 48.

Para ocultar oMarketplace, selecione o botão TAPnomenu à
esquerda.



1.3. Descrição dos ícones

6

1.3. Descrição dos ícones

1.3.1. Barra de ferramentas de direção

Botão de tarefa, 161

MenuCampo, 164

Menude tarefas, 182

Menude linha de direção, 193

MenudeOpções de direção, 226

Calibração da direção automática (se a Direção automática estiver
desativada, somente XD), 150

Menude Ajuste fino, 236

1.3.2. Ícones do menu

Menu Campo

MenuCampo, 164

Selecionar campo, 164

Novo campo, 166

Descarregar campo, 168

Configurar ponto de bandeira, 169

Gravar divisa de campo, 171
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Completar gravação da divisa de campo, 171

Deslocamento da gravação de limite, 171

Configurar cabo, 178

Excluir divisa de campo, 177

Criar limite de shapefile, 174

Criar limite de cobertura, 173

Menu de tarefas

Menude tarefas, 182

Selecionar tarefa, 182

Tarefa de junção (usandoMachineLink), 53

Criar nova tarefa, 184

Configurar regiões da tarefa, 185

Limpar dados de tarefa, 187

Configurar VRC, 188

Troca de dados, 255

Menu de linha de direção

Menude linha de direção, 193
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Selecionar grupo de linha de direção, 210

Crie um novo grupo de linha de direção, 195

Modo de linha de direção cíclica, 193

Linha de direção cíclica, 195

Criar linha de direção, 193

Registrar linha AB, 197

Gravar curva idêntica, 200

Gravar pivô, 201

Abrir janela de entradamanual de Linha AB, 198

Novas linhas de projeto, 205

Importar linha de direção existente, 211

Configurar trajetórias, 214

Configurar giros do cabo, 217

Menu de Opções de direção

MenudeOpções de direção, 226

Status da direção automática, 226

Parâmetros de regulagem da direção automática, 231
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Calibração da direção automática, 150

Menu de Ajuste fino

Menude Ajuste fino, 236

Abrir opções de ajuste fino, 236

Ajuste fino da linha de direção para a direita, 236

Ajuste fino da linha de direção para a esquerda, 236

Ajuste fino da linha de direção para a posição do veículo, 237

Salvar grupo de linha de direção com ajuste fino, 236

Compensação de deslocamento GPS, 238

1.3.3. Ícones da barra de navegação

Informações do sistema, 130

Direção, 131

Informações do GPS, 138

Diagnósticos do sistema, 140

Informações da tarefa, 142

Controle automático de seção, 242

Caixa de chaveamento, 122
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Terminal universal do ISOBUS, 245

Câmeras, 49

Monitor de produtividade, 55

Estaçãometeorológica, 247

Controle de altura da barra Norac, 55

Pulverizador, Semeador

Espalhador, Escrêiper

TAP, 3

Gerenciador de inventário, 251

Tela de Configuração, 17

1.3.4. Controles de exibição

Selecionar modo, 131

Exibe o alarme de giro do cabo, 224

Alternar omodo guidelock, 202

Recentralizar/girar, 37

Selecionar camadas visíveis domapa, 134

Alternar modo de visualização domapa, 137
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Diminuir/aumentar zoom, 137

1.3.5. Outros ícones

Atalho do ISOBUS, 50

Chave principal, 123

Engate de direção automática, 226
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1.4. Iniciar o monitor
1. Conecte omonitor a uma fonte de alimentação. Certifique-se de que

os dispositivos afins (tal como oGPS (Sistema de Posicionamento
Global) e o ECU (Unidade deControle Eletrônico)) estejam
conectados.

2. X25/X35: Pressione emantenha pressionado o botão verde
LIGAR/DESLIGARpor alguns segundos na parte de trás domonitor
para ativar omonitor. XD/XD+: Pressione o botão no lado esquerdo
domonitor para ligá-lo.

3. Para alterar o idioma nomonitor, selecione .

4. Use a barra de rolagem oudeslize o dedo para baixo sobre a lista

para ver mais idiomas. Confirme a seleção .

A tela de aviso exibirá o idioma escolhido.

5. Leia a tela de aviso e, se concordar, selecione SIM.

Observação:Selecionar Sim confirma que você entendeu e aceitou
sua responsabilidade pelas obrigações descritas na Tela de aviso.

Omonitor pode exibir o aviso a seguir.
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6. Para confirmar o alarme, pressione o centro da janela do alarme.

7. Confirme se o receptor GPSestá conectado corretamente e a
comunicação foi estabelecida.

Observação:Se o aviso aparecer novamente, isso deve ser corrigido
durante a configuração, consultando Configuração doGPS, página 62.

1.4.1. LED de energia do monitor (somente X35)
O LED do lado direito, localizado na parte superior domonitor, fica
verde quando o software Horizon é iniciado. Se houver perda de
energia, o LED ficará vermelho até que omonitor seja desligado com
sucesso.

1.5. Desligar o monitor
X25/X35
Para desligar omonitor, arraste para cima na base da tela para exibir a
barra de ferramentas do console e selecionar o ícone de desligado. O
sistema perguntará se você deseja desligar. Selecione Sim para desligá-
lo ouNão para continuar trabalhando.

Alternativamente, para desligar omonitor, pressione brevemente o
botão verde LIGAR/DESLIGAR.

O sistema perguntará se você deseja desligar. Selecione Sim para
desligá-lo ouNão para continuar trabalhando.

Observação:Aomanter pressionado o botão verde LIGAR/DESLIGAR,
omonitor também desligará, mas pode haver perda de dados. Por isso,
estemétodo não é recomendado.
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XD/XD+
Para desligar omonitor, pressione o botão no lado esquerdo do
monitor.
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1.6. Uso da barra de ferramentas do monitor

Abarra de ferramentas domonitor é exibida ao deslizar para cima da
base da tela.

Desligar: Desliga omonitor. (Somente X25/X35)

Dicas de ajuda: Exibe os nomes dos elementos da interface do
usuário na tela. Pontos de interrogação aparecem na tela ao lado dos
ícones. Selecione o elemento de tela quemostra um ponto de
interrogação para exibir os nomes.

Ejeção do USB: A porta USBpode ser usada para importar e
exportar dados domonitor. Antes de remover o USB, sempre o
desconecte primeiro tocando no ícone Ejeção do USB. Uma
mensagem será exibida informando que é seguro remover o USB.

Capturas de tela: Use o ícone captura de tela para fazer capturas
de tela (que ficam armazenadas no USB). Pressione o ícone de ejeção
do USB antes de desconectar o USB.

Gerenciar telas iniciais globais: Permite que os layouts da tela de
operação sejam salvos. Pode ser útil para não sobre carregar a tela de
Operação ou rapidamente voltar a exibir as informações necessárias.
Visualize/oculte as exibições necessárias na tela deOperação e
selecione esse ícone, em seguida Salvar tela inicial para salvar o layout.
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Ir para a tela da Página inicial: Exibe uma lista de telas iniciais
globais ou alterna entre telas salvas. ConsulteModo da Página inicial
global em página 35 para selecionar a opção desejada.

Controle do brilho: Ajusta o brilho da tela. Use o sinal de
adição ou subtração para ajustar a tela.

Esquema de cores diurno/noturno: Altera a exibição entre o
esquema de cores diurno e noturno. As configurações são Diurno,
Noturno e Automático. Omodo automático definirá a cor
automaticamente dependendo das condições de iluminação.
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Capítulo 2 – Descrição da interface do usuário

2.1. Alternar entre a tela de configuração e a tela de
operação
Omonitor tem duas telas principais: a tela de Configuração e a tela de
Operação.

Use os botões destacados para alternar entre as telas.

Observação:Nosmonitores XD e XD+, omapa de linhas de direção não
fica visível, amenos que as "Tarefas" ou as "Linhas de direção" estejam
licenciadas e ativadas.
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2.2. Controles da tela de Configuração
A tela de Configuração tem os seguintes tipos de controle:

Menus

Os itens domenu são selecionados na base da tela para exibir o
próximo nível de subopções. Quando as características estiverem
habilitadas, mais itens poderão aparecer nosmenus.

Listas de opções

A seleção dos itens demenu normalmente exibirá uma lista de opções
na parte superior da tela. Àmedida que as características são ativadas,
mais opções poderão aparecer.
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Listas de seleção

As listas de seleção são usadas para escolher um oumais itens de uma
lista. Umamensagem é exibida semuitos itens forem selecionados em
uma lista demúltipla escolha. As seleções devem ser confirmadas com
o botão OK.

Botões Cancelar e Confirmar

Estes botões são usados para cancelar ou confirmar uma entrada ou
seleção. Um dos botões deve ser selecionado para passar para outra
tela.

Teclado e teclado numérico

Os teclados de letras e números são usados ​​para introduzir caracteres
alfanuméricos ou caracteres numéricos. As entradas devem ser
confirmadas.
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Assistentes

Os assistentes são utilizados para orientar o operador na complexa
configuração do sistema, respondendo a uma série de perguntas. As
respostas fornecidas determinam quais serão as próximas perguntas.
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2.3. Controles da tela de Operação

1 Barra de navegação: abre visualizações emminiatura para
acessar outras partes do sistema. Consulte Utilização de
visualizações emminiatura, página 128.

2 TAP: Abre a tela de login da TAPouo HorizonMarketplace.
Consulte Uso da TopconAgriculture Platform (TAP), página 3.

3 Gerenciador de inventário: Possibilita o gerenciamento de
veículos, implementos, campos, tarefas, linhas de direção e
assim por diante. Consulte o Gerenciador de inventário, página
251.

4 Tela de Configuração: vai para a tela de Configuração.

5 Controles de exibição: permitem que o usuário controle o que e
de quemodo é exibido nomapa de orientação. Consulte Uso dos
controles de exibição, página 132.

6 Barra de ferramentas de direção: fornece ferramentas utilizadas
para controlar a direção.
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7 Chave principal: ativa e desativa o aplicativo caso a "chave
principal virtual" tenha sido ativada durante a configuração do
implemento. Consulte Configuração da chave principal, página
123.

8 Engate de direção automática: ativa e desativa a direção
automática.

9 Painel: fornece informações selecionadas do sistema para
monitoramento. ConsulteMonitoramento do painel, página 144.

2.3.1. Indicadores coloridos do implemento

Isso indica a posição e direção do veículo e seu implemento. A cor
do implemento indica o status de aplicação do produto:

l Vermelho: a seção está desativada.
l Azul: a seção está inibida (ativada, mas não fluindo, normalmente,
em razão da baixa velocidade oupressão).

l Amarelo: a seção está ativada, mas não fluindo intencionalmente
(normalmente, em razão da interrupção do fluxo pelo controle
automático de seção).

l Verde: a seção está ativada e fluindo.
l Laranja: a seção está ativada, mas não fluindo não intencionalmente
ouDESATIVADA,mas ainda fluindo não intencionalmente
(normalmente, em razão de um atraso no tempo necessário para o
fluxo se iniciar).
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Capítulo 3 – Guia de configuração rápida

Este capítulo fornece uma visão geral rápida para a instalação de
softwares nomonitor, configuração básica e operação domonitor.

AVISO: Antes de operar omonitor pela primeira vez, recomenda-
se ler omanual completo e se familiarizar com todas as questões
de segurança e operação.

3.1. Instruções de atualização do software
Observação:Esse procedimento não será necessário ao receber o
monitor novo. É necessário somente se for necessária uma atualização
de software.

1. Em umamáquinaWindows, descompacte o arquivo de instalação
ZIP na pasta raiz de uma unidade flashUSB.

2. Com segurança, ejete a unidade flashUSBdamáquinaWindows.

3. Conecte a unidade flashUSB aomonitor desligado.

4. Ligue omonitor.

5. Vá para a tela de Configuração (utilizando o botão da chave inglesa,
no canto inferior esquerdo).

6. Selecione Sistema /Ferramentas /PREPARE OUSB
PARAATUALIZAÇÃO ouATUALIZAÇÃODOSOFTWARE DO
CONSOLE e selecione Sim.

7. Pressione o botão OK para reiniciar o monitor e iniciar
automaticamente a atualização do software.

O procedimento de instalação será iniciado automaticamente e
demorará algunsminutos.

8. Omonitor poderá fornecer a opção de restaurar todos os dados do
usuário para o estado em que estavam antes da atualização.
CUIDADO: Ao selecionar Não, todos os dados salvos nomonitor
serão excluídos. Omonitor será reiniciado automaticamente.
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9. Após a reinicialização domonitor, o software estará pronto para
uso.
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3.2. Primeiros passos
Para configurar o sistema:

1. Conecte um receptor GPSaomonitor.

2. Vá para a tela de Configuração (utilizando o botão da chave inglesa,
no canto inferior esquerdo).

3. Selecione Sistema /GPS e, em seguida, selecione:
o O receptor GPS sendo utilizado (consulte a página 62).
o A fonte de correção necessária (consulte a página 64).

4. Selecione Sistema /Portas seriais e, em seguida,
selecione a porta serial à qual o receptor GPSestá conectado
(consulte a página 73). (Somente X25/X35)

5. Quando o sistema receber dados do GPSpela primeira vez, ele
solicitará a configuração do horário local. Aceite a hora atual ou
modifique-a para sua hora local.

6. Selecione Veículo /Novo e crie um novo perfil de veículo,
selecionando omodelo adequado no perfil de fábrica. Verifique e, se
necessário, modifique a geometria do veículo (consulte a página
101).

7. Selecione Implemento / Novo e crie um novo perfil de
implemento selecionando o tipo de ECU adequado. Ao selecionar
ASC-10 ouApollo como tipo de ECU, você será guiado pelos
passos necessários para conectar e configurar todos os ECUs no
implemento.

8. Verifique e, se necessário, modifique a geometria do implemento
(consulte a página 112).

9. Vá para a tela deOperação (utilizando o botão Fechar na tela de
Configuração).
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10. Selecione o botão Tarefa (por meio do botão superior na barra
de ferramentas de direção no lado direito) para iniciar rapidamente o
trabalho sem ter que configurar um cliente, fazenda, campo, etc.
(consulte página 161).

11. Para ativar Direção automática, vá para a tela de Configuração,

Sistema /Características /Direção /DIREÇÃO
AUTOMÁTICA (consulte a página 226).

12. Para ativar o Controle automático de seção, vá para a tela de
Configuração e:
o Criar ou carregar um implemento.

o Em Implemento /Controle de seção /Seções ,
configure o número e a largura das seções (consulte a página
119).

o Se necessário, altere o tempo da seção em Implemento

/Controle de seção /Tempo (consulte a página 120).
o Se necessário, configure uma caixa de chaveamento física ou

virtual em Implemento /Controle de seção /Chave da

seção (consulte a página 122).

o Ative o recurso Controle automático da seção em Sistema

/Características /Implemento / CONTROLE
AUTOMÁTICODE SEÇÃO (consulte a página 53).

13. Para controlar qualquer uma das características ativadas na tela de
Operação, use os botões da barra de navegação na parte inferior
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esquerda da tela. Esses abrem visualizações emminiatura das
características (consulte a página 128).

14. Para expandir uma visualização emminiatura para a tela cheia (se o
recurso oferecer suporte para isso), arraste aminiatura para a
direita, na área da tela principal.

15. Pressione e selecione Concluído para completar a tarefa.
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Capítulo 4 – Configurações regionais e do
usuário

Na tela de Configuração, a opção demenuUsuário fornece os
seguintes itens demenu:

l Região: seleciona o idioma, a hora/data e as unidades. Consulte
página 29.

l Barra de luzes: configura a operação da barra de LED para
utilização da direção. Consulte página 33.

l Ambiente: Configura o áudio domonitor, botão cliques etc.
Consulte página 35.

l Mapa: Define como osmapas funcionam na tela deOperação.
Consulte página 37.

l Nível de acesso: seleciona níveis de acesso para determinar quais
controles são acessíveis. Consulte página 39.

l Controles do usuário: configura quais controles são acessíveis para
usuários diferentes. Consulte página 40.

l Suporte remoto: Permite que equipes de suporte acessem e
controlem remotamente as funções domonitor. Consulte página
42.
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4.1. Definição da região

4.1.1. Configuração do idioma
O idioma exibido nomonitor pode ser alterado caso necessário e os
separadores decimais podem ser representados por um ponto ou uma
vírgula.

Para definir o formato do idioma oudecimal:

1. Selecione Usuário /Região /Idioma .

l Idioma: A interface do usuário pode ser exibida em uma variedade
de idiomas. Use a barra de rolagem para ver os idiomas disponíveis.
Confirme a seleção. Omonitor será reiniciado.
Observação:O idioma também pode ser alterado na tela de aviso na

inicialização, selecionando .

l Formato decimal: O formato decimal pode ser representado por um
ponto (.) ou uma vírgula (,).

4.1.2. Configuração de hora/data
A informação de data é usada nomonitor para as datas de início e fim da
tarefa, conformemostrado nos relatórios de tarefa. A data atual é
fornecida pelo sinal de GPS.

Observação:Tanto a hora quanto a data não funcionarão se não houver
sinal de GPS.

Adata e a hora atuais podem ser exibidas na tela deOperação. Para
isso, selecione o ícone Topcon no canto superior esquerdo da tela (ou
mostrado no painel).

Para definir informações de data e hora:
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1. Selecione Usuário /Região /Hora/Data .

l Formato da data: Selecione o formato de data desejado na lista.
l Formato da hora: Doze horas (2:30 pm) ou vinte e quatro horas
(14:30).

l Definir data atual: Essa configuração pode ser usada se a data
definida pelo GPSestiver incorreta. Ela substitui a data do GPS.

l Definir hora atual: Hora atual (nãomuda automaticamente durante o
horário de verão). Observe que os sinais +/- alterarão a hora em
incrementos.

4.1.3. Configuração das unidades
As opções de unidades definem as unidades demedida exibidas
(métrica ou imperial), as unidades de pressão, a área e os produtos, o
formato latitude/longitude e o tipo de incremento para taxa de
aplicação.

Para definir as informações referentes às unidades:

1. Selecione Usuário /Região /Unidades .
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l Unidades: Métrico, Imperial (EUA) ou Imperial (Reino Unido). As
opções demedidas imperiais dos EstadosUnidos (EUA) e do Reino
Unido (UK) são fornecidas porque galões, onças fluidas e bushels
têm valores diferentes nestes dois países. Observação:Alterar essa
configuração não substituirá a seleção das unidades individuais
(Pressão, Área, etc.) que foram alteradas.

l Formato de latitude/longitude: Padrão (graus decimais: 45,54) ou
DMS (Graus, minutos, segundos: 45o, 23’ 36”).
Observação:Ao selecionar Padrão para todos os outros tipos de
unidade, é definida a configuração apropriada para a opção
selecionada emUnidades.

l Tipo de incremento para taxa de aplicação: Taxa fixa ou
Porcentagem da Taxa pré-configurada 1. Esta opção altera o
comportamento quando o operador pressiona os botões para
cima/baixo para alterar a taxa de aplicação do produto solicitado. A
taxa pode ser alterada a uma taxa fixa ou uma porcentagem da taxa
definida para TAXAPRÉ-CONFIGURADA1 (TAXADE
PULVERIZAÇÃO em umPulverizador Apollo).
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Consulte osmanuais do operador do Espalhador, Pulverizador ou
Semeador para obter mais informações.



Capítulo 4 – Configurações regionais e do usuário

33

4.2. Configuração da barra de luzes
Durante a operação, a barra de luzes virtual na parte superior da tela de
direção podemostrar o quanto o veículo está se desviando da linha de
direção inicial.

1. Selecione Usuário /Barra de luzes .

l Barra de luzes: Ativado oudesativado.
l Espaçamento da luz: Define a distância percorrida da linha de
caminho (linha de direção) que cada LED representa. Se o
espaçamento da luz for definido como 10 cm (0,1m), observa-se o
seguinte comportamento:
o O LED central é azul e ficará aceso o tempo todo (a não ser que o
erro demudança de caminho seja de 100 cm oumais). Quando
sobre a linha de caminho por menos de 10 cm (+ ou -), que é o
único LED aceso.

o Ao atingir um erro demudança de caminho de 10 cm, o próximo
LED (verde) também se acenderá.

o A20 e 30 cm, outro LED verde se acenderá.
o LEDs amarelos se acendem a 40, 50 e 60 cm.
o LEDs vermelhos se acendem a 70, 80 e 90 cm.
o Uma vez que amudança de caminho atinja 100 cm oumais, todos
os LEDs se apagarão, com exceção de um dos LEDs vermelhos
do outro lado domonitor.
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l Modo do LED:
o Dirigir de: ativa os LEDs do lado do veículo que se afasta da linha
de direção. Afaste o veículo dos LEDs acesos para voltar à linha de
direção.

o Aproximar-se de: ativa os LEDs do lado do veículo que se
aproxima da linha de direção. Aproxime-se do veículo dos LEDs
acesos para voltar à linha de direção.



Capítulo 4 – Configurações regionais e do usuário

35

4.3. Configuração do ambiente
Configura as interações domonitor.

1. Selecione Usuário /Ambiente .

l Volume do áudio: Define o volume dos sons domonitor.
l Botão Cliques: Ativa ou desativa os sons ao fazer uma seleção no
monitor.

l Som do alarme: Ativa sons quando um alarme for disparado.
l Modo de carga da tela inicial global: Selecione em uma lista de telas
iniciais globais salvas ouAlterne entre telas salvas quando o ícone

for selecionado na barra de ferramentas domonitor. Consulte
Gerenciar telas iniciais globais em página 15.

l Janela de status da direção automática: Exibe uma janela de status

da direção quando o botão Engate de direção automática é
selecionado na tela deOperação, caso a direção não consiga
engatar. A janela Status da direção exibe problemas que podem
impedir o engate da direção. Se Abertura e fechamento automático
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estiver selecionado, a janela Status da direção fechará
automaticamente assim que quaisquer problemas impedindo o
engate da direção forem resolvidos.
Observação:A janela Status de direção ainda pode ser exibida por
meio doMenudeOpções de direção/Status da direção automática
(consulte a Status da direção automática, página 226) caso esta
configuração esteja desativada.

l Tamanho do botão da barra de ferramentas: Altera o tamanho dos
botões na tela deOperação.
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4.4. Configuração das opções do mapa
Define como osmapas funcionam na tela deOperação.

1. Selecione Usuário /Mapa .

l Ponto de foco: Veículo coloca o veículo no centro da tela e
Implemento coloca o implemento no centro da tela.

l Visualização domapa: Esta opção permite que a tela semova pelo
mapa quando o usuário desliza o dedo pela tela. A ativação dessa

opção coloca o ícone de visualização domapa nos controles de
exibição. Consulte Uso dos controles de exibição, página 132. Ao
tocar nesse ícone, a visualização domapa é recentralizada de
acordo com a localização atual do veículo.

l Mudança automática do foco domapa: Define o veículo no centro
da tela disponível, quando as visualizações emminiatura estão
abertas.

l Pausar gravação da divisão com a principal: Se a chave principal for
desligada enquanto a divisa está sendo gravada, a gravação da
divisa será pausada. Ao girar a chave principal de volta, a gravação
da divisa é retomada. Pode ser útil para pausar automaticamente a
gravação da divisa a aplicação do produto for pausada para
manobrar em um canto apertado oudesviar de um objeto. A
gravação do limite ainda pode ser pausadamanualmente (consulte
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Definição de uma nova divisa, página 171).
l Comprimento da linha de referência visual: Fornece ummarcador
indicativo na distância prescrita pelo usuário, na frente do ícone do
veículo, para ajudar a adquirir com precisão a linha de caminho
depois de uma volta, ao usar a orientaçãomanual.
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4.5. Configuração do nível de acesso
Ao configurar o nível de acesso, os controles acessíveis aos usuários
são determinados. A acessibilidade dos controles pode ser configurada
na tela de controles do usuário (somente disponível quando Especialista
está selecionado como o Nível de acesso). Consulte Configuração dos
controles do usuário, página 40.

Para alterar o nível de acesso:

1. Selecione Usuário /Nível de acesso .

O Nível de acesso pode ser definido como Fácil, Padrão ouEspecialista.
Uma senha pode ser definida para os níveis Padrão e Especialista,
evitando que usuários sem experiência acessem níveis superiores.

Omonitor irá ligar no nível em que estava antes de ser desligado.
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4.6. Configuração dos controles do usuário
Essa tela só fica disponível quanto Especialista é selecionado como o
Nível de acesso. Consulte Configuração do nível de acesso, página 39.

O acesso aos controles domonitor pode ser configurado definindo os
controles do usuário. Há três níveis de acesso disponíveis: Fácil, Padrão
e Especialista.

l Fácil: estemodo é recomendado para utilização diária do operador.
Ele permite o acesso a todos os controles básicos e algumas
informações de status. Isso oferece uma forma fácil e organizada de
aprender sobre a interface do usuário.

l Padrão: estemodo tem funcionalidade estendida destinada aos
usuáriosmais experientes que desejam ter mais controle sobre as
funções que utilizam. Isso inclui controlesmais avançados (por
exemplo, apagar cobertura, excluir itens).

l Especialista: estemodo tem todas as opções de configuração para
um veículo, implemento, receptor GPS, etc. Ele também pode ser
utilizado para agricultura normal por usuários avançados que
desejam ter tudo visível de uma só vez.

Para definir os controles do usuário:

1. Selecione Usuário /Controles do usuário .
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Os controles acessíveis para os três níveis são definidos por padrão.
Eles podem ser editados conforme necessário pressionando amarca
ou a cruz para cada opção.

O botão Redefinir permite que as configurações retornem para os
padrões de fábrica ou para as configurações que omonitor tinha
quando foi iniciado.

Os botões de Pré-visualização permitem que você veja como as
configurações se parecerão nomodo Fácil ou Padrão, sem sair do
modo Especialista.
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4.7. Configuração do suporte remoto
O suporte remoto permite que o responsável pela assistência acesse e
controle remotamente omonitor por meio do aplicativo Topcon
Support. É necessário ter acesso à internet. Consulte Configuração do
Wi-Fi, página 95.

4.7.1. Configuração do suporte
Para configurar o suporte remoto nomonitor, o responsável pela
assistência deve fornecer o número do PIN exibido na parte superior de
seu aplicativo TopconSupport. Isso permitirá que omonitor se conecte
remotamente ao aplicativo TopconSupport.

1. Selecione Usuário /Suporte remoto e clique no símbolo "+"
na parte superior direita da tela.

A janela Adicionar central de suporte será exibida.

2. Insira o número do PIN fornecido no campo PIN DOSUPORTE e
confirme.
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Omonitor será conectado ao dispositivo do responsável pela
assistência e exibirá seu nome.

A pessoa responsável pela assistência configurada é exibida na lista
de Centrais de suporte.

4.7.2. Solicitação de suporte

1. Para solicitar o suporte remoto, selecione Usuário /Suporte

remoto . Uma lista de centrais configuradas de suporte é exibida.

2. Pressione a opção de suporte desejada na lista de centrais de
suporte e, em seguida, selecione o ícone da solicitação de suporte

.
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A janela Solicitar suporte será exibida.

3. Insira um nome de identificação e confirme.

Uma solicitação de suporte é enviada para a central selecionada de
suporte.

Assim que a central de suporte responder à solicitação de suporte, eles
terão acesso e controle domonitor (com exceção da direção, chave
principal e Terminal universal).
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Capítulo 5 – Configuração do sistema

Este capítulo explica como configurar elementos de sistema como
conexões deGPS, alarmes e características opcionais.

A opção demenuSistema oferece os seguintes itens demenu:

l Sistema: Insira um nome para identificar omonitor, faça login na TAP
oudefina a resolução dos dados da tarefa que estão sendo
exportados. Consulte página 46.

l Características: ativa ou desativa características opcionais. Consulte
página 48.

l GPS: configura a funcionalidade do receptor GPSconectado.
Consulte página 62.

l Portas seriais: Seleciona a porta serial domonitor atribuída a uma
função específica. Consulte página 73. (Somente X25/X35)

l Alarmes: configura a funcionalidade do alarme. Consulte página 74.
l Pontos de bandeira: seleciona ícones e rótulos para os pontos de
bandeira. Pontos de bandeiramostram obstáculos ou outras
características do terreno em ummapa de orientação. Consulte
página 87.

l Câmeras: Permitem que o operador monitore câmeras conectadas
nomonitor. Consulte omanual do operador domonitor com
câmera.

l ISOBUS: permite a interação com ISOBUScompatíveis com ECUs
por meio do Terminal universal ISOBUS. Consulte página 88.

l Ferramentas: permite o fornecimento de uma conexão USBpara
atualizar o software. Consulte página 94.
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5.1. Configuração do sistema

l Nome do console: Insira um nome para identificar omonitor.
Esse é o nome usado na TAPe exibido no aplicativo XTEND, no
dispositivo móvel, quando você escolhe ummonitor para visualizar.
Consulte Configuração do XTEND, página 56.

l Conta da TopconAgriculture Platform: Selecione essa opção para
fazer login na TAPoupara alterar as contas TAP. Consulte Uso da
TopconAgriculture Platform (TAP), página 3.
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l Resolução de exportação: Essa configuração pode ser usada para
reduzir o tamanho do arquivo de dados que está sendo transferido
domonitor para USBouTAP, se necessário. Isso é obtido pela
transferência demenos pontos de dados, o que resultará em dados
de cobertura de resoluçãomais baixa.
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5.2. Definição das características
Aopção demenuCaracterísticas oferece os seguintes itens demenu:

5.2.1. Configuração de licenças
Configurar licenças para recursos opcionais.

Observação:As licenças podem ser adquiridas remotamente pelo seu
revendedor via TAP eHorizonMarketplace, consulte Exibir recursos
opcionais viaMarketplace, página 4. Se não for possível, as licenças
podem ser fornecidas via USB, conformemostrado abaixo.

1. Selecione Sistema /Características /Licenças .

l Exportar dados da licença: Ao selecionar essa opção, uma pasta
com informações sobre omonitor e, se aplicável, sobre quaisquer
outras licenças existentes é exportada para umUSB. Apasta deve
ser enviada ao distribuidor para gerar um novo arquivo de licença.
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l Importar dados da licença: O revendedor deve fornecer as licenças
necessárias para serem colocadas em umUSB. Insira o USB no
monitor e selecione essa opção para atualizar as licenças atuais.
Observação:Os recursos ainda devem ser ativados em outras telas
de configuração antes de estarem disponíveis.
Observação:Se umUSBnão estiver disponível para importar os
códigos de licença, ao selecionar Não licenciado na coluna Status
será exibida uma tela na qual os códigos podem ser inseridos
manualmente.

l Característica: A lista completa de recursos opcionais disponíveis
para omonitor.

l Status: O status da licença atual para cada recurso.
l Validade: Mostra quando um recurso licenciado irá expirar.

Observação:Clicar em um cabeçalho na tabela irá reordenar a lista pelo
conteúdo dessa coluna.

5.2.2. Configuração do console
Configurar características domonitor.

1. Selecione Sistema /Características /Console .
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l Terminal universal: Habilita o servidor do Terminal universal ISOBUS,
que permite a interação com ECUs compatíveis com o ISOBUS.
Consulte Configuração do ISOBUS/terminal universal, página 88.

l Botão de atalho do ISOBUS: Adiciona um botão na tela do operador
acima da chave principal, a qual permite que o operador desative
diretamente as funções ativadas por um controle do ISOBUS. Ao
pressionar o botão novamente, as funções não serão reiniciadas,
mas isso poderá ser feito manualmente por meio domecanismo-
padrão de cada função.

l Servidor de arquivos: Pode armazenar arquivos para um ECU
ISOBUS, se o ECU for habilitado para servidor de arquivos. Ele
permite que implementos e outros perfis sejam transferidos entre os
ECUs. Os arquivos podem ser exportados e importados com o uso
do USB.

l Painel: O painel na tela de operação pode ser desativado, se
necessário. ConsulteMonitoramento do painel, página 144.

l Câmeras: Permitem que o operador monitore câmeras digitais
conectadas nomonitor. Consulte omanual do operador domonitor
com câmera.

l Serviços baseados em nuvem: Permite a assinatura de licença e a
transferência de arquivos por meio do software TopconAgriculture
Platform. Consulte Uso da TopconAgriculture Platform (TAP),
página 3.

l Suporte do VDC: O VDC (Controlador da tela do veículo) é um
dispositivo opcional que pode ser usado para realizar uma seleção
de funções domonitor. Consulte Configuração do VDC, página 61.
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l Estaçãometeorológica: Possibilita o suporte para a estação
meteorológica AirMar 150WXpor meio da saída de dados do
NMEA2000 do BARRAMENTO do sensor. Seleciona porta do
BARRAMENTO à qual a estaçãometeorológica está conectada.
Um ícone é adicionado à Barra de navegação na tela de operação.
Consulte Utilização da estaçãometeorológica, página 247.

l Tarefas (somente XD/XD+): Ativa omenude tarefas (se ainda não
estiver presente devido à ativação das linhas de direção). Isso
também ativa omenu campo.

l XTEND: Com a tecnologia XTEND, você poderá estender a interface
do usuário do visor para tela de seu dispositivo móvel. Acesse
muitos dos recursos do software Horizon diretamente em seu
dispositivo móvel, tanto dentro como fora da cabine do veículo.
Utilize seu dispositivo móvel para fazer calibração, diagnóstico,
abastecimento do tanque emuitas outras atividades em qualquer
lugar ao redor damáquina, por meio da interface do usuário
Horizon. Uma conexãoWi-Fi dedicadamantém o dispositivo móvel
sempre em sincronia com o visor principal da cabine. O aplicativo
XTEND (disponíveis para Android ou iOS) é usado em conjunto com
o recurso XTEND nomonitor. Consulte Configuração do XTEND,
página 56.
Observação:Se omonitor perder sua conexão com o dispositivo
móvel, o sistema é colocado em um estado seguro. Todas as peças
móveis (bombas, acionadores, etc.) são paralisadas. Os ECUs do
ISOBUSsão desconectados do UT domonitor e, como resultado,
entrarão em seupróprio estado de segurança. Um alarme é exibido
e deve ser confirmado antes que o sistema saia do estado seguro.

5.2.3. Configuração da direção
Define as funcionalidades do sistema de direção.

1. Selecione Sistema /Características /Direção .
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l Linhas de direção (somente XD/XD+): Ativa a funcionalidade de linha
de direção (e também omenu campo).

l Direção automática: Permite a direção automática e só pode ser
usado em veículos equipados com o sistema de direção automática,
tal como o AES-25.
Observação:Esta opção só é visível se um receptor GPScompatível
estiver selecionado.

l Tráfego controlado: O tráfego controlado permite plantar o campo
e, em seguida, colher usando asmesmas linhas de orientação nos
próximos anos. Isso reduz os impactos negativos da compactação
do solo na infiltração de chuva, na profundidade de enraizamento e
na produtividade da colheita. Esse recurso permite que um número
ilimitado de linhas AB ou curvas seja gravado em um único grupo de
linha de direção (além das vinte linhas de direção padrão
disponíveis). Ele também adiciona um novomodo de direção; Linhas
de projeto. Consulte Uso das linhas de projeto, página 205.

l Guidelock: Omodo de direção guidelock é ummodo de direção
baseado na cobertura. Ele pode ser desativado se não for
necessário. Consulte Como usar omodo de direção guidelock,
página 202.

l Direção de divisa: Permite que uma linha de direção seja gerada a
partir do limite. Consulte Uso da direção de divisa, página 203.
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l Trajetórias: O software Horizon pode exibir uma visualização de
trajetórias. As trajetórias exibem uma indicação de linhas
percorridas pelas rodas que não devem ser semeadas. As
trajetórias são apenas um indicador visual. Elas não controlam a
operação do implemento. Consulte Configuração de trajetórias,
página 214.

l Controle de trajetória ISOBUS: As saídas do controle da trajetória
deixam os caminhos sem sementes para que o trator dirija ao
pulverizar ou fertilizar. Se essa opção estiver ativada, o controle da
trajetória pode ser configurado por meio da interface UT para um
ISOBUSconectado que tenha controle de trajetória disponível.

l Giros do cabo: Fornece a capacidade de autodirecionamento ao
redor dos giros do cabo. Consulte Configurar giros do cabo, página
217.

5.2.4. Configuração do implemento
Configura as funcionalidades do implemento.

1. Selecione Sistema /Características /Implemento .

l Controle automático de seção: Permite que o sistema ative seções
para novas áreas a serem cobertas e desative as áreas já cobertas
(consulte Uso do controle automático de seção, página 242).
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l Contadores de áreas: Usados juntamente com espalhadores,
pulverizadores e semeadores para registrar dados, tais como a área
tratada, produto usado, tempo de operação, taxamédia e taxa de
produtividade. Os contadores de área não estão disponíveis durante
o uso de implementos ISO ouXlinks.
o Habilitado (armazenado por tarefa): Os contadores de área são
armazenados separadamente para cada tarefa, (se uma tarefa for
iniciada e a cobertura for colocada, então outra tarefa será
selecionada e a cobertura colocada. Retornar à primeira tarefa
exibe os contadores de área da primeira tarefa).

o Habilitado (Armazenado por implemento): Os contadores de área
continuam entre tarefas, mas, ao carregar um novo implemento,
serão exibidos novos contadores de área. Recarregar o primeiro
implemento exibe os contadores de área como estavam quando o
implemento foi usado pela última vez.

Observação:Os contadores de área podem ser ativados para as
tarefas e implementos aomesmo tempo. Consulte osmanuais do
operador do Espalhador, Pulverizador e Semeador para obter mais
informações.

Ao ativar os contadores de área da tarefa, a opção Reiniciar
contadores da área de tarefa é exibida:

o Nunca: os contadores de área devem ser redefinidos
manualmente, ou continuarão acumulando dados.

o Aviso: Quando uma atividade é apagada, será perguntado se os
contadores de área devem ser redefinidos.

o Auto: Ao criar uma nova tarefa ou apagar uma tarefa, os
contadores de área serão redefinidos automaticamente.

l Conservação da água (somente X35/XD+): Deve estar ativado para
criar e usar um implemento do raspador. Consulte oManual do
operador para conservação da água 1004639-01 para obter mais
informações.
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l Detecção de nitrogênio: Um sistema integrado da Topconpara
aplicação emonitoramento da colheita em tempo real. Usado para
monitorar a variabilidade em campo, dar o devido tratamento
durante o evento oumanter os dados para análise futura ou
aplicações de prescrição. O CropSpec é exibido por meio do
Terminal universal (consulte a Uso de terminal universal (ISOBUS),
página 245), utilizando uma sobreposição demapas.

l Controle de taxa variável: Trabalha com ummapa de prescrição
para variar as taxas de aplicação sobre as áreasmapeadas
(consulte a Configuração do controle de taxa variável, página 188).

l Monitoramento do rendimento: Ummonitor de rendimento é um
dispositivo demonitor que captura dados do sensor de uma
máquina de colheita, combina esses dados do sensor com dados
geodésicos e registra essas informações em seu sistema de arquivo
em tempo real.

l Controle de altura da barra NORAC: Controla automática a altura da
barra sobre o chão oudossel da colheita. Exige que os sensores
NORAC e a unidade de controle eletrônico (ECU) estejam
instalados. Consulte Utilização do controle de altura da barra
NORAC, página 249.

l MachineLink: Permite que a cobertura seja compartilhada entre
vários implementos nomesmo campo. Consulte oManual do
Operador e de Instalação doMachineLink para obter mais
informações.

l Bloquear menude configuração quando o implemento estiver
ativado: Desativa o acesso aomenude configuração quando a
chave principal está ativada.

l Prostop-E Hypro: Permite a conexão com o sistema de bocal
controlado por CANHypro Pentair CAN para fornecer um controle
de bocal individual na lança.

l Balanças de peso: Permite que o software do controlador do
semeador Horizon exiba leituras de pesomedidas do ECU com link
de escala.
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l Sensor de frequência LH5000 (somente X25/X35): Permite que um
dispositivo de terceiros forneça uma entrada com taxa de frequência
RS232 para omonitor. Ela pode ser utilizada tanto com
controladores líquidos quanto granulares, como uma alternativa
para ummapa deControle de Taxa Variável (VRC). A porta serial a
que esse sensor é conectado deve ser selecionada. Consulte
Configuração de portas seriais (somente X25/X35), página 73.

5.2.5. Configuração do XTEND

Configuração do monitor
Observação:Recomenda-se que umCL-10 ou um dongle EDIMAXAC
600 seja conectado aomonitor para a utilização com o XTEND. Outros
dongles que não têm uma antena externa talvez não forneçam
intensidade adequada de sinal para a operação fora da cabine do
veículo. Configure o dispositivo móvel como um hotspot sem fio e ative
a conexãoWi-Fi nomonitor. Consulte Configuração doWi-Fi, página
95.

Observação:Um nome para o console deve ser inserido. Consulte
Configuração do sistema, página 46. Esse nome é exibido no aplicativo
XTEND, no dispositivo móvel, quando você escolhe ummonitor para
visualizar.

1. Selecione Sistema /Características /XTEND .

Essa tela identifica qualquer dispositivo externo que esteja atualmente
emparelhado com essemonitor.
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Aopção Esquecer evita que um dispositivo externo seja reconectado ao
monitor por meio do XTEND, amenos que o operador domonitor
confirme a conexão.

Se um dispositivo XTEND emparelha com outromonitor, o operador do
monitor deve confirmar antes de reconectar.

Configuração do dispositivo móvel
O aplicativo XTEND está disponível para dispositivos iOS e Android na
Apple e Google Store. Configure o dispositivo móvel como um hotspot
para uso com o XTEND.

Exemplos do uso do XTEND
Orientação/Terminal universal:

l Exiba omapa de orientação em diferentes níveis de zoom no
monitor e no dispositivo externo ou visualize ummapa de uma
camada nomonitor e outro em um dispositivo externo, demodo que



5.2. Definição das características

58

seja possível ver o rendimento e a taxa aplicada para vários tanques,
etc.

l Aumente a área visível de seumonitor. Em vez de exibir uma
visualização emminiatura nomonitor, mostre a telamaximizada e a
visualização de orientação em um dispositivo externo (ou vice-
versa). Como alternativa, duas telas diferentes relacionadas a um
implemento podem ser exibidas nomonitor e no dispositivo móvel.

l Ao instalar um sensor de ângulo de roda, exiba o valor da posição
WASem um dispositivo externo ao configurar a posição central para
o eixo de rolamento do sensor, demodo a garantir que o sensor
esteja centralizado quando as rodas estiverem voltadas para frente.

l Insira valores de deslocamento de divisa enquantomede as
distâncias no campo.

Pulverizador:

l Verifique os bocais pulverizadores para ver se estão obstruídos.
Ligue uma seção por vez (enquanto permanece atrás da lança, a
uma distância suficiente para não receber o jato da pulverização) e
garanta que todos os bocais estão fazendo a pulverização
corretamente.

l Exiba o Controle de enchimento automático para pulverizadores
equipados com uma ECU do Apollo. Com a janela do enchimento
automático exibida no dispositivo móvel, você pode definir o
"volume alvo", monitorar o "volume real" e o "volume restante até o
alvo", bem como iniciar e interromper a operação de enchimento
sem precisar voltar à cabine.

l Visualize o assistente de balanceamento de válvula para
pulverizadores equipados com uma ECU ASC-10. Atualmente você
tem de olhar a tela para saber se precisa aumenta ou diminuir o fluxo
de retorno para cada seção, o que pode ser difícil no caso de um
pulverizador grande. Fazer isso émuito mais fácil com o assistente
sendo exibido em um dispositivo móvel.
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l Exiba o calculador de receita em um dispositivo externo para
visualizar as quantidades de produtos químicos que devem ser
misturadas, sem precisar sair do pulverizador. Isso evita que seja
necessário voltar à cabine se você quiser verificar os valores ou
alterar uma receita. Com o calculador de receita sendo executado
no dispositivo móvel, você pode permanecer na estação demistura
enquanto faz os ajustes.

l Realize a calibração domedidor de fluxo do pulverizador. Com o
assistente exibido no dispositivo móvel, você pode executar cada
uma das etapas de calibração (que geralmente é realizada na parte
traseira damáquina) sem ter de voltar à cabine.

Semeador:

l Realize a calibração da taxa de sementes do implemento semeador.
Com a janela de calibração no dispositivo móvel, você pode realizar
toda a calibração, inclusive a inserção de pesos, sem precisar voltar
à cabine.

l Exiba a configuração do sensor de bloqueio do cabeçote em um
semeador a ar. Durante a configuração dos sensores de bloqueio
do cabeçote, você precisa conectá-los na ordem em que deseja
que aparecem na tela, àmedida que atribui cabeçotes a eles.
Atualmente, fazer isso exige a presença de duas pessoas, ou o
retorno à cabine sempre que você conecta um sensor. Com a janela
de configuração exibida no dispositivo móvel, esse processo pode
ser facilmente realizado por uma pessoa.

l Realize a calibração da força de enterramento em um semeador a
ar. Esta exige que você registre e insira a carga aplicada pela roda-
prensa, demodo que o retorno à cabine é necessário para esta
etapa. Com o assistente no dispositivo móvel, o processo pode ser
executado sem que haja necessidade de retorno à cabine.

l Configure e substitua ECUs para um implemento semeador. Fazer
isso exige que as ECUs sejam desconectadas / conectadas
novamente enquanto "Avançar" é pressionado na tela.

YieldTrakk:
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l Insira o peso real de grãos das balanças na tabela de grãos ao
calibrar o YieldTrakk. O operador na colheitadeira pode usar o
XTEND para visualizar a tela nomonitor, na tabela de grãos, de
modo que o peso possa ser visto instantaneamente àmedida que a
descarga é feita.

NORAC:

l Realize os testes da instalação inicial de Norac e defina a altura alvo
adequada para cada campo por meio da exibição em um dispositivo
móvel.

5.2.6. Configuração de Xlinks (somente X25/X35)
O Xlink é uma interface de software que permite que omonitor se
comunique com um controlador de terceiros usando uma interface
serial não ISOBUS. O controlador de terceiros pode ter o seu próprio
monitor que pode ser controlado externamente através do Xlink.

Para configurar as funcionalidades do Xlink:

1. Selecione Sistema /Características /Xlinks .

Cada controlador de terceiros tem sua própria especificação de
interface serial que detalha quais funcionalidades são oferecidas ao
monitor através do Xlink.



Capítulo 5 – Configuração do sistema

61

As interfaces do XLink não são padrão, como o ISOBUS. As
características disponíveis dependem do fabricante do controlador.
Elas também variam de acordo com a versão do controlador de
terceiros.

Consulte omanual do operador do AGA5332 Xlinks para obter mais
informações.

5.2.7. Configuração do VDC
O VDC (Controlador da tela do veículo) é um dispositivo opcional que
pode ser usado para realizar, de forma remota, uma seleção de funções
domonitor.

Para configurar a funcionalidade do VDC:

1. Selecione Sistema /Características /Console .

2. Selecione SUPORTE DO VDCpara ativar a funcionalidade do VDC.

3. Selecione Sistema /Características /VDC para
atribuir funções.

O botão 5 é sempre definido como o botão Voltar.

Selecione o botão de 1 - 4 para atribuir uma função.
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5.3. Configuração do GPS

5.3.1. Configuração do receptor
Configura os recursos do receptor GPS.

1. Selecione Sistema /GPS /Receptor .

l Receptor GPS: Selecione o tipo de receptor GPSna lista de seleção.
Omonitor pode aceitar entradas deGPSde um receptor GPSde
terceiros, desde que o receptor possa ser configurado para enviar
os dados no formato correto necessário. Consulte o fabricante do
receptor GPSpara saber se o receptor pode ser configurado de
forma correta.
Omonitor requer as seguintes informações se a opção Fonte NMEA
for selecionada emRECEPTORGPS:

o GGA0,2 segundo (5 Hz)
o VTG 0,2 seg. (5 Hz)
o ZDA15 segundos
Comunicações no RS-232

o Taxa de transmissão de 115200 (preferível) 8 bits de dados, Sem
Paridade, 1 bite de Parada (115200, 8N1)
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l Atualização de firmware: Inicia uma atualização do firmware do
receptor GPS via pacote fornecido internamente com o software do
monitor. O botão Atualização de Firmwaremostra a versão do
firmware atualmente no receptor GPSe a versão do firmware com a
qual ele será atualizado.

l Usar linha de ignição: (AGI-4 e AGS-2) Separa a fonte de
alimentação do receptor GPSda ignição do veículo. Com isso, o
receptor GPSpode permanecer ligado depois que o veículo for
desligado. O Tempo de operação do dispositivo determina quanto
tempo o receptor permanece ligado.
Observação:Este recurso deve ser utilizado apenas se a fiação e o
chicote do veículo forem compatíveis.

l Tempo de operação do dispositivo: (AGI-4 e AGS-2)Mantém o
receptor GPSativo depois que o sistema for desligado. Este é um
recurso útil paramanter informações de posicionamento precisas
(convergência de satélites). Por exemplo: paramanter o receptor
ativo por 1 hora após o sistema ter sido desligado, insira 60.
Observação:Este recurso só estará disponível se a opção Usar linha
de ignição estiver definida como Ativado.

l Carregar arquivo OAF: Carrega um arquivo de autorização de
opções no receptor GPS. Isso normalmente é feito antes da
instalação do receptor, mas o arquivo pode ser atualizado no
campo via USB (se necessário).

l Taxa de transmissão: Taxa de transmissão de dados paramodems.
A taxa de transmissão do receptor GPSpode ser alterada com
relação ao valor padrão. Este valor, normalmente, não deve ser
alterado. Se a definição não precisar ser alterada, consulte omanual
fornecido com omodem.

l Taxa de transmissão de atualização de firmware: A taxa de
transmissão de dados durante a atualização de firmware.
Normalmente, essa configuração não deve ser alterada, amenos
que a atualização do firmware falhe na taxa padrão.
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l Controle de ré: Ao usar receptoresGPSque não suportam direção
automática (por exemplo, SGR-1), essa opção é usada para alternar
a direção de deslocamentomostrada nomapa se ela estiver

inicialmente incorreta devido a não ter uma bússola. Selecione
na parte inferior direita da tela de operação para alternar a direção.

5.3.2. Configuração de correção
As fontes de correção do GPSsão utilizadas para aumentar a precisão
da posição do GPS.

1. Selecione Sistema /GPS /Correção .

2. Selecione a FONTE DE CORREÇÃO necessária.

Observação:As fontes de correção disponíveis são definidas abaixo. As
opções adicionais que devem ser definidas variam de acordo com a
fonte de correção selecionada. Consulte Opções de fonte de correção,
página 66.

Fontes de correção

Fonte de Cor-
reção Descrição

Autônomo Deixe o receptor encontrar todos os satélites grátis
disponíveis. Não use nenhuma correção. Precisão: de 2 a
5m.

WAAS UseWide Area Augmentation System. Somente na
América do Norte. Precisão: Submétrica.
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Fonte de Cor-
reção Descrição

EGNOS Use o EuropeanGeostationary NavigationOverlay
Service. Somente na Europa.
Precisão: Submétrica.

MSAS UseMulti-functional Satellite Augmentation System.
Somente Leste da Ásia. Precisão: Submétrica.

StarPoint Usa a correção StarPoint e está disponível nos seguintes
tipos de assinatura:
StarPoint. Precisão: < 40 cm
StarPoint2. Precisão: < 10 cm
StarPoint Pro. Precisão: < 5 cm

TopNET
Global D

AGI-4: Precisão: < 10 cm

OmniSTAR
G2

Use correção OmniSTARG2. Precisão: 10 cm.

OmniSTAR
HP

Use correção OmniSTARHP. Precisão: 10 cm.

OmniSTAR
VBS

Use correção OmniSTARVirtual Base Station (VBS).
Precisão: Submétrica.

OmniSTAR
XP

Use correção OmniSTARXP. Precisão: 10 cm.

RTK Use navegação cinemática em tempo real. Precisão: 2
cm.

RTK
(Modem
externo)

Use ummodem externo conectado a um receptor GPS
para conexões RTK. Precisão: 2 cm.
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Fonte de Cor-
reção Descrição

RTK
(NTRIP)

Use uma fonte de correção RTK por celular de um
provedor de rede.
Precisão: 2 cm.

DGPS
(Modem
externo)

Use ummodem externo para importar correções do
DGPSde um provedor de rede. Precisão: Submétrica.

DGPS
(NTRIP)

Use uma fonte de correção DGPSpor celular de um
provedor de rede.
Precisão: Submétrica.

Observação:A fonte selecionada aqui irá afetar o funcionamento da
direção e da direção automática. É importante conhecer as
necessidades do equipamento GPS. Consulte omanual fornecido com
o equipamento GPS.

Observação:Os números de precisão dependem demuitas variáveis​
(número de satélites, distância da fonte de correção, condições
ionosféricas, receptor, antena) e não podem ser garantidos.

Opções de fonte de correção
Observação:As opções de fonte de correção que devem ser definidas
variam de acordo com a fonte de correção selecionada.

Opção Descrição

GLONASS Permite que o receptor GPSuse o sistema de
navegação por satélite russo GLONASSalém doGPS.
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Opção Descrição

TRUPASS Algoritmo de compensação de desvio deGPSda
Topcon, utilizado para proporcionar melhor
desempenho de passagem a passagem. Disponível com
as seguintes fontes de correção: Autonomous,WAAS,
EGNOS,MSASeOmniSTARVBS.
Observação:Esta opção deve ser adquirida
separadamente.

Fonte NTRIP Mostrado quando RTK (NTRIP) ouDGPS (NTRIP) é
selecionado.
A opção Receptor usa o cliente NTRIP dentro do
receptor do AGI.
Ao selecionar Console é ativado o cliente NTRIP do
monitor e configurado o AGI para usar omonitor como
ummodem externo para os dados de correção.
Observação:A porta serial do cliente NTRIP pode ser
selecionada na página de configuração das portas
seriais. Consulte Configuração de portas seriais
(somente X25/X35), página 73.

Modem Permite a seleção domodem usado para receber cor-
reções (Outro, Gerenciado).

Protocolo
RTK

Protocolo de comunicação para transferência de dados
entre a estação base RTK e o rover (trator). Deve ser
definido com omesmo protocolo da estação base.
Consulte as informações de configuração da estação
base.

Região A região deve ser selecionada para determinar a
frequência usada pelo OmniSTAR. A frequência para a
região é definida automaticamente.
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Opção Descrição

Fallback Se o sistema não estiver recebendo dados suficientes
para computar a posição do veículo com a precisão
necessária, a direção automática não poderá ser
engatada. A característica de fallback permite ao
sistema reduzir o requisito de precisão da posição para
que a direção automática possa ser engatada. Isso é útil
em situações em que um alto grau de precisão da
posição não é necessário.

Skybridge Permite que todos osmodosRTK voltem para PPP
(Posicionamento de ponto preciso), que é oferecido com
uma assinatura StarPoint. Ele é usado no campo para
manter a precisão do subdecímetro se as conexões RTK
forem perdidas por algummotivo. Essa opção só está
disponível para uso com o receptor AGS-2.
Observação:Paramanter uma precisãomaior,
recomenda-se que o Fallback não seja habilitado ao usar
o Skybridge.

Taxa de
transmissão

Taxa de transmissão de dados paramodems. Consulte
a documentação fornecida com omodem.

SaídaGGA Alguns provedores de rede exigem que de umGGA
(posição) seja enviado para eles para que possam
identificar a localização do rover (trator).

Opções de configuração NTRIP
SeDGPSNTRIP for selecionado, um assistente será iniciado para
detectar omodem conectado e, em seguida, esta tela será exibida.
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l APN doGSM: o link na Internet da operadora de telecomunicações.
l GSMMTU (Unidades de transmissãomáxima): amaior unidade de
dados do protocolo que pode ser transmitida.

l Roaming de célula: pode ser utilizado para desativar o roaming de
célula a fim de evitar cobranças de dados acidentais e
transfronteiriças (útil ao trabalhar perto da fronteira de outro país).

l Ponto demontagem do NTRIP: a identificação da estação base
(seja ela real ou virtual).

As configuraçõesGSM eROAMINGDE CÉLULApodem ser obtidas a
partir do seu provedor de rede celular. As demais configurações são
fornecidas pelo seu provedor de serviçosNTRIP.

Opções de configuração do RTK
SeRTK for selecionado, um assistente será iniciado para detectar o
modem conectado e, em seguida, esta tela será exibida.
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l Frequência: a frequência utilizada.
l Espaçamento de canal: a diferença de frequência entre as
atribuições adjacentes em um plano de frequências.

l ID Rede:: a configuração de cifragem (1 a 255 = ligada, 0 =
desligada).

l Protocolo de link: Protocolo de transmissão de dados por rádio.
l Modulação: o tipo demodulação utilizado.
l FEC (Correção de erro de avanço): uma técnica utilizada para
controlar os erros durante a transmissão de dados em canais de
comunicação não confiáveis ou ruidosos.

Observação:Se RTK for selecionado e um AGI-3 ouAGI-4 estiver
conectado, as configurações da estação base poderão ser
automaticamente sincronizadas com as do receptor inserido. Selecione
Sistema/GPS/Sincronização da estação base e siga as instruções
exibidas no assistente.

l Carregar configurações do perfil: Carregue as configurações
da estação base RTK a partir de um perfil salvo anteriormente.
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l Salvar configurações no perfil: Salve as configurações atuais da
estação base RTK em um perfil nomeado. Cria um novo perfil ou
substitui um existente.
Os perfis podem ser renomeados ou excluídos no Gerenciador de
inventário, categoria de estações de base RTK. Eles também
podem ser importados de outrosmonitores ou exportados para uso
em outrosmonitores Topcon.

5.3.3. Configuração de saída (somente X25/X35)
A saídaGPS se refere à capacidade de omonitor exportar várias strings
de dados no formato NMEA0183. Amais comum delas é amensagem
GGA (Posição) e amensagem VTG (Velocidade e Direção).

Pode ser útil para conectar-se a dispositivos de terceiros para saídas de
posição e velocidade.

Para configurar a saída do GPS:

1. Selecione Sistema /GPS /Saída .

l Modo de legado VTG: suporta saída de dados VTG de normas
NMEAabaixo de V4.00. Exibe as strings do VTG compatíveis com
NMEAV3 e inferior.

Consulte a documentação fornecida com o dispositivo de terceiros para
obter mais informações.
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Observação:Dispositivos usando GPSe conectados em ummonitor
podem precisar de informações do console. As informações são
contidas em sentenças baseadas emNMEA.

5.3.4. Configuração do radar (somente X25/X35)
Omonitor pode fornecer saída de radar para dispositivos externos.
Pode ser útil para conectar-se a um dispositivo de terceiros para
fornecer um sinal da velocidade de solo.

Para configurar uma saída de radar:

1. Selecione Sistema /GPS /Radar .

l Fator de calibração: consulte este valor no dispositivo de terceiros
caso o sinal de velocidade do radar não esteja preciso.
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5.4.Configuração de portas seriais (somente
X25/X35)
Define a porta serial domonitor atribuída a uma função específica.

1. Selecione Sistema /Portas seriais .

2. Selecione a função desejada e, na lista de seleção, selecione a porta
serial domonitor à qual o dispositivo está conectado.

Por exemplo: O receptor GPSSGR-1, AGI-4 ouAGS-2 está
conectado à porta serial 1 com todos os chicotes Topcon.

A saídaGPSNMEAgeralmente fica na porta serial 2, se estiver em
uso. O XLinks fica na porta serial 3, se estiver em uso, ou na porta
serial 2, se a saída GPSNMEAnão estiver em uso.
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5.5. Configuração dos alarmes
Se nenhum implemento tiver sido configurado no sistema, apenas os
alarmes gerais estarão disponíveis para configurar. Alarmes específicos
dos implementos estarão disponíveis uma vez que um implemento for
definido. Consulte osmanuais do operador do
Espalhador/Pulverizador/Semeador para obter mais informações.

Para configurar alarmes gerais:

1. Selecione Sistema /Alarmes /Geral .

A lista de alarmes gerais é exibida. Todos os alarmes gerais podem ser
ativados ou desativados. Para isso, selecione Todos os alarmes gerais.

Como opção, cada alarme geral pode ser ativado oudesativado de
forma independente.

Observe que, por razões de segurança, o alarme sonoro de
Engate/Desengate da direção não pode ser desativado.

Os alarmes que precisam demais informações são listados abaixo.

Fim de fila
Este alarme soa e é exibido quando o veículo está se aproximando da
divisa, e o operador deve desacelerar para se preparar para o controle
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manual.

l Primeira distância: distância a partir do limite em que o alarme
disparará pela primeira vez. A distância émedida do trator até a
divisa, ao longo da linha do caminho (linha de direção).

l Segunda distância: distância a partir do limite em que o alarme
disparará pela segunda vez, alertando o operador a assumir
imediatamente o controle do veículo.

l Distância para ver à frente: configura quantosmetros à frente do
veículo o sistema considerará para reagir com ações.

Giros do cabo
Esse alarme soa e é exibido quando o veículo está se aproximando do
cabo para um giro autodirecionado e permite que a conversão seja
ajustada ou cancelada, se necessário.

Observação:O alarme do cabo pode ser exibidomanualmente, se
necessário. Consulte Configurar giros do cabo, página 217.

l Distância até o cabo: Distância do cabo em que o alarme será
exibido.

l Opções de giro: Define se as opções de edição de giros do cabo
são exibidas por padrão no alarme do cabo.

Controlador de tarefas ISOBUS
Esse alarme será exibido se houver problemas com o controlador de
tarefas ISOBUS.

l Nível do disparador: Determina qual mensagem prioritária deve ser
gerada para acionar o alarme.

l Nível do filtro: Uma vez que o alarme é exibido, o texto inclui todas as
mensagens que têm, pelo menos, o nível de prioridade tão alto
quanto o nível selecionado aqui.

Por exemplo, se Disparador estiver definido como Aviso e Filtro como
Informações, um alarme não será gerado, amenos que um evento de
aviso ou superior seja visto. No entanto, quando o alarme émostrado,
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todos os eventos até o nível de informação relacionado a esse ECU são
mostrados.

Ponto de bandeira próximo
l Disparar quando dentro do ponto de bandeira: Distância do ponto
de bandeira em que o seu alarme será exibido.

Validade do registro vencendo
Esse alarme é exibido quando um recurso opcional licenciado expirará
dentro do número de dias inserido. Um valor entre 5 e 366 dias pode ser
inserido.

5.5.1. Descrição da janela Alarme
Para reconhecer um alarme, pressione o centro da janela de alarme.

A janela de alarme pode ser arrastada para baixo para exibir mais
detalhes sobre o alarme se Arrastar para baixo para obter detalhes for
exibido na parte superior da janela de alarme.

Semais de um alarme estiver ativo, deslize para cima para percorrê-los.

O ícone do alto-falante pode ser usado para silenciar o alarme.

O ícone da chave de boca exibe a página correta de configuração de
alarmes para configurar o alarme (ou desativá-lo, se não for relevante
para a configuração atual). Existem algumas exceções a esse
comportamento:

l Achave indicadora de Divergência no firmware do receptor GPS
exibe a tela de configuração para atualizar o firmware do receptor
GPS.

l Achave indicadora de Divergência no firmware do ECU ASC-10
exibe a tela para atualizar o firmware ASC-10.
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l O alarme Sem hora GPSexibe a tela de configuração de data/hora
para inserir a hora local correta.

5.5.2. Lista de alarmes
Essa é uma lista dos alarmes nomonitor e suas descrições.

Alarme Descrição

Aativação do
modemC24 está
em progresso

UmmodemC24 deve ser ativado na primeira vez
em que for usado. Isso envolve uma troca de
dados com a operadora. O operador precisa iniciar
esse processo. Para fornecer feedback ao
operador que iniciou o processo, essamensagem
é exibida.

A ativação do
modemC24
falhou

Acionado se o processo de ativação domodem
C24 falhar por algummotivo.

A taxa solicitada é
zero

Disparado quanto o controle de taxa automático
for ativado, o tanque estiver ligado, a chave
principal estiver ligada e a taxa solicitada for zero.
Se houver uma caixa de chaveamento, verifique se
pelo menos uma das chaves está ligada.

Alta pressão O alarme de alta pressão indica que a entrada do
sinal de pressão excedeu o ajuste do ponto de
alarme. Se corretamente definido, normalmente
indica uma obstrução, retrancas desligadas ao
invés de ligadas ou que a velocidade do
pulverizador estámuito alta.

Alta pressão do
líquido

Disparado se a pressão do tanque for maior que a
pressãomáxima especificada.

Alta prioridade do
TU

Alerta de alta prioridade do terminal universal. Há
um problema urgente que o usuário deve resolver
no TU imediatamente.
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Alarme Descrição

Alta velocidade da
bomba

Disparado se a detecção de velocidade da bomba
estiver ativada e a velocidade da bomba exceder o
limitemáximo de RPM configurado para o alarme.

Alta velocidade do
transportador

Disparado quando o alarme de alta velocidade do
transportador indica que a entrada do sinal de
velocidade excedeu o ajuste do ponto de alarme.

Aplicação de
deslocamento de
ajuste fino da linha
de direção

Notificação de que um deslocamento de ajuste fino
está sendo aplicado.

Avisos de
hardware do
Apollo

Fornece informações sobre problemas de
hardware do Apollo.

Baixa pressão A causamais comum é um tanque vazio. Com
fluxosmínimos definidos para os bocais, o
medidor de fluxo e a pressão, esse alarme será
mostrado somente em caso de falha da bomba, do
bombeamento ou de tanque vazio.

Baixa pressão do
líquido

Disparado se a pressão do tanque for menor que a
pressãomínima especificada.

Baixa prioridade
do TU

Alerta de baixa prioridade do terminal universal. Há
um problema que o usuário deve resolver no TU
quando possível.

Baixa velocidade
da bomba

Disparado se a detecção de velocidade da bomba
estiver ativada e a velocidade da bomba cair
abaixo do limitemínimo de RPM configurado para
o alarme.
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Alarme Descrição

Caminhomuito
distante

Dispara se a linha de direção ativa (linha AB, curva
ou pivô) estiver muito longe da posição do GPS
atual.

Campo ativo
longe

O campo ativo está amais de 8 km (5milhas) de
distância. Certifique-se de o campo correto está
carregado ou crie um campo novo.

Campo
descarregado

Acionado quando um campo for abandonado em
razão da distância atual do campo selecionado.

Característica não
registrada

Dispara se houver uma característica habilitada
que já nãomais esteja registrada (registro
expirado). Informar o operador de que a
característica foi desativada.

Chave principal
desligada

Acionada quando o operador está dirigindo sobre
uma área não tratada nomapa de cobertura com a
chave principal desligada. (Para evitar que
operadores esqueçam de ativar a chave principal
no início de um trajeto.)

Conexão sem fio Dispara quando a conexão de rede sem fio não
mais estiver ao alcance.

Conexão VDC Acionado quando a conexão com o VDC é perdida
ou o VDC está ausente.

Correção de
deslocamento
GPS

Disparado na inicialização como um lembrete
informativo de que a correção de deslocamento
GPS foi aplicada. Como o deslocamento GPS
varia com o tempo, este é um lembrete de que
talvez seja necessário recalcular a compensação
de deslocamento GPS.
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Alarme Descrição

Desengate de
direção (visual)

Disparado quando a direção for desligada. Pode
dever-se à perda de satélites, de uma linha de
direção oudo giro manual do volante.

Divergência de
parâmetros

Os parâmetros da geometria do veículo não
correspondem à configuração da geometria no
sistema de direção. Selecione novamente o veículo
na tela de Configuração ou confira se a geometria
do veículo na tela de geometria do veículo está
correta.

Divergência na
localização da
estação base

A localização da estação base utilizada para criar
um padrão de direção não corresponde à atual
posição da estação base.

Divergência no
firmware do ECU
ASC10

Selecione a chave de boca para exibir a tela
necessária para atualizar o firmware aplicável.

Divergência no
firmware do
receptor GPS

Selecione a chave de boca para exibir a tela
necessária para atualizar o firmware aplicável.

Divergência no
perfil de direção

Os parâmetros do perfil do veículo selecionado
não correspondem à configuração do veículo no
subsistema de direção. Selecione o perfil do
veículo correto para este veículo.

Divergência /
desatualização da
versão do
firmware

Selecione a chave de boca para exibir a tela
necessária para atualizar o firmware aplicável.

Eixo em
movimento -
tanque desativado

Disparado se o eixo estiver semovendomas o
tanque ou a chave principal estiver desligada.
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Alarme Descrição

Eixo parado Disparado se o tanque estiver ativadomas o eixo
tiver parado de semover.
'Tanque ativo' significa: tanque ligado, chave
principal ligada, pelo menos uma seção ligada,
movendo-se.

Engate da direção
(visual)

Os alarmes de engate/desengate da direção não
podem ser silenciados por razões de segurança.
No entanto, o componente visual do alarme pode
ser omitido, se desejado.

Estação reversa Alarme informativo acionado quando o assento do
operador é girada em 180 graus (aplicável apenas
para tratores com estações de condução dupla).

Extensãomáxima
da linha de direção
excedida

Dispara quando a extensão da linha gravada
exceder o númeromáximo de pontos
(normalmente, vários quilômetros, mas varia de
acordo com a complexidade da curva).

Falha ao carregar
o shapefile do
mapa/orientação
de prescrição

Dispara se o arquivo que está sendo carregado for
inválido ou estiver corrompido.

Falha de
sincronização da
base RTK

Acionado se omonitor não conseguir sincronizar
com a estação base RTK.

Falha na porta
COM

Disparado se a porta COM especificada não puder
ser aberta.

Falha no NTRIP Falha da fonte de correção do GPS.
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Alarme Descrição

Falha no sensor de
fluxo

Disparado sempre que a chave principal é ligada,
quando hámovimento no solo, pelo menos uma
seção está ligada e não há pulsos do sensor de
fluxo sendo recebidos.

Fallback Disparado quando a fonte de correção do GPS
selecionada não está disponível e o sistema deve
usar temporariamente uma fonte de correção
menos precisa.

Fim de fila Disparado quando o veículo está se aproximando
da divisa e o operador deve assumir o controle em
breve.

Giros do cabo Acionado quando o veículo está se aproximando
da cabeceira para um giro do cabo
automaticamente direcionado.

GPSperdido Dispara quando o sinal do GPS se perde, mas o
receptor ainda está conectado.

Incompatibilidade
de largura do
implemento da
trajetória

Acionado durante a pulverização se o sistema
detectar que a largura do implemento pulverizador
especificada anteriormente durante a semeadura
difere da especificada atualmente durante a
pulverização.

Linha de projeto
excessivamente
distante

Dispara se o conjunto ativo de linhas de projetos
estiver muito longe da posição do GPSatual.

Mapa de exclusão
distante

Disparado quando omapa de execução está longe
demais da posição atual do GPS. Omapa de
exclusão é descarregado automaticamente.
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Alarme Descrição

Mapa de
prescrição
distante

Dispara se omapa de VRC ativo estiver muito
longe da posição do GPSatual.

Não é possível
engatar a direção
automática

É possível omitir o pop-up do status da direção que
aparece quando a direção não pode ser engatada
conforme solicitado. Se o botão de engate for
pressionado, este alarme que cessa
automaticamente émostrado para indicar que a
solicitação não pôde ser concluída.

Necessário
reiniciar a direção

Dispara se o subsistema da direção precisar ser
desligado e ligado novamente. Ocorre em alguns
tipos de subsistema de direção após a calibração.

Nenhum SIM
detectado

Acionado se ummodem for detectado, mas não
tiver um cartão SIM.

Passada da
trajetória

Acionado durante a semeadura se o sistema
detectar que as rodas do semeador estão
seguindo o caminho por onde as rodas do
pulverizador passarão.

Perfil carregado
inválido/obsoleto

Dispara quando um perfil antigo do implemento ou
do veículo está ativo no sistema. Pode ocorrer
durante a atualização de uma versãomuito antiga
do software para a versãomais recente.

Perfil de veículo
inválido

O perfil de veículo selecionado contém parâmetros
inválidos. Crie um novo perfil de veículo ou entre
em contato com o distribuidor para obter
assistência.
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Alarme Descrição

Precisão da
trajetória
degradada

Acionado durante a pulverização se o sistema
detectar que o fator de suavização especificado
anteriormente durante a semeadura difere do
especificado atualmente durante a pulverização.

Prioridademédia
do TU

Alerta de prioridademédia do terminal universal.
Há um problema importante que o usuário deve
resolver no TU quando possível.

Receptor
desconectado

O receptor GPSnão está respondendo. Verifique
as conexões do receptor.

Recursos baixos Dispara quando os recursos do sistema (memória
ou espaço no sistema de arquivos) estiveremmais
de 90% cheios.

Recursos
esgotados

Dispara se os recursos do sistema (memória ou
espaço no sistema de arquivos) estiveremmais de
97% cheios.

Relação de
transmissão
incorreta

Existe uma relação incorreta entre o eixo do canal e
os codificadores domotor.

Rotor inativo Disparado se o temporizador principal de
processamento periódico expirar, se o tanque
estiver ligado, a chave principal estiver ligada e não
existirem seções ativas.

Sem
comunicação

Disparado se omonitor for incapaz de se
comunicar com o ECU do implemento.

Sem
comunicação com
o VDC

Sem comunicação com o VDC. Ocorre se o VDC
estiver ativado, mas não houver dispositivo VDC
físico ou caso ele não tenha sido conectado
corretamente.
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Alarme Descrição

Sem fluxo Disparado se nenhum fluxo de líquido/NH3 for
detectado pelo sensor de confirmação de fluxo
com a chave principal e o tanque ligados.

SemGPS Disparado se a conexão doGPS for perdida.

Sem hora GPS Dispara se o receptor GPSnão estiver configurado
para enviar mensagens baseadas em hora
(mensagens ZDANMEA).

Sem velocidade
no solo

Disparado se a direção automática estiver ligada e
não houver velocidade no solo presente.

Tanque ativo, sem
taxa

Disparado se a chave principal estiver ligada, se o
tanque estiver habilitado, se o tanque estiver ativo,
se o tanque não estiver nomanual, se o veículo
estiver semovendo e a taxa definida for zero.

Tanque baixo Avisa que o tanque está operando com o nível
baixo.

Tanque cheio Indica que o volume calculado chegou a zero. Se
ainda houver algum conteúdo no tanque, o sistema
continuará a operar mostrando o volume do
tanque como número negativo.

Tanque
desativado

Disparado se o tanque estiver desligado enquanto
a chave principal estiver ligada e o veículo estiver se
movendo com pelomenos uma seção ligada.

Taxa incorreta O implemento está nomodo automático, e a taxa
de aplicação desejada não foi alcançada.

Transportador
parado

Disparado quando o transportador para, a chave
do tanque e a chave principal estão ligadas, a
velocidade no solo indica que hámovimento e que
a correia deve estar semovendo.
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Alarme Descrição

Validade do
registro vencendo

A característica registrada expira dentro dos
próximos <dias até o vencimento> dias. Entre em
contato com o seudistribuidor para renovar o
registro.

Válvula do
transportador
emperrada

Se o tanque for apenas desligado, o alarme de
válvula emperrada é inibido por um período para
dar tempo de a correia parar de semover e, se ela
não parar, o alarme disparará.
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5.6. Configurações de pontos de bandeira
Pontos de bandeiramostram na tela de operação obstáculos ou outras
características do terreno de um campo. Os pontos da bandeira são
definidos durante a operação. Para isso, deve-se dirigir até o local do
ponto de bandeira. Consulte Definição de pontos de bandeira, página
169.

Os símbolos e nomes dos pontos de bandeira podem ser definidos na
tela de Configuração.

Para alterar os símbolos e os nomes predefinidos para os pontos de
bandeira:

1. Selecione Sistema /Pontos de bandeira .

2. Selecione a bandeira cujo símbolo ou nome será alterado.

3. Selecione o novo símbolo ou selecione NOME DOPONTODE
BANDEIRA e digite o novo nome para a bandeira. Em seguida,
confirme.

Observe que é possível alterar as bandeiras, mas não é possível
criar novas bandeiras predefinidas.
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5.7. Configuração do ISOBUS/terminal universal

1. Selecione Sistema /ISOBUS .

5.7.1. Configuração do controlador da tarefa
Para configurar o controlador de tarefas:

1. Selecione Sistema /ISOBUS /TC .

l Versão de TC: configura a versão do controlador de tarefas. Esta
deve ser deixada na versãomais alta, amenos que haja problemas
com TC.

l Número de TC: configura o número de instância do controlador de
tarefas domonitor. Se houver vários TCs no barramento, use esta
configuração para atribuir um número único a este TC para evitar
conflitos. O TC de número 1 será o TC padrão.

l Limpar cache de pool: Limpa o conteúdo do cache de pool de TC.
Deve utilizado somente se um erro de TC for exibido.
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l Modo de controle de seçãomanual: configura omodo como o
controle de seção trabalhará nomodomanual (ASC desligado):
o Controlado pelo console: A seção virtual domonitor pode ser
utilizada para ligar e desligar as seções.

o Controlado pelo ECU: uma chave física conectada ao ECU ou a
interface do usuário TU podem ser utilizados para ligar ou desligar
as seções.

5.7.2. Configuração de Terminal universal

1. Selecione Sistema /ISOBUS /TU .

l Terminal universal: Controla se o servidor do UT está recebendo
ativamente conexões de outros dispositivos.
Isso pode ser útil se houver diversosUTs no barramento e diversos
UTs afirmando serem o UT primário (nesse caso, o UT ficará off-line
automaticamente e exigirá que o Número de UT seja alterado antes
de ficar online novamente), ou para desativar temporariamente o UT
nomonitor.

l Versão de UT: Controla qual versão da especificação ISO-11783-6
o servidor UT suporta. Recomenda-se deixá-lo noMais recente, a
menos que problemas sejam encontrados no UT.
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l Número de TU: Define o número de UT domonitor. Se houver vários
UTs no barramento, use esta configuração para atribuir um número
único a este UT para evitar conflitos. O UT de número 1 será o UT
padrão. Se o cliente UT não aparecer no UT correto, talvez seja
necessário reconfigurar corretamente o número de UT. Se houver
conflito, a seguintemensagem será exibida:
"O número de UT deste UT é conflitante com outro UT do
barramento, e esse UT foi desativado. Certifique-se de que esse UT
possui um número exclusivo."

l Limpar cache de pool: Limpa o conteúdo do cache de pool de UT.
Deve utilizado somente se um erro do TU for exibido.

l Teclas por coluna: Define o número de teclas de função disponíveis
na interface do UT na tela deOperação.

l Local da tecla: Define a localização das teclas de função na interface
do UT e o número de colunas (1 ou 2).

Consulte Uso de terminal universal (ISOBUS), página 245.

5.7.3. Configuração do controle auxiliar
Esta opção está disponível se Terminal universal estiver ativado em
Sistema/Características/Console.

Os controles AUX permitem que dispositivos compatíveis ISO externos
e omonitor forneçam um conjunto de funções que pode ser atribuído a
entradas em joysticks compatíveis com ISO ououtros dispositivos de
entrada.

Para atribuir controles AUX:

1. Selecione Terminal universal na Barra de navegação para abrir
a visualização emminiatura.

Observação:O(s) ícone(s) exibido(s) para o terminal universal varia
(m) dependendo do equipamento compatível com o ISOBUS
conectado. Pode haver mais de um ícone exibido. Não importa qual
ícone está selecionado.
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2. Expanda a visualização emminiatura selecionando a seta no lado
superior esquerdo, ou deslizando da esquerda para a direita pela
visualização emminiatura.

3. Selecione o botão de configuração do controle auxiliar para
exibir as funções que podem ser atribuídas a uma entrada.

Observação:Semais de um dispositivo estiver fornecendo funções,
as funções que são exibidas podem ser filtradas selecionando o

botão de filtrar por dispositivo .
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4. Percorra a lista para selecionar a função a ser atribuída a uma

entrada e selecione o botão de atribuição associado . A tela
Alterar atribuição é exibida.

5. Para atribuir a função, pressione o botão de entrada no dispositivo
(por exemplo, joystick externo) que será usado para realizar a

função, ou pressione o botão de atribuiçãomanual para
selecionar a entrada de uma lista.

6. Para remover a atribuição de uma função, abra a tela Alterar

atribuição e selecione o botão para apagar a atribuição .

Assim que todas as funções desejadas tiverem sido atribuídas e a tela
Configuração de AUX-N for fechada, as funções atribuídas podem ser
ativadas ao pressionar as entradas atribuídas. Esteja ciente de que
algumas funções precisarão que o dispositivo ou omonitor estejam em
um estado de prontidão antes da função poder ser ativada.

Atribuição AUX F1
Aatribuição aux F1 adiciona um botão de atalho para uma função
selecionada na tela de operação, acima da chavemestre.
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1. Para atribuir este botão, siga o procedimento acima para a etapa 5 e

selecione .

2. Selecione F1 na lista Selecionar entrada e pressione ok, depois
confirme.
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5.8. Configuração de ferramentas

1. Selecione Sistema /Ferramentas .

5.8.1. Atualização do software do monitor (X25/X35)

Esta opção é usada se o software domonitor for atualizado por meio de
umUSB. Insira o USB e selecione essa opção para executar um script
que permite que o USB execute a atualização. Umamensagem de
reinicialização é exibida para realizar a atualização imediatamente,
podendo ser executada na próxima vez que o USB for conectado a um
monitor e esse último for ligado. Consulte Instruções de atualização do
software, página 23.

5.8.2. Atualização do software do monitor (XD/XD+)

1. Para atualizar o software, copie os arquivos de instalação para o
diretório raiz de uma unidade USB e insira-o em ummonitor em
execução.

2. Selecione Atualização do software do console. Omonitor será
reiniciado e iniciará a instalação. Consulte Instruções de atualização
do software, página 23.
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5.9. Configuração do Wi-Fi
Uma conexão sem fio é necessária para uso com TAP (consulte Uso da
TopconAgriculture Platform (TAP), página 3), XTEND (consulte
Configuração do XTEND, página 56) e o recurso de suporte remoto
(consulte Configuração do suporte remoto, página 42).

5.9.1. Rádio-modem Ethernet (CL-55)
1. Conecte o CL-55 na porta Ethernet na parte traseira domonitor.

2. Selecione Sistema /Wi-Fi .

Observação:Quando o CL-55 estiver conectado, omodem de Internet
(3G ou LTE) estará sempre habilitado, portanto, o suporte remoto e a
TAPpodem ser usados.

l Hotspot sem fio: Cria um hotspot sem fio para que telefones e
tablets se conectem. Quando as configurações de um hotspot são
alteradas, elas não são aplicadas até que você deixe a tela de
configuração. Observação:Uma vez configurado, seu dispositivo
móvel pode se conectar aomonitor para usar o XTEND.

l SSID: Digite o nome domonitor que será exibido nos dispositivos
sem fio para identificar o hotspot.

l Chave: Digite a senha que deve ser inserida no dispositivo sem fio
(celular ou tablet) ao conectar-se ao hotspot. Observação:Isso é
obrigatório para que o hotspot funcione. O comprimento da chave
deve estar entre 8 e 63 caracteres ASCII.
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5.9.2. Wi-Fi do USB
1. Conecte o dispositivoWi-Fi do USB (CL-10 ou outro dongle) à porta

USB nomonitor.

2. Selecione Sistema /Wi-Fi do USB .

Observação:Quando o dongle USB estiver conectado, omodem de
Internet (3G [se estiver usando umCL-10] ou LTE) estará sempre
habilitado. Portanto, o suporte remoto e a TAPpodem ser usados.

l Wi-Fi do CL10: (Exibido somente se estiver usando umCL-10.)
Habilite para conectar omonitor a um hotspot sem fio (Cliente) ou
crie um hotspot sem fio (Hotspot ). Se essa opção estiver
desativada, a conectividade com a Internet 3G ou LTE ainda estará
disponível.

l Tipo de conexão: 
o Cliente: Conecta-se a um hotspot sem fio (um telefone ou roteador
configurado como um hotspot). A ativação dessa opção exibe um
assistente que exibe os dispositivosWi-Fi próximos e solicita uma
senha para se conectar (se configurado).

o Hotspot: Cria um hotspot sem fio para que telefones e tablets se
conectem. Quando as configurações de um hotspot são
alteradas, elas não são aplicadas até que você deixe a tela de
configuração.
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Observação:Para usar o XTEND, você pode selecionar Cliente e
conectar-se à rede do seu dispositivo móvel, ou selecionar Hotspot
e conectar seu dispositivo móvel aomonitor.

l SSID: Digite o nome domonitor que será exibido nos dispositivos
sem fio para identificar o hotspot.

l Criptografia: Diferentes níveis de criptografia são fornecidos para a
conexão sem fio. Ela talvez seja necessária para evitar o acesso ao
monitor por meio da conexãoWi-Fi ou pode ser desligada (aberta)
se isso não for um problema. Se a criptografia for utilizada,
recomenda-seWPAouWPA2, visto que ambas são amplamente
compatíveis com os dispositivos conectados e oferecem um bom
nível de proteção (em comparação cmWEP).

l Chave: Insere a senha que deve ser digitada no dispositivo sem fio
(celular ou tablet) ao conectar-se ao hotspot caso a criptografia
estiver sendo usada.
O comprimento da chave para a proteçãoWPAdeve estar entre 8 e
63 caracteres ASCII.

O comprimento da chave para a proteçãoWEPdeve estar entre 5 e
13 caracteres ASCII (ou 10 ou 26 dígitos hexadecimais para a
proteção de 64 / 128 bits, respectivamente).

l Canal: Selecione um canal de 1 a 7 para o hotspot sem fio, para 2,4
GHz.

Observação:Se o CL-10 se conectar ao provedor de Internet incorreto,
selecione Informações do sistema, (consulte Exibição de informações
do sistema, página 130), maximize a tela, role para baixo até as
informações do CL10 e selecione o botão de edição ao lado de
Operador de rede. Selecione o provedor necessário na lista.

Comportamento do Wi-Fi:
l A intensidade do sinal Wi-Fi é exibida no painel.
l Armazena os últimos cinco pontos de acesso e teclas para
simplificar a reconexão com dispositivos usados ​​com frequência.
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l O logotipo deWi-Fi no painel pisca ao se reconectar ao ponto de
acesso se a conexão for perdida (quando o ponto de acesso se
tornar disponível novamente).

Dispositivos Wi-Fi de USB suportados:
l CL-10
l EDIMAXCA600.
Observação:Instalar o EDIMAX em outro dispositivo e operá-lo em
uma faixa de 5 GHz pode violar o espectro de frequência permitido
para a região. Esse dispositivo deve ser utilizado apenas junto com o
monitor fornecido da Topcon.

l TP-Link TL-WN821N (V4) (adaptador NUSBde 300Mbps sem fio)
l Netgear WNA1000MG54/N150 adaptador micro USB sem fio
l Netgear WNA1000Mv2 N150 adaptador micro USB sem fio
l NetisWF2120
l D-Link DWA-131 H/WVer.:B1 F/WVer.:2.01
l D-Link DWA-131 H/WVer.:E1
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Capítulo 6 – Configuração do veículo

Este capítulo explica como configurar e acessar as informações de perfil
sobre o veículo no qual o monitor está instalado. Se omonitor for usado
emmais de um veículo, então, mais de um perfil de veículo deve ser
definido.

A opção demenuVeículo oferece os seguintes itens demenu:

l Selecionar: seleciona um veículo entre os perfis anteriormente
criados. Consulte página 100.

l Novo: cria um novo perfil de veículo. Consulte página 101.
As opções Selecionar e Novo são as únicas disponíveis nestemenu,
caso nenhum veículo tenha sido configurado.

l Geometria: Define asmedidas do veículo para que a direção
funcione de forma precisa. Consulte página 104.

l Direção: Controla como o veículo responderá à direção. Consulte
página 106.

l Antena: define se o receptor GPS tem uma antena interna ou
externa. Consulte página 108.
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6.1. Seleção de um veículo
Selecione um veículo entre uma lista anteriormente definida de perfis de
veículos. A lista aparece em branco quando omonitor é usado pela
primeira vez.

Para selecionar um veículo:

1. Selecione Veículo /Selecionar .

2. Selecione o veículo desejado e confirme ou:

Selecione para importar um perfil de veículo do USB.

Selecione para criar uma cópia do veículo selecionado. Este
perfil poderá então ser editado.

Observação:Se o alarme de Divergência de perfil do veículo for exibido,
selecione o veículo com um sinal de visto ao lado dele e pressione o
botão com sinal de visto à direita para enviar o perfil do veículo ao
receptor GPSe resolver o alarme.
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6.2. Criação de um novo veículo
Cria o perfil de um novo veículo no qual o monitor está instalado.

Para criar um novo perfil de veículo:

1. Selecione Veículo /Novo .

Uma lista demodelos de veículo de fábrica predefinidos será exibida.
Osmodelos contêm informações sobremedidas padrão e parâmetros
de direção, quando disponíveis.

Asmedidas podem ser ajustadas para corrigir o tamanho dos pneus de
um veículo específico, por exemplo, quando a geometria for confirmada
na seção seguinte.

Os parâmetros de direção controlam como o veículo responderá à
direção e podem ser ajustados no decorrer do processo emDireção
automática, página 226. Se a direção continuar insatisfatória após a
configuração e o ajuste da direção automática, entre em contato com o
distribuidor.

2. Selecione o fabricante do veículo. Use a barra de rolagem para ver a
lista completa. Se o fabricante necessário não estiver disponível,
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selecione omais semelhante ao veículo sendo usado. Se nenhuma
das opções for adequada, selecioneOutros e vá para
Personalização de um veículo, página 102.

Observação:Selecione para subir um nível até a pasta principal.

3. Selecione omodelo do veículo e confirme.

4. Para alterar o nome, selecione NOME DO VEÍCULO, digite o nome e
confirme.

5. Confirme o novo veículo. A tela Geometria do veículo é exibida.

6. Vá para Definição da geometria do veículo, página 104.

6.2.1. Personalização de um veículo
Quando a opção Outros for escolhido na telaModelo do veículo, serão
exibidosmodelos de veículos genéricos que detêm informações
básicas sobre o veículo e parâmetros de direção.

1. SelecioneOutros. Uma lista de controladores de direção é exibida:
o ACU-1: Unidade de controle da direção automática
o AES: Direção elétrica precisa
o AF: Bloco de válvulas AutoFarm®

o RST: Válvula RavenSmarTrax™

o Outros: qualquer outro controlador de direção
2. Selecione na lista e confirme. Váriosmodelos de veículos genéricos

serão exibidos.
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3. Use as setas para selecionar o formato demodelo mais parecido
com o seu veículo e confirme.

4. Para alterar o nome, selecione NOME DO VEÍCULO, digite o nome
e confirme.

5. Confirme o novo veículo. A tela Geometria do veículo é exibida.

6. Vá para Definição da geometria do veículo, página 104.
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6.3. Definição da geometria do veículo
Define asmedidas do veículo para que a direção funcione de forma
precisa.

Observação:Mede as dimensões do veículo da formamais precisa
possível. A tolerância recomendada é +/- 5 cm.

Para configurar a geometria do veículo:

1. Selecione Veículo /Geometria . Como opção, a tela de
Geometria do Veículo é exibida automaticamente quando um
veículo é criado ou selecionado.

2. Selecione a dimensão de um veículo.

As dimensões solicitadas variam de acordo com o tipo de veículo
selecionado.

3. Adicione ou ajuste as dimensões onde for necessário e confirme.

A lista a seguir relaciona as principaismedidas comumente usadas no
sistema:

l Chassi (A): a distância do centro do eixo dianteiro ao centro do eixo
traseiro.
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l Ponto de reboque do implemento (B): a distância do centro do eixo
traseiro até o ponto de reboque.

l Direção do GPS (C): o deslocamento à esquerda ou à direita a partir
domeio dos eixos até o receptor GPS. O número será positivo se o
receptor estiver à direita domeio do eixo e negativo se o receptor
estiver à esquerda.

l Antena do GPS (D): a distância horizontal do receptor a partir do
centro do eixo traseiro. O número é positivo quando o receptor está
na frente do eixo traseiro e negativo quando está atrás do eixo
traseiro.

l Altura do GPS (E): a altura do topo do receptor GPSacima do solo.
l Altura do eixo (F): a altura do eixo acima do solo.
l Articulação dianteira (G): a distância entre o centro do eixo dianteiro
e a posição de articulação dianteira.

l Espaço entre caminhos (H): aplica-se somente a veículos com
esteiras e representa a distância entre elas.

l Ponto de articulação (I): aplica-se somente a veículos articulados e
representa a distância entre o eixo traseiro e o ponto de articulação
(pivô) do veículo.
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6.4. Configuração do controlador de direção
Controla como o veículo responderá à direção. Consulte o Direção
automática, página 226.

Esta opção só fica visível se DIREÇÃOAUTOMÁTICA estiver ativado em
Sistema/Características/Direção.

Para configurar o controlador da direção:

1. Selecione Veículo /Direção .

l Controlador: Observação:É importante selecionar o controlador de
direção específico, se estiver listado, para que as configurações da
direção automática correspondam ao perfil do veículo. Observe que
se o controlador de direção for alteradomais tarde, poderá ser
necessário retornar à geometria do veículo para confirmar as
dimensões (atualizá-las). Observe que Detectar automaticamente
não detecta automaticamente as opções de controlador disponíveis
na lista. Então, o controlador específico deve ser selecionado caso
seja uma opção disponível.
A seleção do AEScomo controlador adiciona opções à tela Ajuste
da direção. Consulte Regulagem da direção automática, página
231.

l Barramento CAN: Rede de área do controlador. Selecione o
barramento CAN que está sendo usado. Se você não tiver certeza,
consulte as etiquetas nas conexões do receptor GPS.
o CAN 1: ISOBUS



Capítulo 6 – Configuração do veículo

107

o CAN 2: BARRAMENTO da direção principal
l Engate da direção: Permite que o operador engate a direção
automática nomonitor.
o Virtual: selecione apenas se o botão Engate de direção

automática na tela for utilizado .
o Entrada do console externo e virtual: selecione se houver um
botão Engatar externo conectado diretamente aomonitor.

Caso tenha um botão Engatar externo conectado ao barramento
CAN, você pode selecionar qualquer uma das duas opções.

l Chave de autorização de importação: Para controlar umamáquina
Claas Série 2 ou JohnDeere R, um código de autorização deve ser
adquirido junto ao distribuidor e inserido aqui.
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6.5. Seleção da antena do veículo
Define se o receptor GPS tem uma antena interna (embutida no
receptor) ou externa. A antena interna é definida como padrão.

Para definir o tipo de antena:

1. Selecione Veículo /Antena .

Se a opção Externa for selecionada, é preciso inserir asmedidas da
localização dessa antena:

l Deslocamento para frente AGI-4 (ouAGI-3): Insira a distância à
frente do centro do AGI-4 até o centro da antena (use um número
negativo se a antena estiver atrás).

l Deslocamento à direita AGI-4 (ouAGI-3): Insira a distância à direita
do centro do AGI até o centro da antena (use um número negativo se
a antena estiver à esquerda do AGI).

l Altura: Insira a altura da antena acima do solo.
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Capítulo 7 – Configuração do implemento

Este capítulo explica como configurar e acessar as informações de perfil
sobre o implemento em uso. Se omonitor for usado commais de um
implemento, então, mais de um perfil de implemento deve ser
configurado.

As informações a seguir detalham como configurar um implemento não
controlado para caminhos de passada ou linhas de direção corretos.
Com isso, pode-se criar mapas de cobertura e fornecer linhas de
caminho para direção automática e direção.

Consulte osmanuais do operador do
Espalhador/Pulverizador/Semeador para obter informações detalhadas
sobre o implemento. As informações a seguir configuram o implemento
somente para direção automática e direção.

Observação:As opções exibidas nomenudo implemento irão variar
dependendo dos implementos criados/selecionados.

A opção domenu Implemento oferece os seguintes itens demenu
quando ainda não tiver sido criado nenhum implemento:

l Selecionar: seleciona um implemento dentre os perfis criados
anteriormente. (Esta lista aparece em branco se nenhum
implemento tiver sido criado.)

l Novo: cria um novo perfil de implemento.

l Velocidade e posição: Consulte Configuração da emulação de
velocidade do GPS, página 125.

Observação:Selecionar Implemento exibe a opção Nome da tarefa
padrão. Isso permite que um nome padrão seja inserido para todas as
tarefas realizadas usando o atual implemento selecionado. Um número
será adicionado ao final de cada nome da tarefa se várias delas forem
executadas nomesmo campo. Se um nome padrão não for inserido, o
nome da tarefa será derivado do tipo de implemento e da data atual.
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Se o implemento selecionado for girado, a seleção de Implemento
exibirá a opçãoModelo de implemento, que é usada para especificar se
o implemento é direcionado ativamente. Essa configuração garante que
o ASC opere com precisão e que os formatos do giro do cabo sejam
gerados corretamente.
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7.1. Seleção de um implemento
Seleciona um implemento em uma lista previamente definida de perfis
de implementos. A lista aparece em branco quando omonitor é usado
pela primeira vez.

Ao alterar os implementos, o sistema será reiniciado.

Para selecionar um implemento existente:

1. Selecione Implemento /Selecionar .

2. Realce o implemento desejado e confirme, ou:

Selecione para importar um perfil de implemento do USB.
Observação:O arquivo de implementação deve estar em uma
pasta no USB com a seguinte estrutura de
arquivos: Implementos / (pasta que corresponde ao nome do
arquivo .ini) / .ini. Por exemplo, Implementos/Espalhador ASC-
10 /Espalhador ASC-10.ini

Selecione para criar uma cópia do implemento selecionado.
Este perfil poderá então ser editado.
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7.2. Configuração de um novo implemento
Cria um novo perfil de implemento para o implemento conectado.

Para criar um novo implemento:

1. Selecione Implemento /Novo .

l Personalizado: cria um novo perfil de implemento.
l Fábrica: selecione ummodelo de implemento em uma lista
predefinida. (Somente X35/XD+)

2. Caso o implemento desejado não esteja disponível nosmodelos de
Fábrica, selecione Personalizado.

3. Use as setas para selecionar o Tipo de implemento e confirme.

rígido

com pivô (reboque posterior)

suporte dianteiro

com pivô duplo (reboque intermediário)
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Umamensagem é exibida informando que omonitor reiniciará depois
de o implemento ser criado.

Um nome padrão é exibido para o implemento.

Observação:Recomenda-se nomear os itens de forma estruturada e
lógica para facilitar uso nas estações seguintes.

4. Para alterar o nome padrão, selecione NOME DO IMPLEMENTO,
insira um novo nome e, em seguida, confirme.

O assistente Configuração de novo implemento é exibido.

Observação:As instruções a seguir não serão aplicáveis se o
implemento for controlado por um ECU do ISOBUS. Consulte
Configuração de um implemento ISOBUS, página 113.

5. Selecione TIPO DE ECU, selecione NENHUM, confirme e selecione
próximo.

6. Selecione CONTROLE DO IMPLEMENTO e então a opção
desejada:
o Apenas controle de seção
o Controle de seção e controle de taxa. (Selecione esta opção se
você precisar carregar e visualizar ummapa do VRC.)

7. Selecione FUNÇÃODO IMPLEMENTO e seleciona opçãomais
adequada na lista de seleção.

Observação:Selecione Pulverizador para tanques de líquido,
Espalhador para tanques granulares ouOutro para uma
combinação de tanques de líquido e granular se você tiver um
semeador.

8. Quando a tela exibir que a configuração está concluída, confirme.

A tela Geometria do implemento é exibida. Consulte Configuração
da geometria do implemento, página 116.

7.2.1. Configuração de um implemento ISOBUS
Se for necessário um implemento ISOBUS:
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1. Na quinta etapa acima, selecione TIPO DE ECU, selecione ISOBUS,
confirme e selecione próximo.

2. Selecione CONTROLE DO IMPLEMENTO e então a opção
desejada:
o Apenas controle de seção
o Controle de seção e controle de taxa
o Apenas controle de taxa ou
o Sem controle (apenas registro)

3. Confirme e selecione próximo.

4. Selecione FUNÇÃODO IMPLEMENTO e seleciona opçãomais
adequada na lista de seleção.

5. Certifique-se de que o ECU do implemento está conectado,
selecione ATRIBUIÇÃODO ECU e selecione o ECU necessário da
lista de seleção. SelecioneQualquer ECU se o ECU específico não
estiver listado.

6. Quando a tela exibir que a configuração está concluída, confirme.

Omonitor é reiniciado e a tela de Configuração de ECU é exibida.

Alteração das configurações do ECU (ISOBUS)
É possível alterar o ECU atribuído assim que os implementos estiverem
totalmente configurados no sistema.

1. Selecione Implemento /ECU /Configuração .
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l Atualizar configurações do ECU: Para sincronizar as informações
entre o ECU ISOBUSe omonitor. Esta opção deve ser usada
apenasmediante instruções de um técnico de serviço.

Para alterar o ECU atribuído, selecione o botão na coluna ID e selecione
Substituir ECU. Selecione o ECU na lista exibida.

Consulte Uso de terminal universal (ISOBUS), página 245 para
operação do implemento.
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7.3. Configuração da geometria do implemento
Configura asmedidas do implemento demodo que o sistema de
direção possa trabalhar com precisão.

Observação:Meça as dimensões do implemento da formamais precisa
possível. A tolerância recomendada é de +/- 5 cm. Quando um
implemento ISOBUSestá conectado, alguns dos itens de geometria são
fornecidos pelo implemento e não podem ser alterados nessa tela.
Quaisquer alterações nesses devem ser feitas na tela de controle do UT
ISOBUSdo implemento.

Para definir a geometria do implemento:

1. Selecione Implemento /Geometria . Além disso, a tela
Geometria do implemento é exibida automaticamente quando um
implemento é criado ou selecionado.

2. Selecione uma dimensão do implemento. O nome da dimensão é
exibido na barra de título.

As dimensões exigidas variam de acordo com o tipo do implemento
selecionado.

3. Adicione ou ajuste as dimensões onde for necessário e confirme.
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A lista a seguir relaciona asmedidas usadas no sistema:

l Largura da faixa: Mede a extensão de trabalho do implemento (ou
seja, a extensão da área que é tratada durante uma passada do
implemento).

l Comprimento operacional: Comprimento do início ao fim da área de
trabalho da barra. Juntamente com a largura da faixa, define a "Área
de trabalho", que é a região em que o produto é aplicado para essa
barra.

l Sobreposição: Mede a largura da sobreposição entre duas
passadas adjacentes.

l Deslocamento do implemento: Mede a distância entre o ponto de
articulação e as rodas do implemento.

l Deslocamento das rodas do implemento: Mede a distância entre as
rodas e a área de trabalho do implemento.

l Deslocamento lateral: Mede o deslocamento fora de centro do
implemento em relação ao ponto de articulação. Insira um número
positivo se o implemento for movido para a direita e um número
negativo, se for movido para a esquerda.

l Deslocamento do trailer: Mede a distância entre o ponto de
articulação do reboque e as rodas do reboque.

l Deslocamento das rodas do trailer: Mede a distância entre o ponto
de articulação do implemento e as rodas do reboque.

Observação:Se o implemento tiver diversas lanças, a lança a ser
utilizada para direção deve ser selecionada na lista de seleção LANÇA
PARAADIREÇÃO. Isso determina a largura da faixa (espaçamento para
linhas de direção). A geometria do implemento deve ser definida para
cada lança nas abas numeradas.

4. Se o implemento for girado e tiver a direção ativa, selecione

Implemento e Direção ativa na opção deModelo do
implemento. Essa configuração garante que o ASC opere com
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precisão e que os formatos do giro do cabo sejam gerados
corretamente.
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7.4. Configuração do controle de seção
Omonitor suporta até 30 seções se estiver usando três ECUsASC-10.

Para configurar o controle de seção:

1. Selecione Implemento /Controle de seção /Seções
.

(Selecione Implemento /Lança em caso demúltiplas lanças.)

2. Selecione SEÇÕESe usemais oumenos para configurar o número
de seções e, em seguida, confirme.

3. Para configurar a largura da seção para todas as seções, selecione
Largura próximo a Todos.

4. Insira a largura da seção para todas as seções e confirme.

5. Para definir larguras individuais para as seções, selecione a largura
ao lado de uma seção, insira a largura e confirme.

6. Repita para cada seção.

Consulte osmanuais do operador do
Espalhador/Pulverizador/Semeador para obter mais informações.
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7.4.1. Configuração da temporização
Estas configurações definem os tempos de resposta das seções
quando ativadas ou desativadas. É importante calcular com precisão os
tempos de resposta para evitar sobreposições ou lacunas na aplicação
do produto.

Para calcular os tempos de resposta:

1. Certifique-se de que o implemento esteja pronto para iniciar a
aplicação do produto e que seu fator de calibração tenha sido
calculado (consulte o Configuração de produto, página 126).

2. Use um cronômetro paramarcar o atraso entre a ativação de uma
seção e a aplicação do produto. Este é o TEMPODE ATIVIDADE.

3. Nomomento que a seção for desligada, meça o atraso entre a
desativação e a interrupção do fluxo do produto. Este é o TEMPO
DE INATIVIDADE.

Para configurar os tempos de resposta:

1. Selecione Implemento /Controle de seção /Tempo .

2. Selecione TEMPODE ATIVIDADE para configurar quantos
segundos de atraso há entre a ativação de uma seção e a aplicação
do produto e, em seguida, confirme.

3. Repita para o TEMPODE INATIVIDADE e confirme. Isso definirá
quantos segundos de atraso existe entre a desativação de uma
seção e a interrupção do fluxo do produto.

Ajuste do tempo para sobreposição e subposição
Pode ser necessário ajustar o tempo de atividade e inatividade se forem
observadas sobreposições ou lacunas na aplicação do produto.

Em caso de observar lacunas ao entrar em uma cabeceira:

Se, ao entrar na cabeceira em uma área pulverizada, as seções
desligaremmuito cedo causando uma lacuna na área pulverizada, isso
significa que o tempo de inatividade émuito longo e deve ser diminuído.
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Exemplo: O veículo está pulverizando a 18 km/h e a lacuna é de cerca de
1m. A 18 km/h, o pulverizador cobre 5metros por segundo (18/3,6 =
5,0), demodo que o tempo de inatividade deve ser diminuído em 1
(m)/5 (m/s) = 0,2 s.

Se forem observadas lacunas ao sair de uma cabeceira:

Se, ao sair da cabeceira para uma área não pulverizada, as seções
desligaremmuito tarde, causando uma lacuna na área pulverizada, isso
significa que o tempo de atividade émuito pequeno e deve ser
aumentado.

Exemplo: O veículo está pulverizando a 27 km/h e a lacuna é de cerca de
2m. A 27 km/h, o pulverizador abrange 7,5metros por segundo (27/3,6
= 7,5), portanto, o tempo de atividade deve ser aumentado em 2
(m)/7,5 (m/s) = 0,27 s.

Caso seja observada sobreposição ao entrar em uma cabeceira:

Se, ao entrar na cabeceira em uma área pulverizada, as seções
desligaremmuito tarde, causando uma sobreposição na área
pulverizada, isso significa que o tempo de inatividade émuito pequeno e
deve ser aumentado.

Exemplo: O veículo está pulverizando a 18 km/h e a sobreposição é de
aproximadamente 0,5m. A 18 km/h, o pulverizador cobre 5metros por
segundo (18/3,6 = 5,0), demodo que o tempo de inatividade deve ser
aumentado em 0,5 (m)/5 (m/s) = 0,1 s.

Caso seja observada sobreposição ao sair de uma cabeceira:

Se, ao sair da cabeceira para uma área não pulverizada, as seções
desligaremmuito cedo, causando uma sobreposição na área
pulverizada, isso significa que o tempo de atividade émuito grande e
deve ser reduzido.

Exemplo: O veículo está pulverizando a 27 km/h e a sobreposição é de
aproximadamente 1,5m. A 27 km/h, o pulverizador abrange 7,5metros
por segundo (27/3,6 = 7,5), portanto, o tempo de atividade deve ser
diminuído em 1,5 (m)/7,5 (m/s) = 0,2 s.
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7.4.2. Configuração da chave de seção
A chave da seção pode ser virtual (na tela domonitor) ou externa (uma
chave física conectada ao ASC-10 ECU ou aomonitor).

O tipo de chave não pode ser selecionado com espalhadores, já que a
ação de ativação/desativação dos rotores controla as duas seções.

Para configurar as chaves:

1. Selecione Implemento /Controle de seção /Chave de

seção .

2. Selecione TIPO.

3. Selecione Percepção do ECU virtual ou externa e confirme.
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7.5. Configuração da chave principal
Achave principal liga o controle de aplicação (espalhador, pulverizador,
semeador) e também ativa omapa de cobertura na tela de direção.

Para configurar a chave principal:

1. Selecione Implemento /Chave principal .

Observação:Se um semeador ou implemento de pulverização
Apollo estiver conectado, esta opção estará disponível em
Implemento/Entradas do operador/Chave principal. Consulte o
Manual do operador do implemento para obter mais informações.

Virtual
Permite que a chave principal seja operada, selecionando a chave
principal virtual na tela deOperação domonitor.

Consulte omanual do controlador do implemento para obter
informações sobre a configuração de chaves para o implemento.

Entrada do console externo
Permite que a chave principal seja operada através de uma chave
externa (uma caixa de chaveamento externa/chave principal conectada
aomonitor).

Observação:Se uma chave externa estiver conectada, isso
normalmente é feito pelo distribuidor durante a instalação. O cabo com
a etiqueta “Mapeamento Remoto” conecta o chicote domonitor e
fornece alimentação para ativar/desativar omapa de cobertura e a
entrada da chave principal.
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Percepção do ECU externo
Permite que a chave principal seja operada através de uma chave
externa (uma caixa de chaveamento física/chave principal conectada ao
ECU ASC-10).

Engate da direção e virtual
O engate da direção aciona a chave principal. Desengatar a direção
desliga a chave principal. Se uma chave remota de engate da direção
estiver sendo usada, ela terá omesmo comportamento. O botão da
chave principal virtual ainda pode ser usado para alternar o estado da
chave principal sem alterar o estado de engate da direção.
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7.6.Configuração da emulação de velocidade do
GPS
Envia informações sobre a velocidade do veículo ao implemento
ISOBUSpara fazer o controle de taxas ou outras funções.

1. Selecione Implemento /Velocidade e posição .

Exibe a velocidade do ISO e/ouNMEA2000 bus para o ECU.

Observação:A configuração doGPSNMEA2000 especifica que o
TECU virtual deve emular mensagens do NMEA2000 COG/SOG
(129026) caso já não estejam presentes no barramento. Ela não tem
efeito algum sobre a saída do NMEA2000 enviada de um receptor.

2. Selecione a saída/s necessária.



126

Capítulo 8 – Configuração de produto

8.1. Configuração do banco de dados de produto
As definições do produto podem ser salvas em uma área comum. Isso
permite que produtos comuns sejam usados por uma série de
controladores de taxa sem precisar inserir cada nome de produto e taxa
repetidamente.

Taxas pré-estabelecidas, incrementos e densidades de produtos
podem ser configurados e salvos para serem lembrados no controlador
de taxa adequado.

O fator de calibração de cada produto é atribuído a cada tanque de
gabinete do implemento. Isso significa, por exemplo, que é possível
salvar a ureia uma vez com diferentes números de calibração para cada
gabinete.

Consulte osmanuais de operação do
Espalhador/Pulverizador/Semeador para obter informações detalhadas
do produto.

A opção domenuProduto permite criar as definições de produto
granular, líquido e NH3 (amônia).

Para cada produto, é preciso definir as seguintes informações:

l Densidade (apenas granular): a densidade do produto é utilizada
com volumes do tanque para determinar as capacidades dos
tanques. Definida como kg/L ou lb/gal.



Capítulo 8 – Configuração de produto

127

l Incremento da taxa: Define quanto a taxa de aplicaçãomudará
quando o operador pressionar o botão de aumento/diminuição da
taxa de aplicação. A taxa pode ser alterada a uma taxa fixa ou a uma
porcentagem da taxa definida para Taxa pré-configurada 1.
Consulte página 31.

l Taxa pré-configurada 1 / Taxa pré-configurada 2: Define taxas de
aplicação pré-configuradas.

l Fator de calibração: este é a quantidade do produto dispersa por
revolução da unidade demedida do produto para produtos
granulares e o número de pulsos domedidor de fluxo por litro de
líquido. Este valor pode ser visualizado aqui, mas deve ser definido
para cada implemento e produto. Consulte osmanuais do operador
do Espalhador/Pulverizador/Semeador para obter mais
informações.
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Capítulo 9 – Operações básicas

9.1. Utilização de visualizações em miniatura

1Barra de navegação
Para abrir as visualizações emminiatura, selecione qualquer
característica na barra de navegação.

Algumas visualizações emminiatura têm uma setaMaximizar. Isso
pode ser expandido para exibição em tela cheia selecionando a seta ou
deslizando da esquerda para a direita pela visualização emminiatura
(terminando de deslizar à direita da tela de visualização emminiatura).

Observação:Se a visualização emminiatura puder ser expandida para
tela cheia, isso também pode ser feito deslizando da esquerda para a
direita no ícone na barra de navegação.
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Paramover a visualização emminiatura para cima oupara baixo, toque
em qualquer lugar dentro da visualização emminiatura e deslize-a na
direção desejada. A visualização emminiatura começará a semover
quando você tirar o dedo dessa área. (Não aplicável aomonitor XD.)

Para fechar a visualização emminiatura, selecione novamente a
característica na barra de navegação, selecione a seta para a esquerda
superior ou toque em qualquer lugar dentro da visualização em
miniatura e deslize-a para a esquerda até a barra de navegação.

Não há setaMinimizar na visualização em tela cheia. Expanda outra
visualização emminiatura para substituir as informações na tela
principal.
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9.2. Exibição de informações do sistema
Obotão do logotipo da Topcon na Barra de navegação é usado para
exibir resumos de informações do software e do sistema.

Maximize a visualização emminiatura para ver o painel de Informações
do Sistema todo.

Use as setas para expandir ou ocultar as informações. Uma barra de
rolagem é exibida quando necessário.
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9.3. Exibição da direção
A tela de direção completa abre por padrão quando a tela Operação é
acessada pela primeira vez. Ela também pode ser exibida na
visualização emminiatura.

9.3.1. Esquema de cores da direção
Os elementos na tela de direção são representados pelas seguintes
cores:

l cinza: campo
l cinza claro: linhas da grade
l azul escuro: divisa de campo selecionada nomomento
l cinzamédio: divisa de campo não atual
l vermelho escuro: linha de direção inativa
l vermelho: linha da direção
l laranja: cabo
l roxo: trajetória



9.3. Exibição da direção

132

9.3.2. Uso dos controles de exibição

1Controles de exibição

Selecione omodo, consulte Selecionar modo, página 133.

Exiba o alarme de giro do cabo, consulte Editar giros do cabo por
meio do alarme, página 225.

Alterne entrada e saída domodo guidelock. Consulte Como usar o
modo de direção guidelock, página 202.

Ao tocar nesse ícone, a visualização domapa é recentralizada de
acordo com a localização atual do veículo. Consulte Visualização do
mapa em página 37.

Selecione camadas visíveis domapa, consulte Camadas domapa,
página 133.

Alterne omodo de visualização demapa, consulte Alternar modo de
visualização domapa, página 137.
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Mais/menos zoom, consulte Zoom domapa, página 137.

9.3.3. Selecionar modo
Para usar omodo selecionado, pressione e segure na tela por meio
segundo e, então, arraste o seu dedo sobre o objeto necessário para
selecioná-lo. Assim que omodo é engatado, o ícone para seleção de

modo fica verde e o objeto é destacado.

Observação:Se estiver operando em um ambiente irregular, pressionar

o ícone domodo de seleção na parte superior da tela ativa omodo
de seleção (o ícone fica verde) e desativa a visualização domapa para
evitar girar omapa ao tentar selecionar um objeto.

Essa função está disponível para os seguintes objetos na tela de
operação:

l limites (consulte Edição de uma divisa, página 176)
l pontos de bandeira (consulte Trabalhar com pontos de bandeira,
página 170)

l linha de direção (consulteMenude linha de direção, página 193)
l referências de conservação da água

9.3.4. Camadas do mapa

1. Selecione para escolher quais camadas de cobertura e
informações aparecerão na tela.



9.3. Exibição da direção

134

Selecionar camadas visíveis do mapa
l Pontos de bandeira: Consulte Definição de pontos de bandeira,
página 169.

l Linhas da grade: exibe as linhas da grade na tela de direção.
l Todos os campos: Exibe todos os campos definidos nas
proximidades.

l Números de linha: exibe as linhas de direção como uma série de
linhas numeradas em todo o campo (aplica-se somente a linhas AB).

l Limites de tarefa: Exibe os limites determinados pela cobertura
quando um campo não tem uma divisa criada pelo operador.
Consulte Botão de tarefa, página 161.

l Trajetórias: Exibe as trajetórias. Consulte Configuração de
trajetórias, página 214.

l VRC: Permite que uma camada demapa do VRC seja exibida
(disponível apenas se o Controle de taxa variável estiver ativado na
tela de Configuração (Sistema/Recursos/Implemento).
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l Taxa aplicada: Selecione para exibir a taxa real que foi aplicada (se a
camada de cobertura selecionada contiver taxas variáveis) ou deixe
desmarcado para exibir somente a cobertura (consulte Camada de
cobertura abaixo).

Camada de cobertura
O seletor da camada de cobertura é usado para selecionar a camada de
cobertura que será exibida nomapa. Para isso, pressione o botão
central e selecione a partir de uma lista ou pressione as setas
esquerda/direita para percorrer a lista com uma visualização ao vivo
dessa camada nomapa de fundo.

Se a camada de cobertura desejada não estiver presente na lista de
camadas disponíveis, selecione Escolher…no topo da lista e, em
seguida, selecione na lista de tipos de camadas de cobertura para
adicionar ou remover camadas de cobertura. Os tipos de camada de
cobertura disponíveis dependem do implemento que está sendo usado.

A cobertura aparece em verde. A taxa aplicada exibe em cores
selecionáveis (veja abaixo para obter instruções sobre como alterar
essas cores).

Edição da legenda da taxa aplicada
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Uma legenda é exibida na parte superior domapa quando Taxa aplicada
ouVRC está selecionado e a camada de cobertura selecionada contém
uma taxa variável. As cores podem ser editadas.

1. Selecione na legenda para exibir a cor da legenda e omapa do
intervalo.

l Definir intervalo: Ajustemanualmente as cores e os intervalos
usados.

l Aplicado automaticamente: Ajuste automaticamente as cores e os
intervalos para corresponder às taxas de aplicação que foram
registradas na tarefa ativa.

l VRC automático: (disponível somente quando o Controle de taxa
variável está ativado) ajusta automaticamente as cores e os
intervalos para corresponder às taxas que são usadas na prescrição
da tarefa.

2. Use as setas para a esquerda e para a direita na parte inferior do
editor de legenda da taxa para selecionar o tema de cores que será
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usado pela legenda da taxa.

Se o Controle de taxa variável estiver ativado, a barra deslizante na parte
inferior do editor de legenda de taxa pode ser usada para ajustar a opa-
cidade da camada domapa do VRC.

Alternar modo de visualização do mapa

1. Selecione para alternar entre as visualizações domapa (Norte
para cima, Superior ouPerspectiva).

Na visualização Norte para cima , a parte
superior da tela representa o Norte.

Na visualização Superior , a parte superior
da tela representa a direção atual do veículo.

A visualização em Perspectiva coloca o
mapa em perspectiva virtual com um horizonte
virtual.

Zoom do mapa

Selecione para aplicar mais zoom oumenos zoom, se
necessário. Mantenha pressionado para aplicar o zoom rapidamente.
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9.4. Exibição de detalhes do GPS
Para exibir emonitorar as informações do GPS:

1. Selecione Informações do GPS na Barra de navegação.

Guia posição do GPS

Latitude e Longitudemostram o posicionamento do veículo.

Leste e Nortemostram a posição UTM (Universal TransverseMercator)
e a zona do veículo. Asmedidas são emmetros.

Os números da grade no eixo leste-oeste (horizontal) são chamados de
Leste, e os números da grade no eixo norte-sul (vertical) são chamados
deNorte.

Guia orientação do veículo
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Elamostra a altitude, a direção (graus), a velocidade real do veículo e a
rotação/inclinação (graus). Rotação é a inclinação esquerda/direita do
veículo. Inclinação é o desnível para frente/para trás do veículo.

Guia precisão do GPS

É exibido o número de satélites disponíveis, a idade da correção
(segundos) e o HDOP (um valor menor indicamaior precisão) e HRMS
(um valor menor indicamaior precisão).

Observação:AHDOP (Diluição horizontal de precisão) indica o efeito na
precisão de uma série de fontes de satélite e sua geometria. Mantenha a
antena sem obstruções para preservar a precisão das leituras do GPS.

HDOP< 1
HDOPentre 1 e 4
HDOP> 4
GPS inválido 0

Precisão boa
Precisãomédia
Precisão fraca
Sem sinal

O recurso HRMS (Horizontal RootMeans Squared) calcula uma posição
horizontal média das informações da fonte dos satélites.
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9.5. Exibição de diagnósticos
Para exibir as informações de diagnóstico:

1. Selecione Diagnósticos do sistema na Barra de navegação.

Guia uso de memória

Guia diagnósticos do console
As informações de status domonitor são exibidas.
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Guia códigos de problema

Asmensagens de erro são listadas. Se não houver problemas, anote-os
para a equipe de suporte ao cliente.

Guia registro
Aguia Registro é utilizada pela equipe de suporte ao cliente. Entretanto,
se a equipe de suporte da Topcon enviar um arquivo de configuração de
registro, ele poderá ser carregado via USB e executado por meio desta
tela.
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9.6. Exibição de informações da tarefa
Para exibir informações da tarefa:

1. Selecione Informações da tarefa na Barra de navegação.

Essa opçãomostra informações gerais sobre o andamento da
tarefa.

2. Maximize a visualização emminiatura e selecione Registrar detalhes
da tarefa para inserir e revisar observações sobre a colheita, o clima
e as condições do local.

3. Para visualizar outras informações, selecione as guias a seguir.
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Duração da tarefa

Configurações da tarefa

Configurações de direção

Se um implemento commais de uma lança for selecionado, um ícone
será exibido para selecionar a lança sobre a qual visualizar as
informações.
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9.7. Monitoramento do painel
A tela do painel pode ser ajustada.

9.7.1. Personalização do painel
1. Selecione qualquer lugar do painel para personalizar o que é exibido

nele.

2. Pressione novamente o painel específico a ser personalizado emais
opções serão exibidas.

3. Desmarque emarque as opções, conforme necessário.

4. Confirme a nova exibição do painel. As opções escolhidas
aparecem no painel.

Hora e data

O ajuste da hora é feito na tela de Configuração,
Usuário/Região/Hora/Data. A data é fornecida por sinal do GPS.

Intensidade do sinal

Opainel de intensidade de sinal mostra a intensidade de sinal do GPRSe
da rede sem fio.
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GPS e Fonte de correção

Opainel do GPSmostra:

l Disponibilidade do sistema (ícone de satélite) e o número de sinais
de satélite disponíveis.

l Qualidade de correção e precisão da posição.
l Fonte de correção em uso.

Observação:Se a fonte de correção for definida como Autônoma, o
painel exibirá GPS.

Uma precisão de até 2 cm é precisão de alto nível.

Ícone de satélite
Um ícone de satélite na cor verdemostra que o GPSe a fonte de
correção convergiram e tem por base o indicador HDOP. Outras cores
indicam que não há informações disponíveis:

Cinza: nenhuma fonte de correção ou sinal

Vermelho: Precisão fraca

Amarelo: Precisãomédia

Verde: Precisão boa

Observação:Se AUTOMÁTICO tiver sido escolhido durante a
configuração doGPS, as cores poderãomudar durante a operação, à
medida que diferentes fontes de correção forem detectadas. Se tiver
sido escolhida uma fonte específica durante a configuração doGPS, o
sistema procurará detectar o sistema escolhido. Consulte a Fontes de
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correção, página 64 para obter mais informações sobre fontes de
correção e aGuia precisão do GPS, página 139 para obter mais
informações sobre o HDOP.

Ícone de correção

Cinza: nenhuma fonte de correção recebida.

Vermelho: fonte de correção recebida diferente da
configuração.

Amarelo: fonte de correção recebida, mas sem precisão
suficiente para engatar a direção automática. Verifique a
correção diferencial e a precisão da posição no status da
direção.

Verde: a fonte de correção convergiu para direção automática.
(A precisão da posição na página do painel de status da direção
aparece na cor verde.)

Informações de orientação

Ospainéis de informações de orientação podem ser configurados para
exibir quatro ou seis possíveis opções: erro demudança de caminho,
velocidade, direção, passada, área trabalhada ou área restante.

l Erro demudança de caminho: exibe a distância do veículo em
relação à linha de caminhomais próxima.

l Área trabalhada: exibe a área total da cobertura por explosão
(incluindo sobreposições).

l Área restante: Área que não havia cobertura aplicada dentro dos
limites não excluídos da tarefa atual.

O ícone da velocidade do veículo mudará dependendo da fonte de
velocidade do veículo selecionada na tela de Configuração
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Implemento/controlador/Fonte de velocidade. Se a velocidade do
veículo for exibida de forma errada, talvez seja necessário calibrar a
fonte de velocidade.
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9.8. Reconhecimento de cores e status de trabalho
A tela Operações usa cores para indicar o status das funções. O
significado exato varia um pouco dependendo dos implementos, das
opções e das características estabelecidos durante a configuração.

Em termos gerais:

l Vermelho indica que a função não pode ser usada. Verifique se
todos os itens necessários foram habilitados e configurados
corretamente.

l Branco indica que a função está pronta para ser usada.
l Amarelo e/ou verde indica que a função está sendo usada no
momento.
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9.9. Explicação dos nomes de arquivo padrão
Quando novos veículos, implementos, linhas de direção ou tarefas são
criados, o sistema exibe um nome padrão que pode ser alterado pelo
operador.

Veículos e implementos são nomeados da seguinte forma:

l <Tipo de veículo/Tipo de implemento>_XX
O _XX será acrescentado caso um implemento com omesmo nome
já exista (por exemplo: Com pivô e Com pivô_01).

Tarefas são nomeadas da seguinte forma:

l <Nome do implemento>_YYYYMMDD_XX
O <Nome do implemento> é o do implemento carregado no
momento, seguido pela data no formato: ano, mês e dia. O _XX será
acrescentado caso uma tarefa com omesmo nome já exista (por
exemplo: Pivoted_20190321 e Pivoted_20190321_01).

Linhas de direção são nomeadas da seguinte forma:

l <Prefixo_padrão>_YYYYMMDD_HHMM_XX
O _XX será acrescentado caso um arquivo com omesmo nome já
exista (por exemplo: L_20190321_1505 e L_20190321_1505_01).

Observação:É recomendado renomear os itens de forma estruturada.
Isso permite que eles sejam facilmente identificados em temporadas
posteriores.

Quando os campos e os grupos de linha de direção são criados
automaticamente usando o botão de tarefa (consulte Botão de tarefa,
página 161), eles são nomeados da seguinte forma:

l AAAA-MM-DD-HH-MM-SS_XX
O _XX será acrescentado caso um arquivo com omesmo nome já
exista.

Esses nomes podem ser alterados por meio do gerenciador de
inventário, se necessário.
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Capítulo 10 – Calibrações da direção

Omonitor usa dados de satélite que recebe, pelo receptor conectado à
parte superior do veículo, para identificar as coordenadas precisas do
veículo. Usando esses e outros dados, o sistema pode estimar a
posição do veículo e controlar seu sistema de direção.

Para que isso funcione corretamente, o sistema precisa ser calibrado
para cada veículo. Se o sistema não tiver sido calibrado para esse
veículo, siga as etapas nesse capítulo.

AVISO: dirija o veículo até uma área adequada e plana, longe de
pessoas e obstáculos, com espaço para dirigir em círculos
completos. Para garantir a calibração precisa, o veículo deve
estar a céu aberto e distante de árvores, fios de alta tensão e
prédios.
É recomendável remover o implemento caso se trate de um
implemento rebocado, com pivô, para evitar que ele cause
interferência.

Observação:As telas de calibração podem variar, dependendo do
veículo selecionado. Alguns controladores de direção podem oferecer
calibração hidráulica.
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10.1. Calibração da bússola
Siga as etapas para iniciar o assistente de calibração. Dirija para um
local que não interfira na calibração antes de começar. O local deve ser
longe de alta tensão e objetos demetal grandes, com espaço para
dirigir em círculos completos.

Observação:As telas de calibração podem variar, dependendo do
veículo selecionado. SEMPRE LEIAAS INSTRUÇÕESDATELACOM
ATENÇÃO.

1. SelecioneMenudeOpções de direção /Calibração da direção

automática .

A tela de status de Calibração da direção é exibida.

2. Selecione BÚSSOLA. Se o componente estiver calibrado, ainda
assim termine o procedimento de calibração se o receptor não tiver
sido calibrado neste veículo.

3. Leia a tela e encontre o local plano apropriado distante de alta

tensão e grandes objetos demetal. Selecione Avançar .

4. Dirija o veículo em círculos a aproximadamente 75%do travamento
total, em qualquer direção. Após 1 volta e½, pare e selecione
Avançar.

5. Dirija o veículo em linha reta para a frente por aproximadamente 100
m e, em seguida, PARE o veículo. Selecione Avançar.

6. O sistema começará a salvar os dados da calibração. Aguarde até a
tela afirmar que a calibração foi concluída com êxito e confirme

.
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10.2. Calibração do sensor de ângulo de roda
Observação:A calibração do sensor de ângulo de roda deve ser
realizada uma vez a cada 6-12meses.

AVISO: certifique-se de que haja espaço suficiente para que o
veículo conclua amanobra completa antes de selecionar
Próximo. A calibração levará 60 segundos em cada um desses
modos travados.
AVISO: Algunsmodelos de veículo podemmover as rodas
automaticamente para a posição necessária

1. SelecioneMenudeOpções de direção /Calibração da direção

automática .

A tela de status de Calibração da direção é exibida.

2. Selecione SENSORDE ÂNGULODE RODA. Se o componente
estiver calibrado, ainda assim termine o procedimento de calibração
se o receptor não tiver sido calibrado neste veículo.

Observação:O número de telas e conteúdo delas pode variar,
dependendo do veículo e do tipo de controlador da direção. Se um erro
for exibido, leia amensagem e realize a ação necessária antes de
continuar.

3. Dirija o veículo para frente para começar o procedimento. A
calibração do sensor de ângulo de roda deve ser feita a 2 km/h (1,2
mph).

4. Gire o volante de bloqueio totalmente para a esquerda e selecione

Avançar .

5. Gire o volante de bloqueio totalmente para a direita e selecione
Avançar.

6. Verifique se o veículo ainda está semovendo a 2 km/h (1,2mph).
Gire o volante omais próximo possível da posição central.
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Observação:Encontrar a posição central e dirigir em uma linha reta,
antes de selecionar Avançar, é essencial para o desempenho do
sistema.

AVISO: certifique-se de que haja espaço suficiente para que o
trator avance na posição central antes de continuar.

7. Selecione Avançar.

8. O sistema começará a salvar os dados da calibração. Aguarde até a
tela afirmar que a calibração foi concluída com êxito e confirme

.

Observação:Alguns controladores de direção podem fazer com que o
monitor ofereça calibração do sistema hidráulico. Se essa opção for
oferecida, selecione Hidráulica e siga as instruções da tela.
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10.3. Calibração do bias de montagem
Obias demontagem refere-se ao deslocamento inicial da horizontal no
qual o receptor GPSémontado no teto do veículo. Os seguintes itens
podem afetar e alterar o bias demontagem:

l Pressão do pneu
l Tensão do caminho
l Duplos
l Dimensionamento do pneu
l Suspensão da cabine
l Reparos da cabine (suspensão e suportes)
l Remoção e encaixe do receptor
l O local damontagem foi movido

Observação:A calibração do bias demontagem deve ser realizada se
qualquer um dos itens acima for alterado, ou nomínimo a cada 6-12
meses.

É aconselhável ainda realizar uma calibração do bias demontagem ao
usar Autônomo como Fonte de correção, mesmo se a tela reportar que
isso não é necessário.

A calibração do bias demontagem é feita em uma área livre e distante
de obstáculos. Se amontagem do receptor não for bem nivelada, essa
calibração se ajustará para a posição real.

AVISO: certifique-se de que o veículo tenha espaço suficiente
para trafegar em linha reta por, pelo menos, 70 m/230 pés e, em
seguida, virar em cada ponto final da linha de caminho.

1. SelecioneMenudeOpções de direção /Calibração da direção

automática .

A tela de status de Calibração da direção é exibida.
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2. Selecione BIASDEMONTAGEM. Se o componente estiver
calibrado, ainda assim termine o procedimento de calibração se o
receptor não tiver sido calibrado neste veículo.

Observação:Para calibrar o bias demontagem, os pontos da linha
de caminho "A" e "B" são plotados por 70m/230 pés, dirigindo o
veículo a 2 km/h ou 1,2 mph ao longo da linha de caminho. O
operador vira o veículo, contornando o ponto final da passada, e
repete o procedimento. É importante que o veículo atinja os pontos
"A" e "B" dentro de aproximadamente 30 cm para iniciar a etapa
seguinte do procedimento de calibração.

3. Reposicione o veículo em uma área aberta. Quando estiver pronto

para iniciar o procedimento, selecione paramarcar o ponto "A".

4. Dirija em linha reta para frente. O ponto "B" será criado
automaticamente quando a Distância até A indicar 70m/230 pés.

5. Vire o veículo e obtenha a linha de caminho que acaboude ser
plotada; este será o caminho número "0".

6. Selecione Engate de direção automática na tela de operações para
dirigir sobre a linha de caminho. A cor ficará verde, um tom audível
soará e uma ‘mensagem de engate’ piscará na tela para indicar que
a direção automática foi engatada.

Se a direção não engatar quando o Engate de direção automática
for selecionado, a caixa de status da direção será exibida.

7. Marque qualquer um dos problemas com indicadores vermelhos
antes de prosseguir com a calibração do bias demontagem (corrija
os erros exibidos da parte superior à inferior da tela).
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8. Dirija o veículo sobre o ponto "B" anteriormente criado durante o
procedimento de calibração.

9. Defina a velocidade do veículo como 2 km/h ou 1,2mph.

10. Dirija pela linha de caminho de volta ao ponto ‘A’, anteriormente
criado.

Quando a Distância até A indicar 50m, a linha azul na barra de
Progresso daCalibração começará a semover, e o percentual
aumentará.

Quando a barra de Progresso deCalibração atingir 50%, a barra de
calibração parará, e o percentual continuará em 50%.

Isso indica que o sistema tem dados suficientes para o primeiro
estágio da calibração, e a calibração do bias demontagem será
interrompida nesse ponto.

11. Continue para cruzar o ponto "A".

12. Depois de cruzar o ponto "A", vire o veículo na direção contrária.

13. Obtenha o caminho "0" e engate a direção automática novamente.
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14. Cruze o ponto "A" novamente, dirigindo na direção oposta.

15. Defina a velocidade do veículo como 2 km/h ou 1,2mph.

16. Dirija pela linha de caminho de volta ao ponto "B", anteriormente
criado.

Quando a Distância até B for inferior a 50m, a linha azul na barra de
Progresso da calibração começará a semover de 50%, e o
percentual aumentará.

Quando a barra de Progresso da calibração atingir 100%, isso
indica que o sistema tem dados suficientes para o segundo estágio
da calibração, e a calibração do bias demontagem será
interrompida nesse ponto.

17. Continue para cruzar o ponto "B".

18. Pare o veículo. A calibração do Bias demontagem foi concluída
com sucesso.

19. Confirme para retornar à tela de calibração.

A tela de Calibração da direção exibirá Calibrado para a bússola, o
sensor de ângulo de roda e o bias demontagem.

20. Confirme para retornar.
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Todos os indicadores da caixa de Status da direção ficarão verdes
agora.
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10.4. Como lidar com erros/alarmes de calibração
Os seguintes erros/alarmes podem ocorrer durante as calibrações.
Efetue os procedimentos recomendados abaixo para corrigir os erros.

O controlador de direção não está inicializado
O subsistema de direção não está ligado ou não está pronto para uso.
Confirme se o subsistema de direção está ligado e pronto para uso.

Divergência no perfil de direção
Osparâmetros do perfil do veículo selecionado não correspondem à
configuração do veículo no subsistema de direção.
Selecione o perfil do veículo correto para este veículo.

Divergência de parâmetros
Osparâmetros da geometria do veículo não correspondem à
configuração da geometria no sistema de direção.
Selecione novamente o veículo na tela de Configuração ou confira se a
geometria do veículo na tela de geometria do veículo está correta.

Receptor desconectado
O receptor AGI foi desligado, perdeu potência ou a conexão serial
receptor-monitor foi interrompida.
Confirme se há alimentação para o receptor e se a conexão serial está
em boas condições.

Falha na calibração da bússola
Repita a calibração da bússola e deixe o veículo completar 1 volta e
meia. Certifique-se de que o veículo esteja parado ao concluir o
procedimento.
Distancie o receptor de fontesmagnéticas.

Falha na calibração do sensor de ângulo de roda
Repita o procedimento e certifique-se de que o eixo de direção semova
por toda a faixa de operação.
Confirme que as informações de posição do sensor de ângulo da roda
semovem quando o eixo de direção é virado.
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Confirme os chicotes e as conexões do sensor de ângulo de roda.
Verifique a condição do sensor da roda.
Falha no sensor de ângulo de roda.

A versão do firmware do receptor está desatualizada
Atualize o firmware do receptor.
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Capítulo 11 – Botão de tarefa

Obotão de tarefa, na parte superior da barra de ferramentas de direção,

deve ser pressionado para iniciar uma tarefa.

Dependendo do estado do sistema, a aparência do botão de tarefa
variará:

As pré-condições para iniciar uma tarefa não são atendidas.
Pressione para exibir erros que impedem a execução de uma tarefa.

Uma tarefa está pronta para ser iniciada. (A tarefa já existe.)

Uma tarefa pode ser iniciada. Iniciar uma tarefa criará primeiro uma
tarefa (e possivelmente um campo).

Uma tarefa está em execução e registrando dados ativamente.

A tarefa está pausada. Pressione o botão para continuar a tarefa.

A tarefa está concluída.

Observação:Se a tarefa não estiver em execução, não haverá cobertura
nomapa ou no relatório de tarefas e o controle automático de seção e o
controle de taxa não estarão disponíveis.

Pressionar o botão de tarefa também permite que o usuário inicie
rapidamente o trabalho, sem ter que configurar um cliente, fazenda,
campo, tarefa, etc.

Observação:Se um campo já estiver configurado na localização atual do
GPS, esse campo será carregado automaticamente.

Pressionar o botão inicia uma tarefa e também pode criar um campo se
ainda não houver um campo carregado. Umamensagem é exibida por
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cinco segundos, mostrando quais funções foram realizadas
automaticamente.

Se um campo é criado ao iniciar uma tarefa, o perímetro do campo é
determinado pelos limites de tarefa quando ela é concluída (criada pela
cobertura colocada). Isso pode ser visto ativando a camada Limites de
tarefa nas camadas domapa (consulte Selecionar camadas visíveis do
mapa, página 134). Esteja ciente de que, se todo o campo não for
coberto pela tarefa, o limite de tarefa não corresponderá ao perímetro
físico real do campo. Isso também pode resultar na criação de um
segundo campo, se outra tarefa for iniciada na extremidade oposta do
campo, pois o sistema não reconhece a ligação física entre os dois
campos. A divisa da função de cobertura (consulte Criação de uma
divisa da cobertura, página 173) pode ser usada para alterar a divisa de
tarefa para uma divisa real, se necessário. (A tarefa que foi usada para
colocar a cobertura deve ser selecionada.) Como alternativa, uma nova
divisa pode ser gravada.

Observação:Os limites de tarefa não podem ser usados para exibir
cabos ou realizar giros do cabo.

A guia Configurações de tarefa na tela Informações da tarefa (consulte
Exibição de informações da tarefa, página 142) exibe os nomes das
funções geradas automaticamente. Podem ser editados com o uso do
gerenciador de inventário (consulte Gerenciador de inventário, página
251).
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Pausar uma tarefa
O usuário deve pausar a tarefa sempre que precisar sair do campo para

fazer operações, como encher o tanque. Pressione para exibir a
tela seguinte e, em seguida, selecione Pausar.

Pressione o botão para retomar a tarefa depois de retornar ao
campo.

Concluir uma tarefa

Pressione , e selecione Concluído.

Uma vez concluída a tarefa, ela é colocada no estado parada e a tarefa é
arquivada junto com suas dependências (por exemplo, divisas de
campo, produtos e linhas de direção que foram usadas na tarefa). A
tarefa será exportada para a TAP, se ativada.

Se uma tarefa for interrompida por engano, ela pode ser recarregada e
reiniciada. Consulte Seleção de uma tarefa existente, página 182. É
exibido um aviso que deve ser aceito antes que a tarefa possa ser
reiniciada.
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Este capítulo detalha como ajustar dados de cliente, fazenda, campo,
limites, zonas de exclusão e pontos de bandeira.

Omonitor armazenará as informações sobre o campo e, após
configurados, os detalhes do campo poderão ser recuperados para
outras tarefas nomesmo campo.

Dirija até o campo e siga as etapas para configurar um campo e
identificar suas características.

Observação:O veículo deve estar dentro ou próximo do campo para
que divisas e informações relacionadas apareçam na tela.

12.1. Selecionar um campo
Dirigir em um campo ou ligar omonitor Topcon enquanto estiver
localizado dentro de um campo carrega automaticamente esse campo.

Para selecionar manualmente um campo:

1. Mantenha pressionado na tela e arraste o dedo sobre a divisa de
campo necessária.

A janela pop-up de seleção de campo é exibida .

2. Selecione a janela pop-up para ativar o campo.

Alternativamente:

1. SelecionemenuCampo /Selecionar campo .

Os campos exibidos podem ser filtrados. É possível selecionar o
máximo de quatro critérios de filtro de uma vez.

2. Selecione para exibir as opções de filtro.

Mantenha pressionado em um campo para exibir informações
detalhadas sobre esse campo.
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Os campos exibidos podem ser classificados por nome ou

distância, selecionando .

3. Selecione o campo necessário e confirme.
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12.2. Criar um campo

1. SelecionemenuCampo / Novo campo .

Observação:Nomes de arquivo padrão são fornecidos quando as
opções de nomes são exibidas. É altamente recomendável que o
operador nomeie os itens de forma lógica e estruturada para
permitir o uso fácil em sessões futuras.

Observação:Se necessário, é possível criar um campo sem que
para tanto seja associado um cliente ou uma fazenda. Uma vez
criado um cliente e/ou fazenda, será associado(a) a todos os
campos até que sejamudado para um campo em uma fazenda
diferente.

2. Selecione o NOME DOCLIENTE, depois Novo, insira um nome e
confirme (ou selecione um cliente existente se algum já tiver sido
configurado).

3. Selecione o NOME DAFAZENDA, insira um nome e confirme (ou
selecione uma fazenda existente se alguma já tiver sido
configurada).

4. Selecione NOME DOCAMPO, insira um nome e confirme.

5. Ao concluir esta seção, o novo campo é selecionado; prossiga para
Definição de uma nova divisa, página 171.
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Observação:Para alterar qualquer uma dessas configurações após
confirmar, consulte o Gerenciador de inventário, página 251.
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12.3. Descarregar um campo

Aopção Descarregar campo pode ser usada para sair de um
campo, e é associada a pontos de bandeira, divisas etc. Isso evita que
uma nova cobertura seja adicionada ao campo se o veículo tiver sido
movido para um novo campo e o operador não tiver criado um novo
campo/uma nova tarefa.

Se essa opção não for usada, quando o veículo tiver semovidomais de
15 km de distância do campo atual, amensagem seguinte é exibida e o
campo é descarregado automaticamente: "O campo ativo está amais
de 15 km de distância, foi desativado e seus dados foram
descarregados."

Observação:Omonitor não irámais reiniciar quando tiver se deslocado
para longe demais do campo atual.
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12.4. Definição de pontos de bandeira
Pontos de bandeira são usados nomapa de orientação para indicar
obstáculos e itens observados no campo.

Observação:Se necessário, os pontos de bandeira podem ser usados
com uma zona de exclusão em torno do obstáculo (como um grande
buraco ou uma torre elétrica). Se necessário, leia esta seção e a Edição
de uma divisa, página 176.

1. Dirija até o item a ser sinalizado.

2. SelecionemenuCampo /Definir ponto de bandeira .

3. Para sinalizar o obstáculo, escolha um símbolo de bandeira a ser
colocado nesse ponto domapa.

Observação:Para alterar as pré-configurações do Ponto de
bandeira, consulte Configurações de pontos de bandeira, página
87.

4. Para personalizar os pontos de bandeira, selecione Personalizado e
configure um ponto de bandeira específico.
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5. Selecionar o símbolo desejado, selecionar NOME DOPONTODE
BANDEIRA e inserir o nome. Confirme o nome. Confirme para
adicionar o ponto de bandeira personalizado.

6. Se uma zona de exclusão for necessária em torno do obstáculo, vá
para Edição de uma divisa, página 176.

7. Se uma zona de exclusão for desnecessária, dirija até o próximo
item no campo a ser sinalizado e repita.

12.4.1. Trabalhar com pontos de bandeira
1. Pressione e segure omarcador do ponto de bandeira na tela por 0,5

segundo. Uma janela pop-up exibe:

Editar: Altere o nome exibido no ponto de bandeira ou escolha
um tipo diferente de ponto de bandeira.

Alterar localização da bandeira: Mover o ponto de bandeira
pressionando e arrastando para um novo local.

Correção de deslocamento GPS:Mover o veículo até o local do
ponto de bandeira para compensar o deslocamento GPS.
Observação:Para remover a compensação de deslocamento GPS
aplicada, consulte Compensação de deslocamento GPS, página
238.

Excluir: Remover o ponto de bandeira selecionado.
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12.5. Definição de uma nova divisa
Definir a divisa estabelece um perímetro do campo (ou uma seção de
um campo). As divisas podem se sobrepor.

Se necessário, é possível criar diversas divisas dentro de um campo.
Eles podem ser criados por meio da direção em torno do limite (veja
abaixo), com base na cobertura (consulte a Criação de uma divisa da
cobertura, página 173) ou com base nos shapefiles (consulte Criação de
uma divisa a partir de um shapefile, página 174).

Observação:Se um limite não for registrado para um campo pelo
operador, quando uma tarefa for concluída, um limite de tarefa será
criado em torno do seu perímetro. A localização dos campos criados
dessamaneira pode ser vista ativando a camada Limites de tarefa nas
camadas domapa (consulte Selecionar camadas visíveis domapa,
página 134). Os Limites de tarefa são usados para detectar o campo na
próxima vez que o veículo retornar e para agrupar tarefas e linhas de
direção (se tiverem sido criadas) pela localização do GPSpara permitir
acesso fácil a esses dados no futuro.

Esteja ciente de que, se todo o campo não for coberto pela tarefa, o
limite de tarefa não corresponderá ao perímetro físico real do campo.
Isso também pode resultar na criação de um segundo campo se outra
tarefa for iniciada na extremidade oposta do campo, pois o sistema não
reconhece a ligação física entre os dois campos. A divisa da função de
cobertura (consulte Criação de uma divisa da cobertura, página 173)
pode ser usada para alterar a divisa de tarefa para uma divisa real, se
necessário. Como alternativa, uma nova divisa pode ser gravada.

O interior da divisa criada é padronizado para uma região de trabalho,
porém, quaisquer divisas criadas dentro daquela divisa são
padronizadas para uma região excluída (exibida como acinzentada).
Essas propriedades podem ser editadas. Consulte Edição de uma
divisa, página 176.

O deslocamento da gravação de divisa pode ser especificado para
controlar onde a divisa é registrada em relação ao veículo. Aqui se
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incluem cercas e outros obstáculos que não permitem que o veículo vá
exatamente até a divisa.

Uma vez inserido o deslocamento, o veículo deverá ser conduzido em
torno da divisa do campo.

1. Dirija o veículo até o limite de um campo.

2. SelecionemenuCampo /Deslocamento da divisa .

l Deslocamento da gravação: Posiciona o deslocamento à direita ou
à esquerda do implemento.

l Deslocamento adicional: insere um valor positivo para estender o
deslocamento além do limite do implemento. Um valor negativo
posiciona o deslocamento dentro das extensões do implemento.

l Posição de gravação: seleção para gravar o limite da parte dianteira
ou traseira do implemento, ou da posição do veículo.

l Deslocamento dianteiro adicional: Move a posição de gravação
para frente (ou para trás se um valor negativo for inserido).

Observação:Um implemento precisa ter sido estabelecido durante a
configuração, mas o implemento real não precisa estar conectado
fisicamente com o veículo.

3. SelecioneGravar divisa de campo .
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4. Dirija o veículo nas proximidades da divisa do campo. Uma linha azul
mostrará a divisa que está sendo gravada, levando em conta todos
os deslocamentos.

5. Selecione Pausar para interromper a gravação. Isso é útil se
um obstáculo impede a direção na divisa. O íconemudará para

mostrar a opção de registro. SelecioneGravar para retomar. A
divisa registrará uma linha reta entre o ponto no qual o registro foi
pausado e ponto no qual o registro foi retomado. Observe que a
gravação da divisa pode ser pausada automaticamente se a chave
principal for desligada (consulte Pausar gravação da divisão com a
principal, página 37).

6. Àmedida que o veículo se aproxima do ponto de partida, selecione

Completar gravação da divisa de campo para completar
automaticamente a divisa.

7. Repita o procedimento paramais divisas, se necessário.

12.5.1. Criação de uma divisa da cobertura
Uma divisa poderá ser criada de uma cobertura existente.
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1. SelecionemenuCampo /Criar divisa a partir da cobertura
para exibir o limite no painel de configurações de cobertura.

l Suavização: a folgamínima a ser preenchida automaticamente ao
criar um limite com base na cobertura.

l Áreamínima de cobertura: Qualquer cobertura inferior à área aqui
especificada não criará um limite automaticamente.

l Distância da cobertura: expande o limite criado para uma distância
específica da cobertura.

l Regiões excluídas (opção ativada/desativada): as regiões excluídas
são utilizadas para indicar as áreas que não terão produtos
aplicados caso o controle de seção seja utilizado. Ao ativar essa
opção, regiões excluídas serão automaticamente criadas com base
em eventuais folgas na cobertura dentro da área total de cobertura.

l Áreamínima excluída: Qualquer folga na cobertura inferior à área
aqui especificada não criará uma região excluída automaticamente.
Isso evita que diversas pequenas folgas na cobertura dentro do
limite sejam automaticamente criadas como regiões excluídas.
Uma divisa (ou diversas divisas) são desenhadas em torno do limite
externo de uma cobertura existente. Novas divisas são adicionadas
ao campo atual.

12.5.2. Criação de uma divisa a partir de um shapefile
É possível importar uma divisa do shapefile armazenado em umUSBou
da TAP.

1. Carregue o shapefile em umUSB (se estiver usando) e insira o USB
nomonitor. (Como alternativa, certifique-se de que omonitor esteja
conectado à TAP.)

2. SelecionemenuCampo /Criar divisa a partir do Shapefile
.

3. Selecione o ícone USBouTAPna base da tela.
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4. Navegue até o local onde o shapefile está armazenado e selecione-
o.

5. Confirme para importar a divisa do shapefile.
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12.5.3. Edição de uma divisa
Após a criação de uma divisa, ela pode ser editada.

1. Pressione a tela por 0,5 segundo e deslize o dedo pela divisa. A
divisa é realçada e uma janela pop-up é exibida quando a tela é
liberada:

Ative a direção de divisa. Consulte Uso da direção de divisa,
página 203. Selecionemenu Linhas de direção /Alterar omodo de
orientação se essa opção for selecionada por acidente.

Selecione para exibir a tela Editar divisa.

l Nome: Nome opcional utilizado para identificar o limite.
l Exclusão do cabo: Define se as extremidades do limite da zona de
exclusão serão tratadas como um cabo (consulte Configuração de
um cabo operacional, página 178).

l Tipo de região:
o Região de trabalho: as regiões de operação são utilizadas para
indicar as áreas que terão produtos aplicados caso o controle de
seção seja utilizado.
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o Região excluída: as regiões excluídas são utilizadas para indicar as
áreas que não terão produtos aplicados caso o controle de seção
seja utilizado.

o Desativado: A existência de um limite é ignorada.
o Região categorizada: quando houver um amplo número de
limites, atribuir uma categoria a cada um deles pode ser útil (por
exemplo, para incluir áreas durante a pulverização, mas excluí-las
durante a semeadura). Categorias podem então ser usadas para
definir regiões de operação e regiões excluídas para o trabalho
atual (consulte Configuração de regiões da tarefa, página 185).

l Categoria: utilizada para atribuir ou criar categorias de região.
Exibido apenas se Região categorizada estiver selecionado para
Tipo de região. (O botão do gabinete próximo desse campo pode
ser usado para excluir categorias não utilizadas.)

O botão do gabinete na base da tela pode ser usado para excluir a divisa
selecionada.

12.5.4. Remoção de uma divisa
Se uma divisa precisar ser alterada, ela pode ser apagada e uma nova
divisa pode ser definida. Para excluir uma única divisa, o botão do
gabinete na tela Editar divisa pode ser usado.

Para excluir todas as divisas em um campo:

1. Dirija até o campo.

2. SelecionemenuCampo /Selecionar campo para
selecionar o cliente, fazenda e nomes do campo. A divisa aparecerá
na tela.

3. Para remover a divisa, selecione Limpar divisa . Uma
mensagem solicitará confirmação.

Observação:Apagar uma divisa é uma ação permanente.
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12.6. Configuração de um cabo operacional
Implementos frequentemente trabalham nas proximidades da divisa de
campo, diferentemente do restante do campo. Um cabo cria uma zona
nos limites da linha de divisa que será trabalhada de forma diferente. A
largura dependerá dométodo que o operador trabalha o campo.

Observação:Os dados de cabo são armazenados no implemento
selecionado. Isso permite que a cada implemento tenha diferentes
exigências de cabo.

Observação:Um cabo só pode ser criado quando um limite tiver sido
gravado. Consulte Definição de uma nova divisa, página 171.

Siga as etapas para configurar o cabo operacional para este
implemento dentro da divisa de campo.

1. SelecionemenuCampo /Configurar cabo para este

implemento .

2. Certifique-se de que a opção Cabo esteja ativada.
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A largura do cabo pode ser definida utilizando-se Largura do cabo
ouDeslocamento do cabo. Se ambos forem utilizados, os dois
valores serão somados para formar a largura total do cabo.

3. Selecione Largura do cabo (faixas), insira a largura do cabo em
faixas do interior do limite e, em seguida, confirme. Uma passada é
a largura funcional do implemento.

Observação:Para configurar uma largura do cabo não relacionado à
largura da faixa, utilize Deslocamento do cabo para inserir um valor.

4. Para aumentar a largura do cabo, se necessário, selecione
Deslocamento do cabo.

Isto pode ser útil para fornecer uma zona tampão paramanobrar, se
a largura do cabo tiver sido definida demodo que a ponta do
implemento toque a cerca.

Se a divisa de campo tiver sido registrada demodo que a linha azul
fique em cima da linha da cerca (a divisa física real de campo), defina
um cabo de 1 passada. Seria necessário dirigir com a ponta do
implemento tocando a cerca para preencher essa área sem
sobreposição. Obviamente, este não é um cenário particularmente
útil. Assim, nesta situação, adicione um deslocamento de 1metro
(por exemplo) ao cabo, o quemoverá o cabomais 1metro para
dentro da divisa, o que proporciona uma faixa de 1metro entre o
implemento e a cerca.

5. Insira amedição do deslocamento e confirme.

6. Selecione Ver à frente. Esta ação definirá quantosmetros à frente do
veículo o sistema considerará para responder com ações.

7. Insira a distância à frente do veículo para ações e confirme.

8. Selecione Configurar ações.



12.6. Configuração de um cabo operacional

180

Nome da ação
l Alarme: configura um alarme a ser disparado ao se aproximar do
cabo.

l Zoom automático: se este recurso estiver habilitado, a visualização
domapa receberámais zoom oumenos zoom até o nível de zoom
definido àmedida que o veículo se aproximar do cabo e voltará ao
nível originalmente definido quando ele se afastar do cabo.
Selecione o nível de zoom preferido.

Observação:Quando uma ação é ativada, ela émarcada com um .
Quando uma ação é desabilitada, ela émarcada com um .

Estado da ação
Permite que a visualização domapa recebamais zoom ao se aproximar
do cabo.

Mensagem
Insira as palavras de umamensagem visual (por exemplo,
"Aproximando-se do cabo"). Insira o texto e confirme.

Tipo de som
Define um alarme sonoro. Escolha um tipo e confirme.

9. Confirme as ações de alarme e zoom. A tela agora exibe um cabo na
cor laranja dentro de uma linha de divisa.
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Aaproximação do cabo acionará o alarme e o zoom definido.



182

Capítulo 13 – Menu de tarefas

OMenude tarefas seleciona ou configura informações específicas da
tarefa associada ao campo escolhido. Com o uso dessemenu, as
informações da tarefa são armazenadas, e a atividade pode ser
registrada e relatada.

Observação:As tarefas erammencionadas anteriormente como
trabalhos no Horizon. Todos os dados que estavam anteriormente em
um formato de propriedade da Topcon agora são armazenados no
formato TaskData XMLde acordo com o padrão ISOBUS11783-10.
Esse é o padrão amplamente usado no setor e permite que os dados
sejam processados por sistemas de terceiros, como Sistemas de
Informações deGerenciamento Agrícola (FMIS).

13.1. Seleção de uma tarefa existente
As informações da tarefa podem ser registradas, armazenadas e
transferidas para acesso posterior.

Dirija até o campo e siga as etapas para escolher uma tarefa existente.
Para criar uma nova tarefa, consulte Criação de uma nova tarefa, página
184.

1. SelecioneMenude tarefas /Selecionar tarefa .

As tarefas exibidas podem ser filtradas. É possível selecionar o
máximo de quatro critérios de filtro de uma vez.

2. Selecione para exibir as opções de filtro.

Observação:Ao filtrar por implemento , isso exibe uma lista de
implementos associados às tarefas no sistema, não uma lista dos
perfis de implemento neste console.

Mantenha pressionada uma tarefa para exibir informações
detalhadas sobre essa tarefa.
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As tarefas exibidas podem ser classificadas por nome, distância,

idade oudata selecionando .

3. Selecione a tarefa e confirme.
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13.2. Criação de uma nova tarefa
Acriação de uma tarefa enquanto estiver localizada em um campo
atribui a tarefa a esse campo. No entanto, se necessário, um campo
existente diferente pode ser selecionado ou um novo campo pode ser
criadomanualmente nessa tela. (Isso pode ser útil se o trabalho de
planejamento for feito em outros campos.)

1. Para configurar uma nova tarefa, selecioneMenude tarefas

/Criar nova tarefa .

2. Selecione NOME DATAREFA.

3. Insira o nome e confirme.

Observação:Nomes de arquivo padrão são fornecidos quando as
opções de nomes são exibidas. É altamente recomendável que o
operador nomeie os itens de forma lógica e estruturada para
permitir o uso fácil em sessões futuras.

Se o VRC estiver ativado, a opção Prescrições será exibida. Isso
pode ser usado para configurar uma prescrição da tarefa. Consulte
Configuração do controle de taxa variável, página 188.

4. Confirme a nova tarefa.
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13.3. Configuração de regiões da tarefa
Se um oumais limites no campo atual tiverem uma categoria nomeada
(consulte Edição de uma divisa, página 176) e uma tarefa estiver ativa,
os tipos de região referentes à tarefa atual poderão ser selecionados.

Observação:Todas as regiões categorizadas não especificadas nas
regiões de operação ou regiões excluídas são tratadas como se a divisa
não existisse para a tarefa.

1. Para configurar uma região de tarefa, selecioneMenude tarefas

/Configurar regiões da tarefa .

o Regiões de operação: Os conteúdos da divisa estão inclusos na
área de operação dessa tarefa.

o Regiões excluídas: Os conteúdos do limite não estão inclusos na
área de operação dessa tarefa.

2. Selecione os tipos de região a serem incluídos e excluídos para a
tarefa atual.

Observação:As áreas a serem tratadas serão exibidas como uma área
cinzamais clara nomapa (se o controle de seção automático estiver
habilitado e o Limite de divisa não estiver definido como Ilimitado).
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13.4. Exclusão de uma tarefa
Esta ação removerá todas as informações de cobertura na tela e
excluirá dados de tarefa registrados na tarefa atual. Ela não afeta as
informações de campo ou as linhas de direção definidas para o campo.

1. SelecioneMenude tarefas /Excluir tarefa .

Amensagem a seguir é exibida.

2. Selecione Sim para limpar os dados ouNão paramantê-los.

Para excluir fazendas, campos oudados de tarefas criados
anteriormente, consulte o Gerenciador de inventário, página 251.
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13.5. Configuração do controle de taxa variável
Antes de ser usado, o Controle de Taxa Variável (VRC) deve ser
configurado com um controlador e deve ser habilitado na tela de
Configuração (Sistema/Características/Implemento).

Selecione para habilitar ou desabilitar a exibição doMapa de VRC
na tela do sistema de orientação.

As taxas de aplicação do produto que podem ser controladas pelo
monitor são automaticamente adicionadas à lista de alvos disponíveis.
Se a ECU tiver suporte para alvos de controle que não foram
adicionados automaticamente à lista, por exemplo, bomba ou
velocidade do ventilador, eles também podem ser adicionados à lista de

alvos de controle. Para fazer isso, pressione o botão e, em seguida,
selecione o alvo desejado na lista de destinos disponíveis que é
mostrada. O controle de taxa desse alvo pode então ser configurado da
mesma forma que qualquer uma das outras na lista.

1. Selecione ou crie uma tarefa.

2. SelecioneMenude tarefas /Configurar prescrições da tarefa

.

Observação:As prescrições da tarefa também podem ser
configuradas por meio da tela Nova tarefa. Consulte Criação de uma
nova tarefa, página 184.
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l Alvo: o tanque ou gabinete que está sendo controlado. Selecione
adicionar outro alvo.

l Fonte: A fonte da taxa para o alvo:
o Nenhum: Nenhum controle de taxa para este alvo.
o Fixo: Valores fixos para Padrão, Fora do campo e Posição
perdida.

o Prescrição da tarefa: Use ummapa de prescrição baseado em
grade associado à tarefa selecionada, criada em software
externo.

o Shapefile: Importe um arquivo de formato (.shp) do USBouTAP,
ou selecione nos shapefiles armazenados nomonitor.

o Controlar pares: Controle o alvo com base em um valor de uma
ECU diferente, por exemplo, um sensor de nitrogênio (CropSpec).

l Atributo: A fonte da taxa (prescrição da tarefa, shapefile ou fonte fixa)
pode ter vários atributos para definir as taxas paramais de um alvo.
Isso permite que o operador mapeie a prescrição para o alvo
apropriado.

l Unidade: As unidades que o shapefile está usando.
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13.5.1. Opções de fonte

Fonte fixa
Se Fixa for selecionada como Fonte, a seguinte tela será exibida.

l Padrão: A taxa padrão a ser aplicada.
l Posição perdida: Taxa a ser aplicada se a posição do GPS for
perdida.

l Fora do campo: Taxa a ser aplicada se o implemento semover além
da divisa de campo.

Fonte de prescrição da tarefa
As tarefas podem ser criadas em um sistema externo com prescrições
associadas configuradas em um formato de grade. Essas tarefas
podem ser importadas do USBpor meio do gerenciador de inventário
(consulte Importação de tarefas de umUSB, página 260). Se a tarefa
selecionada tiver uma prescrição associada, essa opção pode ser
usada para aplicá-la a um alvo.

Os dados de tarefa podem ser importados via TAP. Consulte Importar
uma seleção de dados de tarefa da TAP, página 262.

Fonte shapefile
Se Shapefile for selecionado como a Fonte:

1. Se necessário, insira umUSB commapas de prescrição ou
certifique-se de que omonitor esteja conectado à TAP.

2. Selecione USB , TAP ouo console como a fonte do
shapefile.

3. Navegue e selecione o shapefile (.shp) a ser importado.



Capítulo 13 – Menu de tarefas

191

Uma vez que o shapefile é selecionado e importado, a tela a seguir é
exibida.

l Atributo: Selecione qual atributo do shapefile você deseja usar.
l Escala: O padrão é 1, o que significa que a prescrição definida na
fonte será utilizada diretamente. No entanto, dependendo das
condições do clima, o operador pode optar em aumentar ou
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diminuir a taxa de aplicação. Isso permite um aumento uniforme em
todas as taxas definidas. Por exemplo, uma escala de 1.1 aplicará
110 por cento da taxa definida na fonte.

l Padrão: Define a taxa a ser utilizada caso a fonte não especifique
uma taxa para essa região do campo.

l Unidade: Selecione a unidade em que o shapefile está, de uma lista
suspensa. Se omonitor estiver usando uma unidade diferente, um
fator de escala será aplicado para alterar os valores do shapefile
para aquele usado pelo monitor. Isso permite que um usuário cujo
monitor esteja no sistemamétrico, por exemplo, use um shapefile
que esteja em galões/acre em vez de litros/hectare.
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As linhas de direção são usadas para indicar o caminho que o veículo
deve percorrer para a cobertura ideal. O sistema usará a largura do
implemento para definir linhas espaçadas uniformemente pelo campo.

Se algumas funções de linha de direção não forem necessárias, elas
podem ser desativadas. Consulte Configuração da direção, página 51.

Pressionar para selecionar uma linha de direção nomapa abre uma
janela pop-up que permite:

Ativar/desativar essa linha de direção para a geração de
direção e linha de caminho.

Editar o nome da linha de direção.

Alternar propagação. As linhas de direção padrão são
propagadas (repetidas) por todo o campo em um
espaçamento equivalente à largura do implemento, com a linha
de caminho ativa a qualquer momento sendo amais próxima
da posição atual do veículo. Em certos casos especiais, a
propagação não é desejada e pode ser desligada quando a
linha de direção carregada só deve ser seguida na faixa zero
(por exemplo, ao importar uma linha de direção que representa
o caminho completo para atravessar todo o campo). Se a

propagação estiver ativada, o íconemuda .

Excluir linha de direção.

Observação:As linhas de direção podem ser editadas selecionando a
categoria Linhas de direção no gerenciador de inventário. Consulte
Gerenciador de inventário, página 251.
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Tipos de linha de direção

Linhas de direção paralelas AB, página 197

Linhas de direção curvas idênticas, página 200

Linhas ABmanuais, página 198

Linhas de direção do pivô central, página 201

Linhas de projeto, página 205

Modo de direção Guidelock, página 202

Modo de direção de divisa, página 203

Observação:Use o botão domodo de linha de direção cíclica para
percorrer osmodos de linha de direção, guidelock e direção de divisa.
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14.1. Grupos de linha de direção
As linhas de direção são criadas em grupos para facilitar seu
gerenciamento. Cada campo tem um grupo padrão, e o operador pode
imediatamente começar a criar linhas de direção dentro dele.

Mantenha pressionado o botão Linhas de direção cíclicas para
exibir uma lista de linhas de direção contidas no grupo atual.

O grupo de linha de direção padrão recebe omesmo nome do campo.
Isso pode ser alterado por meio do Gerenciador de inventário, categoria
Grupos de linha de direção. Consulte Gerenciador de inventário, página
251. Se necessário, os grupos podem ser nomeados para se relacionar
com uma série de linhas de direção (por exemplo, um grupo de linhas de
direção a ser usado pelo semeador e outro grupo de linhas a ser usado
por pulverizadores).

Um grupo pode conter linhas de direção demais de um tipo. Todas as
linhas de direção dentro de um grupo são visíveis nomapa aomesmo
tempo. Um grupo pode conter nomáximo 20 linhas de direção.

Para criar um novo grupo de linhas de direção para o campo atual,

selecione para exibir a janela Novo grupo de linhas de direção. O
nome padrão pode ser alterado.

Para alterar entre as linhas de direção, pressione a desejada nomapa e

selecione para ativar a linha. Como alternativa, você pode alternar a

linha ativa usando o botão Linhas de direção cíclicas , um
dispositivo de entrada AUX-N (consulte Configuração do controle
auxiliar, página 90) ou um VDC (consulte Configuração do VDC, página
61).

Observação:Você também pode selecionar uma linha de direção em
uma lista pressionando e segurando o botão Linhas de direção cíclicas

.
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Um grupo de linha de direção pode ser excluído por meio do
Gerenciador de inventário.
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14.2. Uso de linhas de direção retas
Essa opção cria linhas paralelas para direção, usando a largura do
implemento para definir a distância entre as linhas de direção.

Quando o trabalho é geralmente feito em linhas retas, a linha ABdeve
ser definida perto da linha de cabo. Isso permite o espaçamento
uniforme das linhas na área de trabalho.

1. SelecioneMenude linha de direção / Criar linha de direção

/ Registrar linha AB .

2. Posicione o veículo no início da faixa e selecione Definir um ponto

.

3. Para definir um ponto “B”, dirija na passada solicitada e selecione

Concluir linha AB .

Uma opção para ativar (selecionar) a nova linha de direção será exibida
se outra linha já tiver sido ativada. O ponto 'B' aparece e as linhas de
direção paralelas são exibidas na tela.

Uma opção para renomear a nova linha de direção também é exibida.
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Para visualizar todas as linhas ABdo campo, selecione na parte
superior da tela e escolha Números de linha. (Isso requer uma divisa de
campo. Consulte Definição de uma nova divisa, página 171.)

14.2.1. Configuração manual de linhas AB
Também é possível definir linhas AB usando coordenadas.

1. Selecionemenu Linhas de direção /Criar linha de direção

/Linha ABmanual .

A tela Linha ABManual é exibida.



Capítulo 14 – Menu de linha de direção

199

2. Defina o ponto "A" usando um dos seguintesmétodos:

l Dirija até o local desejado e selecione .
l Insira as coordenadas (latitude/longitude) do ponto "A".

3. Defina o ponto B usando um dos seguintesmétodos:

l Dirija até o local desejado e selecione .
l Insira as coordenadas (latitude/longitude) do ponto B.
l Insira a Direção da linha AB. O software colocará
automaticamente um ponto "B" para criar uma linha ABdo rumo
desejado, em relação ao ponto "A".

Observação:Para apagar uma linha de direção, selecione .



14.3. Uso de linhas de direção curvas idênticas

200

14.3. Uso de linhas de direção curvas idênticas
Alguns campos não são retangulares e têm divisa curva ou em outra
forma. Nesses casos, curvas idênticas podem ser amelhor opção para
linhas de direção. Isso pode ser útil para direcionar a divisa de um
campo e usar essa linha de direção para operações futuras.

As curvas idênticas permitem que o operador defina uma linha de
direção curva e o sistema criará linhas de direção equidistantes no
campo, com base em uma largura da faixa.

1. SelecioneMenude linha de direção /Criar linha de direção

/Registrar curva idêntica .

2. Posicione o veículo no ponto inicial da curva e selecione Definir um

ponto .

3. Dirija na passada curva. Uma linha preta aparece atrás do veículo no
mapa para indicar a curva que está sendo registrada.

Observação:Se necessário, a gravação da linha de direção pode ser
pausada.

4. Ao final da passada da curva, selecione Concluir curva idêntica
para indicar o final do registro da curva.

Uma opção para ativar (selecionar) a nova linha de direção será exibida
se outra linha já tiver sido ativada.

É exibida uma opção para renomear a nova linha de direção.
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14.4. Uso de linhas de direção com pivô central
Em alguns campos, o trabalho émelhor em forma circular. Essa
configuração permite que o operador crie linhas de direção em torno de
um ponto pivô central.

1. SelecioneMenude linha de direção /Criar linha de direção

/Registrar pivô .

2. Posicione o veículo no ponto inicial da curva e selecione Iniciar

gravação do pivô central .

3. Dirija em torno do centro do campo. Uma barra de precisão do pivô
é exibida para indicar o progresso da criação da linha de direção.

Quando o sistema atingir a precisão necessária para criar o pivô, a
gravação será interrompida automaticamente. Como alternativa,

você pode pressionar o botão Pivô completo para aproximar o
pivô que foi acionado até omomento.

Quando o sistema detectar o arco, serão criadas linhas de direção
circulares com base na largura do implemento.

Observação:Não deixe de considerar o círculo de giro do veículo e
do implemento ao dirigir no primeiro arco.

Uma opção para ativar (selecionar) a nova linha de direção será exibida
se outra linha já tiver sido ativada.

É exibida uma opção para renomear a nova linha de direção.
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14.5. Como usar o modo de direção guidelock
OGuidelock é ummodo de direção baseado na cobertura. Ele gera
uma curva com base na cobertura existente, independentemente de
quando essa cobertura foi colocada. É um recurso conveniente se você
precisar fazer um contorno, mas não quiser criar e salvar a curva ou se
quiser continuar dirigindo ao lado de uma cobertura tratada
anteriormente para a qual não se salvou nenhuma curva. Essemétodo
da linha de direção às vezes é chamado de "forma livre".

1. Selecione a opção guidelock nos controles de exibição na parte
superior da tela de direção para entrar e sair domodo guidelock. O
ícone preto (ou branco) indica que omodo guidelock está desligado

e o ícone colorido indica que está ligado. Consulte Uso dos
controles de exibição, página 132.

Como alternativa, selecione o botão domodo de linha de direção

cíclica nomenude linha de direção. Elemudará para
quando o guidelock estiver ativado.

A linha de direção é gerada e segue qualquer caminho que o veículo
tomar.
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14.6. Uso da direção de divisa
Essa opção gera uma linha de direção dentro da divisa. Por padrão, a
linha de direção é deslocada pelametade da largura do implemento em
relação à divisa. Essa largura pode ser ajustada usando omenude
ajuste fino (consulteMenude Ajuste fino, página 236).

Observação:Certifique-se de que a linha de direção esteja a uma
distância suficiente da divisa para evitar colisões com cercas, etc.

Àmedida que o veículo semove em direção ao centro do campo, mais
linhas de direção são criadas. As linhas de direção são espaçadas com
um implemento de distância.

Para usar essa opção, deve existir uma divisa. Consulte Definição de
uma nova divisa, página 171.

1. Certifique-se de que a Direção de divisa esteja ativada por meio do

menude configuração Sistema /Características /Direção

.

2. Pressione e segure para selecionar uma divisa na tela de toque. A
divisa é destacada.

3. Selecione o ícone nomenupop-up.
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Como alternativa, selecione o botão domodo de linha de direção

cíclica nomenude linha de direção. Elemudará para
quando a direção de divisa estiver ativada.

Essa opção também pode ser usada para fazer um contorno na divisa
das zonas de exclusão se a Exclusão do cabo estiver definida como Sim
(consulte Edição de uma divisa, página 176).
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14.7. Uso das linhas de projeto
Observação:Essa opção só está disponível se o Tráfego controlado
estiver ativado. Consulte Configuração da direção, página 51. É
necessária uma licença.

Linhas de projeto não geram linhas de caminho. Somente o caminho
que cada Linha de projeto segue pode ser usado para direção ou
direção automática.

Devido ao deslocamento GPS, pode ser necessário ajustar a posição
das linhas usadas nomodo Tráfego controlado. Consulte
Compensação de deslocamento GPS, página 238

As Linhas de projeto podem ser criadas gerando Linhas de orientação a
partir da cobertura registrada em uma tarefa selecionada ou
modificando um conjunto de Linhas de projeto já existente. Há dois
métodos disponíveis paramodificar Linhas de projeto existentes:
Divisão de linhas e Adição de linhas deslocadas.

14.7.1. Geração de linhas de orientação
Quando Linhas de projeto são geradas a partir da cobertura, uma Linha
de projeto é criada entre os pontos onde a cobertura iniciou e terminou e
segue omesmo caminho de quando a gravação da cobertura foi feita.

Siga estas instruções para gerar linhas de orientação:

1. SelecioneMenude linha de direção /Criar Linha de direção

/Novas linhas de projeto e, em seguida, selecione Avançar.

2. SelecioneMétodo, em seguidaGerar linhas de orientação, confirme
e, então, selecione Avançar.

3. Selecione a tarefa com a cobertura que será usada para gerar linhas
de orientação e selecione Avançar.

4. Selecione Nome das Linhas de projeto para inserir um novo nome
para o novo conjunto de Linhas de projeto e, em seguida, selecione
Avançar.
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5. Assim que as novas linhas forem geradas, confirme novamente para
finalizar.

Após a criação das novas Linhas de projeto, elas são automaticamente
carregadas e ficam prontas para uso.

14.7.2. Divisão de linhas de projeto existentes
A opção Dividir linhas é usada para criar um novo conjunto de Linhas de
projeto em que cada linha no conjunto selecionado (original) de Linhas
de projeto é dividida em duas linhas.

As novas linhas são colocadas em cada lado da linha original e
separadas por uma distância inserida pelo operador. As linhas originais
não são adicionadas ao novo conjunto de Linhas de projetos.

Observação:Para aplicações em cana-de-açúcar, essa opção pode ser
usada para criar linhas que podem ser usadas para uma colheitadeira de
uma única linha a partir das linhas de projeto que foram usadas para
orientação de um semeador de duas linhas.

Siga estas instruções para criar um novo conjunto de Linhas de projetos
dividindo um conjunto existente de linhas de projeto:

1. SelecioneMenude linha de direção /Criar Linha de direção

/Novas linhas de projeto e, em seguida, selecione Avançar.
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2. SelecioneMétodo, em seguidaModificar linhas de projeto
existentes, confirme e, então, selecione Avançar.

3. Selecione Tipo demodificação, depois Dividir linhas, confirme e, em
seguida, selecione Avançar.

4. Selecione o conjunto existente de Linhas de projeto que será usado
para gerar o novo conjunto de Linhas divididas e selecione Avançar.

5. Selecione Nome do arquivo para inserir um nome para o novo
conjunto de Linhas de projeto, confirme e selecione Avançar.

6. Selecione Deslocamento e insira o deslocamento (a distância entre
cada linha original e as novas Linhas divididas correspondentes),
confirme e, em seguida, selecione Avançar.

1Dividir linhas
2 Linhas originais
Após a criação das novas Linhas de projeto, elas são automaticamente
carregadas e ficam prontas para uso.
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14.7.3. Adição de linhas deslocadas para linhas de projeto exist-
entes
No caso das opções de Adicionar linhas deslocadas, todas as linhas no
conjunto original de Linhas de projeto são copiadas para o novo
conjunto, as linhas deslocadas são adicionadas a elas para que uma
linha deslocada seja posicionada centralmente entre cada uma das
linhas existentes.

Observação:Para aplicações de cana-de-açúcar, esta opção pode ser
usada para criar linhas que podem ser usadas para orientação de
transporte durante a colheita a partir das linhas de projeto que foram
usadas para orientação para um semeador de duas linhas.

Para criar um novo conjunto de Linhas de projeto adicionando linhas
deslocadas a um conjunto de linhas de projeto existente:

1. SelecioneMenude linha de direção /Criar Linha de direção

/Novas linhas de projeto e, em seguida, selecione Avançar.

2. SelecioneMétodo, em seguidaModificar linhas de projeto
existentes, confirme e, então, selecione Avançar.

3. Selecione Tipo demodificação, depois Adicionar linhas deslocadas,
confirme e, então, selecione Avançar.
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4. Selecione o conjunto de Linhas de projeto existente que será usado
para gerar o novo conjunto de Linhas deslocadas e selecione
Avançar.

5. Selecione Nome do arquivo para inserir um nome para o novo
conjunto de Linhas de projeto deslocadas, confirme e selecione
Avançar.

6. Selecione Espaçamento entre fileiras e insira o espaçamento usado
na fileira original. Confirme e selecione Avançar para começar a
gerar as novas linhas.

1 Linha deslocada
2 Linhas originais
Após a criação das novas Linhas de projeto, elas são automaticamente
carregadas e ficam prontas para uso.

Observação:Essa operação pode levar váriosminutos para ser
concluída para camposmaiores (1.000 linhas oumais).
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14.8. Seleção de umgrupo de linha de direção exist-
ente
Assim que criadas as linhas de direção dentro dos campos, elas são
armazenadas e podem ser acessadas em tarefas futuras no campo.

1. Nomenu Linhas de direção , selecione Selecionar grupo de

linha de direção . Os grupos de linhas de direção existentes para
o campo atual são listados.

2. Escolha o grupo de linha de direção necessário e confirme.
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14.9. Importação de linhas de direção existentes
As linhas de direção podem ser importadas pelo TAPou via USBde
outrosmonitores, de shapefiles ou copiadas para o grupo atual.

Observação:Para importar um grupo de linha de direção de outro mon-
itor, você deve usar o gerenciador de inventário (consulte página 251).

14.9.1. Importação de linha de direção do USB
Essa função pode ser usada para importar uma oumais linhas de
direção ou shapefiles para o grupo ativo nomomento.

Observação:As linhas de direção exportadas de ummonitor Horizon
antes da versão 5 devem ser armazenadas na estrutura completa de
Cliente/Fazenda/Campo para serem importadas corretamente.

1. Certifique-se de que o USBque contém as linhas de direção
necessárias esteja inserido nomonitor.

2. Nomenu Linhas de direção , selecione Importar linha de

direção existente . O assistente para inserir linha de direção
existente é exibido.

3. Selecione Avançar e depois Importar linha de direção nomenu
suspenso.

4. Certifique-se de que o ícone USB esteja selecionado na base
da tela.

5. Navegue até o local no USBque contém as linhas de direção ou o
shapefile.

6. Destaque os arquivos desejados e selecione avançar. As linhas de
direção são importadas para o grupo atual e associadas ao campo
atual.
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14.9.2. Importação de linha de direção do TAP
1. Certifique-se de que omonitor esteja conectado à TAP.

2. Nomenu Linhas de direção , selecione Importar linha de

direção existente . O assistente para inserir linha de direção
existente é exibido.

3. Selecione Avançar e depois Importar linha de direção nomenu
suspenso.

4. Selecione o ícone TAP na base da tela.

5. Navegue, destaque os arquivos desejados e selecione avançar. As
linhas de direção são importadas para o grupo atual e associadas ao
campo atual.

14.9.3. Copiar linhas de direção
Ao atualizar do Horizon 4.04 ou anterior para o Horizon 5.0, cada linha
de direção é importada como um grupo separado contendo uma linha.
Se necessário, as linhas podem ser combinadas em um único grupo
selecionando uma linha e copiando as outras para esse grupo.

A função copiar linha de direção é útil ao combinar um grupo que pode
conter uma única linha para outro com várias linhas.

1. Nomenu Linhas de direção , selecione Importar linha de

direção existente . O assistente para inserir linha de direção
existente é exibido.

2. Selecione avançar e depois Copiar linha de direção existente no
menu suspenso.

3. Selecione o campo que contém o grupo de linha de direção
necessário, selecione o grupo desejado e, em seguida, avançar.
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As linhas de direção são inseridas no grupo atual e associadas ao
campo atual.
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14.10. Configuração de trajetórias
O software Horizon pode exibir uma visualização de trajetórias ao usar
linhas AB ou linhas de direção curvas idênticas. As trajetórias exibem
uma indicação de onde as rodas de outros equipamentos agrícolas
passarão e que não devem ser semeadas.

Observação:As trajetórias são apenas um indicador visual. Elas não
controlam a operação do implemento.

Uma divisa deve ser configurada antes das trajetórias. Consulte
Definição de uma nova divisa, página 171.

Deve haver também uma linha de direção ativa. ConsulteMenude linha
de direção, página 193. Ela émostrada em vermelho.

1. Certifique-se de que as Trajetórias estejam ativadas por meio do

menude configuração Sistema /Características /Direção

.

2. Selecionemenu Linhas de direção / Configure as trajetórias

.
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l Espaçamento: A distância entre os centros das passadas da
trajetória. Geralmente, essa será a largura do pulverizador.

l Seguir comprimento: A distância entre os lados externos das rodas
do veículo que virarão para as trajetórias.

l Primeira passada: A passada em que a semeadura irá iniciar. A partir
daqui, a borda do campo é calculada e exibida como uma linha azul
claro. Por padrão, essa linha émostrada comometade da largura
de um implemento, distante da primeira passada. Isso pode ser
alterado adicionando um deslocamento adicional (abaixo).

l Deslocamento: Qualquer deslocamento adicional a ser aplicado.
Por exemplo, se você não for semear uma passada completa na
primeira execução.

l Configuração automática : Seleciona a primeira passada com
base na posição atual e define o deslocamento em 0. Define a borda
do campo nametade da largura atual do implemento da linha de
direção ativa atual. Para um implemento de 6m, seria omesmo que
3m da linha de direção ativa. O sistema detecta automaticamente
em qual lado do implemento está a divisa de campo e define a linha
de borda azul claro. APrimeira passada e o Deslocamento podem
ser ajustadosmanualmente.

Por exemplo, se o espaçamento da trajetória for ummúltiplo do
implemento atual (6 m para o semeador e 18m para trajetórias) e a
primeira linha de caminho estiver na borda do campo, a configuração
deve ser primeira passada em 0 e deslocamento em 0.
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As linhas de trajetória sãomostradas em roxo e um alarme é exibido
para avisar ao usuário que ele está em uma passada de trajetória. O
alarme de passada de trajetória é exibido se o veículo estiver
atravessando a trajetória.

As trajetórias podem ser exibidas/ocultas por meio de uma opção nas

camadas domapa . Consulte Selecionar camadas visíveis do
mapa, página 134.

A configuração de trajetória cria um novo grupo de linhas de direção de
trajetória com “_Trajetória” adicionado ao nome padrão de linha de
direção atual. Essas trajetórias podem ser exportadas por meio do
Gerenciador de inventário (encontrado na categoria Grupos de linhas de
direção) para uso em outros veículos. Consulte Gerenciador de
inventário, página 251. Observação:As trajetórias importadas não
podem ser reconfiguradas.
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14.11. Configurar giros do cabo
Essa opção permite o autodirecionamento ao redor dos giros do cabo
ao usar linhas AB ou linhas de direção curvas idênticas. Uma seleção de
padrões está disponível para fornecer cobertura.

A direção automática deve ser engatada para realizar os giros do cabo
automaticamente. Consulte Direção automática, página 226.

Observação:Para usar essa opção, deve existir uma divisa (consulte
Definição de uma nova divisa, página 171) e um cabo deve ser
configurado (consulte Configuração de um cabo operacional, página
178).

1. Certifique-se de que osGiros do cabo estejam ativados por meio do

menude configuração Sistema /Características /Direção

.

2. Selecionemenu Linhas de direção / Configurar os giros do

cabo .

Observação:As configurações inseridas nessa tela são salvas por
implemento.
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Dica: Quando a tela de configuração de giro na cabeceira é exibida,
uma linha azul clara é exibida dentro da divisa paramostrar onde os
giros do cabo serão realizados. Dirija o veículo até um local próximo ao
cabo para permitir que você visualize a forma e a posição do giro
enquanto ajusta as configurações.

14.11.1. Raio de curva
l Raio de curva: O raio de curva possível para que o veículo
combinado com o implemento trabalhem com segurança.

AVISO: O raio de curva deve ser ajustado alto o suficiente para
permitir que o veículo e o implemento girem sem efeito tesoura.

Dica: Comece com o raio de curva definido nametade da largura do
implemento, o que lhe dará uma curva suave de uma linha para a
próxima (amenos que você pule linhas). Assim que estiver confortável
com a forma como a curva é realizada, você pode tentar ajustar o raio
de curva para otimizá-la de acordo com suas necessidades. Um raio de
curvamenor fará com que o veículo vire na extremidade para seguir a
divisa por uma curta distância antes de voltar para a próxima linha. Um
raio de curvamaior quemetade da largura do implemento resultará em
uma curva com formato de buraco de fechadura.

Um raio de curva pequeno fornece um giro retangular com cantos
arredondados.
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Um raio de curva demetade da largura do implemento proporciona um
giro suave e arredondado.

Um raio de curvamaior proporciona uma curva em forma de buraco de
fechadura.

Observação:Para garantir que o implemento esteja corretamente na
linha ao sair da cabeceira (retornando ao campo), a forma da curva
pode fazer com que omovimento inicial do veículo fique longe da linha
seguinte, ou a aproximação da próxima linha pode fazer com que o
veículo a ultrapasse. Isso é intencional e ajuda a garantir que o
implemento entre corretamente sem deixar lacunas. Observe a imagem
a seguir.
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14.11.2. Localização da linha de giro
l Localização da linha de giro: Move o local no qual os giros serão
realizados entre o cabo e a divisa. (O local é indicado pela linha azul
claro.) O lado esquerdo da barra deslizante é a divisa e o lado direito
é a Largura do cabo (consulte Configuração de um cabo
operacional, página 178).

l : Distância da divisa em que o giro será realizado para evitar
que o implemento bata na cerca durante as curvas. Amargem é
medida do centro do veículo até a divisa. Esse campo exibe a
posição da barra deslizante Localização da linha de giro ou pode ser
usado para inserir uma distância específica.
Observação:Se a geometria do implemento tiver um deslocamento
lateral inserido, isso podemudar a posição a partir da qual a
margem émedida. Consulte Configuração da geometria do
implemento, página 116.

l : Aumente amargem da divisa pelametade da largura do
implemento. Essa figura é adicionada à figura exibida no campo
anterior.

Dica: Comece com a localização do giro definido para a largura do
implemento para garantir folga suficiente da divisa. Quando estiver
confortável com a forma como o giro é realizado, você pode reduzir a
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localização do giro para ficar mais próximo da divisa para atender às
suas necessidades.

14.11.3. Padrão
l Padrão: Abre a tela Padrão:

Essa tela é usada para definir o padrão que será utilizado pelo veículo
para percorrer o campo.

l Pular linhas: Pule uma oumais linhas a cada giro.
l Progressão de faixa: O percurso progride através do aumento ou
diminuição dos números de passadas exibidos nas linhas de
direção. Para visualizar todos os números das linhas de direção do

campo (ao usar linhas AB), selecione na parte superior da tela e
escolha Números de linhas.
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14.11.4. Selecionar de padrão

Alternância
O veículo sobe por uma fileira e desce pela próxima. Pular linhas pode
ser usado se o implemento for muito grande para fazer a curva na linha
adjacente.

Nenhuma linha ignorada

Uma linha ignorada

Preencher
O veículo pula uma linha e, em seguida, volta para preencher a linha
ignorada. Mais do que o número definido de fileiras pode ser ignorado
para concluir o padrão.
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Uma linha ignorada

Duas linhas ignoradas

Preenchimento de sentido único
O veículo só gira namesma direção (esquerda ou direita) no final de
cada linha. Mais do que o número definido de fileiras pode ser ignorado
para concluir o padrão.

Uma linha ignorada
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Três linhas ignoradas

14.11.5. Alarme de giro do cabo
Conforme o veículo se aproxima da cabeceira, um alarme é exibido.
Esse alarme permite que o giro seja editado ou cancelado.

Configurar alarme de giro do cabo

1. Nomenude configuração, selecione Sistema /Alarmes

/Geral /Giros do cabo para configurar o alarme de giro do
cabo.

l Distância até o cabo: Distância do cabo em que o alarme será
exibido.

l Opções de giro: Define se as opções de edição de giros do cabo
são exibidas por padrão no alarme do cabo.
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Editar giros do cabo por meio do alarme

A tela de alarme pode ser usada para alterar a direção do giro, alterar o
número de fileiras a serem ignoradas ou rejeitar o giro. Pressionar o
alarme significa aceitar o giro.

Observação:Esse alarme pode ser exibidomanualmente usando o

botão na parte superior da tela de direção, se necessário. O botão

exibidomuda entre sem curva , curva à esquerda e curva à

direita paramostrar a próxima ação.
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Capítulo 15 – Direção automática

OmenudeOpções de direção permite ao operador definir opções para
a direção automática. Para que se use esta característica, ela deve estar
habilitada. Caso não esteja habilitado, consulte Configuração da
direção, página 51 para ativar a direção automática.

Para calibrar a direção, consulte o Calibrações da direção, página 150.

15.1. Status da direção automática
OStatus da Direção Automática permite ao operador visualizar o status
das condições necessárias à direção automática. Vermelho indica que
as condições não foram atendidas e, portanto, a direção não está
pronta.

1. Para analisar o status da direção automática, selecioneMenude

Opções de direção /Status da direção automática .

A tela de status da direção é exibida.

Verde indica que o item está pronto.

Vermelho indica que o item não está pronto.

Para exibir os alarmes de direção, selecione o botão de alarme de
direção na parte inferior esquerda da tela.
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2. Selecione para retornar à tela principal e completar as ações
necessárias (corrija os erros exibidos da parte superior à inferior da
tela).

15.1.1. Solução de problemas da direção automática

Tela de erro Ações Página

OEngate da direção automática
aparece na cor vermelha. A direção
automática não é engatada.
Selecione Engate da direção
automática para exibir o painel de
Status da Direção.
Vermelho no painel indica que o item
não está funcionando corretamente.

O hardware do
receptor aparece
na cor vermelha

O receptor está conectado
corretamente, montado com
segurança e ligado?

A correção
diferencial aparece
na cor vermelha

Confirme se a configuração na tela
atende aos requisitos da fonte de
correção.

62
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Tela de erro Ações Página

Aprecisão da
posição aparece na
cor vermelha

Aguarde um pouco até que a
convergência ocorra.
Qual é a cor do ícone de satélite no
painel?Quantos satélites aparecem
ao lado do ícone?Você precisa ter
pelo menos quatro satélites
disponíveis.
A fonte de correção está correta? Em
caso negativo, selecione a fonte de
correção adequada.
Você está em um espaço aberto
afastado das linhas de alimentação?
Dirija até um espaço aberto e aguarde
até que ocorra a convergência.
Se você estiver em regime de
assinatura, confirme a assinatura
atual. Confirme se a frequência
correta foi definida.

62

O controlador de
direção aparece na
cor vermelha

Confirme se o controlador está
conectado e ligado.
Confirme se o controlador de direção
correto foi selecionado durante a
configuração.
Se estiver usando um AES, ligue-o e
gire o volante¼ de volta para habilitar
a direção.

106

Ageometria do
veículo aparece na
cor vermelha

Volte a Configuração da geometria de
um veículo e redefina as dimensões
corretamente ou selecione
novamente o perfil do veículo.

104
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Tela de erro Ações Página

Perfil do veículo
aparece na cor
vermelha

Verifique qual veículo foi selecionado e
verifique a geometria.

101-
104

Adireção calibrada
aparece na cor
vermelha

Confirme se foram feitas calibrações
neste veículo. Dirija até um espaço
aberto afastado das linhas de
alimentação e de obstáculos,
reinicialize e repita as calibrações.

151-
154

Bloqueio O sistema de direção foi colocado no
modo de transporte (ou seja, ao dirigir
em uma rodovia) para que a direção
não possa ser engata
inadvertidamente.
Esse erro também pode ser acionado
se houver uma falha no sensor de
ângulo de roda ou se o controlador da
direção tiver relatado um erro usando
essamensagem.

A linha de caminho
disponível aparece
na cor vermelha

Dirija mais perto da linha de caminho
(linha de direção).
Confirme se a linha de direção foi
criada e está selecionada.

197-
201

Linha de caminho
sincronizada

A linha de caminho (linha de
direção) não foi carregada com
sucesso. Confirme a conexão com o
receptor e recarregue a linha de
caminho. Observe que pode demorar
um pouco para que a linha de
caminho seja carregada no receptor,
principalmente em curvas grandes.
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Tela de erro Ações Página

Operação proibida Adireção não pode ser engatada
enquanto certas ações estão sendo
realizadas. Por exemplo: calibração
da direção, mudança de
configurações do GPSe exportar uma
tarefa.

Presença do
operador

O sistema de direção desengatará se
omotorista sair do assento de
controle.

Volante Solte o volante e tente novamente.

A velocidade
aparece na cor
vermelha

Ajuste a velocidade entre 1 e 25 kph
(0,7-15mph). A velocidade
necessária pode variar com o veículo.

O erro demudança
de caminho
aparece na cor
vermelha

Dirija mais perto da linha de direção
antes de engatar a direção
automática.

O erro de direção
aparece em
vermelho

Verifique o ângulo ou reduza a
velocidade da aproximação do
veículo à linha de direção.
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15.2. Regulagem da direção automática
É importante ajustar a direção automática para adequação às
condições, ao tipo de tarefa e ao tipo de veículo/implemento.

1. SelecioneMenudeOpções de direção /Parâmetros de

regulagem da direção automática .

1 Agressividade on-line define com que grau de agressividade a
direção tentará seguir a linha de direção. Defina para ajustar a
precisão necessária para a tarefa.

2 Agressividade de aproximação define com que grau de
agressividade a direção se aproximará da linha. Se for muito alta, o
veículo poderá ser virado demodomais fechado. Defina
considerando a precisão para a tarefa e a segurança para os
usuários do equipamento.
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3 Ângulo máximo da direção limita o ângulo de giro para
permanência nos limites da capacidade segura do veículo. Defina
dentro dos níveis seguros para o veículo e qualquer implemento
rebocado.

4 A taxa de direçãomáxima limita quantos graus por segundo as
rodas podem girar. Valoresmais baixos diminuirão problemas,
como pulverizadores de lança autopropelidos com as lanças sendo
arremessadasmuito rapidamente oumovimento excessivo da
cabine em tratores articulados.

5 Raio de suavização para linhas de caminhos de curva define com
que grau de precisão a direção automática seguirá as linhas de
caminho curvas. Defina para um nível adequado. Valoresmais
baixos seguirão commais precisão as linhas de caminho curvas.

AES
Se AESestiver selecionado na tela de configuração
(Veículo/Direção/CONTROLADOR), três novas opções serão
adicionadas a essa tela:

l Ajuste da sensibilidade do AES: ajusta o grau de resposta da direção
ao seguir as linhas de direção.

l Ajuste da zonamorta do AES: Ajusta a quantidade demovimento
que o AESprecisa realizar para que as rodas reajam.

l Limite de desengate do AES: ajusta a quantidade de esforço
necessária para desengatar o volante.
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15.3. Engate da direção automática
Para usar a direção automática, o operador deve ter:

l Linhas de direção estabelecidas (página 193)
l Direção automática domonitor ativada (página 51)
l Direção calibrada (página 150)
l Confirmado que todos os itens de Status da direção estão na cor
verde (página 226)

l Configure a regulagem da direção automática para ajustar-se à
tarefa e ao tipo de veículo (página 231)

l Posicionado o veículo no ponto de partida desejado.
1. Utilize o zoom e a rotação na tela até que o veículo esteja no centro

dela e com tamanho conveniente para visualização (se a rotação
estiver ativada, consulte Configuração das opções domapa, página
37).

Observação:Se um interruptor externo de engate da direção
automática for usado, ele precisa ser habilitado durante a
configuração para o veículo. Consulte Configuração do controlador
de direção, página 106. Se estiver usando um AES, ligue-o e gire o
volante um quarto de volta para habilitar a direção automática.

2. Confirme se o Engate de direção automática está na cor branca.
Isto significa que ele está pronto para uso.

ADireção automática está pronta para uso. Selecione Engate de
direção automática para começar.

ADireção automática está engatada e ativa. Selecione o Engate
de direção automática para voltar ao controlemanual. Observe
que o botão pode piscar brevemente na cor azul antes de ficar
verde.

Não é possível engatar a direção automática. Selecione Engate
de direção automática ou volte aoMenude opções de direção
para ver o Status da direção e buscar possíveis causas.
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Adireção automática está piscando nomodo de "Engate
atrasado".
Se a Direção automática estiver na cor vermelha e a única
condição exibida em vermelho no Status da direção for
facilmente resolvida (por exemplo, velocidade), o operador
poderá selecionar Engate de direção automática duas vezes
(clique duplo), e uma luz piscando na cor amarela indicará que a
direção automática será engatada se as condições forem
cumpridas em 15 segundos. Se as condições não forem
cumpridas, ela voltará à cor vermelha.

3. Corrija qualquer problema exibido em vermelho no Painel de status
da direção (corrija os erros exibidos da parte superior à inferior da
tela). Quando o Engate de direção automática estiver na cor branca,
a direção automática estará pronta para o engate.

Para obter mais informações sobe os Erros do status da direção,
consulte Solução de problemas da direção automática, página 227.

4. Dirija lentamente para acompanhar a linha de direção, no rumo
desejado.

5. Selecione Engate de direção automática. A opção ficará verde. O
veículo virará para a linha de direçãomais próxima.

6. Se ele virar muito agressivamente na direção da linha, pare,
desengate a direção automática e redefina os Parâmetros de
regulagem da direção automática usando oMenudeOpções de
direção.
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15.4. Desengate da direção automática
Adireção automática será desengatada automaticamente quando as
condições necessárias (mostradas na tela de Status da direção)
deixarem de ser atendidas.

Para desengatar manualmente a direção automática:

l Gire o volante alguns grausOU
l Selecione o botão Engate de direção automática nomonitor para
desengatar OU

l Se estiver usando uma chave de direção externa, desengate
usando-a.

AVISO: antes de sair do veículo, desengate a direção automática,
desligue o interruptor de direção e retire a chave.

Observação:Um alarme visual e auditivo será exibido e soado sempre
que a direção automática for engatada oudesengatada. O volume pode
ser ajustado. Consulte Configuração dos alarmes, página 74.
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Capítulo 16 – Menu de Ajuste fino

Omenude Ajuste fino permite pequenos ajustes nas linhas de direção
definidas. Isto é útil para realinhar ligeiramente as linhas de direção
segundo amudança de condições, ou ao voltar a um campo na
temporada seguinte. As linhas de direção podem ser empurradas de
várias formas.

O ajuste fino funciona com linhas AB, linhas de direção do pivô central e
curvas idênticas.

16.1. Como usar as opções de ajuste fino

1. Selecionemenude Ajuste fino /Abrir opções de ajuste fino

.

2. Para definir a distância em que um ajuste finomoverá uma linha,
selecione DESLOCAMENTODE AJUSTE FINO.

3. Insira o DESLOCAMENTODE AJUSTE FINO desejado.

4. Use Ajuste fino à esquerda ouAjuste fino à direita na tela
Opções de ajuste fino ou nomenude Ajuste fino para fazer o ajuste
fino das linhas.
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5. AJUSTE FINO TOTAL calcula a distância total ajustada. Selecione
esta opção para definir o deslocamento de ajuste fino total ou para
redefini-lo como 0.

6. Selecione Salvar grupo de linha de direção com ajuste fino
para salvar as posições da nova linha de direção.

Todas as linhas no grupo com definição de ajuste fino são salvas em sua
nova posição. As linhas que não foram definidas com ajuste fino
permanecem em sua posição original.

Observação:Se uma linha de direção tiver sido ajustada e salva, um
aviso será exibido quando omonitor for reiniciado.

Ajuste fino da posição do veículo
Para alinhar as linhas de direção com a posição atual do veículo:

1. Selecione Ajuste fino da linha de direção para a posição do veículo

.

Observação:Ao fazer o ajuste fino de uma curva ou pivô, o tamanho da
curva (ou raio do pivô) mudará.
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16.2. Compensação de deslocamento GPS
Odeslocamento GPSpode ocorrer com o tempo (ao usar fontes de
correção de baixa precisão). Quando o operador retornar ao campo,
poderá haver uma ligeiramudança na posição relatada do veículo em
relação aos objetos fixos como as divisas de campo ou as linhas de
direção. Isso normalmente ocorre por alterações dos padrões de
constelação do satélite.

Outros fatores, como não ter um acesso livre ao céu (operando próximo
de árvores ou outros obstáculos) e erros de dados do satélite podem
também resultar em um deslocamento.

Observação:Também é possível reposicionar o veículo em um ponto de
bandeira selecionado. Consulte Trabalhar com pontos de bandeira,
página 170.

Para compensar o deslocamento GPS:

1. Selecionemenude Ajuste fino /Compensação de

deslocamento GPS .
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O valor de compensação pode ser selecionado:

Insira um valor positivo ou negativo no campo NORTE e/ou LESTE e
confirme.

Ou

Insira o valor desejado no campo INCREMENTODE DESLOCAMENTO
GPSe selecione o botão de direção desejado até atingir a
compensação desejada.

2. Selecione Redefinir deslocamento GPS para remover a
compensação selecionada para o deslocamento GPS.

16.2.1. Compensação correta para o deslocamento GPS
Ao corrigir o deslocamento GPS, o veículo nomapa se deslocará em
relação aos outros objetos nomapa (por exemplo, a divisa de campo,
linhas de direção, pontos de bandeira e qualquer cobertura anterior). O
modomais fácil de ver isso nomapa é alternar para uma visualização
Norte para cima
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e girar omapa, de forma que o veículo fique visível próximo da
janela deOpções de deslocamento GPS.

Para compensar corretamente o deslocamento GPS:

1. Dirija o veículo para um local identificável dentro do campo (por
exemplo, próximo de um portão, canto do campo ou nas trilhas da
roda do ano anterior).

2. Use a janela Opções de deslocamento GPSpara posicionar o
veículo nomapa em relação a essasmarcações fixas.

Para fazer isso de formamais precisa e rápida, você pode definir um
ponto de bandeira em um local marcado no campo. Dessa forma, cada
vez que você retornar ao campo, posicione o veículo no local marcado,
localize o ponto de bandeira nomapa e selecione-o. Isso abrirá uma

janela com a opção para “Correção de deslocamento GPS” .
Selecionar essa opção irámover o veículo até o local do ponto de
bandeira.

ACompensação de deslocamento GPSaplicada é lembrada quando o
monitor é reiniciado. Entretanto, essa compensação pode não ser mais
precisa se as condições forem alteradas. Um alarme será exibido logo
após o sistema iniciar, avisando o operador de que a compensação de
deslocamento GPSestá em vigor. O operador deve então decidir se
deseja continuar usando esse fator de compensação, restaurar esse
dado ou realizar o procedimento de compensação de deslocamento
GPSnovamente para obter um resultadomais preciso para aquela
sessão.
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16.2.2. Fontes de correção de alta precisão
A compensação de deslocamento GPSnão deve ser necessária com
fontes de correção de precisãomais altas (por exemplo, RTK). Se uma
fonte de precisão alta estiver sendo usada, a compensação de
deslocamento GPSdeve ser redefinida como zero na janela deOpções
de deslocamento GPS.
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Capítulo 17 – Características adicionais
habilitadas

Esta seção descreve a utilização de características que podem ter sido
habilitados na tela de Configuração: Sistema/Características.

As características habilitadas documentadas nesta seção aparecem na
barra de navegação.

17.1. Uso do controle automático de seção
O controle automático de seção está disponível quando o implemento e
a ECU tiverem sido configurados e o Controle automático de seção
estiver ativado em Sistema/Características/Implemento.

1. Selecione Controle automático de seção . A visualização em
miniatura Controle automático de seção é aberta.

l Limite de divisa: Define qual tipo de limite de divisa desativará a
cobertura ao usar o controle automático de seção:
o Divisa de campo eCabo são definidos usando omenuCampo.
Consulte Definição de uma nova divisa, página 171 e
Configuração de um cabo operacional, página 178 para obter
mais informações.

l ASC ativado/desativado: Ligue/desligue o controle automático de
seção de todas as lanças.
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17.1.1. Controle da barra

Barra única

l Modo de controle: Use a barra deslizante ou o teclado numérico
para definir evitar sobreposição (0) ou evitar lacunas (100). Se for
escolhido evitar sobreposição, pode haver alguns espaços em que
o produto não será aplicado. Se for escolhido evitar lacunas,
ocorrerá alguma sobreposição da aplicação provavelmente perto
das fronteiras. O padrão (50) é um ponto comum.

l Sobreposição entrando na/saindo da área coberta: Determina a
quantidade de sobreposição obtida ao entrar ou sair de uma área
que já tem cobertura.

Várias barras
Se o implemento tiver várias barras, omodo de controle e as
configurações da área de sobreposição poderão ser ajustados
separadamente para cada barra.

Selecione a barra necessária antes de ajustar as configurações.
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Ativaçãomanual da barra desativa o controle de seção para essa
barra. Selecione a barra e pressione Ativaçãomanual da barra . Pelo
menos uma barra deve estar ligada. Use ASC ativado/desativado na
visualização deminiatura para desligar todas as barras.
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17.2. Uso de terminal universal (ISOBUS)
Essa opção permite ao operador interagir com um ISOBUSECU.

O terminal universal é semelhante à ideia de um navegador web. Ele não
tem nenhum contexto sobre o que está em execução nele. As interfaces
do usuário são carregadas a partir dos clientes conectados.

Não existe um limite prático para o número de implementos ou clientes
que podem ser aceitos pelo terminal universal. A funcionalidade é
limitada ao design do implemento e do controlador.

O terminal universal é habilitado via Sistema/Características/Console.

1. Selecione Terminal universal na Barra de navegação para abrir a
visualização emminiatura.

Observação:O ícone exibido para o terminal universal varia
dependendo do equipamento compatível com o ISOBUS
conectado.

2. Para abrir o terminal universal em tela cheia, maximize a visualização
emminiatura.
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As telas variam segundo o equipamento ISOBUS.

Abre a janela Atribuição AUX-N (consulte Configuração do
controle auxiliar, página 90).

Vai para o último comando oubotão.

Vai para o próximo comando oubotão.

Alterna entre osConjuntos de trabalho do TU.

Saia de uma operação de edição ou reconhece um alarme do
TU, se presente.

Ativa o comando oubotão destacado.
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17.3. Utilização da estação meteorológica
Aopção de porta da estaçãometeorológica está disponível em
Sistema/Características/Console. A porta do BARRAMENTO à qual a
estaçãometeorológica está conectada deve ser selecionada antes da
utilização.

Esta opção ativa o suporte para a Estaçãometeorológica AirMar
150WX.

Uma vez conectado, tanto uma visualização emminiatura quanto o
painel podem exibir a temperatura, a umidade relativa, a velocidade do
vento, a direção do vento e o Delta T.

O Delta T está se tornando um dos indicadores padronizados para as
condições de pulverização aceitáveis. Ele indica a taxa de evaporação e
o tempo de vida das gotículas de água. Calculam-se o Delta T por meio
da subtração do valor da temperatura de bulbo úmido do valor da de
bulbo seco.

Observação:Os dados da estaçãometeorológica preencherão
automaticamente as informações de tarefa. Consulte Exibição de
informações da tarefa, página 142.
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17.3.1. Calibração da estação meteorológica
Após instalada, a estaçãometeorológica necessita de calibração.

Observação:O veículo deve estar em uma área aberta afastada de
obstruções, na qual seja possível ligar o veículo em círculos.

1. Desligue e ligue a estaçãometeorológica.

2. Dentro de doisminutos após desligar e ligar o dispositivo, desligue o
veículo em um círculo lento (7 a 11 km/h).

Assim que o veículo completar 1 1/2 volta, a calibração automática
será iniciada.

3. Continue a executar mais dois ou três círculos sem alterar a
velocidade do veículo.

Para obter mais informações, consulte omanual do usuário fornecido
pelo fabricante da estaçãometeorológica.
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17.4.Utilização do controle de altura da barra
NORAC
Esta opção controla automática a altura da lança sobre o chão ou
dossel da colheita. Ela exige que os sensoresNORAC e a unidade de
controle eletrônico (ECU) estejam instalados.

A opção de controle de altura da barra NORACSistema /

Características / Implemento . Assim que estiver ativada, uma

visualização emminiatura de NORAC fica disponível .

Observação:A configuração do sistema de controle de altura da lança
deve ser realizada por meio da tela do TU. Consulte osmanuais
fornecidos com o sistemaNORAC.

As seguintes configurações estão disponíveis:

l Altura alvo: A configuração de altura alvo desejada pelo operador ao
pulverizar nomodo automático.

l Modo automático: A altura da barra é controlada
automaticamente.

l Modomanual: A altura da barra é ajustadamanualmente.
l Modo:
o Colheita: Lê a altura desde os bocais de pulverização até a parte
superior do dossel da colheita.

o Solo: Lê a altura desde os bocais de pulverização até o solo.
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o Híbrido: Usa uma combinação das leituras da colheita e do solo.
Isso é útil para evitar grandesmovimentos da lança em colheitas
que são irregulares.
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Capítulo 18 – Gerenciador de inventário

OGerenciador de inventário permite ao operador pesquisar e visualizar
detalhes de itens de informações no console e alterar esses itens. Os
itens podem ser excluídos, renomeados ou copiados do oupara o USB.
Os dados da tarefa em umUSBouTAP também podem ser
pesquisados e importados para o console.

1. SelecioneGerenciador de inventário .

Quando aberta, a telamostra uma lista única, que é a lista de itens
correspondentes à Categoria selecionada. Se umUSB for inserido ou o
monitor estiver conectado à TAP, a seleção de uma opção na lista
suspensa Inventário externo serámostrada em uma exibição dividida.
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Quando a exibição dividida é habilitada, a lista à esquerdamostra os
dados armazenados nomonitor. A lista à direitamostra os dados
armazenados no dispositivo externo selecionado na lista suspensa
Inventário externo, que corresponde àCategoria selecionada.

l USB: Exiba os itens no USB, exibidos anteriormente selecionando

. Esses itens podem ser selecionados, renomeados, excluídos
ou copiados para o console.

l Selecione do USB: Selecione um arquivo zip (contendo dados da
tarefa) ou um arquivo TASKDATA.XMLdiretamente no USB e
importe para o console. Consulte Importar uma seleção de dados
de tarefa de umUSB, página 260.

l Selecionar da TAP: Selecione um arquivo zip contendo os dados da
tarefa na TAPe importe para o console. Consulte Importar uma
seleção de dados de tarefa da TAP, página 262.
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Observação:Se estiver usando ummonitor XD ouX25 e a exibição
dividida não estiver sendo exibida (a lista à direita não estará visível após
uma seleção ter sido feita na lista suspensa Inventário externo),
certifique-se de que o Gerenciador de inventário está sendo exibido em
tela cheia (nenhuma visualização emminiatura está aberta).

Observação:Alguns itens (comoCampos e Tarefas) exibem opções de
filtro adicionais quando selecionados na lista suspensa Categoria.

Selecione para exibir as opções de filtro. Os filtros serão aplicados
a ambas as listas se a vista dividida estiver em uso.

Observação:Ao filtrar por implemento , isso exibe uma lista de
implementos associados às tarefas no sistema, não uma lista dos perfis
de implemento neste console.

Ocultar / mostrar vista dividida.

Selecione todos os itens da lista selecionadosmais
recentemente.

Renomear item selecionado.

Excluir itens selecionados.

Copiar para ou da tela. A ação é executada na direção da seta
realçada.

Escolha a opção de classificação para classificar as listas
(ambas as listas serão classificadas pelosmesmos critérios).

Faça backup de todos os itens do inventário ou configurações
do usuário no USB. Os dados existentes no USB serão
excluídos.
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Restaure todos os itens do inventário ou configurações do
usuário. Observação: Isso substitui quaisquer dados no
sistema e é usado para restaurar conteúdo de umUSBde
backup. Normalmente, esta opção é usada pela equipe de
serviço.

Trocar dados de tarefa. Use para importar do USB, exportar
para o USB e exportar para a TAP. Consulte Importação de um
conjunto de dados de tarefa de umUSB, página 261 e Exportar
tarefas/dados de tarefa/relatórios de tarefas, página 255.

Exportar informações de diagnóstico. Use quando um
distribuidor solicitar para que os dados possam ser acessados.
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18.1. Exportar tarefas/dados de tarefa/relatórios de
tarefas
Tarefa: Anteriormente no Horizon, a tarefa era chamada de trabalho.
Representa o trabalho realizado de uma vez em um campo.

Conjunto de dados de tarefa: O conjunto de dados de tarefa é uma
coleção de tarefas, bem como os dados usados para concluir a tarefa,
como divisas de campo, linhas de direção e produtos.

18.1.1. Exportação de tarefas para um USB
Tarefas individuais podem ser exportadas para umUSBpara serem
transferidas para outro monitor Topcon ou importadas para um Sistema
de Informações deGerenciamento Agrícola (FMIS).

As tarefas exportadas são adicionadas ao conjunto de dados de tarefa
no USB.

1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Tarefas da lista suspensa Categoria.

4. Selecione USB na lista suspensa Inventário externo.

5. Selecione as tarefas a serem exportadas na lista Categoria, à
esquerda.

6. Selecione Salvar Itens selecionados na unidade USB .
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7. Selecione Exportar tarefa e pressioneOK.

Observação:Se necessário, a Resolução de exportação pode ser
usada para reduzir o tamanho do arquivo de dados que estão sendo
exportados domonitor. Isso é obtido pela transferência demenos
pontos de dados, o que resultará em dados de cobertura de
resoluçãomais baixa.

Selecionar Exportar shapefiles gerará shapefiles de cobertura e limite.
Eles são salvos emUSB:\Relatórios em uma pasta com data/hora
marcada.

Antes de remover o USB, sempre desconecte-o primeiro
clicando no ícone Ejeção do USB (consulte Uso da barra de
ferramentas domonitor, página 15). Umamensagem será
exibida informando que é seguro remover o USB. Se isso não
for feito, o relatório poderá estar ausente ou corrompido.
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18.1.2. Exportar relatório de tarefa para um USB
Exportar os relatórios de tarefas para USB coloca os relatórios em PDF
emUSB:\Relatórios.

1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Tarefas da lista suspensa Categoria.

4. Selecione USB na lista suspensa Inventário externo.

5. Selecione a(s) tarefa(s) necessária(s) para relatórios em PDFna lista
Categoria, à esquerda.

6. Selecione Salvar Itens selecionados na unidade USB .

7. Selecione Exportar relatórios de tarefas.

8. Selecione Faixas de ajuste automático, se necessário: Se houver
dados que usaram uma legenda de cores, as cores usadas no
sombreamento domapa de relatório serão alteradas para que a
variaçãomáxima de cores seja usada para ilustrar as taxas de
produtividade.

Selecionar Exportar shapefiles gerará shapefiles de cobertura e limite.
Eles são salvos emUSB:\Relatórios em uma pasta com data/hora
marcada.

18.1.3. Exportação de um conjunto de dados de tarefa para o
USB
1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Trocar dados de tarefa e, em seguida, selecione
Exportar para USB.
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A tela a seguir é exibida.

O conjunto de dados de tarefa é exportado como ISO XML. A versão
de exportação pode ser alterada para V3, se necessário.

4. Selecione omodo de exportação desejado:
o Manter todos os dados de tarefa após a exportação: Todos os
dados de tarefa sãomantidos nomonitor.

o Excluir tarefas somente após a exportação: As tarefas são
excluídas domonitor, mas os dados como clientes, fazendas,
campos, produtos e implementos sãomantidos.

o Excluir todos os dados de tarefa após a exportação: Todos os
dados de tarefa são excluídos domonitor.

Observação:Se necessário, a Resolução de exportação pode ser
usada para reduzir o tamanho do arquivo de dados que estão sendo
exportados domonitor. Isso é obtido pela transferência demenos
pontos de dados, o que resultará em dados de cobertura de
resoluçãomais baixa.
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5. Selecione e selecione o local no USBpara salvar os dados.

6. Selecione para confirmar a exportação.

18.1.4. Exportação de um conjunto de dados de tarefa para a
TAP
Um conjunto de dados de tarefa pode ser exportado para a TAP. Os
dados de tarefa incluem o cliente, fazenda, campo (incluindo divisas,
pontos de bandeira, linhas AB, curvas e pivôs) e tarefa (incluindo dados
registrados).

Antes de usar essa opção, insira um nome de console e faça login na
TAP. Consulte Configuração do sistema, página 46.

1. SelecioneGerenciador de inventário .

2. Selecione Trocar dados de tarefa /Exportar para a TAP .

3. Selecione oModo de exportação desejado:
o Manter todos os dados de tarefa após a exportação: Todos os
dados de tarefa sãomantidos nomonitor.

o Excluir tarefas somente após a exportação: As tarefas são
excluídas domonitor, mas os dados como clientes, fazendas,
campos, produtos e implementos sãomantidos.

o Excluir todos os dados de tarefa após a exportação: Todos os
dados de tarefa são excluídos domonitor.

Observação:Se necessário, a Resolução de exportação pode ser
usada para reduzir o tamanho do arquivo de dados que estão sendo
exportados domonitor. Isso é obtido pela transferência demenos
pontos de dados, o que resultará em dados de cobertura de
resoluçãomais baixa.

4. Confirme a exportação.
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18.2. Importar tarefas e dados de tarefas
As tarefas podem ser importadas para outro monitor X ou para um FMIS
(Sistema de Informações deGerenciamento Agrícola).

18.2.1. Importação de tarefas de um USB
1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Tarefas da lista suspensa Categoria.

4. Selecione USB na lista suspensa Inventário externo.

5. Destaque a(s) tarefa(s) a ser(em) importada(s) na lista Inventário
externo à direita e selecione Importar itens selecionados para o

console .

18.2.2. Importar uma seleção de dados de tarefa de um USB
Essa opção permite que uma seleção de dados de tarefa seja importada
de um backup de dados de tarefa em umUSB.

1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Selecionar do USB na lista suspensa Inventário externo.

4. Navegue até o local no USBque contém os dados de tarefa
necessários e selecioneOK para confirmar.

A coluna à direita exibirá os dados da tarefa no USBque
corresponde àCategoria selecionada à esquerda.

5. Destaque os dados a serem importados na lista Inventário externo à

direita e selecione Importar itens selecionados para o console .
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18.2.3. Importar dados legados do Horizon 3 ou 4 de um USB
Essa opção permite que os dados legados do Horizon 3 ou 4 (inclusive
produtos) sejam convertidos em dados de tarefas e armazena os dados
convertidos no USB na seguinte estrutura de
arquivos: ConvertedLegacyData / <todays_date>.

1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Converter dados legados na lista suspensa Inventário
externo.

Quando a conversão de dados estiver concluída, a coluna à direita
exibirá os dados da tarefa no USBque corresponde àCategoria
selecionada à esquerda.

4. Destaque os dados a serem importados na lista Inventário externo à

direita e selecione Importar itens selecionados para o console .

18.2.4. Importação de um conjunto de dados de tarefa de um
USB
CUIDADO: A execução dessa operação excluirá o conjunto de dados
de tarefa existente na tela, incluindo todos os limites de campo,
diretrizes etc.

1. Insira o USB nomonitor.

2. SelecioneGerenciador de inventário .

3. Selecione Trocar dados de tarefa e, em seguida, selecione
Importar do USB.

O botão Alternar pode ser usado para procurar
automaticamente o diretório TASKDATAde nível superior (se existir)
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no USB e listar os arquivos taskdata.xml que forem encontrados. Se
estemétodo não funcionar, é possível procurar manualmente no
USB e selecionar o arquivo desejado.

4. Selecione o conjunto de dados de tarefa requerido.

18.2.5. Importar uma seleção de dados de tarefa da TAP
Essa opção permite que uma seleção de dados de tarefa seja importada
da TAP.

Antes de usar essa opção, insira um nome de console e faça login na
TAP. Consulte Configuração do sistema, página 46.

1. SelecioneGerenciador de inventário .

2. Selecione Selecionar da TAPna lista suspensa Inventário externo.

3. Escolha o arquivo .zip desejado e confirme. O arquivo zip é
automaticamente descompactado assim que é importado
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Obotão atualizar pode ser usado para atualizar a lista de arquivos
exibidos da TAP, se necessário.

4. Destaque os dados a serem importados na lista Inventário externo à

direita e selecione Importar itens selecionados para o console .

A coluna à direita exibirá os dados da tarefa da TAPque
correspondem àCategoria selecionada à esquerda.
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19.1. Mensagens de erro comuns
Paramuitos erros, será exibido um código de erro ouCódigo de
problema. Também é possível exibir erros na tela Status da direção
(consulte Status da direção automática, página 226) ou na tela
Diagnóstico, na guia Códigos de problemas (consulte a Exibição de
diagnósticos, página 140).

Os erros listados abaixo são comuns e podem ser corrigidos pelo
usuário. Para outros erros ou se um problema persistir, registre sempre
amensagem de erro para relatá-la ao distribuidor, inclusive todos os
códigos exibidos.

Código Falha Ação Página

U1052 A versão do
firmware do
subsistema de
direção está
incorreta.

Atualize o firmware. 62

U1054 O subsistema de
direção está em
modo de falha.

Ligue o controlador de
direção.

U1055 O controlador de
direção precisa ser
redefinido.

Ligue o controlador de
direção e o veículo.
Aguarde 20 segundos e
reinicie.

U1056 Erro de
configuração do
controlador de
direção.

Repita a calibraçãoWAS. 152
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Código Falha Ação Página

U1061 As configurações de
parâmetros de trator
não foram
encontradas no
subsistema de
direção.

Volte aomenude
configuração principal e
confirme se o veículo
está correto.

100

U1062 É necessário calibrar
o bias de
montagem.

Calibre o bias de
montagem. Isso permite
ao sistema fazer a
compensação quando o
receptor não estiver
nivelado com o teto da
cabine.

154

U1065 É necessário calibrar
o sensor de ângulo
de roda.

Amudança dos pneus é
uma causa comum,mas
não a única possível.
Confirme asmedições
do veículo e refaça a
calibração.

104
152

U1066 É necessário calibrar
a bússola.

Calibre a bússola. 151

U1067 Foi detectado novo
veículo ou novo
controlador de
direção.

Recalibre a bússola. 151
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Código Falha Ação Página

U1068 Perfil do veiculo não
corresponde às
configurações do
subsistema de
direção.

Confirme se o
subsistema de direção
está ativado.
Volte aomenude
configuração principal e
redefina o veículo e a
direção.

101 - 106

U1069 O sensor do volante
do subsistema de
direção não está
configurado.

Entre em contato com o
distribuidor.

U1071 A energiamédia do
AESémaior que o
limite de energia.

Confirme a carga na
unidade domotor do
AES (por exemplo, se
uma coluna de direção
estámuito pesada ou se
as bronzinas ou os
mancais estão
desgastados). Entre em
contato com o
distribuidor.

U1072 A temperatura do
AESémaior que o
limite de
temperatura.

Desligue e deixe esfriar.
Se o problema persistir,
entre em contato com o
distribuidor.

U1074 Controlador de
direção AESnão
inicializado.

Vire a direção
manualmente um quarto
de volta.
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Código Falha Ação Página

U1075-
U1078

Erros de recepção
ou transmissão de
CAN.

Confirme as conexões.
Desligue e ligue
novamente a caixa de
derivação. Entre em
contato com o
distribuidor se o
problema persistir.

U1079 Sensor de ângulo de
roda desconectado.

Verifique a conexão ou
substitua o sensor
defeituoso. Entre em
contato com o
distribuidor.

U1080 Ocorreu um curto-
circuito no sensor de
ângulo de roda.

Entre em contato com o
distribuidor. Pode ser
necessário substituir o
sensor.

U1082 O arquivo de
sistema do
Compact Flash tem
menos de 1%de
espaço livre.

Confirme o uso da
memória na visualização
emminiatura. Talvez seja
necessário remover ou
transferir arquivos
antigos usando o
gerenciador de
inventário.

140 e 251

U3001 Falha na
transferência.

Tente exportar ou
importar o arquivo
novamente via USB.

251

U4001 Erro de Inicialização
da linha de caminho.

Recrie a linha de
caminho.

197 - 202
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Código Falha Ação Página

U4006 Não existem
calibrações de
sistema válidas.

Calibre a bússola, o
sensor de ângulo de roda
e o bias demontagem.

151 - 154

U5001 O subsistema de
direção não foi
detectado.

Confirme se o
subsistema de direção
está ativado.
Confirme se a "chave de
bloqueio de estrada",
que impede o engate em
vias públicas, está
desligada.
Volte aomenude
configuração principal
para confirmar o sistema
de direção correto na
configuração.

106

U5002 Implemento e linha
de caminho não
estão definidos.

Confirme se o
implemento, o campo e a
tarefa corretos foram
escolhidos.
Crie linhas de caminho,
se necessário.

111
164 e 182
197 - 210

U5003 Impossível ativar
devido a bloqueio do
controlador de
direção.

Confirme se a chave de
estrada está
DESLIGADA.

U5004 Implemento não
está definido.

Confirme se foi escolhido
o implemento correto.

111
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Código Falha Ação Página

U5007 O espaçamento
entre fileiras
(sobreposição do
implemento
subtraída da largura
do implemento) é
muito pequeno.

A sobreposição definida
émuito grande. Altere a
sobreposição na
visualização em
miniatura controle
automático de seção.
Consulte omanual do
controlador.

U6904 Somente o tipo de
controlador de
direção ou o tipo de
veiculo é articulado.

Confirme se as
definições de
configuração do veículo
nomonitor
correspondem às do
controlador de direção.

104 - 106

U6905 Tipo demáquina
desconhecido.

Volte aomenude
configuração principal e
reveja a configuração do
veículo.

104

U8505 Não há fator de
calibração.

Calibre a bússola, o
sensor de ângulo de roda
e o bias demontagem.

151 - 154

TC8 Sensor inercial e
modem sem
alimentação de 12
V.

Confirme as conexões.
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19.2. Problemas de conexão com a internet
Caso esteja enfrentando problemas ao tentar conectar omonitor com a
internet (com um cabo de Ethernet conectado na parte de trás do
monitor), verifique o seguinte:

1. Abra o painel de informações do sistema (consulte Exibição de
informações do sistema, página 130).

2. EmConsole, verifique se o endereço de IP está exibindo um
endereço na faixa de 192.168.0.x (onde x = 0 - 255).

3. Se esse for o caso, desconecte a conexão da Ethernet da parte de
trás domonitor e reinicie-o. Isso causará a queda do endereço
padrão e permitirá que omonitor se conecte ao hotspot sem fio.

O problema é um conflito entre o endereço padrão usado pela conexão
Ethernet quando o servidor DHCPEthernet está disponível
(192.168.0.10) e o endereço obtido ao configurar uma conexão sem fio.
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Bias de
montagem

Aexpressão Bias demontagem refere-se à verificação
do nivelamento do receptor, quando instalado.

Campo Área de trabalho definida do trator.

Conjunto de
dados de
tarefa

O conjunto de dados de tarefa é uma coleção de tarefas,
bem como os dados usados para concluir a tarefa,
como divisas de campo, linhas de direção e produtos.

Divisa de
campo

Aborda do campo.

EGNOS (EuropeanGeostationary NavigationOverlay Service)
SBASeuropeu desenvolvido para complementar os
sistemasGPS, GLONASSeGalileo através do relato da
confiabilidade e da precisão dos sinais.

EMC Electromagnetic Compatibility (Compatibilidade
Eletromagnética) é a ciência que estuda o impacto da
interferência eletromagnética. A EMC visa a assegurar
que itens de equipamentos ou sistemas não interfiram
um no outro ou impeçam a operação correta através de
emissões.

Estação
base

Um receptor GNSSque fornece correções diferenciais
para receptores equipados comGNSS. Também
chamado de estação base oude referência.

Estação
basemóvel

Estação base que pode ser facilmente deslocada e
pode determinar de forma independente sua nova
posição, demodo que possa continuar a trabalhar com
o sistemaDGPS.

Estação de
referência

Um receptor GNSSque fornece correções diferenciais
para receptores equipados comGNSS. Também
chamada de estação base.
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Fallback Satélites e fontes de correção exigem precisão
específica da posição ao calcular a posição do veículo.
Se o sistema não estiver recebendo dados suficientes
para computar a posição do veículo com a precisão
necessária, a direção automática não será habilitada. A
característica de fallback permite ao sistema derivar o
requisito de precisão da posição para que a direção
automática possa ser engatada. Isso é útil em situações
em que um alto grau de precisão da posição não é
necessário.

Firmware Programa de computador permanentemente embutido
no hardware de um dispositivo.

GDOP (Geometric Dilution of Precision, Diluição de Precisão
Geométrica) GDOPé umamétrica usada para
quantificar a precisão daGNSS.

GLONASS Global Navigation Satellite System (GNSS russo)

GNSS Global Navigation Satellite System

GPS Sistema de Posicionamento Global (GNSSamericano)

GPS
diferencial

Método que utiliza dados de correção provenientes de
serviços de satélite ou estações de referência fixas para
aumentar a precisão do GPS. Os satélites ou as
estações de referência locais enviam dados de correção
para os veículos equipados com receptoresGNSS.

HDOP (Horizontal Dilution of Precision, Diluição de Precisão
Horizontal)
HDOPé umamétrica para quantificar a precisão das
informações de posição horizontal (latitude/longitude)
recebidas dos satélitesGNSS.
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HRMS O recurso HRMS (Horizontal RootMeans Squared)
calcula uma posição horizontal média com base nas
informações da fonte dos satélites

Latitude Distância de uma posição ao norte ou ao sul do
equador, medida em graus.
Umminuto de latitude é igual a umamilha náutica (1852
m). O equador tem latitude zero.

Leste/Norte Leste e Nortemostram a posição UTM (Universal
TransverseMercator) e a zona do veículo. Asmedidas
são emmetros.
Os números da grade no eixo leste-oeste (horizontal)
são chamados de Leste, e os números da grade no eixo
norte-sul (vertical) são chamados deNorte.

Linha de
caminho

Linha virtual entre dois pontos do caminho em um
campo. A linha de caminho é usada como referência
para futuras passadas de campo (também linha de
direção).

Linha de
direção

Linha virtual entre dois pontos do caminho em um
campo. A linha de direção é usada como referência para
futuras passadas de campo (também linha de caminho).

Longitude Distância de uma posição a leste ou a oeste do
meridiano principal, medida em graus. Omeridiano
principal atravessaGreenwich, na Inglaterra, e tem
longitude zero.

MSAS (Multi-functional Satellite Augmentation System, Sistema
de Ampliação de Satélite Multifuncional) Trata-se de um
SBAS japonês que complementa o GPS relatando e
aprimorando a confiabilidade e a precisão dos sinais de
GPS.
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NMEA (National Marine Electronics Association) Protocolo
usado por dispositivos eletrônicos para receber e
transmitir dados.

OmniSTAR Um serviço comercial (operado pela Trimble Navigation
Ltd.) que transmite os dados de correção GNSSa partir
de uma constelação global de satélites
geoestacionários.

Rede RTK Associação de estações base que transmitem seus
dados de posição para um servidor através da Internet
(NTRIP). Os veículos da rede RTK (rovers) também
transmitem a sua posição para o servidor através de
rádio móvel. O servidor usa os dados de posição das
estações base e dos veículos para calcular os dados de
correção de cada veículo e transmite-os para o veículo
por meio de rádio móvel. Isto permite a determinação da
posição com uma precisão de 1 cm a 2 cm, em tempo
real.

SBAS (Satellite-Based Augmentation System, Sistema de
Ampliação de Satélite) Sistema que suporta grandes
ampliações de área ou região através do uso de
mensagens adicionais de transmissão por satélite. As
fontes de correção de SBAS são comumente
compostas por várias estações em terra que colhem as
medições de um oumais satélitesGNSSe os sinais de
satélite e fatores ambientais capazes de afetar o sinal.

Shapefile Um shapefile armazena em um conjunto de dados
informações não topológicas da geometria e de
atributos das características espaciais. A geometria de
um recurso é armazenada como uma forma que
compreende um conjunto de coordenadas vetoriais.
Sua forma é: abcd.shp
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Tarefa Anteriormente no Horizon, a tarefa era chamada de
trabalho. Representa o trabalho realizado de uma vez
em um campo.

Taxa de
transmissão

Velocidade de transferência de dados, medida em bits
por segundo.

TopNET
Global D

Um serviço comercial (operado pela TerraStar GNSS
Ltd.) que transmite os dados de correção GNSSa partir
de uma constelação global de satélites
geoestacionários.

WAAS (Wide Area Augmentation System, Sistema de
Ampliação de Área Ampla) Este SBASamericano foi
desenvolvido pela USFederal Aviation Administration
para atuar como auxílio à navegação aérea aprimorando
a precisão e a disponibilidade dos sinais deGPS.

WAS Sensor de ângulo de roda
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ajuste fino
deslocamento 236
para oveículo 237

alarmes 74
altura da lança 55, 249
arquivoOAF 63
atualizaçãodosoftware 23, 94
atualizar software 94
balanças de peso 55
bancode dadosdoproduto 126
barra de luzes 33
botãode tarefa 161
cabo 178
calibração
bias demontagem 154
bússola 151
direção 150
erros 159
sensor de ângulode roda 152

calibraçãoda bússola 151
calibraçãoda direção 150
calibraçãodobias demontagem 154
calibraçãodosensor de ângulode

roda 152
camada de cobertura 135
camadasdomapa 133
câmeras 50
campo
descarregar 168
novo 166
sair 168
selecionar 164

chave principal 123
CL-10 95
CL-55 95
configuraçãode TU 88
ConfiguraçãodeWi-Fi 95

configuraçãodo ISOBUS 88
configuraçãodosistema 45
configuraçãodo terminal universal 88
configurações regionais 28
Conjuntode dadosde tarefa
importar 261

conservaçãoda água 54
console
barra de ferramentas 15
desligar 13
diagnósticos 140
iniciar 12
redefinir 12

contadores de áreas 54
controlador da direção 106
Controlador da tela doveículo 50, 61
controle automáticode seção 53,

242
controle de seção 119
interruptor da seção 122
temporização 120

controle de taxa variável 55, 188
controle de trajetória 53
controles de exibição 132
controles dousuário 40
cores 148
CropSpec 55
data 29
descriçãodos ícones 6
dia/noite 15
diagnósticos 140
direçãoautomática 52, 226
ajuste 231
cabos 217
desengate 235
engate 233
soluçãode problemas 227
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status 226
direçãode divisa 52, 203
divisa
a partir doshapefile 174
criar 172
deslocamento 172
remover 177

estaçãometeorológica 51, 247
ferramentas 94
gerenciador de inventário 251
giros docabo 53, 217
GPS
compensaçãode

deslocamento 238
correçãode deslocamento 170
detalhes 138
precisão 139
radar 72
receptor 62
saída 71

grupos
linhas de direção 195

guidelock 52
hora 29
idioma 29
implemento 22
chave principal 123
configurar 109
criar 112
geometria 116
ISOBUS 113
selecionar 111
velocidade 125

informaçõesda tarefa 142
informaçõesdosistema 130
latitude 31
licenças 48
limite de tarefa 171
linhasAB 197

linhas de direção 193
copiar 211
curva idêntica 200
grupos 195
guidelock 202
importar 211
linhasAB 197
linhas retas 197
pivôcentral 201
selecionar 210

linhas de projeto 205
longitude 31
menucampo 164
menude ajuste fino 236
menude tarefas 182
modode direçãoguidelock 202
monitoramentodo rendimento 55
nitrogênio 55
nível de acesso 39
nível de acessodousuário 39
nome docliente 166
nome doconsole 46
nome domonitor 46
nomesde arquivo 149
NORAC 55, 249
NTRIP 68
Oque há de novo 1
opçõesdomapa 37
painel 144
pontos de bandeira
configurar 87
definir 169
editar 170
personalizar 169
remover 170

portas seriais 73
Prostop-EHypro 55
relatóriode tarefa
exportar 257
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relatóriode tarefas
exportaçãoem lote 257

sem fio 95
Sensor de frequência LH5000 56
servidor de arquivos 50
sistema
diagnósticos 140

soluçãode problemas 264
soluçãode problemasda conexão

com a internet 270
suporte 42
suporte remoto 42
TAP 3
tarefa
concluir 161
criar 161, 184
exportar 255
importar 260
limpar 187
pausar 161
regiões 185
selecionar 182

tela de direção 131
tempode operaçãodo

dispositivo 63
temporização
controle de seção 120

terminal universal 50, 245
tráfegocontrolado 52, 205
trajetórias 53, 214
TU 245
unidades 30
VDC 61
veículo
antena 108
configuração 99
criar 101
direção 138
geometria 104

selecionar 100
velocidade doveículo 125
visualizações emminiatura 128
volume 35
VRC 188
Wi-Fi doUSB 96
Xlinks 60
XTEND 56
zoomdomapa 137
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Capítulo 22 – Avisos regulamentares e de
segurança

Termos e Condições
Observação: Leia estes TermoseCondições comatenção.

Geral
APLICAÇÃO - Você aceita estes Termos eCondições ao adquirir o produto da Topcon
Precision Agriculture (TPA) ou de umdos distribuidores dos produtos da TPA.

DIREITOSAUTORAIS - Todas as informações contidas nestemanual são propriedade
intelectual ematerial comdireitos autorais da TPA. Todos os direitos são reservados. Você não
pode usar, acessar, copiar, armazenar, exibir, criar trabalhos derivados, vender,modificar,
publicar, distribuir ou permitir que terceiros acessemos gráficos, o conteúdo, as informações ou
os dados destemanual semo consentimento expresso por escrito da TPA e só pode usar tais
informações paramanutenção e operação do seu produto. As informações e os dados deste
manual são umativo valioso da TPA e foramdesenvolvidos a custa de trabalho considerável,
tempo e dinheiro, e são o resultado da seleção original, coordenação e disposição da TPA.

MARCASCOMERCIAIS - ZYNX,PROSTEER, EAGLE,KEETechnologies, Topcon, Topcon
Positioning Systems e Topcon Precision Agriculture sãomarcas comerciais ou marcas
comerciais registradas do grupo de empresas Topcon.Microsoft eWindows sãomarcas
comerciais ou marcas registradas nos Estados Unidos e/ou emoutros países daMicrosoft
Corporation.Os nomes de produtos e empresas aqui mencionados podemsermarcas
comerciais de seus respectivos proprietários.

SITEEOUTRASDECLARAÇÕES - Nenhumadeclaração contida no site da TPA ou de alguma
outra empresa do Grupo Topcon, emqualquer outro anúncio ou literatura da TPA, ou feita por
um funcionário ou prestador de serviços independente da TPAmodifica estes Termos e
Condições.

IMPORTANTE:SEGURANÇA - O uso inadequado do produto pode levar a óbito ou lesões
pessoais, danos à propriedade e/ou mau funcionamento do produto.O produto só deve ser
reparado por centros de assistência técnica autorizados da TPA. Você deve revisar comatenção
os avisos e instruções de segurança quanto ao uso correto do produto nestemanual e sempre
manter a conformidade comeles.

Garantia limitada

COMPONENTES ELETRÔNICOSEMECÂNICOS -A TPA garante que os componentes
eletrônicos fabricados pela TPA não apresentarão defeitos dematerial emão de obra pelo
período de umano a contar da data original de remessa para o distribuidor. A TPA garante que
todas as válvulas,mangueiras, cabos e peças mecânicas fabricadas pela TPA deverão estar
livres de defeitos nos materiais e namanufatura por umperíodo de 90 dias a contar da data da
compra.

DEVOLUÇÃO EREPARO - Durante os respectivos períodos de garantia, qualquer umdos itens
acimaque apresentar defeito poderá ser enviado à TPA para reparo. A TPA irá reparar ou
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substituir imediatamente o itemcomdefeito semnenhumcusto e devolvê-lo a você. Você deve
pagar as despesas de remessa emanuseio emquestão. As despesas de calibragemde
componentes,mão de obra e viagem incorridas para remoção emcampo e substituição dos
componentes não são cobertas por esta política de garantia. A garantia acimaNÃO se aplica
aos danos ou defeitos resultantes de:

(i) desastre, acidente ou abuso

(ii) desgaste normal

(iii) uso e/ou manutenção inadequados

(iv) modificações não autorizadas do produto; e/ou

(v) uso do produto emcombinação comoutros produtos não fornecidos ou especificados pela
TPA.

O software fornecido comqualquer produto é licenciado para uso junto como produto e não
vendido.O uso do software fornecido comumcontrato de licença de usuário final (“EULA”)
separado estará sujeito aos termos e condições, incluindo os relacionados à garantia limitada,
do EULA aplicável, semdesconsiderar nenhumdesses Termos eCondições.

ISENÇÃODEGARANTIA -EXCETO PARAASGARANTIAS ACIMA,ASGARANTIAS
FORNECIDAS EMUMCARTÃODEGARANTIA APLICÁVEL,O APÊNDICEOUOCONTRATO
DELICENÇADEUSUÁRIO FINAL, ESTEMANUAL,O PRODUTO EOSOFTWARE
RELACIONADOSÃO FORNECIDOS "NO ESTADO EMQUESEENCONTRAM".NÃOHÁ
NENHUMAOUTRAGARANTIA E, ATÉA EXTENSÃOPERMITIDA POR LEI, A TPA EXCLUI
TODOSOSTERMOS,CONDIÇÕESEGARANTIAS IMPLÍCITOSCOMRELAÇÃOAOMANUAL
EAO PRODUTO (INCLUINDO TODASASGARANTIAS IMPLÍCITASOUCOMERCIALIZAÇÃO
OUADEQUAÇÃOAUMDETERMINADOUSOOU FINALIDADE). A TPANÃO ÉRESPONSÁVEL
PELAOPERAÇÃODOSSATÉLITESGNSSE/OUDISPONIBILIDADE,CONTINUIDADE,
PRECISÃOOU INTEGRIDADEDOSSINAIS DOSSATÉLITESGNSS.

LIMITEDERESPONSABILIDADEE INDENIZAÇÃO - A TPA e seus distribuidores, agentes e
representantes não devemser responsabilizados por erros técnicos, editoriais ou omissões
aqui contidos, nempor danos especiais, indiretos, econômicos, incidentais ou consequentes
resultantes do fornecimento, do desempenho ou da utilização destematerial, do produto ou do
software fornecido (mesmo quando a TPA tiver sido avisada sobre a possibilidade de tais
danos). Esses danos isentos incluem, sem limitação, perda de tempo, perda ou destruição de
dados, perda de lucros, dinheiro ou receita ou perda ou danos ao produto. Você deve defender,
indenizar e não prejudicar a TPA com relação a reivindicações, ações, processos, danos,
perdas, responsabilidades e custos (incluindo honorários advocatícios) decorrentes ou
relacionados a (a) operação, uso ou manutenção do produto e/ou software demodo diferente
ao especificado nestemanual ou no contrato de licença de usuário final aplicável; e (b)
negligência ou utilização incorreta ou omissão com relação ao produto.

De qualquermaneira, a responsabilidade da TPA para comvocê ou qualquer outra pessoa
concernente a qualquer reivindicação, perda ou dano (emcontrato, ato ilícito ou de algumoutro
modo) será limitada (a critério da TPA) (a) à substituição ou ao reparo do produto, ou (b) ao
pagamento do custo de substituição ou reparo do produto.
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Outro

Estes Termos eCondições podemser corrigidos,modificados, substituídos ou cancelados a
qualquermomento pela TPA. Estes Termos eCondições serão regidos e foramelaborados de
acordo com:

n as leis do sul da Austrália, caso o produto seja vendido e fornecido a você naAustrália (nesse
caso, os tribunais do sul da Austrália ou o Tribunal Federal da Austrália, registro deAdelaide,
tem jurisdição exclusiva com relação a qualquer reivindicação ou disputa) ou

n as leis do estado daCalifórnia, caso o produto seja vendido e fornecido a você fora da
Austrália

n as cláusulas daConvenção das Nações Unidas sobreContratos de Venda Internacional de
Mercadorias não devemser aplicadas a estes Termos eCondições.

Todas as informações, ilustrações e aplicações aqui contidas baseiam-se nas informações mais
recentes disponíveis nomomento da publicação. A TPA reserva-se o direito de fazer alterações
no produto a qualquermomento semaviso prévio.

Se não for possível executar algumaparte destes Termos eCondições, a cláusula deverá ser
lida até a extensão necessária para evitar o resultado emquestão e, se a cláusula não puder ser
lida até essa extensão, deverá ser ignorada semafetar a validade e a capacidade de execução do
restante destes Termos eCondições.

Informações de serviço

A assistência técnica pode ser fornecida entrando emcontato como revendedor local
autorizado pela TPA.

Informações de regulamento de comunicações
Declaração de conformidade com a FCC (EUA)
Este equipamento foi testado e está emconformidade comos limites para dispositivos
digitais daClasse "A", de acordo comaParte 15 das regrasda FCC. A operação deste
equipamento emáreas residenciais provavelmente causará interferência prejudicial e,
nesse caso, o usuário precisará corrigir a interferência a sua custa.
15.19
Este dispositivo está emconformidade comaparte 15 dasRegrasda FCC. A operação
está sujeita asduas condições a seguir: (1) O dispositivo não poderá causar interferência
nociva e (2) este dispositivo deve aceitar qualquer interferência recebida, incluindo
interferência que possa causar uma operação indesejada.
15.21
Alteraçõesoumodificações feitas neste produto não expressamente autorizadaspela
TopconPrecisionAgriculture podemanular a autorização FCCpara operar o produto.
15.105:
Esse equipamento foi testado e declarado como emconformidade comos limites para
umdispositivo digital Classe A, nos termosda parte 15 dasRegrasda FCC. Esses limites
foram feitospara oferecer umaproteção razoável contra interferência nociva quando o
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equipamento é operado emumambiente comercial. Esse equipamento gera, usa e pode
irradiar energia de frequência de rádio e, se não instalado e usado emconformidade com
omanual de instruções, poderá causar interferência nociva às comunicaçõesde rádio. A
operação desse equipamento emuma área residencial pode causar interferência nociva
onde, nesse caso, o usuário precisará corrigir a interferência por conta própria.

Declaração de conformidade com a IC (Canadá)
Esse aparato digital Classe A atende a todosos requisitos do Regulamento canadense
sobre equipamentosque causam interferência.

Declaração de EMCdaCE (Comunidade Europeia)
Aviso: Este é umproduto daClasse "A". Emambientesdomésticos, este produto pode
causar interferência de rádio e, nesse caso, o usuário talvez tenha que tomar asmedidas
adequadas.

Declaração de EMC (Austrália e Nova Zelândia)
Esse produto atende aos requisitos aplicáveis da estrutura de EMCdaAustrália e daNova
Zelândia.

Aprovaçãode tipoe regulamentos desegurança
A aprovação de tipo pode ser necessária emalgunspaísespara licenciar o uso de
transmissores emdeterminadas frequênciasde banda. Verifique comasautoridades
locais e o revendedor. Amodificação não autorizada do equipamento pode anular essa
aprovação, a garantia e a licença para usar o equipamento.
O receptor contémmodemde rádio interno. Isso pode acabar enviando sinais. Como os
regulamentos variamde umpaís para outro, consulte o revendedor e os reguladores
locais para obter informações sobre frequências licenciadas e não licenciadas. Algumas
podemenvolver assinaturas.

Interferênciade rádio e televisão
Este equipamento de computadorgera, usa e pode emitir energia de radiofrequência. Se
não for instalado e usado corretamente de acordo comas instruçõesda TOPCON
PrecisionAgriculture, poderá causar interferência coma comunicação de rádio.
Você pode verificar se a interferência está sendo causada por esse equipamento
desativando o equipamento da Topconpara ver se a interferência para. Se o
equipamento estiver causando interferência emumrádio ououtro dispositivo eletrônico,
tente:

l Virar a antena do rádio até a interferência parar

l Movero equipamento para o outro lado do rádio ououtro dispositivo eletrônico

l Movero equipamento para longe do rádio oude outro dispositivo eletrônico

l Conectar o equipamento a outro circuito que não está vinculado ao rádio.

Para reduzir a interferência empotencial, opere o equipamento nomenor nível de ganho
que permita umaboa comunicação.
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Se necessário, entre emcontato como revendedormais próximo da TopconPrecision
Agriculture para obter assistência.
Observação: Alteraçõesoumodificaçõesneste produto não autorizadaspela TOPCON
PrecisionAgriculture podemanular a conformidade comEMCe cancelar a autorização
para operar o produto.
Este produto foi testado quanto à conformidade comEMCusando dispositivos
periféricos, cabosblindadose conectoresda TopconPrecisionAgriculture. É importante
usardispositivosda TopconPrecisionAgriculture entre os componentesdo sistema para
diminuir a possibilidade de interferência comoutrosdispositivos

Segurança geral
PERIGO: É fundamental que as informações a seguir e as informaçõesde segur-
ança específicasdo produto sejam lidas e entendidas.

Amaioria dos incidentes causadosdurante operação,manutenção e reparo é causada
pelo não cumprimento das regrasouprecauçõesbásicasde segurança. Sempre fique
atento a perigos empotencial e situaçõesperigosas.
Sempre siga as instruçõesque acompanhamumaviso ouuma nota de cuidado. As
informações fornecidas visamminimizar o risco de lesões e/oudanosà propriedade.
Especificamente, siga as instruções apresentadas comoMensagensde segurança.

Mensagens eavisos desegurança
Osímbolo de segurança é usado comapalavra relevante: PERIGO, AVISO ou
CUIDADO.
Asmensagensmarcadasdessamaneira recomendamprecauções e práticasde
segurança. APRENDA eAPLIQUE-AS.

PERIGO: Indica uma situação perigosa iminente que, se não for evitada, pode res-
ultar emMORTEOULESÃOMUITOGRAVE.

AVISO: Indica uma situação possivelmente perigosa que, se não for evitada, pode
resultar emMORTEOULESÃOGRAVE.

CUIDADO: Indica uma situação possivelmente perigosa que, se não for evitada,
pode resultar emPEQUENAS LESÕES.

Sinais desegurança
AVISO: NÃO remova nemesconda sinais de segurança. Substitua todosos sinais
de segurança que não sejam legíveis ou estejam faltando. Sinais substitutos
podemser adquiridos como revendedor emcaso de perda oudano.
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Se umveículo usado tiver sido comprado, verifique se todosos sinais de segurança estão
no local correto e podemser lidos. Substitua todosos sinais de segurança que não
podemser lidosouestão faltando. Sinais de segurança substitutospodemser adquiridos
como revendedor.

Segurançadooperador
AVISO: ÉSUA responsabilidade ler e entender as seçõesde segurança deste
manual antesde operar este veículo. Lembre-se de que VOCÊé a chave da segur-
ança.

Boaspráticasde segurança protegemnão só você,mas tambémaspessoas a sua volta.
Estude estemanual como parte de seuprograma de segurança. Estas informaçõesde
segurança estão relacionadas somente ao equipamento da Topcone não substituem
outraspráticas comunsde trabalho seguro.

AVISO: Certifique-se de que o equipamento Topconesteja desligado antesde real-
izar amanutenção ou reparo do veículo ou implementos.

AVISO: Certifique-se de que asprecauções adequadas tenhamsido tomadas
antesdemanusearqualquer substância nociva. Leia sempre a Planilha deDados
deSegurança deMaterial antesde começar a trabalhar.

AVISO: Emalgumas ilustraçõesou fotos usadasnestemanual, painéis oupro-
teçõespodem ter sido removidospara fins de demonstração. Nunca opere o
veículo comnenhumpainel ouproteção removido. Se a remoção dospainéis ou
proteções for necessária para fazer um reparo, RECOLOQUE-OS antesda oper-
ação.

AVISO: Sempre verifique se algumacessório suspenso do veículo foi abaixado até
o chão antesdo início do trabalho de reparo oumanutenção emumveículo.

AVISO: Aspeçasdo veículo e dosacessórios podem ficar quentesdurante a oper-
ação e podemestar sob pressão. Consulte osmanuais do veículo.

AVISO: Use roupasde proteção apropriadaspara a tarefa que está sendo feita e
as condições atuais.

AVISO: Não opere o equipamento ao redorde equipamentosou suprimentos
exclusivos.
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AVISO: A Topconestá comprometida como bomdesempenho ambiental emin-
imiza o uso de qualquer substância possivelmente nociva emseusprodutos. No
entanto, sempre é aconselhável nãomanusear equipamentos eletrônicosdani-
ficados. Este produto da Topconpode conter uma bateria de lítio vedada. Sempre
descarte os equipamentos eletrônicospor inteiro e comresponsabilidade.

Informações sobreexposiçãoàs radiações radioelétricas:
Este equipamento está emconformidade comos limites de exposição às radiaçõesFCC
e IC estabelecidospara umambiente não controlado. Este equipamento deve ser
instalado e operado comumadistânciamínima de 30 cmentre o radiador e seu corpo.
Este transmissor não deve estar localizado ouoperado emconjunto comqualquer outra
antena ou transmissor.

AVISO: Osprodutosque usammodemcelular ou uma estação baseRTKpodem
transmitir energia de radiofrequência. Consulte o revendedor.

Este dispositivo foi desenvolvido para funcionar comantenas aprovadaspela TPA.
Converse como revendedor.

Preparaçãoparaoperação
l Leia e entenda estemanual e aprenda todososcontroles antesde usar o
equipamento.

l Mantenha omanual junto do equipamento.

l Se o equipamento formovido para outro veículo, mova omanual também.

l Leia omanual para o veículo como qual o equipamento será usado e verifique se o
veículo temo equipamento correto exigido pelos regulamentos locais.

l Antesde começar, procure entender a velocidade, os freios, a direção, a
estabilidade e as característicasde carga do veículo.

l Verifique todososcontroles emuma área sempessoas e obstáculos antesde
começaro trabalho.

l Identifique ospossíveis perigos.

AVISO: O equipamento da Topconnão deve ser usado poroperadores sob o
efeito de álcool oudrogas. Procure assistênciamédica se estiver usandomedic-
amentosprescritos ounão controlados.

Isençãode responsabilidade
ATopconnão se responsabiliza pordanosà propriedade, lesõespessoais oumorte
resultante do uso indevido ouabuso de umde seusprodutos.
Alémdisso, a Topconnão se responsabiliza pelo uso do equipamento da Topconoudo
sinal GNSSpara nenhum fimdiferente do uso previsto.
A Topconnão pode garantir a precisão, integridade, continuidade oudisponibilidade do
sinal deGNSS.
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O operadordeve garantir que o equipamento seja desligado corretamente quando não
estiver emuso.
Antesde operar qualquer veículo equipado comprodutosda Topcon, leia e entenda as
seguintesprecauçõesde segurança específicasdo produto.

Informações de segurança importantes
Vigilância e responsabilidadedooperador
Omonitor ajuda o operador a dirigir o veículo, maso operador continua sendo
responsável e deve ficar alerta e ter controle total do veículo sempre. O operador é o único
responsável pela operação segura deste equipamento.
É fundamental que os requisitos de segurança sejamcumpridosdurante a operação do
monitor e de seus componentes. Todososoperadores e asoutras equipes relevantes
devemser informados sobre os requisitos de segurança.

Segurançaelétrica
AVISO: A conexão incorreta da fonte de alimentação pode causar lesõesgraves e
danosàspessoasouao equipamento.

Ao trabalhar comcomponentes elétricos, você deve fazer o seguinte:
l Verifique se o terminal negativo da bateria está desconectado antesde fazer qualquer
soldagemno veículo.

l Verifique se todososcabosde alimentação doscomponentesdo sistema estão
conectados comapolaridade correta de acordo comamarcação. Consulte o
manual do veículo para obter informaçõesde segurança.

l Verifique se o equipamento foi aterrado de acordo comas instruçõesde instalação.

Operaçãoe riscodos obstáculos
A lista a seguir não é completa ou limitada. Para usar omonitor para direção assistida ao
longo de uma linha de caminho definida, o operadordeve garantir que ele seja usado:

l Distante de pessoas e obstáculos

l Distante de linhasde alimentação de alta tensão ououtras obstruções suspensas
(identifique osproblemasde espaço antesde ativar omonitor)

l Empropriedadesprivadas semacesso público

l Dentro de campos limpos

l Fora de estradaspúblicas ou viasde acesso.

Observe que:
l Ooperadorprecisa saber a posição do veículo e as condiçõesdo campo sempre.

l Ooperadorprecisará responder se o sinal do satélite GNSS ouo sinal de correção
do diferencial formomentaneamente perdido.
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l Omonitor não consegue detectar obstáculos (pessoas, gado ououtro).

l Use omonitor somente emáreasque não tenhamobstáculos emantenha uma
distância adequada.

l Adireção precisará ser desengatada para controlemanual se umobstáculo aparecer
no caminho ouo veículo se afastar da linha do caminho.

Botão liga/desliga econtrolemanual
AVISO: Certifique-se de que o interruptor de direção esteja na posição Desligado
para impedir o engate acidental da direção assistida. Ao reparar ou fazer a
manutenção do veículo/acessório, garanta que o veículo NÃOPOSSA ser
movido. Desengate a direção, acione os freios e remova as chaves.

O operadordeve assegurar que o interruptor de direção esteja Desligado (todosos
indicadores LED estejamapagados) quando a direção assistida não estiver sendo usada.
O operadordeverá desengatar a direção assistida e usar o controlemanual se um
obstáculo estiver na linha de deslocamento ou semoverpara a linha de deslocamento, ou
se o veículo se afastar da linha de caminho desejada.
Para desengatar a direção assistida:

l Gire o volante algunsgrausOU

l Selecione o botão Desengatar direção automática nomonitor E/OU

l Se um interruptor de direção externo estiver emuso, desengate usando o interruptor
se as ações acima não desengatarema direção assistida.

Desligamento segurodo veículo
Antesde sair do veículo, desengate a direção assistida, desengate o interruptor de
direção externo (se estiver emuso) e remova a chave da ignição.

Transportedo veículo
AVISO: Ao transportar o veículo emviaspúblicas, o sistema de controle de direção
deve serdesligado. Certifique-se de que o interruptor de direção esteja na posição
Desligado para impedir o engate acidental da direção assistida.

Usodeumaestaçãode referência (base)
AVISO: Nãomova uma estação de referência enquanto ela estiver emoperação.
Mover uma estação de referência emoperação pode interferir na direção con-
trolada de umsistema que usa a estação de referência. Isso pode resultar em
lesõespessoais oudanosà propriedade.

Osoperadores e outros funcionários afetadosdevemser informados sobre as
precauçõesde segurança seguintes.

l Não coloque a estação de referência emcima ouperto das linhasde alimentação de
alta tensão.
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l Ao usar a estação de referência portátil, verifique se o tripé estámontado com
firmeza.

Para tirar omáximoproveito doproduto
Faça backup dosdados regularmente. Omonitor temuma capacidade grande,mas
limitada. Use a Visualização emminiatura de diagnóstico para visualizar a capacidade
disponível. Uma tela de aviso será exibida se o armazenamento estiver chegando ao
limite.
Não se esqueça da compatibilidade de formatosde arquivo. Converse sobre os formatos
compatíveis como revendedor.
Osprodutos agrícolas da Topcon são resistentes e desenvolvidospara funcionar em
condiçõesdifíceis. No entanto, caso o equipamento não seja utilizado por um longo
período de tempo, guarde-o longe de água ou fontesdiretasde calor.

Símbolos dealerta
Nessemanual, dois símbolosde alerta são usados:

Observação: Eles oferecem informações adicionais.

AVISO: Umsinal de aviso aparece nos sinais de segurança e nestemanual para
mostrar que as informações sãomuito importantespara sua segurança.
APRENDA eAPLIQUE-OS.
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