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TERMO DE RESPONSABILIDADE

Apesar de que todos os esforcos foram envidados para garantir a precisdo do presente documento, a Raven
Industries ndo assume nenhuma responsabilidade pelas omissoes e erros. Nenhuma responsabilidade é assumida
pelos danos resultantes do uso das informacdes contidas aqui.

A Raven Industries nao sera responsabilizada por danos incidentais ou consequenciais ou perda de beneficios ou
lucros antecipados, interrupgdo ou perda do trabalho, ou por qualquer prejuizo aos dados resultando do uso, ou
incapacidade de uso, deste sistema e de qualquer um de seus componentes. A Raven Industries ndo sera
responsabilizada por qualquer modificagdo ou reparo feito fora de nossas instalacoes nem pelo danos resultando
da manutencao inadequada deste sistema.

Assim como com todos os sinais sem fio e de satélite, varios fatores podem afetar a disponibilidade e precisdo da
navegacao sem fio e por satélite e dos servigcos de correcao (ex. GPS, GNSS, SBAS, etc.). Portanto, a Raven
Industries ndo pode garantir a precisao, integridade, continuidade ou disponibilidade desses servicos e ndo pode
garantir a capacidade de usar os sistemas, ou produtos da Raven utilizados como componentes de sistemas, que
dependem da recepcao desses sinais ou disponibilidade desses servicos. A Raven Industries ndo aceita nenhuma
responsabilidade pelo uso de qualquer um desses sinais ou servicos para a finalidade diferente da indicada.
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CAPITULO INFORMACOES IMPORTANTES
1 DE SEGURANCA

A PERIGO

SEGURANCA DE PRODUTOS QUIMICOS E AGRICOLAS

+ Sangrar completamente ou enxaguar a mangueira do tanque de suprimento do produto (nurse tank) e todas as
outras linhas de produtos quimicos ou do sistema antes de desmontar o medidor de fluxo, conexdes e mangueiras,
especialmente no caso de sistemas de aplicagdo de amonia anidra (NH3).

+ Siga todas as instrucdes do rétulo para metodos adequados de mistura, manuseio e descarte de produtos
quimicos.

A CUIDADO

SEGURANCA HIDRAULICA

+ Use equipamento de protecdo adequado sempre que trabalhar em qualquer sistema hidraulico.

+ Certifique-se de que o computador Raven (monitor ROS) esteja desativado antes de iniciar o trabalho de
manutencdo na maquina ou nos componentes do sistema de controle.

+ Nunca tente abrir ou trabalhar em um sistema hidraulico com o equipamento funcionando. Tenha sempre cuidado
ao abrir um sistema que tenha sido previamente pressurizado.

+ Tenha cuidado ao desconectar ou sangrar mangueiras hidraulicas, esteja ciente de que o fluido hidraulico pode
estar extremamente quente e sob alta pressao.

+ Realize qualquer trabalho no sistema hidraulico de acordo com as instrucées de manutengéo aprovadas pelo
fabricante da maquina.

« Ao instalar equipamentos hidraulicos ou realizar diagndsticos, manutengéo ou servicos de rotina, certifique-se de
que sdo tomadas precaucdes para evitar que qualquer material estranho ou contaminantes sejam introduzidos
no sistema hidraulico da maquina. Objetos ou materiais capazes de contornar o sistema de filtragem hidréulica da
mé&quina reduzem o desempenho e possivelmente danificam as valvulas hidraulicas

SEGURANCA ELETRICA

+ Desconecte o monitor ROS e todos os componentes elétricos do sistema Raven antes de dar partida no veiculo
utilizando procedimento de partida auxiliar ou soldar em qualquer componente do equipamento.

AVISO

Leia atentamente este manual e as instrucdes de operacdo e seguranca fornecidas com o equipamento e/ou
controlador antes de instalar o computador Raven (monitor ROS).

+ Siga todas as informacgdes de seguranca apresentadas neste manual.

+ Se vocé precisar de assisténcia em qualquer parte da instalacdo ou servico do equipamento Raven, entre em
contato com um revendedor local da Raven para obter suporte.

InformacGes Importantes de Seguranca 1



CariTuLo 1

« Siga as instrucbes de todas as etiquetas de seguranca afixadas nos componentes do sistema. Certifique-se
de manter as etiquetas de seguranca em boas condicbes e substitua as etiquetas que estiverem faltando ou
danificadas. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter reposicées de etiquetas de seguranca
faltantes ou danificadas.

Ao operar a maquina apos a instalagdo do monitor ROS, observe as seguintes medidas de seguranca:
« Esteja alerta e ciente dos arredores.
» N&o opere o monitor ROS sob a influéncia de alcool ou de alguma substancia ilegal.

+ Permaneca sempre na posicdo do operador na maquina quando o monitor ROS estiver envolvido nas fun¢des de
controle do produto ou enquanto quaisquer recursos adicionais automatizados estiverem em operagao. Desative
essas funcdes ou recursos ao sair da posicdo do operador.

+ Determine e mantenha uma distancia segura de trabalho de outros individuos. O operador é responsavel por
desativar o monitor ROS ou quaisquer recursos opcionais quando a distancia de trabalho segura tiver diminuido.

INSTRUCOES PARA O ROTEAMENTO DA FIACAO

A palavra “chicote” é usada para significar todos os fios e cabos elétricos, agrupados e separados. Ao instalar o
chicote, fixe-o pelo menos a cada 30 cm (12 pol.) ao chassi. Siga o chicote existente sempre que possivel e use estas
diretrizes:

O chicote ndo deve entrar em contato ou ser anexado a:
+ Linhas e mangueiras com altas forc¢as de vibracdo ou picos de pressdao

 Linhas e mangueiras que transportam fluidos quentes com temperaturas que excedam as especificacbes dos
componentes do chicote

Evite o contato com qualquer borda afiada ou superficies abrasivas, tais como, mas n&o limitadas a:
« Arestas cortadas mecanicamente ou por chama

 Bordas de superficies usinadas

» Roscas ou cabecas de parafusos de fixagdo

« Extremidades de bracadeiras ajustaveis

+ Conduites de saida do fio sem protecdo, nas extremidades ou na lateral do conduite

« Conexdes de mangueiras e tubos

O roteamento ndo deve permitir que os chicotes elétricos:

+ Figuem pendurados abaixo da unidade
« Possam vir a ser danificados pela exposicdo ao ambiente externo. (isto &, ramos de arvores, detritos, acessorios)

+ Sejam posicionados em areas ou em contato com componentes da maquina que desenvolvem temperaturas mais
elevadas do que a classe de temperatura dos componentes do chicote

« A flacdo deve ser protegida ou resguardada se for preciso que passe proximo a temperaturas elevadas que
excedam as especificagdes dos componentes do chicote

O roteamento do chicote ndo deve possuir curvas muito acentuadas.

2 Manual de Instalacao e Operacédo Viper/Viper 4+



INFORMAGCOES IMPORTANTES DE SEGURANCA

Deixe uma folga suficiente nas areas de operacdo dos componentes da maquina, tais como:
+ Eixos de transmiss&o, juntas universais e engates (isto €, engate de 3 pontos)
+ Polias, engrenagens, rodas dentadas

+ Deflexdo e folga de correias e correntes

+ Zonas de ajuste de suportes ajustaveis
* Mudancas de posicdo nos sistemas de direcdo e suspensao
 Articulagdes moveis, cilindros, juntas de articulacdo, acessorios

« Componentes de engate no solo

Para as se¢8es do chicote elétrico que se movem durante a operacdo da méquina:

« Permita um comprimento suficiente para o movimento livre, sem interferéncia para evitar: ser puxado, beliscado,
ser pego ou friccionar, especialmente nos pontos de articulacéo e pivod

+ Prenda com firmeza os chicotes para forcar o movimento controlado a ocorrer no trecho desejado do chicote
« Evite torcées ou flexdes acentuadas de chicotes em distancias curtas
+ Os conectores e emendas ndo devem estar localizados nos trechos do chicote que se movem

Proteja os chicotes elétricos de:
+ Objetos estranhos, tais como pedras, que podem cair ou serem lancados pela unidade

+ Acumulo de sujeira, lama, neve, gelo, submersdo em agua e 6leo

* Ramos de arvores, arbustos e detritos

+ Danos onde o pessoal de servico ou os operadores podem pisar ou usar como uma barra de apoio

« Danos ao passar por estruturas metalicas

IMPORTANTE: Evite pulverizar diretamente componentes elétricos e conexes com agua de alta pressdo. Respingos
de &gua de alta pressdo podem penetrar nas vedacées e fazer com que os componentes elétricos
oxidem ou sejam danificados.

Ao realizar a manutencao:

Inspecione todos os componentes elétricos e conexdes quanto a danos ou corrosdo. Repare ou
substitua componentes, conexdes ou cabos conforme necessario.

Certifique-se de que as conexdes estejam limpas, secas e ndo danificadas. Repare ou substitua
componentes, conexdes ou cabos conforme necessario.

Limpe os componentes ou conexdes usando agua de baixa pressdo, ar comprimido ou um
agente de limpeza de componentes elétricos em aerossol.

Remova a &gua superficial visivel dos componentes, conexdes ou vedac¢des usando ar comprimido
ou um agente de limpeza de componentes elétricos em aerossol. Deixe 0s componentes secarem
completamente antes de reconectar os cabos.

INSTRUCOES PARA O ROTEAMENTO DA MANGUEIRAS

A palavra “mangueira” é usada para significar todos os componentes flexiveis de transporte de fluidos. Siga as
mangueiras existentes sempre que possivel e use estas diretrizes:

As mangueiras ndo devem entrar em contato ou ser anexadas a:

« Componentes com altas forcas de vibracdo

« Componentes que transportam fluidos quentes com temperaturas que excedam as especificacBes dos
componentes das mangueiras

Informac6es Importantes de Seguranca 3
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Evite o contato com qualquer borda afiada ou superficies abrasivas, tais como, mas n&o limitadas a:

Arestas cortadas mecanicamente ou por chama
Bordas de superficies usinadas

Roscas ou cabecas de parafusos de fixagdo
Extremidades de bracadeiras ajustaveis

O roteamento ndo deve permitir que as mangueiras:

Figuem penduradas abaixo da unidade
Possam vir a ser danificadas pela exposicdo ao ambiente externo. (isto é, ramos de arvores, detritos, acessorios)

Sejam posicionadas em areas ou em contato com componentes da maquina que desenvolvem temperaturas mais
elevadas do que a classe de temperatura dos componentes da mangueira

As mangueiras devem ser protegidas ou resguardadas se for preciso que passem proximo a temperaturas elevadas
que excedam as especificagdes dos componentes da mangueira

As mangueiras ndo devem possuir curvas muito acentuadas.

Deixe uma folga suficiente nas areas de operacdo dos componentes da maquina, tais como:

Eixos de transmissao, juntas universais e engates (isto €, engate de 3 pontos)
Polias, engrenagens, rodas dentadas

Deflexdo e folga de correias e correntes

Zonas de ajuste de suportes ajustaveis

Mudancas de posicdo nos sistemas de direcdo e suspensdo

Articulacdes moveis, cilindros, juntas de articulacdo, acessorios
Componentes de engate no solo

Para as secfes das mangueiras que se movem durante a operacdo da maquina:

Permita um comprimento suficiente para 0 movimento livre, sem interferéncia para evitar: ser puxada, beliscada,
ser pega ou friccionar, especialmente nos pontos de articulagéo e pivd

Prenda com firmeza as mangueiras para forcar o movimento controlado a ocorrer no trecho desejado da
mangueira

Evite torcdes ou flexdes acentuadas de mangueiras em distancias curtas

Proteja as mangueiras de:

Objetos estranhos, tais como pedras, que podem cair ou serem langados pela unidade

Acumulo de sujeira, lama, neve, gelo, submersdo em agua e 6leo

Ramos de &rvores, arbustos e detritos

Danos onde o pessoal de servico ou 0s operadores podem pisar ou usar como uma barra de apoio
Danos ao passar por estruturas metalicas

Lavagem a alta presséo

Manual de Instalacao e Operacao Viper/Viper 4+
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Este documento fornece informacdes relacionadas aos seguintes aspectos do Software Operacional Raven (ROS):
« Configuragéo inicial e navegacdo

+ Manutencdo de arquivos

+ AtualizacGes

+ Ativacdo de recursos

RECURSQOS DO ROS

PLATAFORMA DO SOFTWARE OPERACIONAL RAVEN

O Sistema Operacional Raven (ROS) foi projetado para auxiliar no gerenciamento de vérios operadores, varios
implementos, uma lista crescente e em constante mudanca de produtos agricolas, e varias operacdes de campo
durante todo o periodo de crescimento.

+ Multiplos perfis de usuarios permitem que o administrador do sistema configure varios operadores. Cada perfil
de usuério pode configurar varias preferéncias do usuario para garantir que o operador esteja confortavel usando
O sistema.

« As configuragdes da maquina permitem que o usuario do sistema configure o ROS para multiplos tipos de tratores
e implementos. A medida que o monitor ROS é movido de implemento para implemento, o monitor detectara a
configuracdo da maquina para o equipamento com o qual o monitor esta atualmente operando para simplificar a
preparacdo da operacao.

« Perfis de produto e trabalho pré-configurados permitem que o usuério do sistema configure detalhes de operagéo
ou aplicacdo que permitem ao operador do equipamento selecionar rapidamente configuracées pré-configuradas
para o produto carregado e o trabalho ou operagdo a executar e iniciar o trabalho de campo sem configurar o
sistema.

O administrador do sistema pode visualizar e usar as informacdes acima do relatério do trabalho para tomar decisdes
administrativas requeridas com o maximo de informacdes necessérias para a operacao especifica.

NOTA: Consulte este manual para obter detalhes sobre como configurar perfis de usuéarios ou de trabalho e
configuracées de equipamentos ou produtos.

TELAS DE GUIA DE ORIENTAGAO 2D E 3D PERSONALIZAVEIS E PAINEL DE iCONES

O ROS possui telas baseadas em icones para a operacao e orientacdo no campo. Selecione a partir de varios
fcones para personalizar as informacdes exibidas na tela durante as opera¢8es de campo, podendo personalizar
o layout dos fcones para manter informac¢bes de operacdo importantes ou ferramentas de operacdo disponiveis
em um relance. Salve cada perfil de tela para recuperar e visualizar rapidamente informac8es adicionais, conforme
necessario, ou quando tarefas diferentes se tornarem mais criticas para a operacédo de campo.

NOTA: Consulte o Capitulo 14, Telas e fcones de Guia (Orientacao), para obter informages adicionais sobre os
icones ou como salvar e usar perfis de tela.

Introducao: Recursos do ROS 5
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Durante as opera¢des de campo, o ROS fornece uma visdo bi- ou tridimensional do local do equipamento dentro
da éarea de campo. O ROS também utiliza a geometria de equipamento configurada para fornecer uma linha de
orientacdo da passada (trilha) na tela do ROS para auxiliar o operador e manter o equipamento no curso durante a
operagéo em campo.

NOTA: Esse caminho de guia (orientacdo) também pode ser usado por sistemas de direcdo automatizados,
como o SmarTrax da Raven, para guiar automaticamente o equipamento pela linha de orientacao da
passada exibida, para ajudar a reduzir a fadiga do operador e permitir que o operador monitore 0s
sistemas de insumos ou de aplicacdo.

MAPEAMENTO NA TELA E RELATORIO DE TRABALHO

Durante as operacdes de campo, o ROS monitora e rastreia a localizacdo do veiculo e registra os sistemas de
insumos ou de aplicacdo. A medida que as seces ativas ou a largura do equipamento de trabalho cobrem a &rea
do campo, o ROS cria um mapa ao vivo da cobertura anterior do equipamento. Quando o trabalho € concluido, o
ROS compila o local e qualquer populagdo, taxa ou informacdes de rendimento em um arquivo de relatdrio para
transferéncia para um PC em casa ou no escritorio. Os relatérios podem ser editados e usados para o faturamento
do cliente, para rastrear insumos de produtos para fins governamentais ou para ajudar a planejar futuros insumos
agricolas e operacGes de campo.

Os relatérios de trabalho devem ser transferidos para uma conta de usuéario do Slingshot® através de um Hub de
Campo Slingshot (Slingshot Field Hub) ou uma unidade flash USB. O servico de internet do Slingshot é gratuito e
nao requer nenhum hardware nem assinaturas mensais para utilizar os recursos de relatério do site. Com um Hub de
Campo Slingshot, os arquivos podem ser transferidos para a cabine do equipamento a partir de um PC doméstico
ou do escritdrio e os relatérios de trabalhos concluidos podem ser transferidos da cabine para casa ou escritdrio
através da rede sem fio.

Visite o site do Slingshot para obter mais informacdes ou para localizar um revendedor local do Slingshot para obter
assisténcia adicional com os servicos disponiveis do Slingshot.

http://ravenslingshot.com

TERMINAL UNIVERSAL (UT) E CAPACIDADE CONTROLADORA DE TAREFAS

Os monitores ROS sé&o capazes de interagir com muitos sistemas de controle ISOBUS através dos recursos do
terminal universal (UT). Esse recurso permite que o operador monitore ou controle varios aspectos do veiculo ou
implemento em uma rede ISOBUS através da tela do monitor ROS sem a necessidade de telas adicionais ou consoles
de controle na cabine do veiculo.

CONTROLADOR DE TAREFAS

A tecla de ativacdo do Controle de Secao ISO permite que o AccuBoom controle as se¢des do implemento que estdo
conectadas ao controlador de tarefas. O controlador de tarefas é necessério para permitir que o UT ROS controle
automaticamente as sec8es com base na posicao no campo e nos dados de cobertura anteriores coletados durante
a aplicagao.

NOTA: O desblogueio do controlador de tarefas ndo esta incluido nos recursos gratuitos do TU. Entre em
contato com um revendedor local da Raven para obter informacées adicionais ou precos.

6 Manual de Instalacao e Operacédo Viper/Viper 4+
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DECLARACAO DE CONFORMIDADE

Este produto contém a placa CC IMX6 cddigo de homologacédo Anatel 02268-19-01209.

ATUALIZACOES

AtualizacGes de software e documentacdo do produto podem ser disponibilizadas periodicamente no site da Raven
Applied Technology (Tecnologia Aplicada Raven):

www.ravenhelp.com

Na Raven Industries, nos esforcamos para tornar sua experiéncia com nossos produtos a mais gratificante
possivel. Uma maneira de melhorar essa experiéncia é nos fornecer comentarios sobre este manual.

Seus comentarios ajudardo a moldar o futuro da documentagdo do nosso produto e o servico geral que
oferecemos. Agradecemos a oportunidade de nos vermos como nossos clientes nos veem e estamos ansiosos
para reunir ideias sobre como temos ajudado ou como podemos fazer melhor.

Para melhor atendé-lo, envie um e-mail com as seguintes informacdes para

techwriting@ravenind.com

- Manual de Instalacdo e Operacado Viper/Viper 4+

- Manual no. 016-0171-539PT Rev. G

- Qualquer comentario ou feedback (inclua nimeros de capitulo ou pagina, se aplicavel).
- Deixe-nos saber ha quanto tempo vocé tem usado este ou outros produtos da Raven.

N&o compartilharemos seu e-mail ou qualquer informacdo que vocé fornecer com mais ninguém. O seu
comentario € valorizado e extremamente importante para nos.

Obrigado pelo seu tempo.

Introducgao: Atualizacoes 7
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CAPITULO INICIALIZACAO
3

Quando ligado pela primeira vez, o monitor ROS solicitard ao operador que configure a maquina antes de prosseguir.
O procedimento a sequir foi idealizado para auxiliar o usuério ou o proprietario do equipamento na configuragéo
inicial do monitor ROS e é recomendado para evitar a insercdo de informacées de calibracdo do perfil mais de uma
vez.

Por favor, leia o seguinte procedimento do principio ao fim antes de iniciar a configuracdo inicial. A concluséo das
tarefas na ordem apresentada na secdo a sequir ajudaréd a garantir que o monitor ROS e os sistemas conectados
estejam prontos para operagdo no menor tempo possivel.

BOTAO LIGAR E STATUS

Para ligar o monitor ROS, pressione o bot&o ligar uma vez. A
Botéo Ligar e

Status de Liga-
do/Desligado

Botéo
Ligar

Status de
Ligado/
Desligado

Viper 4 Viper 4+

O indicador de status de ligado/desligado piscara em vermelho e, em seguida, deverd acender em verde. Se o
indicador de status permanecer vermelho ou ndo acender, entre em contato com um revendedor local da Raven
para obter assisténcia adicional.

NOTA: N&o conecte nenhum drive ou dispositivo USB ao monitor ROS durante a sequéncia de ligag&o.

AUTOTESTE INTEGRADO DO VIPER 4+

Se o Viper 4+ ndo exibir uma imagem na tela, realize um autoteste do Viper 4+ para diagnosticar o problema. O
autoteste incorporado ajudara a determinar se um sintoma de tela preta € causado por um problema de hardware
ou por um problema de software.

NOTA: Este recurso ndo esta disponivel no Viper 4.

Inicializacdo: Botdo Ligar e Status / Autoteste Integrado do Viper 4+ 9
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Para realizar um autoteste do Viper 4+:

1. Remova a energia do Viper 4+ desconectando o plugue de quatro pinos.

2. Pressione e segure o botéo ligar na lateral do Viper 4+.

3. Reconecte o plugue de quatro pinos.

4. Solte o botdo ligar e observe a cor deste botdo. Se o botdo estiver:

Verde - o hardware esté funcionando corretamente. A causa da tela preta é provavelmente um problema
de software. Recarregue o software no Viper 4+.

Amarelo - o hardware esta funcionando corretamente, mas o firmware pode estar corrompido. Use o
pen drive com o firmware apropriado para reinstalar o firmware.

Vermelho - ocorreu um problema de hardware. Entre em contato com um distribuidor para agendar o
retorno do Viper 4+ ao departamento de servico da Raven para andlise e reparo.

Sem cor - Se o botdo ligar ndo exibir uma cor, isso pode indicar que ndo h& energia sendo aplicada
ao Viper 4+. Verifique o suprimento de energia e a entrada com o voltimetro e solucione quaisquer
problemas de energia externa. Se houver energia no plugue de alimentacdo do Viper 4+, entre em
contato com o seu distribuidor para retornar o Viper 4+ ao departamento de servico da Raven para
analise e reparo.

ENTENDENDQO AS CORES DA BORDA DOS ICONES

A funcdo de cada icone é indicada pela borda ao redor do icone. Se o icone tiver uma borda dourada, é um
fcone que pode ser selecionado e aberto para fazer ajustes. Os icones com uma borda cinza ou sem borda sdo
informativos e ndo executardo uma acao se forem pressionados.

DESLIGAMENTO DO MONITOR

Quando terminar de usar o monitor ROS:

5 Painel do 5 ‘ >
Administrador

Inicio (Home) ou do Usuario Desligar

1. Feche todos os trabalhos ativos selecionando o icone inicial (Home) no canto inferior direito da tela.

2. Toque no painel do administrador ou do usuario e selecione o icone de desligar.

VISAO GERAL DA PRIMEIRA INICIALIZACAO

Painel do

> Admwstra/dqr 5
ou do Usuario

Concluido Perfil do Usuario

10
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IDIOMA E UNIDADES

Toque no icone concluido para limpar a janela inicial de configuracdo da méaquina.
. Toque no painel do administrador na parte superior da tela e selecione a opcao de perfil do usuario.
. Toque na aba informacdes do local e defina o idioma desejado na parte inferior da tela da aba.

. Se desejar, atualize o fuso horéario para o horéario universal coordenado local (UTC).

U A w N

. Toque na aba preferéncias de unidades e selecione a base e as unidades de pressao desejadas para exibicdo. Essas
unidades serdo usadas para inserir a configuracdo da méaquina e calibrar os sistemas de controle.

NOTA: Consulte o Capitulo 5, Administrador e Perfis de Usuarios, para obter detalhes adicionais sobre como
configurar perfis de usuarios no monitor ROS.

6. Prossiga para a secdo Configuracdo Inicial da Maquina na pagina 12 para continuar a configuracdo inicial do
monitor ROS.

CAPTURA DE TELAS

E possivel capturar telas durante a execucdo de um trabalho ou fora dele.

Para capturar uma tela durante um trabalho:

1. Pressione rapidamente o botdo ligar. A captura da tela é salva assim que o botéo ligar é pressionado. Uma janela
de Solicitacdo de Desligamento sera aberta.

2. Pressione o botdo Salvar Captura de Tela.

Caution
Shutdown solicitada

Saia do Trabalho antes do desligamento.

(0]34 aNar captura de tela

3. Para capturar uma tela quando ndo estiver em um trabalho, pressione rapidamente o botdo ligar. Uma janela de
Solicitacdo de Desligamento sera aberta.

4. Selecione Salvar Captura de Tela.

| Caution
Shutdown solicitada

"Shut Down" para desligar ou "Save" para salvar
Captura de tela

] | (] | (e E—

5. Apds capturar uma tela, exporte o dado através da manutencdo de arquivos.

Inicializacao: Visao Geral da Primeira Inicializagao 1
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CONFIGURACAQ INICIAL DA MAQUINA

— &

Editar Adicionar Perfil

1. Selecione o fcone de edigéo no painel de configuracdo da maquina e toque no botdo adicionar.

2. Use o teclado virtual na tela para inserir um nome para a configuracdo da méaquina ou equipamento. A configuracéo
da maquina inclui o veiculo ou trator e quaisquer implementos, carretas ou tanques conectados. Escolha um
nome de perfil que ajudaré na identificacdo de perfis com componentes semelhantes a medida que novos perfis
forem adicionados para operagdes futuras.

3. Toque no campo Nome do Trator e use o teclado virtual na tela para inserir o nome ou designacédo do veiculo ou
trator usado com o perfi.

POR EXEMPLO:

Ao definir uma configuracdo para um pulverizador tracionado, o operador pode inserir o nome da configuracdo
como ‘Aplicador de Liquido” e o apelido do trator como “Tracdo Dianteira Auxiliar”.

Concluido Sistema CAN Reenderecamento CANbus

4. Selecione concluido na aba configuragdo da maquina para retornar ao painel da méaquina.

5. Localize e selecione o icone do sistema CAN no editor do painel da maquina para visualizar as informacées do
sistema CAN.

6. Verifique se todos os nodos CANbus sao detectados e exibidos pelo monitor ROS.
7. Reenderece quaisquer nodos de controle de produto conectados ao CANbus neste momento.

8. Verifique se os nodos multicanal estdo configurados corretamente para os canais de controle necessarios para
0 equipamento durante as operacdes de campo. Consulte o Capitulo 11, Configuragdo do Dispositivo CANDus,
para obter detalhes sobre o reenderecamento de nodos de controle do produto e a configuragdo de nodos de
controle multicanal.

9. Conclua a configuragdo da maquina. Consulte o Capitulo 8, Painel e Configuracdes da Méaquina, para obter
detalhes sobre como configurar e concluir as configuragdes da maquina.

10.Se desejar, insira as informacdes do produto para configurar o produto durante a configuracdo inicial. Consulte o
manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto ROS para obter ajuda adicional com a configuracéo
de perfis do produto.

11. Se desejar, configure Perfis de Trabalho para varias opera¢des de campo durante o processo de configuracdo
inicial. Consulte o Capitulo 13, Painel e Configuracdes do Perfil de Trabalho.

12 Manual de Instalacao e Operacédo Viper/Viper 4+



CAPITULO VISAO GERAL DA NAVEGACAO

4

TELA INICIAL (HOME) E NAVEGACAO DOS PAINEIS

Quando o monitor é ligado, o ROS exibira as seguintes areas ou painéis de perfil:

Teclado Virtual (Na Tela))

Painel do Administrador ou do Usuério
Painel de Configuracdo da Maquina
Painel de Configuracdo do Produto
Painel de Perfis de Trabalho

Painel TU (Terminal Universal)

Painel dos Mapas de Ruas

Painel da Camera

TECLADO VIRTUAL (NA TELA)

A entrada de dados é facil usando o teclado virtual de preenchimento.

Nome da Configuracao da Maquina
Campo de Entrada =% =l

e Caracteres L8
aallialclcaliliclsixaloy
slcalicalicl ol calaliclolcloas

Caractere memmmﬁﬁﬁm
el il sl i
[0 1520 P R 0 P [ P P o

Apagar

Tecla de Retrocesso

Simbolo
Tecla Shift

Aceitar

Cancelar

Este teclado é exibido ao inserir ou modificar nomes de perfis, produtos ou tarefas. Os seguintes recursos podem
ser usados no teclado:

ENTRADA DE CARACTERES

Quando o teclado é tocado, o caractere selecionado sera exibido acima da tecla. Se o caractere exibido n&o for o
caractere destinado a entrada, continue a tocar na tela enquanto arrasta para o caractere correto a ser inserido. O
caractere ndo sera inserido no campo de entrada de caracteres até que o toque seja liberado.

Visdo Geral da Navegacao: Tela Inicial e Navegacao dos Painéis

13
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SHIFT/CAPS LOCK

O teclado exibe o conjunto de caracteres que serdo inseridos no campo de caracteres quando qualgquer uma das
teclas for selecionada. Para mudar o conjunto de caracteres para minusculas, pressione a tecla Shift.

NOTA: O teclado coloca automaticamente em mailscula o primeiro caractere inserido no campo de entrada de
caracteres. Para cancelar o recurso, toque a tecla Shift antes de inserir caracteres usando o teclado.

Toque a tecla Shift para inserir os caracteres usando o conjunto de caracteres maiusculos. Dando um
duplo toque na tecla shift ativara o Caps Lock. Toque a tecla Shift novamente para desativar o Caps Lock.

SIMBOLOS

Ao navegar na Internet usando o computador de campo, a tecla de simbolos . sera exibida no teclado. Toque

para retornar ao teclado alfabético.
ABC

TECLA DE RETROCESSO (BACKSPACE) E APAGAR

= - @
Toque a tecla - para deletar o caractere inserido previamente ou a tecla para apagar todos 0s
caracteres no campo de entrada de caracteres.

ACEITAR/CANCELAR

Toque a tecla para aceitar o texto ou caracteres exibidos no campo de entrada de caracteres. O texto ou 0s
caracteres exibidos seréo inseridos no campo de texto selecionado na tela anterior.

Toque a tecla ?A‘ para retornar a tela anterior sem digitar o texto ou os caracteres digitados.

SELECAO DE IDIOMA
Pressionando o botdo de selecdo de idioma mudara o idioma do teclado entre varios idiomas, incluindo Russo,

Francés, e Aleméo. Pressione o botdo repetidamente até que o idioma desejado seja alcancado. A alteracdo do
idioma no teclado ndo altera o idioma para o restante das telas. Para aquelas permanecera o idioma padréo.

AREA DE STATUS

Area de Status
O status de varios recursos ou outros componentes |
do sistema conectados ao computador de campo j
¢ exibido no canto superior direito da tela do ROS.
Demo Sprayer

Essa area permite que o operador do equipamento
verifique rapidamente a comunicacdo ou 0Os
processos em andamento em um relance e,
se necessario, tome providéncias para resolver
quaisquer problemas antes de iniciar as opera¢oes
do dia.

Teste

w0 Gl
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Os seqguintes indicadores de status serdo exibidos na area de status:

Slingshot®. O status de um Hub de Campo Slingshot é exibido. Um X vermelho seré exibido
neste indicador se um Field Hub ndo estiver conectado ou ndo for detectado. Quando um Hub de
Campo € conectado ao monitor ROS, essa area exibira a intensidade do sinal atual para o status de
comunicacdo sem fio.

GPS. Este indicador exibe o status atual da solucdo de posi¢do. Este indicador exibira:
* Verde se o status do GPS estiver correto
* Amarelo se um erro ou condicédo de alerta foi encontrado
 Vermelho se o GPS néo estiver funcionando

Atualizacdo de Software Disponivel. Uma dessas exibicdes de status estara disponivel se uma
atualizacdo do ROS ou um arquivo de desbloqueio de recursos estiver disponivel. A atualizacdo
permaneceré disponivel mesmo apds a unidade flash USB ser desconectada do monitor para permitir
que o operador realize o processo de atualizacdo em um horario conveniente durante o dia e sem
interromper as operacdes de campo.

Transferéncia de arquivo. A area de status exibe o status das transferéncias sem fio de arquivos com
um Hub de Campo Slingshot®. Se uma transferéncia de arquivos estiver em andamento, o indicador
de transferéncia de arquivos exibird um status verde “em andamento”.

Comunicagdes CANbus. Este indicador exibe o status de comunicacdo para um sistema CANbus.
Um indicador verde seré exibido quando a comunicacdo for detectada sem erros.

Comunicagdes ISOBUS. Essa exibicdo de status indica o status da comunicacdo ISOBUS com ECUs,
conjuntos de trabalho, implementos, etc. Esse status so seré exibido se uma ECU ISOBUS for detectada
pelo monitor ROS.

Comunicag0es Seriais. Este indicador exibe o status de comunicacdo das portas de comunicacao
serial. Um indicador verde sera exibido quando todas as portas de comunicacdo configuradas.

Frente/Ré. O indicador de status de frente/ré mostra se a maquina esta se movendo para frente ou
para tras de acordo com o monitor ROS.

PAINEL DO ADMINISTRADOR OU DO USUARIO

Toque em Administrador ou Nome do Usuario na parte de cima da tela para acessar o Painel do Administrador ou
do Usuario e os seguintes utilitarios:

@ POWER DOWN Administrador & AN

monitor ROS. Recomenda-se desligar o monitor usando
este fcone antes de remover a energia do monitor ROS 1N r— r— r— r=—
desligando a ignicdo do veiculo. .
() |8 roc out

Toque no icone Desconectar (Log Out) para sair do
perfil de usuério atual. Efetue o log out do monitor
ROS ao deixar o equipamento por periodos curtos
ou no final do turno ou ao trocar os operadores para
proteger o sistema de gerenciamento contra acesso

Toque no icone desligar (Power Down) para desligar o |

% 7 =
Ve e

S

Power Off Log Out Perfil de Gerente do Gerenciador
(desligar) (Desconectar) Usuario Sistema de Arquivos

ndo autorizado ou operagéo do sistema de controle.
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NOTA: Recursos do modo de demonstracdo estdo disponiveis através da janela do log out.

Consulte o Capitulo 5, Administrador e Perfis de Usuarios, para obter ajuda adicional com perfis de usuérios e
recursos de seguranca disponiveis com o ROS.

@ PERFIL DE USUARIO

Perfis de usuério podem ser criados para cada operador para salvar as preferéncias do usuario, como idioma e
unidades exibidas, para maximizar o nivel de conforto de cada usuério durante a operacdo do equipamento com o
ROS. Cada perfil de usuério também pode receber um Numero de Identificacdo Pessoal (PIN) exclusivo para proteger
o monitor ROS contra acesso ndo autorizado, modificagdes ou operagdes do operador.

Além de proteger o sistema contra uso ndo autorizado, o ROS salva informacées ativas do perfil do usuario com
cada relatorio de trabalho. Se varios operadores estiverem usando a mesma maquina durante uma operacdo de
campo especifica, o relatério do trabalho contera uma lista de usuéarios que concluiram a operacdo de campo
especifica. O administrador do sistema também pode revisar as areas de campo especificas nas quais cada operador
estava logado e operando o equipamento.

Consulte o Capitulo 5, Administrador e Perfis de Usuérios, para obter mais informacdes sobre configuragéo e uso de
perfis de administrador e usuario.

@ GERENCIADOR DO SISTEMA

Acesse o utilitério gerenciador do sistema no painel do administrador ou do usuério para realizar atualizacdes de
software e atualizagdes de firmware do nodo CAN. Atualizagdes de software e da documentacdo do produto podem
ser disponibilizadas periodicamente no site da Raven Applied Technology (Tecnologia Aplicada Raven):

https://portal.ravenprecision.com

NOTA: Consulte o Capitulo 6, Gerenciador do Sistema, para obter mais informagdes sobre como realizar
atualizacBes de sistema e de hardware.

@ GERENCIADOR DE ARQUIVOS

Acesse o gerenciador de arquivos para executar a manutencdo de arquivos, acessar utilitarios para exportar e
transferir arquivos de trabalhos e outros dados para e do monitor ROS, e para visualizar o histérico de transferéncia
de dados de trabalhos anteriores.

NOTA: Consulte o Capitulo 7, Gerenciador de Arquivos, para obter mais informacdes sobre como executar a
manutencdo de arquivos.

N&o armazene informacdes de trabalho e de campo no monitor ROS para referéncia de longo prazo
ou arquivamento. Periodicamente, execute a manutencdo de arquivos e remova 0s arquivos associados
a tarefas ou operagdes de campo concluidas para garantir que os recursos de memdoria estejam
disponiveis para novas operaces, conforme necessério. Arquive e faca backup de informagdes de
trabalho e de campo em um PC doméstico ou do escritério para garantir que os dados sejam arquivados
e armazenados em backup com seguranca.
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PAINEL DE CONFIGURACAO DA MAQUINA

O Painel da Méaquina contém os seguintes utilitarios para selecionar e configurar os vérios tipos de veiculos e
equipamentos com os quais 0 monitor ROS sera operado:

NOTA: Na primeira inicializagdo, o ROS exigira
uma configuragdo da maquina antes
que outros recursos do sistema possam
estar acessiveis. Consulte o Capitulo 3,
Inicializagdo, para obter uma visdo geral [%
das configuracdes iniciais necessarias
e o procedimento recomendado para

concluir a configuracdo do monitor ROS. ﬂ _@

E—() @3

Test

Configuragdo da maquina

@ CONFIGURACAO DO SISTEMA CAN

Uma configuracdo de maquina salva informacées de calibracdo do veiculo ou do trator, geometria do implemento
para cada implemento configurado, e informacées do sistema CANbus. Se uma configuragéo for concluida para um
implemento especifico, o monitor ROS identificaré e selecionara automaticamente a configuragéo correspondente na
inicializagdo. O monitor ROS também alertaré o operador se um componente CAN no perfil salvo ndo for detectado.

Consulte o Capitulo 8, Painel e Configuragdes da Maquina, para obter informacdes detalhadas sobre como configurar
a maquina para os vérios tipos de implementos disponiveis com o ROS.

CONFIGURACAO DA MAQUINA E GARAGEM DE IMPLEMENTOS

Em alguns casos, uma configuracdo de maquina pode corresponder a mais de um equipamento configurado, como
um trator usado com um arado, ceifadeira (segadora), ancinho de feno (enleirador) ou um selecionador de pedras.
Se desejar, crie perfis para cada um desses implementos para permitir que o monitor ROS salve as configuracées de
geometria e orientacdo para cada implemento especifico. Quando o ROS detecta uma configuracdo que corresponde
a essas configuracdes, o monitor permite que o operador selecione a configuracdo salva da méaquina para configurar
rapidamente o computador de campo para as opera¢des do dia.

O ROS também permite que um administrador do sistema ou operador acesse outras configuracdes salvas através
da méaquina ou ‘garagem” de implementos para modificar ou remover perfis para manter o monitor ROS atualizado
para o equipamento atualmente na frota ou barracdo de maquinas.

Consulte o Capitulo 8, Painel e Configuragdes da Maquina, para obter informagdes adicionais sobre como selecionar
e modificar as configuragdes da maquina e usar as garagens de méaquinas e implementos.
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PAINEL DE CONFIGURACAO DO PRODUTO

O painel de configuragdo do produto fornece os !
seguintes utilitarios para configurar canais de controle

s, e o2 o
para aplicagdes comuns de produtos, misturas de !—@‘: J¢ @_

tanques ou variedades de sementes com 0s quais O Nova Configuracao de Produto
monitor ROS seréd usado para controlar insumos ou a | [ Configuragéo de Produto ﬁg}

aplicacao:
—@
~ Now

0
Configuracao de

@ CONFIGURAGAO DO PRODUTO

O ROS permite que o operador ou o administrador do sistema configure um perfil para aplicagdes comuns, misturas
de tanques ou para futuras operacdes de campo. A configuragcdo do produto grava o canal de controle e as
informacées do produto ou misturas para véarios tipos de aplicacdes ou produtos e permite que o operador selecione
novamente os perfis para retomar ou reiniciar rapidamente uma aplicagdo ou operagéo para varios campos. Novas
configuracées de produto podem ser criadas usando produtos existentes inseridos no ROS ou por meio do banco
de dados agX de recomendaces de produtos pré-carregado no monitor ROS.

Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto ROS, para obter mais informagdes sobre a
configuracdo de varios produtos e configuraces de produtos usando o ROS.

@ i SELECAO DA CONFIGURACAO DO PRODUTO

Depois que uma configuragdo de produto é feita, o produto pode ser selecionado para configurar rapidamente o
ROS para operacdes e retomar a operacdo ou repetir a mesma operacdo em um campo diferente. Basta selecionar
a configuragdo do produto, verificar e ajustar as taxas de mistura conforme necessério para um relatério de trabalho
preciso, e chegar as tarefas de campo disponiveis. Simplesmente. selecione a configuragdo do produto, verifique e
ajuste as taxas de mistura, e inicie as tarefas de campo disponiveis.

NOTA: Se 0s nodos de controle do produto forem reenderecados entre as operacdes de campo, a configuracdo
do produto devera ser ajustada para controlar adequadamente o produto atribuido a cada canal de
controle. Verifique e confirme a configuracdo do produto antes de iniciar qualquer operacdo de campo.
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PAINEL UT (TERMINAL UNIVERSAL)

O painel UT fornece acesso as exibicdes do conjunto
do trabalho ISOBUS e as opg¢Bes ou recursos da

[EOIW (E0Z

ECU. Use este painel para acessar recursos como o !}5‘? ﬂ;\ljjé oc || 0me)
’ = | e
Controle de Produto ISO da Raven, o AutoBoom ISO

Raven, ou varios recursos de terceiros conectados a
rede de comunicacéo ISOBUS.

NOTA: O painel UT estara disponivel no
canto inferior esquerdo da tela do
painel principal somente se uma ECU
compativel com ISOBUS for detectada
pelo monitor ROS.

PAINEL DO PERFIL DE TRABALHO

O painel do perfil de trabalho fornece ao operador
ou ao administrador do sistema as seguintes
ferramentas para configurar, filtrar, e selecionar perfis
para operacdes ou tarefas de campo especificas:

balho

Iniciar Trabalho Trabalh Tral
20000101-1202

i 0 Trabalho
20000101-1122 20000101-1123

@ [/ cONFIGURACAO DO PERFIL DO TRABALHO @

Configure operacdes de campo comuns ou recorrentes para salvar configuracdes de trabalho, como dados do
produtor e do campo, informacées de observacéo (scouting), ou linhas de guia (orientacdo) salvas para uso durante
as proximas operacdes de campo ou reutilizacdo durante temporadas futuras.

Consulte o Capitulo 13, Painel e Configuragdes do Perfil de Trabalho, para obter ajuda na configuragdo de varios
perfis de trabalho.

@ ?”5‘? SELECAO DO PERFIL DE TRABALHO

Quando o equipamento chega ao campo, o operador seleciona o perfil do trabalho pré-configurado e verifica
as configuragdes do trabalho, insere a taxa ou taxas do produto desejado, seleciona quaisquer modificacdes nas
informacées de orientacdo ou observacdo e seleciona iniciar para iniciar uma nova aplicacdo no campo ou iniciar
operacoes.

O painel do perfil do trabalho também exibe todos os trabalhos anteriores iniciados usando um perfil pré-
configurado. Para retomar uma operacdo de trabalho anterior, selecione o arquivo de trabalho especifico, verifique
as configuracGes do trabalho, e selecione iniciar. O ROS também fornece utilitérios para ajudar a classificar e filtrar
os itens exibidos no painel do perfil do trabalho para ajudar o operador a localizar e selecionar rapidamente o perfil
correto ou a operagdo anterior.

NOTA: A configuracdo de um perfil de trabalho ndo é um requisito e foi idealizada como uma funcédo do
Produtor. O perfil padrdo Iniciar Trabalho permite que um usuario inicie rapidamente um trabalho e
permite que o usuario atribua Produtor, Fazenda e Campo (Grower, Farm and Field ou GFF), linhas de
guia (orientacdo) salvas, e grupos de observacdo (se aplicavel).
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@ 3 PAINEL DA CAMERA

O painel da cdmera permite que o usuéario acesse cameras conectadas ao monitor. Alterne entre até quatro fontes
de video com uma designada como uma camera de ré.

Consulte "Configuracdo da Camera” na pagina 104 para obter informac&es adicionais.

(4) EH MAPAS DE RUAS

Os mapas de ruas fornecem uma visdo dos limites de
observagao (scouting) do campo na area. Se desejado,
0 usuario pode filtrar os limites de observacdo do
campo por produtor, fazenda e campo (GFF). O usuério
também pode selecionar o limite de observacdo do
campo diretamente do mapa. Mapas de ruas precisam

ser criados no site do Slingshot. 1\ | Dj
\\ 'I“—"iw |’
Consulte “Mapas de Ruas” na pagina 202 para obter S ‘. v

informacdes adicionais sobre Mapas de Ruas. A

| i

S —— e 300_ | © OpenStreetMap contibutors

VISUALIZACOES E [CONES DE GUIA (ORIENTACAQ)

OROS possuiuma exibigdo de orientacdo personalizavel,
usando ferramentas baseadas em ficones e utilitarios
de exibicdo. Cada operador de equipamento pode
selecionar os icones a serem exibidos durante um
trabalho, mover cada um dos icones ao redor da
tela para criar a melhor ou mais desejavel exibicao
de informac6es, e salvar o layout para uso durante
opera¢Bes futuras ou por diferentes operadores.

; - —
@ {] SELECAO DA VISUALIZACAO
A exibicdo da guia de orientacdo do ROS permite (12345678 : :
que o operador configure varios layouts de tela e W | |
alterne entre os layouts e visualizagdes salvas em @ =
qualguer momento durante as operacdes de campo. % :D-m Q % b
As seguintes visualizagdes de guia (orientacdo) estdo |
disponiveis durante uma tarefa ativa: )

Zoom Visualizacdo Alarme Icone

Guia de Orientacdo 3D. Fornece uma Vvisdo Tela Inicial (Home)
tridimensional da localizacdo atual do equipamento no €la iniciat (fome

campo.

Revisdo do campo. A revisdo de campo permite ao
operador rever qualquer parte do trabalho ativo ou o
mapa de cobertura geral da operacdo atual.
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Tela da Web. Se os servigos sem fio estiverem disponiveis, essa visualizagdo permitird que o operador acesse
servicos baseados na Internet para obter informacdes atualizadas, entregues diretamente na cabine do veiculo.

NOTA: O acesso a servicos baseados na Internet pode exigir hardware adicional e um contrato de provedor
de servico sem fio. Para obter informac6es adicionais sobre esses recursos, entre em contato com um
revendedor local Raven ou Slingshot.

icone. A tela de icones oferece ao operador uma visualizacdo de fcones, ferramentas, e outros controles de recursos
adicionais que podem ser necessarios durante operacdes de campo variadas, e permite que o operador coloque
quantos fcones forem necessarios sem cobrir as informacdes de guia de orientacdo ou de campo.

@ “#% SELEGCAO E CONFIGURAGAO DE iCONES

Os fcones da tela de guia (orientagéo) fornecidos no ROS permitem que o operador do equipamento crie e salve
multiplas configuracées de tela para varios tipos de operagdes de campo, equipamentos ou aplica¢es. O operador
pode selecionar tantos icones quantos desejar ou que forem necessarios para executar tarefas no campo. Cada
layout personalizado pode ser salvo para permitir que o operador alterne rapidamente de um layout para outro com
alguns toques na tela, conclua uma tarefa especifica, e em seguida retorne a tela de operacdo desejada.

Por exemplo, durante as operagdes de lavoura, o operador sé precisa ver informacbes da passada, tipo de
orientaco, velocidade do veiculo, e talvez um rumo da bussola. icones adicionais podem ser adicionados a uma
nova visualizacdo para monitorar sistemas de controle de taxa, sistemas de automacao de implementos ou para
acessar outros recursos e informacées durante a aplicacdo no campo.

@ [71 ALERTAS E ALARMES

Para ajudar o operador do equipamento a tomar as decisdes mais informadas possiveis, o monitor ROS fornece
informacdes de alertas ativos, bem como o histérico de alertas. Ao encontrar problemas no campo, o operador
pode acessar essas informacées durante a resolucdo de problemas para ajuda-lo e a equipe de suporte a corrigir
possiveis problemas rapidamente enquanto estiverem no campo.
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CAPITULO ADMINISTRADOR E PERFIS
c DE USUARIOS

VISAO GERAL

Os perfis de usuério salvam preferéncias tais como idioma, unidades, brilho da tela, e cores do mapa de cobertura
na tela sem afetar a operagéo do equipamento para outros usuarios. Com um perfil de usuério personalizado,
os operadores do equipamento podem iniciar ou retomar rapidamente as operacdes em trocas de turno ou de
operador com suas configuracées personalizadas.

SEGURANCA DO PIN E RELATORIO DO PERFIL

Se desejado, um Numero de Identificagdo Pessoal (PIN) exclusivo pode ser criado para cada perfil de usuério para
proteger o monitor ROS contra operacdo nédo autorizada. Com os PINs ativados, o operador ou o administrador
deve fornecer o PIN atribuido para efetuar login no monitor e operar recursos de controle, iniciar um trabalho ou
registrar dados de campo.

O ROS também armazena informacdes do perfil ativo com relatdrios de trabalhos concluidos para reviséo por
um proprietario ou gerente do equipamento. Um administrador do sistema também pode rever a area do campo
coberta por cada perfil ativo se vérios perfis estiverem ativos durante uma Unica operacao de campo.

Essas informacdes sdo potencialmente Uteis para identificar as necessidades de treinamento do operador, melhorar
o desempenho do operador ou fazer ajustes nas futuras operacdes de campo.

PERFIL DO ADMINISTRADOR

Usando o perfil do administrador, um proprietério ou gerente do equipamento cria novos perfis de usuério para cada
operador no monitor ROS.

GERENCIANDO PERFIS DE USUARIOS

NOTA: Somente o perfil do administrador pode ser usado para criar, editar, e gerenciar varios perfis de usuarios.
Os perfis de usuario s6 podem editar e modificar configuragdes para o perfil ativo.

A Raven ndo podera recuperar ou redefinir o PIN do administrador se o padrdo (1111) for alterado.
Certifique-se de anotar o PIN do administrador e armazena-lo em um local seguro, se esse recurso for
desejado, para garantir que a capacidade de criar contas de usuario permaneca acessivel.
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CRIAR PERFIS DE USUARIQS

Para criar novos Perfis de Usuérios:

Painel do

Administrador

Perfil de Usuério Opcées do Adicionar
Administrador

1. Toque no painel do Administrador na parte superior da tela do Painel Principal e selecione o botdo Perfil de
Usuario.

NOTA: Verifique se "Administrador” é exibido no canto superior esquerdo da janela. Novos perfis de usuario ndo
podem ser criados enquanto estiver logado em um perfil de usuario. Efetue logout do ROS e volte a usar
o perfil do administrador e reinicie este procedimento.

2. Toque na aba Op¢Bes do Administrador, na extremidade direita da tela de configurages gerais do usuério.

3. Na érea OpcBes de Administracdo, na parte superior da aba Opcées do Administrador, verifique se a opcdo Ativar
Logins do Usuério esta selecionada.

NOTA: Habilite a opcao Requerer PINs para solicitar ao operador do equipamento um PIN antes de acessar 0s
recursos de controle do ROS.

4. Na éarea de usuarios, na parte inferior da aba Opcdes do Administrador, toque no botédo Adicionar para criar um
novo perfil de usuério.

5. Consulte a secdo Definicdo de Configuracdes do Perfil de Usuario na pagina 26 para obter detalhes sobre como
preencher as informagdes de perfil para o novo perfil de usuario.

EDITAR OU EXCLUIR PERFIS DE USUARIOS

Para editar ou excluir Perfis de Usuérios:

Painel do a8 | - —
Administrador E‘ ~ l ’ o’
|\-A

Perfil de Usuério Opces do Editar Excluir
Administrador

1. Toque no Painel do Administrador na parte superior da janela do painel principal e selecione o botédo Perfil de
Usuario.

2. Toque na aba Op¢des do Administrador, na extremidade direita da tela de configura¢ées gerais do usuario.
3. Selecione um perfil de usuario existente na area do usuério na parte inferior da aba Administrador.
4. Toque no botado Editar para editar o perfil ou no botdo Excluir para excluir o perfil selecionado. Consulte a secdo

Definicdo de Configuracdes do Perfil de Usuério na pagina 26 para obter detalhes sobre como preencher as
informacées de perfil para perfis de usuérios.
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CALIBRACAO DA TELA TOUCH SCREEN (SENSIVEL AO TOQUE)

Este procedimento néo se aplica ao Viper 4+.

Para recalibrar a tela Touch Screen (Sensivel ao Toque):

88 @

Perfil de Usuério Preferéncias do Calibrar Tela Touch
Sistema Screen

Painel do

Administrador

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da janela do painel principal e selecione o
bot&o Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Preferéncias do Sistema.

3. Toque no botéo Calibrar Tela Touch Screen na parte inferior da aba para iniciar a calibracdo da tela sensivel ao
toque.

4. Toque nos pontos de calibracdo quando cada ponto aparecer.

5. Toque as areas na tela para testar a calibracdo da tela touch screen. Se necessario, repita a calibracdo da tela touch
screen.

MODO DE DEMONSTRACAO

Cologue o monitor ROS no modo de demonstracdo para permitir que ele seja usado para fins de exibicdo. Para
mudar para o modo de demonstracdo:

Painel do
Administrador

Log Out Modo de
Demonstracao

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da janela do painel principal e selecione o
bot&o Efetuar Log Out.

2. Toque no botdo Modo de Demonstracdo no canto inferior esquerdo da tela.

3. Selecione a op¢ado para Reiniciar com o Modo de Demonstracdo Ativado. O monitor ROS sera reiniciado com os
recursos do modo de demonstracéo ativados.

4. Execute o procedimento acima novamente para desativar o modo de demonstracdo.

NOTA: Existe uma demonstracdo da configuracdo do Viper 4 no site https://portal.ravenprecision.com/.
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DEFINICAO DE CONFIGURACOES DO PERFIL DO USUARIO

Cada perfil de usuéario fornece campos para inserir informagdes de contato, preferéncias de exibicdo, e configuragdes
de seguranca. Existem duas péaginas de configuracdes do perfil do usuério:

« Configura¢ées Gerais do Usuario
« Configura¢ées do Usuario de Controle do Produto
NOTA: Os alarmes sonoros e pop-up serdo acionados com base nas configuracées do usuario de controle do

produto. Consulte a se¢do Configuracdes do Usuario de Controle do Produto na pagina 31 para obter
detalhes sobre estas configuracdes do usuério.

CONFIGURACQOES GERAIS DO USUARIO

NOTA: Um perfil de administrador esta disponivel por padrdo com o ROS. Recomenda-se que o perfil do
administrador seja usado apenas por um proprietario ou gerente do equipamento.

ABA INFORMACOES DO USUARIO

A aba informagdes do usuério fornece campos para inserir as informacdes de contato do operador. Para inserir ou
editar informacgdes do usuéario:

Painel do
Administrador

Perfil de Usuério Informagdes
do Usuario

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da janela do painel principal e selecione o
botdo Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Informacdes do Usuario na janela Configura¢8es Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

Nome de Usuario. Introduza um nome para o usuario ou perfil que seré usado para identificar o perfil no computador
de campo e nos relatérios de trabalhos.

NOTA: O nome de usuério no perfil do administrador ndo pode ser alterado.

Primeiro Nome e Sobrenome. Entre o primeiro nome e o sobrenome do administrador do sistema ou operador
do equipamento nesses campos.

Informacgbes de Contato. Entre os nimeros de telefone residencial e celular, o nimero de fax, e o endereco de
e-mail, conforme desejado, para entrar em contato com o operador do equipamento, nos campos associados.

Informacgbes da Licenga do Operador. Digite o nimero da licenca do operador e a data de vencimento nesses
campos.
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ABA INFORMAGOES DO LOCAL

A aba informacées do local fornece campos para informacdes de contato da empresa e o idioma de exibicdo
desejado. Para acessar informacdes do local:

Painel do
Administrador

Perfil de Usuario Informagdes
do Local

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal e selecione o botdo
Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Informacdes do Local na janela Configuracdes Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

Nome da Empresa. Digite 0 nome da empresa com a qual o operador ou o administrador esta empregado.
NOTA: O nome de usuério no perfil do administrador ndo pode ser modificado.
Endereco e Localizagdo da Empresa. Digite 0 endereco da empresa ou filial, cidade e estado, e pais de operacao.

Fuso Horério. Selecione o Horario Universal Coordenado (UTC) para o fuso horario no qual o monitor ROS estara
operando.

NOTA: A configurac¢do do fuso horario afetard a hora mostrada nos Relatérios de Trabalho.
Idioma. Selecione um dos idiomas disponiveis desejados para a operacdo do monitor ROS. Cada operador de

equipamento pode selecionar um idioma diferente para a operacdo e o ROS mudaréd automaticamente para o
idioma desejado no login.

ABA PREFERENCIAS DE UNIDADES

A aba Preferéncias de Unidades fornece acesso as preferéncias personalizadas de idioma e unidades de medida para
exibicdo. Para configurar as preferéncias das unidades:

Painel do
Administrador

Perfil de Usuario Preferéncias
de Unidades

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal e selecione o botdo
Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Informacdes do Local na janela Configuracdes Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:
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Unidades Base. Selecione o sistema de unidades desejado:

Sistema de Unidades Unidades
Métrico centimetros (cm), litros (L), hectares (ha), quildmetros por hora (km/h)
U.S. (Inglés) polegadas (in), galdes (gal), acres (ac), milhas por hora (mph)
Turf (Campo) polegadas (in), galdes por 1000 pés quadrados (gal/1000 ft2), milhas por hora (mph)

Unidades de Pressdo. Selecione as unidades de pressdo desejadas:

Abreviatura Unidades
PSI Libras por polegada quadrada
kPa quilopascal
bar bar
inHg polegadas de mercurio
mmHg milimetros de mercurio
atm atmosfera
hPa hectopascal

Formato de Data. Selecione o formato de data preferido.
Formato de Hora. Selecione o formato de hora preferido.

Horario de Verdao Automatico. Habilite os ajustes automaticos do horéario de verdo se a jurisdicdo da zona horaria
local observa o horério de veréo.

ABA PREFERENCIAS DO SISTEMA

A aba Preferéncias do Sistema fornece acesso a configuracées para personalizar a exibicdo e a operacdo do monitor
ROS. Para ajustar as preferéncias do sistema:

Painel do ~
Administrador > — i)
Perfil de Usuario Preferéncias do

Sistema

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da janela do painel principal e selecione o
botdo Perfil de Usuério.

2. Toque na aba Preferéncias do Sistema na janela Configuracdes Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

Modo. defina 0 modo de exibicdo para opera¢des diurnas ou noturnas.
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Brilho da tela. Ajuste o brilho da tela de acordo com preferéncias pessoais e condicées de iluminacdo ambiente.

Brilho do LED. Ajuste o brilho do LED por preferéncias pessoais e condicbes de iluminacdo ambiente. Essa
configuracdo também ajustara o brilho de uma barra de luz compativel conectada ao monitor ROS.

Desligamento Automatico. Ative a opcdo de desligamento automaético para desligar automaticamente o monitor
ROS quando a ignicdo do veiculo estiver desligada. Esse recurso pode ser ativado para ajudar a garantir que as
informacdes do trabalho sejam salvas e o dispositivo seja desligado corretamente.

NOTA: A configuracdo padrdo para o recurso de desligamento é ativada. Para monitorar o status de ignicdo do
velculo, o computador de campo requer o chicote de fiacdo apropriado e uma conexdo com a ignicdo
do veiculo. Sem o chicote apropriado, o recurso de desligamento nao afetaré a operacdo do monitor
ROS.

Calibrar a tela touch screen. Toque no botdo calibrar a tela touch screen (tela sensivel ao toque) para iniciar o
processo de calibracdo da tela no Viper 4.

ABA CONFIGURAGOES DO ALARME

Para editar as Configuragdes do Alarme:

Painel do
Administrador

. (@‘i

Perfil de Usuario Configuragdes
do Alarme
NOTA: Alarmes sonoros e pop-up serdo acionados com base nas configura¢des do usuario do controle do

produto. Consulte a secdo Configuracdes do Usuario de Controle do Produto na pagina 31 para obter
detalhes sobre essas configuracdes do usuario.

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal e selecione o botdo
Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Configuracdes do Alarme na janela Configura¢8es Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

NOTA: Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto ROS para obter informagdes
adicionais sobre como ajustar as condi¢des de alarme.

Alarmes Sonoros. Ative esta opcdo para receber alertas sonoros para condicées de alarme detectadas pelo monitor
ROS.

Alarmes Pop-Up. Ative esta opcdo para receber um prompt de condigdes de alarme detectadas pelo monitor ROS.

Aviso de Ré (Backup) Sonoro Habilitado. Marque esta caixa de selegéo para habilitar um alarme sonoro de Aviso
de Marcha a Ré.

Volume do Alarme. Ajuste o volume do alarme no controle deslizante Volume de Audio.
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ABA OPCOES DO ADMINISTRADOR

Quando conectado como administrador do sistema, a aba Opcdes do Administrador fornece acesso aos utilitarios
para gerenciar e editar perfis de usuéario. Para acessar as Op¢des do Administrador do sistema:

Painel do
Administrador
Perfil de Usuério Opcdes do
Administrador
NOTA: A aba Opcdes do Administrador sé estara disponivel quando vocé efetuar login com o perfil do

administrador.
1. Toque o painel do Administrador na parte superior da tela do Painel Principal e selecione o bot&o Perfil de Usuario.

2. Toque na aba Opgdes do Administrador na janela Configura¢ées Gerais do Usuério. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

Ativar logins de usuarios. Selecione essa op¢do para ativar o recurso de login do usuario no monitor ROS.
Quando ativado, o administrador do sistema pode criar e gerenciar vérios perfis de usuéarios ou de operadores do
equipamento.

Consulte a secdo Gerenciando Perfis de Usuarios na pagina 24 para obter detalhes sobre a criacdo de novos perfis de
usuarios, ou a secdo Edicdo ou Exclusdo de Perfis de Usuérios na pagina 24 para obter ajuda com o gerenciamento
de perfis de usuarios.

Requer PINs. Habilite esta opcdo para solicitar um nimero de identificacdo pessoal, ou PIN, para acessar o ROS e
os recursos do sistema de controle. Esse recurso é recomendado para ajudar a proteger o sistema de controle contra
acesso ou operacao nao autorizados.

Definir PIN. O campo PIN do administrador € exibido abaixo da opcdo “Requer PINs”. Digite o PIN do administrador
desejado ou o numero de identificacdo pessoal usado para fazer login no perfil do administrador.

NOTA: A Raven ndo poderé recuperar ou redefinir o PIN do administrador se o padrdo (1111) for alterado.

Certifique-se de anotar o PIN do administrador e armazena-lo em um local sequro para garantir que a
capacidade de criar contas de usuarios permaneca acessivel.

ABA OPCOES DE SEGURANGA DO PERFIL DO USUARIO

A aba Opcdes de Seguranca permite que o usuario do perfil insira um novo ndmero de identificacdo pessoal, ou PIN,

para um login seqguro. Para acessar a aba Opc¢ées de Seguranca:
— =&

Perfil de Usuério Opcoes de
Seguranca

Painel do
Administrador
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NOTA: O login seguro com PIN deve ser habilitado pelo administrador do sistema. Consulte a secdo Aba
Op¢des do Administrador na pagina 30 para habilitar os PINs para o login do usuério. O administrador
do sistema pode acessar e modificar qualquer perfil de usuario, mesmo que os PINs estejam habilitados
para login seguro. Toque no painel do Usuario, na parte superior da janela do painel principal, e selecione
o botdo Perfil de Usuario.

1. Toque no Painel do Administrador, na parte superior da tela do Painel Principal, e selecione o botdo Perfil de
Usuario.

2. Toque na aba Op¢Bes do Administrador na janela Configuracdes Gerais do Usuario.

3. Toque na aba Op¢des de Seguranca na janela Configuragdes Gerais do Usuario. Os seguintes campos estardo
disponiveis:

Definir PIN. Digite o nimero de identificacdo pessoal desejado usado para efetuar login no perfil.

CONFIGURACOES DO USUARIO DE CONTROLE DO PRODUTO

Durante as operac¢8es de campo, o ROS cria e exibe ao vivo um mapa de referéncia de cobertura para o operador
do equipamento. Durante as operacdes de controle da taxa (por exemplo, semeadura, aplicacdo do produto, etc.), o
monitor ROS exibirg as areas de campo nas quais a taxa monitorada real de aplica¢cdo do produto é a taxa desejada
ou esta dentro da tolerancia aceita ou onde a taxa real é muito alta ou muito baixa.

Para acessar as Configuraces do Usuario de controle do produto disponivel:

Painel do
Administrador

Perfil de Usuario

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal.
2. Selecione o botdo Perfil de Usuario.
3. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela

Configuragdes Gerais do Usuério para acessar as configuragdes do usuario de controle do produto. Os seguintes
campos estardo disponiveis na exibicdo das configuracdes do usuéario de controle do produto:

LIMITES DA TAXA

O ROS permite que cada usuario defina os limites alto e baixo tolerados para a aplicacdo do produto antes que o
sistema forneca uma condicdo de alerta ou alarme durante as operacées de campo.

Limite Maximo de Taxa. Insira o limite superior tolerado para a aplicacdo do produto antes que o monitor ROS
forneca alertas para uma condicdo de taxa alta.

Limite Minimo de Taxa. Insira o limite inferior tolerado para a aplicacdo do produto antes que o monitor ROS forneca
alertas para uma condicdo de baixa taxa.
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Cores das Taxas. Toque nas cores de Taxa Alta, OK, e Taxa Baixa para selecionar cores personalizadas das taxas para
0 usuario.

Taxa Zero de Tolerancia. Sistemas de aplicacdo seca ou granular dependem de um ou mais transdutores para
monitorar o sistema de aplicacdo e medir a taxa do produto sendo aplicado. Em alguns casos, como ao dirigir
através de zonas de taxa zero ou com o sistema de aplicacdo desligado, os transdutores podem registrar um pulso
de taxa falsa devido a solavancos ou trepidacdo excessivos do equipamento. Esses falsos sinais serdo registrados
pelo monitor ROS como uma area de cobertura do produto e serdo exibidos no relatério do trabalho e poderéo
exibir uma aplicagdo excessiva em zonas de taxa zero.

O valor da taxa zero de tolerancia destina-se a ajudar a filtrar esses pulsos e a eliminar os “ruidos” do transdutor
quando o sistema de aplicacdo nao esta envolvido ou ativamente distribuindo o produto.

Insira a taxa minima de aplicacdo, em libras por acre [quilogramas por hectare], necesséria para o sistema de
controle registrar como cobertura de campo durante as opera¢des de controle das aplicagdes. Qualquer sinal de
taxa recebido abaixo desse limite sera ignorado e ndo sera contado para o volume do produto ou para a érea de
cobertura aplicada.

NOTA: Em algumas méaquinas, a caixa principal de produto fornecerd um volume de produto relativamente
alto e a tolerancia pode ser ajustada com um valor relativamente alto. Outras caixas que fornecem
micronutrientes podem aplicar material a uma taxa muito mais baixa e exigirdo um valor de taxa zero de
tolerancia mais baixo.
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As secGes a seguir fornecem informacgdes sobre o uso dos utilitdrios do Gerenciador do Sistema para visualizar
informacées sobre o software e hardware do sistema, atualizar componentes do sistema, e ativar cddigos para
recursos adicionais.

VISAO GERAL DO GERENCIADOR DO SISTEMA

Os utilitarios do gerenciador do sistema permitem que o operador revise as versdes de software e irmware atualmente
instaladas em varios dispositivos do sistema, ative temporariamente os recursos do sistema, e verifique o status de
um Hub de Campo Slingshot ou solicite suporte remoto.

Para exibir informages sobre o software atualmente instalado disponivel para uso com este monitor:

Painel do
Administrador ‘g
ou do Usuério

Gerenciador do Atualizacdo
Sistema de Software

1. Togue no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema. As seguintes abas estardo disponiveis:

NOTA: Para transferir ou copiar arquivos ou configuragdes usando o ROS, consulte o Capitulo 7, Gerenciador
de Arquivos, para obter mais informacées sobre as operacdes de manutencdo de arquivos.

Atualizacdo de Software. A aba de atualizacdo de software exibe informagdes sobre a versdo do
software ROS e permite que o operador atualize o software ou reverta para uma versdo anterior,
conforme necessario. Consulte a secdo Informacdes e Atualizagdes do ROS na pagina 34 para obter
informacdes adicionais sobre como usar a aba de atualizacdo de software.

[_ .'G - [_I|||.I o ”a-_;?
| | | |

Atualizacdo de Hub de Campo Licenca Wi-Fi
Hardware Slingshot (Conexao
Desblogueio de Informacées de Sem Fio)
Recursos Hardware
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Atualizacao de Hardware. As informac8es sobre a versédo do firmware sdo exibidas na aba de atualizacéo
de hardware. Esta informacdo pode ser Util para solucionar problemas de sistemas ou componentes

CAN. Essa aba também permite que o operador atualize os componentes do sistema CAN conforme
necessario para aproveitar 0s novos recursos disponiveis da Divisao de Tecnologia Aplicada da Raven Industries.
Consulte a segdo InformacBes e Atualizacdes de Hardware na pagina 38 para obter detalhes sobre como realizar
atualizacdes de firmware por meio do monitor ROS.

Desbloqueio de Recursos. A aba Desbloqueio de Recursos exibe as ativacdes de recursos permanentes
E disponiveis. Essa aba também exibe o tempo restante para autorizacdo temporaria dos recursos do ROS.

Os codigos temporarios de tempo inseridos neste aviso so estardo disponiveis por um perfodo de tempo
especifico e expirardo em um intervalo de tempo definido. Entre em contato com um revendedor local da Raven
para obter assisténcia com a autorizacao permanente dos recursos disponiveis do ROS.

Hub de Campo Slingshot. Selecione a aba Slingshot para exibir informacées de comunicagédo sem fio
do Hub de Campo ou para ativar uma sesséo de suporte remoto. Para obter informacdes adicionais

sobre os servicos do Slingshot, consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot
ROS ou entre em contato com um revendedor local do Slingshot.

[I| : InformacgGes de Hardware. A aba de informagdes de hardware contém informacdes sobre os estados
i

de hardware internos do computador de campo, estatisticas de uso, ferramentas de diagndstico para
CANDbus, e informaces de conectividade de rede.

Licenca. Contém o contrato de licenca de usuério final do Software Operacional Raven (ROS).

2 Wi-Fi. Selecione a aba Wi-Fi para exibir conexdes W-Fi e ajustar as configuractes de Wi-Fi.
]

INFORMACOES E ATUALIZACOES DO ROS

Para visualizar informagdes sobre a versdo do ROS atualmente instalada ou para uma atualizagdo do ROS disponivel
para o monitor ROS:

Painel do
Administrador

Gerenciador do Atualizacdo
Sistema de Software

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema e toque na aba Atualizacdo de Software. As seguintes informagdes
da versdo do ROS estardo disponiveis:
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Software Operacional Raven

Versao Atual 2.3.0 _@
Reverter para o Ultimo 2.3.0 —@

Restauragao de Fabrica FE —@

@ _ Versao Atual. Versao do ROS usada pelo monitor durante as operagdes de campo ou do sistema de
controle. Essa informacdo de versdo pode ser importante se assisténcia técnica ou suporte for necessario.

Pressione o bot&o de informagdo da versdo para visualizar informacées adicionais do software e do banco de dados.

Instalar Atualizacdo Mais Recente. Se uma versdo mais recente do ROS estiver disponivel, o nimero da vers&o
atualizada sera exibido.

Selecione o botdo instalar a Ultima atualizacdo para instalar a versdo exibida no monitor. Quando o sistema for
reiniciado, esta sera a versdo atual usada para operacdo. Se desejar, selecione Excluir e a atualizagdo ndo sera
instalada.

NOTA: As atualizacBes podem ser realizadas se conectado a um hub de campo Slingshot. Consulte o manual
de Operacdo do Slingshot para obter informacées adicionais sobre o uso do Slingshot para realizar
atualizacdes.

@ M Desfazer a Ultima Atualizacdo. No caso de uma atualizagdo para o ROS fornecer operagéo
indesejavel, o dispositivo armazenara a Ultima versdo do software instalada e permitira que o operador reverta para
a versdo exibida nesse campo.

)
@ Restauracao de Fabrica. O recurso de restauragdo de fabrica pode ser usado para reverter o monitor
para uma condi¢do de fabrica.

Somente execute este procedimento se instruido por um revendedor ou técnico de servico. Todas as configuragdes
e arquivos do usuario serdo apagados durante o processo de restauracdo para a condicdo de fabrica. Realize
a manutengdo de arquivos e copie todos os dados criticos para uma unidade flash USB antes de realizar uma
restauracdo de fébrica.

EXEMPLO DE DOWNLOAD DO ROS

NOTA: O procedimento a seguir € apenas para fins de exemplo. Qualquer imagem fornecida nesta secdo pode
ndo representar com precisdo o navegador da internet ou as janelas encontradas em vérios sistemas
de computadores domésticos ou de escritério. Consulte a ajuda do usuério do computador ou do
navegador da internet para obter ajuda adicional.

Atualiza¢Bes de software para o monitor ROS serdo disponibilizadas periodicamente no site da Ajuda Raven:

https://portal.ravenprecision.com
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NOTA: O Firmware do Nodo CAN esta incluido no download do software ROS e sera baixado automaticamente
para o Viper 4, mas essas atualizacdes ndo serdo instaladas até que o usuario instale a atualizacdo. As
atualizacdes do Nodo na atualizacdo do ROS serdo a Ultima versdo liberada do ROS e podem né&o ser a
versao mais recente disponivel.

Para fazer o download das atualizacées do Nodo CAN:

1. Em um computador de casa ou do escritorio, visite https://portal.ravenprecision.com

2. Selecione Documentacdo e Software.

RAVEN

A Ficld Computers ~  GSProducts ~ Guidance & Steering ~  Application Controls ~  Boom Contre

Welcome to the Raven Customer Portal

Ifyou're looking for infarmation on your Raven product, you're in the right place!

MANUALS

We stand behind every product with exceptional support and customer service. We provide over 1,300 product manuals and DRAWINGS
technical documents for free to download. Learn how to keep your Raven product up to date with the latest features and SOFTWARE
services with software updates. Go to Documentation & Software, search your product, and download resources.

For Raven Dealers and Distributors ﬂ
Register for a Dealer Account and stay up to date on orders, returns, product registrations, and so much more!

Downlead the Getting Started information sheet to learn how to register for an account, search the product store, find
documentation, and access your account information.

Field Computers GS Products Guidance & Steering Application Controls

3. Selecione o tipo de dispositivo desejado (Computadores de Campo, Guia de Orientacdo e Direcao, etc.).

4. Selecione o menu Software especifico para a sua maquina.

» Software

5. Selecione a atualizacdo de software desejada.
6. Selecione Salvar Como no menul.

7. Selecione Salvar para salvar o software no computador de casa ou do escritério. Selecione um diretério de
download comumente usado ou um destino que seré facil de localizar apds a conclusdo do download.

NOTA: Pode ser necessario aceitar avisos de seguranca ou atencao exibidos pelo navegador ou pelo sistema
do computador para salvar com sucesso a atualizagdo do software no computador.

8. Insira uma unidade flash USB utilizada com o monitor ROS em uma porta USB disponivel no computador.
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9. Copie o arquivo zip de atualizagdo de software (* .zip) do local de download para a pasta Atualizacdes no diretdrio
Raven na raiz da unidade flash. Por exemplo:

4 Removable Disk (F:)
., canupload
4 | Raven
.. FeaturelDJocks
.. GFF
. Manifests

. slingshotArchives
( . Updates )

NOTA: N&o descompacte ("unzip’) ou extraia o arquivo de atualizacdo de software antes de copiar a atualizacao
para a pasta Atualizacées.

10. Remova a unidade flash USB do computador de casa ou do escritorio.

INSTALACAQO DE ATUALIZACOES DO ROS

Para executar uma atualizacdo de software no monitor ROS:

Painel do
Administrador ‘E

Gerenciador do Atualizacéo Instalar
Sistema de Software

1. Insira a unidade flash USB, com a atualizacdo do ROS na pasta necessaria, no monitor ROS.

NOTA: Consulte a secdo Exemplo de Download do ROS na pagina 35 para obter mais informacdes sobre a
estrutura de pastas necessaria para executar a atualizacéo.

2. Quando o arquivo de atualizacdo for detectado na unidade USB, o status Atualizagdo Disponivel sera
m exibido no canto superior direito da tela do painel principal e o arquivo de atualizacdo sera copiado
para o monitor ROS.
3. Remova a unidade flash USB. A atualizacédo ainda pode ser executada a qualquer momento apds a remocado da
unidade flash.

4. Toque no Painel do Administrador ou do Usuéario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.
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5. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema e toque na aba Atualizacdo de Software.

6. Toque no botdo Instalar Atualizacdo para atualizar a versdo do ROS. O monitor instalara a versdo de atualizacdo
disponivel e sera reiniciado automaticamente.

REVERSAO PARA VERSOES ANTERIORES DO ROS

Para reverter para uma versdo de software instalada anteriormente no monitor ROS:

Painel do 3
Administrador
Gerenciador do Atualizacao Reverter para a
Sistema de Software Versdo Anterior

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitério Gerenciador do Sistema e toque na aba Atualizacdo de Software.

3. Toque no botdo Reverter para a Versdo Anterior para reinstalar a verséo do ROS exibida. O monitor ira reinstalar
a versao anterior e reiniciar automaticamente.

INFORMACOES E ATUALIZACOES DE HARDWARE

Para visualizar as informacées de firmware dos componentes do sistema atualmente conectados ao monitor ROS:

Painel do
Administrador

Gerenciador do Atualizacdo
Sistema de Hardware

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema e toque na aba Atualizacdo de Hardware. As seguintes informagdes
sobre a versao do firmware estardo disponiveis para cada nodo atualmente detectado no CANbus:

Nodo. O nome do nodo ou as informacdes de identificacdo serdo exibidos nesta coluna.

Numero do Programa. O nimero do programa é usado para identificar o nodo no ROS.
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NOTA: O nuimero do programa exibido na aba de atualizacdo de hardware nao reflete o programa identificado
na etiqueta fisica do nimero de série afixada de fabrica no nodo.

Versdo Atual. O firmware atualmente instalado no nodo seré exibido nesta coluna.

Versao Mais Recente. Se as atualizacdes de firmware do nodo tiverem sido transferidas para o monitor ROS, a
versdo de atualizacdo sera exibida nesta area.

INSTALACAQ DE ATUALIZACOES DE FIRMWARE CANBUS OU ISOBUS

NOTA: O firmware do nodo pode ser transferido da unidade flash USB para o monitor ROS antes que as
atualizagdes de firmware possam ser aplicadas aos nodos conectados ao sistema, usando o utilitario do
Gerenciador do Sistema. Consulte a secdo Importar AtualizacGes de Nodo CAN na pagina 61 para obter
ajuda na copia dos arquivos de Atualizacao do Nodo CAN.

Para aplicar uma atualizacdo de firmware a um componente do sistema CANbus:

Painel do y |
Administrador )g
Gerenciador do Atualizagdo Aplicar
Sistema de Hardware Atualizacdo

1. Insira a unidade flash USB com os arquivos de atualizagdo de firmware no monitor ROS.

NOTA: Consulte a secdo Exemplo de Download de Firmware CANbus logo acima para obter mais informages
sobre a estrutura de pastas necessaria para executar a atualizacdo.

2. Use o utilitério Gerenciador de USB no Gerenciador de Arquivos para importar as atualizagdes do nodo CAN.
Consulte o Capitulo 7, Gerenciador de Arquivos, para obter ajuda adicional na utilizagdo do Gerenciador de USB.

3. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

4. Selecione o utilitdrio Gerenciador do Sistema e toque na aba Atualizacdo de Hardware.

5. Na parte superior da aba Atualizacdo de Hardware, selecione um nodo especifico a ser atualizado.

NOTA: Anote o nimero do programa (PGM #) para o nodo selecionado. Em caso de problemas com a
atualizagdo do nodo, esse nimero sera necessario para selecionar o nimero do programa apropriado
para recuperar o nodo. Consulte a secdo Modo de Recuperacdo de Nodos na pagina 40 ou entre em
contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional.

6. Selecione a atualizacdo apropriada na lista Versées Disponiveis para o nodo selecionado.

7. Toque no botdo Aplicar Atualizagdo para atualizar o firmware no nodo selecionado. O monitor ROS instalara a

atualizacdo de firmware selecionada. Repita o processo para atualizar quaisquer outros nodos conforme necessario
ou exigido.
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NOTA: Se for encontrado algum problema durante o processo de atualizacdo do firmware, consulte o Manual de
Instalacdo do CANbus Raven para obter informagdes sobre como solucionar problemas do nodo e use
0 modo de recuperacdo para tentar restaurar o nodo CANbus. Consulte a secao Modo de Recuperacdo
de Nodos na pégina 40 para obter informacdes adicionais sobre como usar o modo de recuperacao
com um sistema CANbus Raven.

MODO DE RECUPERACAQ DE NODOS

NOTA: O numero do programa do nodo é necessario para recuperar corretamente o nodo. Se o nimero do
programa ndo é conhecido, entre em contato com um revendedor Raven local ou com o Centro de
Suporte Técnico da Raven para obter assisténcia adicional com numeros de programa apropriados para
recuperar um nodo CANbus.

Para tentar recuperar um nodo CANbus no qual ocorreu uma falha na atualizacdo:

Gerenciador do Atualizacao Modo de Aplicar
Sistema de Hardware Recuperacao Atualizacdo

Painel do
Administrador

1. Insira a unidade flash USB, com os arquivos de atualizagéo de firmware na pasta necessaria, no monitor ROS.

NOTA: Consulte a secdo Exemplo de Download de Firmware CANbus na pagina 35 para obter mais informages
sobre a estrutura de pastas necessaria para executar a atualizacao.

2. Use o utilitédrio Gerenciador de USB no Gerenciador de Arquivos para importar as atualizagdes do nodo CAN.
Consulte o Capitulo 7, Gerenciador de Arquivos, para obter ajuda adicional no uso do Gerenciador de USB.

3. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

4. Selecione o utilitédrio do Gerenciador do Sistema e toque na aba de Atualizacdo de Hardware.

5. Desconecte os conectores retangulares no nodo por aproximadamente cinco segundos para desligar e ligar a
alimentagdo para o nodo. Assegure-se de que quaisquer LEDs de status estejam desligados ou parem de piscar
antes de reconectar o nodo.

6. No monitor ROS, toque no campo de versées e use a lista de rolagem para selecionar o programa de nodo
apropriado para redefinir o nodo. O programa do nodo e os nimeros de versdo serdo exibidos no seguinte
formato:

P144V1T1

T L

NUmero da Versado

Numero do Programa

7. Toque o botdo Aplicar Atualizacdo para tentar recuperar o nodo. Se a recuperacdo do nodo falhar, ou para
suporte adicional, entre em contato com um revendedor local da Raven.
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DESBLOQUEIO E ATIVACAO DE RECURSOS

NOTA: Consulte a secdo Recursos do Nodo e Status de Ativacdo na pagina 137 para obter ajuda sobre os
recursos do CANbus e sobre as informacées de status de ativacéo.

ATIVACAQO PERMANENTE DE RECURSOS

Para ativar permanentemente recursos opcionais para o ROS:

Painel do
Administrador

Gerenciador do Desblogueio de
Sistema Recursos

1. Toque no painel do administrador ou do usuario, na parte superior da janela do painel principal, para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitério do gerenciador do sistema e toque na aba de desbloqueio temporario.
3. Anote o numero de identificacdo exibido na janela.

NOTA: O numero de identificacdo também pode ser encontrado no cédigo de barras na parte traseira do
monitor ROS.

4. Entre em contato com um revendedor local da Raven para adquirir um Codigo de Registro para o recurso.
5. Visite o site da Raven e preencha o formulario de solicitacdo de chave de ativacao.

https://portal.ravenprecision.com

6. Faca download do pacote de recursos do software no link fornecido apds o envio do formulério de solicitacdo de
chave de ativacao.

7. Copie o pacote de recursos para a unidade flash USB utilizada com o monitor ROS. O 4 _, ROS DRIVE ()
pacote de recursos deve ser copiado para o seguinte diretério na unidade flash:

. canupload

4 | Ravep

"Nome da Unidade USB" > Raven > FeatureUnlocks
|, FeatureUnlocks

8. Conecte a unidade flash USB ao monitor ROS. O pacote de recursos sera instalado g b
automaticamente.

9. Reinicie o monitor ROS quando solicitado para disponibilizar o novo recurso para uso.

NOTA: Se uma atualizacdo do ROS estiver disponivel na unidade flash USB, a atualizacdo devera ser aplicada

para instalar o pacote de recursos. Consulte a secao Instalacdo de Atualizacdes do ROS na pagina 37
para obter ajuda sobre como instalar uma atualizacao do ROS.

10. Depois que o monitor reiniciar, acesse a aba Desblogueio de Recursos e verifique se os recursos ativados sdo
exibidos na &rea Recursos Desbloqueados.
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DESBLOQUEIO TEMPORARIO

NOTA: Quaisquer desbloqueios temporérios permanecerdo ativos depois que o coddigo de ativacao for inserido.
O temporizador de desbloqueio temporario continuara até que a chave de desbloqueio expire. Quando
a chave de desbloqueio temporario expirar, o recurso estara disponivel usando o pacote de ativacdo.
Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional com desbloqueios
temporarios ou ativacdo de recursos.

Em algumas situacBes, um codigo de autorizagao temporario pode ser obtido para desbloquear os recursos do ROS
por um tempo predeterminado. Para autorizar temporariamente recursos para uso com o ROS:

Painel do y | .
Administrador |g "“ﬁ!)
Gerenciador do Desblogueio de
Sistema Recursos
NOTA: O tempo de operacdo restante da chave de desbloqueio temporario comeca no momento em que o

codigo temporario é solicitado. Mesmo que o cédigo temporario ndo seja inserido no computador de

campo, o tempo sera deduzido do tempo restante se o dispositivo for usado para gerenciar operacées
de campo.

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario, na parte superior da tela do Painel Principal, para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario do Gerenciador do Sistema e toque na aba de Desbloqueio de Recursos.
3. Anote os valores do Numero de Identificacéo e Horario do Cédigo de Trabalho exibidos na janela.

4. Entre em contato com o Centro de Suporte Técnico da Divisdo de Tecnologia Aplicada da Raven com os valores
observados da etapa anterior.

5. Togue em Renovar Horario e insira o cédigo de servi¢o temporario para adicionar tempo ao tempo restante dos
recursos temporarios.
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CONFIGURACAO DE WI-FI

Para definir as configuracdes de Wi-Fi e criar uma lista de conexdes prioritarias:

Painel do

Administrador

Gerenciador do Wi-Fi
Sistema

1. Na pagina do Administrador, pressione Gerenciador do Sistema.

2. Pressione a aba Wi-Fi.

3. Marqgue a caixa de sele¢do ao lado de Ativar Conexdo Wi-Fi. Uma lista de conexdes Wi-Fi disponiveis sera exibida.
4. Selecione a conexdo Wi-Fi desejada. Se necessario, pressione Atualizar para atualizar a lista de conexdes Wi-Fi.
5. Pressione Conectar. O Viper tentara se conectar a esse ponto de acesso (hotspot) Wi-Fi.

NOTA: Se desejado, para futuras conexdes Wi-Fi a este ponto de acesso, selecione Conectar Automaticamente.
Isso permitira que o Viper se conecte ao hotspot quando ele estiver no alcance.

6. Apds a conexdo, as informacdes do ponto de acesso terdo um plano de fundo azul, mostraréo a intensidade do
sinal da conexdo, e também terdo um botédo Desconectar.

7. Se vocé tiver véarios pontos de acesso aos quais deseja se conectar, repita as etapas de 4 a 6 para todas as
conexdes desejadas.

8. Se desejar, defina uma ordem de prioridade para os pontos de acesso aos quais vocé se conectou. Isso define a
quais pontos de acesso vocé prefere se conectar se véarios estiverem ao alcance. Para criar prioridade, pressione
Prioridade. A tela Ordem de Conexdo Automética seré aberta.

9. Marque a caixa de selegdo aolado de Ativar Varredura Automatica para permitir que o Viper procure constantemente
por redes Wi-Fi ao alcance.

10. Selecione 0 nome do ponto de acesso desejado e pressione as setas para cima e para baixo localizadas na parte
superior da lista para mover o ponto de acesso para cima ou para baixo na lista. O Wi-Fi mudaré automaticamente
as conexdes de rede se encontrar uma rede mais alta na sua lista de prioridades.

11. Repita a etapa 10 até que todos os pontos de acesso ativos estejam na ordem correta.
12. Para configurar manualmente uma rede, pressione Configurar na parte inferior da tela principal do Wi-Fi. Se

desejar, ajuste o Nome da Rede, a Seguranca, e a Criptografia. Pressione Aceitar para salvar as alteragdes ou
Fechar para sair sem salvar.
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HUB DE CAMPO SLINGSHOT®

A aba Slingshot fornece acesso as informac¢des do Hub de Campo Slingshot e sera usada ao solicitar suporte remoto.
Para obter informagdes adicionais sobre o uso do Hub de Campo Slingshot com o monitor ROS, consulte o Manual
de Calibragéo e Operacédo do Hub de Campo Slingshot ROS.

INFORMACOES DE HARDWARE

Para acessar informacgdes sobre o hardware do monitor ROS:

Painel do
Administrador

Gerenciador do Informacdes de
Sistema Hardware

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério, na parte superior da tela do Painel Principal, para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema e toque na aba Informacdes de Hardware.

3. Toque em Exibicdes Gerais ou Vida Util para exibir os seguintes detalhes de informac®es do hardware para o
monitor ROS:

GERAL

Fornece informac&es sobre o hardware, tais como:

Plataforma. O tipo ou nome do monitor ROS.

ID do OEM. Exibe o nimero de ID do OEM

Revisdo de Hardware. A versdo de hardware do monitor ROS.

Versao do Microcontrolador. A versdo do firmware instalada embarcada (on-board) do monitor ROS.

Versao do FPGA. Versdo do firmware do controlador FPGA (Field-Programmable Gate Array ou matriz de portas
programaveis).
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VIDA UTIL

As estatisticas de tempo de vida fornecem informacées de tempo de execucdo (runtime) para o monitor ROS. As
informacdes a seguir estardo disponiveis quando a opcdo de vida Util for selecionada:

Vida Util do Hardware. Fornece uma contagem de horas operacionais do monitor ROS, o nimero em ciclos de
energia e o numero de desligamentos.

Status do Hardware. Inclui informages sobre a alimentagdo do processador, alimentagdo da camera, falha da
camera, e falha do controlador FPGA.

UsS

Fornece informagdes do CANBus, como contagens de alertas, contagens de bus desligado, e sobre estados de erro.

REDE

Fornece informacdes sobre o endereco IR gateway, e o nome da interface.

LICENCA

Para rever e aceitar o Contrato de Licenca de Usuario Final ROS (EULA) a qualquer momento:

1. Togue no painel do Administrador ou do Usuario, na parte superior da tela do Painel Principal, para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador do Sistema e toque na aba da licenca.

3. Reveja o EULA conforme necessério. Entre em contato com o Centro de Suporte Técnico da Divisdo de Tecnologia
Aplicada da Raven para obter mais informacdes.

NOTA: A aceitacao do EULA é necessaria antes da operacdo.
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CAPITULO GERENCIADOR DE ARQUIVOS
7

As secGes a sequir fornecem informacdes sobre o uso dos utilitarios do Gerenciador de Arquivos para editar o
produtor, a fazenda, informacdes de campo, exportacdo de arquivos, arquivos ISO, e gerenciar uma unidade flash
USB conectada e outras opcdes de gerenciamento de arquivos.

VISAO GERAL DO GERENCIADOR DO ARQUIVOS

Para exibir informagdes de trabalhos e arquivos atualmente armazenadas no monitor ROS:

— JEm
Gerenciador de ‘ ‘ ‘ ‘
Arquivos @ @ @ @

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

Painel do
Administrador
ou do Usuario

2. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos. As seguintes abas estardo disponiveis:

@ E;_ Aba do Gerenciador de Arquivos. A aba do gerenciador de arquivos permite que o operador

renomeie 0s arquivos e gerencie as pastas e as atribuicbes do produtor, fazenda, campo (Grower,

Farm and Field ou GFF) diretamente no monitor ROS. A transferéncia manual de arquivos também

esta localizada nesta aba. Consulte a secdo Usando o Gerenciador de Arquivos na pagina 47 para obter ajuda sobre

como usar o gerenciador de arquivos ou a se¢do Gerenciador de Produtor, Fazenda, Campo (GFF) na pagina 50 para
obter detalhes sobre como gerenciar o GFF para a estrutura de arquivos.

@ Aba Gerenciador de Importagdo USB. A aba do gerenciador de importacdo USB permite que o
operador encontre e transfira arquivos de uma unidade flash USB conectada ao monitor ROS.

Consulte a secdo Gerenciador de Importacdo USB na pagina 59 para obter ajuda sobre o uso do

gerenciador de USB.
@ : Aba Histérico de Transferéncia de Arquivos. O ROS fornece um registro dos arquivos
S transferidos para e do monitor por meio de um Hub de Campo Slingshot. Consulte o Manual de
Calibracdo e Operagao do Hub de Campo Slingshot ROS para obter detalhes sobre as informacdes

dos arquivos disponiveis na aba Historico.

@ —=™ Opcdes de Gerenciamento de Arquivos. Op¢oes adicionais podem estar disponiveis nesta aba
F para configurar recursos de gerenciamento de arquivos com o monitor ROS. Consulte o Manual

de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter informacdes adicionais
sobre as opcdes de gerenciamento de arquivos disponiveis.
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USANDO O GERENCIADOR DE ARQUIVOS

Se desejar, edite, renomeie e remova os arquivos diretamente no monitor ROS na cabine do veiculo. Consulte as
secdes a sequir para obter mais ajuda sobre o uso dos recursos do Gerenciador de Arquivos.

NOTA: Os arquivos de atualizacdo do nodo CAN ou os arquivos "canupload" serdo exibidos no gerenciador de
arquivos. Para garantir que as informacées da versdo do firmware CAN estejam disponiveis no monitor
ROS, recomenda-se ndo editar os nomes dos arquivos de atualizacdo de firmware do nodo.

Se desejar, remova todos os arquivos de atualizacdo de firmware do monitor ROS depois de executar qualquer

atualizacdo de nodo necessaria. Consulte a secdo Informacdes e Atualizacbes de Hardware na péagina 38 para obter
mais informacdes sobre o download e a aplicacdo de atualizacbes de firmware do nodo CAN.

USANDO FILTROS E RENOMEANDO ARQUIVOS

Para usar os filtros de arquivos e renomear arquivos:

Painel do
Administrador
ou do Usuério

Gerenciador de Gerenciador de
Arquivos Arquivos

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de arquivos. A aba Gerenciador de
arquivos exibira uma lista dos seguintes tipos de arquivos atualmente armazenados no monitor ROS:

+ atualizacbes do nodo CAN

+ capturas de tela (screenshots)

« core dumps (despejo de memaria)
+ arquivos de log

+ trabalho

+ ISO XML

* mapas de prescricdo (Rx)

* grupos de observacao

+ linhas de guia (orientacdo) salvas
*  mapas de ruas

+ recomendagdes agX

*  papeis de parede
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3. Toque no icone Filtro na parte superior da lista "Todos os arquivos" para definir filtros para o tipo de arquivo ou
para as atribui¢des do produtor, da fazenda ou do campo.

Opcoes de Filtro
—
Tipo de Arquivo (g
_— - _—
Produtor &
Fazenda &

Flltro Campo & Conjunto de
Filtros

4. Para renomear um arquivo, toque no nome do arquivo na lista de Arquivos e use o teclado na tela para renomear
0 arquivo.

SELECAQ DE ARQUIVOS

Se desejar, selecione um arquivo para modificar as atribui¢cBes de produtor, fazenda ou campo (GFF). Para selecionar
0S arquivos:

Painel do
Administrador
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de
Arquivos Arquivos

1. Pressione o Painel do Administrador ou do Usuario para expandir o painel.

2. Selecione o utilitdrio Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de Arquivos. A aba Gerenciador de
Arquivos exibird uma lista dos tipos de arquivo armazenados no monitor ROS.

3. Use o Gerenciador de Arquivos para filtrar a lista "Arquivos” conforme desejado. Consulte a secdo Usando Filtros
e Renomeando Arquivos na pagina 48 para obter ajuda sobre o uso de filtros de arquivos.

4. Toque no icone Selecionar @ exibido a direita do nome do
arquivo para mover arquivos individuais para a lista de Arquivos
Selecionados.

Gerenciador de Arquivos

Para mover todos os arquivos atualmente exibidos na lista

Arquivos, toque no botao Selecionar Tudo, @ na parte Todos os Arquivos [@ @ Y

superior da lista "Arquivos”.

NOTA: Se os arquivos forem filtrados, o botdo Selecionar Tudo ScreenShot 01 /zj ’ ||
selecionara apenas os arquivos disponiveis com as - |

configuracées de filtro existentes. @
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5. Toque no botdo Limpar a direita de um nome de arquivo para remover o arquivo da lista Arquivos Selecionados
ou toque no botdo Limpar Tudo na parte superior da lista para remover todos 0s arquivos de uma sé vez.

6. Prossiga para a secdo Gerenciar Informaces do Agricultor, Fazenda, Campo (GFF) ou a secdo Excluir Arquivos na
pagina 52 para obter ajuda sobre como executar esses procedimentos de gerenciamento de arquivos.

GERENCIADOR DE PRODUTOR, FAZENDA, CAMPO (GEF)

O ROS oferece um utilitério Produtor, Fazenda, Campo (GFF) para criar e gerenciar informacées GFF diretamente no
monitor ROS.

NOTA: O Gerenciador GFF também encontra-se disponivel no painel Perfil do Trabalho, selecionando:
Painel Perfl — v
do Trabalho - [‘_2

\ \
Perfil do Trabalho Editar Editar

Consulte o Capitulo 13, Painel e Configura¢ées do Perfil do Trabalho, para obter ajuda adicional sobre
como configurar perfis de trabalho ou iniciar trabalhos com o ROS.

CRIAR ESTRUTURA DE PRODUTOR, FAZENDA, CAMPO (GFF)

Para criar novas associa¢ées de Produtor, Fazenda, Campo (GFF) para trabalhos:

Painel do = —
L. - =l
Administrador = —_— o
ou do Usuério )
Gerenciador de Gerenciador de Editar Editar

Arquivos Arquivos

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de Arquivos.
3. Toque no botdo Editar na parte superior da lista Arquivos Selecionados.

4. Selecione o botéo Editar exibido na parte superior da tela GFF.
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5. Toque no painel do Produtor na parte superior da tela para expandir o painel do Produtor.

&

Adicionar

6. Para adicionar um novo:

+ produtor a estrutura GFF, selecione o botdo Adicionar.

« fazenda ou campo para um Produtor existente, selecione o produtor apropriado na lista.
7. Toque no painel Fazenda abaixo da lista de produtores disponiveis para expandir o painel Fazenda.
8. Para adicionar um novo:

- fazenda a estrutura GFF, selecione o botdo Adicionar.

« campo a um produtor e fazenda existente, selecione a fazenda apropriada na lista.
9. Toque no painel Campo na parte inferior da tela GFF para expandir o painel Campo.

10. Para adicionar um novo campo, toque no botdo Adicionar para adicionar um campo ao produtor e fazenda
selecionados.

GERENCIADOR DE INFORMAGCOES DE PRODUTOR, FAZENDA, CAMPO (GFF)

Para editar as associa¢8es atuais de produtor, fazenda e campo para todos os arquivos exibidos na lista de Arquivos
Selecionados:

Painel do ~ . 1 =
. . - [
Administrador o o
\ \

ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de Editar Editar
Arquivos Arquivos
NOTA: Consulte a secao Selecdo de Arquivos na pagina 49 para obter ajuda na selecao de arquivos.

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuéario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitédrio Gerenciador de Arquivos e pressione a aba Gerenciador de Arquivos. O Gerenciador de
Arquivos ira abrir e exibir uma lista de arquivos atualmente armazenados no monitor ROS.

3. Toque no botdo Editar na parte superior da lista Arquivos selecionados.
4. Selecione o botéo Editar exibido na parte superior da tela GFF.

5. Use o navegador de arquivos para selecionar a entrada produtor, fazenda ou campo desejada para edi¢do.
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6. Com a entrada apropriada selecionada, toque no botao Editar. @

Para excluir uma entrada GFF, toque no botdo Excluir. @ .
| | é

@ @

Selecione redefinir os produtores, fazendas, campos (GFF) para redefinir todas as informacdes sobre o produtor,
fazenda ou campo. Para redefinir as informacées do produtor, fazenda, campo:

REDEFINIR PRODUTORES, FAZENDAS, CAMPOS (GFF)

1. Abra o Gerenciador de Arquivos.

2. Pressione a seta ao lado do produtor, fazenda ou campo desejado, na coluna Todos os Arquivos, para mover o
GFF desejado para a coluna Arquivos.

3. Pressione a tecla Bloco de Notas acima da coluna Arquivos. Isso abrird a tela de gerenciamento do produtor,
fazenda, campo.

4. Pressione o icone Excluir na célula de redefinicdo do produtor, fazenda, campo. Um aviso sera aberto perguntando
"Esta acdo ira remover permanentemente todos os produtores, fazendas, campos e suas associacdes. Deseja

continuar?".

5. Selecione Sim para redefinir todos os produtores, fazendas, campos e suas associacdes. Pressione Ndo para
retornar a tela anterior.

EXCLUIR ARQUIVOS

Para excluir arquivos do monitor ROS:

Painel do —
Administrador = g;?
ou do Usuario il
Gerenciador de Gerenciador de

Arquivos Arquivos

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitdrio Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de Arquivos. A aba Gerenciador de
Arquivos exibird uma lista de arquivos atualmente armazenados no monitor ROS.

3. Consulte a secdo Selecdo de Arquivos na pagina 49 para mover os arquivos para a lista “Arquivos Selecionados”.

; 4. Toque no botéo Excluir na parte superior da lista "Arquivos Selecionados” e aceite o aviso exibido
|| para excluir os arquivos selecionados do monitor ROS.
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EXPORTACAO DE ARQUIVOS

As secdes a seqguir fornecem informacdes sobre como usar o recurso de exportacdo de arquivos para copiar ou
mover informac¢Bes do trabalho para o relatério de tarefas diretas, para uso com outros monitores ROS ou para fazer
o upload para uma conta de usuario do Slingshot.

NOTA: Use os procedimentos a sequir para exportar arquivos para uma unidade flash USB se um Hub de
Campo Slingshot, ou uma conexdo de rede sem fio, ndo estiver disponivel para transferéncia sem fio de
arquivos.

Um Hub de Campo Slingshot e um contrato de provedor de servico sem fio serdo necessarios para enviar arquivos
para o servico de Internet do Slingshot a partir da cabine do veiculo. Entre em contato com um revendedor local do
Slingshot ou consulte o Manual de Calibragdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter assisténcia
adicional sobre como usar o Hub de Campo Slingshot para transferir arquivos de trabalho.

EXPORTAR RELATORIOS DE TRABALHO E INFORMACOES DE COBERTURA

O ROS é capaz de exportar relatorios de trabalhos e informacdes de cobertura nos seguintes formatos:
+ Arquivo tipo Portable Document Format (.pdf)
+ Pacote de dados do trabalho ou Job Data Package (jdp)
+ Arquivo Slingshot (.ssa)
» Arquivo de forma “shapefile” (.shx, .shp e .dbf)

Os procedimentos a seguir auxiliam na exportacdo de informacdes de trabalho e campo para uma unidade flash USB
conectada para transferir informagdes para um sistema de computador doméstico ou do escritério.

NOTA: Um Hub de Campo Slingshot e um contrato de provedor de servico sem fio serdo necessarios para
enviar arquivos para o servico de Internet do Slingshot a partir da cabine do velculo. Entre em contato
com um revendedor local do Slingshot ou consulte o Manual de Calibracdo e Operacao do Hub de
Campo Slingshot ROS para obter assisténcia adicional sobre como usar o Hub de Campo Slingshot para
transferir arquivos de trabalho.

Para exportar dados do trabalho do monitor ROS, nos formatos acima:

—Em—
Gerenciador de Gerenciador de Exportacdo de
Arquivos Arquivos Arquivos

Painel do
Administrador
ou do Usuario

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e pressione a aba Gerenciador de Arquivos. A aba Gerenciador de
Arquivos exibira uma lista de arquivos atualmente armazenados no monitor ROS.
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3. Se necessario, use o tipo de lista de arquivos e os filtros de produtor, fazenda, campo (GFF) para ajudar a encontrar
e selecionar os arquivos desejados para exportacao.

4. Mova os arquivos a Exportar, do lado esquerdo do Gerenciador de Arquivos para o lado direito. Como alternativa,
toque na opgdo Selecionar Tudo, na parte superior da lista de arquivos, para selecionar todos os arquivos exibidos
atualmente e que correspondem as condi¢ées de filtro definidas.

5. Selecione o fcone Exportar Arquivos.

6. Da tela Exportacédo de Arquivos, selecione Slingshot ou a unidade USB listada. Se mais de uma unidade USB for
inserida, podera haver varias opcoes.

7. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das sequintes acoes de exportacao:

@ « Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no destino a ser selecionado

r « Mover - exporta as informacdes selecionadas para o destino a ser selecionado e remove as informacées
do monitor ROS.

A janela Exportar Arquivos sera exibida.

NOTA: Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdao do Hub de Campo Slingshot ROS para obter mais
informacdes sobre como usar o Hub de Campo Slingshot com o ROS.

Enviar com Estrutura de Pastas (.jdp). Selecione esta opcdo para criar um pacote de dados do trabalho (jdp)
na unidade flash USB com a estrutura de arquivos do produtor, fazenda, campo (GFF). O arquivo .jdp pode ser
transferido para um visualizador ou conta de usuario do Slingshot para rever as informac¢ées do trabalho ou criar
relatérios de trabalho, ou para outro monitor ROS, por meio da unidade flash USB, para continuar o trabalho.

NOTA: Enquanto a estrutura de arquivos GFF é transferida para a unidade flash USB usando essa opcdo de
exportacdo, as atribuicbes de GFF ndo serdo inerentemente associadas ao arquivo jdp se transferidas
para outro monitor ROS.

Para reassociar o .jdp as informagdes do GFF, a estrutura do GFF precisaré ser importada por meio do
gerenciador de USB e, entao, reatribua o .jdp ao GFF usando a aba Gerenciador de Arquivos. Consulte a
secdo Gerenciador de Importacado USB na pagina 59 para obter ajuda com a importacdo de informagdes
de GFF, e a secao Usando o Gerenciador de Arquivos na pagina 47 para obter detalhes sobre como usar
o gerenciador de arquivos para reatribuir as associaces de GFF.

Enviar como Arquivo Slingshot (.ssa). O tipo de arquivo Slingshot Archive (.ssa) pode ser usado com uma conta
de usuério do Slingshot ou para transferir varios arquivos para outro monitor ROS. Selecione este tipo de arquivo
para transferir multiplos arquivos como um pacote.

O arquivo .ssa permite que multiplos arquivos sejam importados para o portal da Internet do Slingshot como um
Unico arquivo.

NOTA: Se importados para outro monitor ROS, os arquivos exportados como .ssa manterdo as associacoes de
GFF do moniitor original. Todos os arquivos exportados para o diretorio “slingshotArchives” na unidade
flash USB serdo necessarios para manter as associacdes de GFF do monitor anterior.
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8. Habilite as seguintes opcdes de "Geragdo de Relatorios" para exportar arquivos adicionais de relatérios ou de
mapas de cobertura para visualizar, criar, ou arquivar informacées de trabalhos concluidos:

NOTA: As opcBes de geracao de relatorios nao estardo disponiveis ao exportar os tipos de arquivo Slingshot
(.ssa).

Gerar Relatorio (.pdf). Selecione essa opcdo para exportar um documento em formato de documento portatil
(.pdf) diretamente do monitor ROS. Um documento .pdf é um formato de arquivo comum que pode ser visualizado
em qualquer sistema de computador, geralmente com um pacote de software gratuito disponivel on-line de varias
fontes.

Incluir Arquivos de Forma (.shx, .shp e .dbf). O formato shapefile consiste em quatro arquivos separados criados
para cada canal de produto ativo durante a operagdo de campo. Selecione a opcao “Incluir Arquivos de Forma” para
exportar um formato de arquivo de forma (.shp), um indice de forma (.shx), um banco de dados de atributos (.dbf),
e um arquivo de projeto (.prj) para cada canal de controle ativo durante a operacdo de campo.

O formato de arquivo shapefile requer software especializado para exibir em um sistema de computador doméstico
ou de escritdrio, e cada um dos tipos de arquivo acima deve ter o mesmo nome de arquivo (extensao diferente) para
que o formato shapefile funcione corretamente.

9. Toque no botdo Confirmar, no canto inferior direito da janela Exportar para USB, para iniciar o processo de
exportacdo. Quando concluido, o monitor ROS retornara a aba Exportacdo de Arquivos.

EXPORTAR OUTROS ARQUIVOS DE OPERACAO DE CAMPO

O ROS é capaz de exportar os seguintes arquivos usados durante as operacdes de campo:
» Mapas de Prescricdo (Rx) (formato shapefile)
» Grupos de Observacdo (Scout Groups) (.sct)
+ Linhas de Guia (Orientacdo) (.ab)
+ Atualizac6es de Nodo CAN
+ Capturas de Tela
« Core Dumps (Despejo de Memodria)
+ Arquivos de Registro (Log)

Se desejar, os arquivos podem ser exportados para arquivamento ou transferidos para uso em outro monitor ROS. Os
procedimentos a seguir sdo para exportar arquivos de operacdo de campo para uma unidade flash USB conectada.

NOTA: Um Hub de Campo Slingshot e um contrato de provedor de servico sem fio serdo necessarios para
enviar arquivos para o servico de Internet Slingshot a partir da cabine do veiculo. Entre em contato com
um revendedor local do Slingshot ou consulte o Manual de Calibracdo e Operagdo do Hub de Campo
Slingshot ROS para obter assisténcia adicional sobre como usar o Hub de Campo Slingshot.
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Para exportar os arquivos de operacdo de campo acima do monitor ROS:

Painel do
Administrador
ou do Usuario

Aba Gerenciador .
de Arquivos

Gerenciador de Exportacéo de
Arquivos Arquivos

1. Toque no Administrador ou no Painel do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador de arquivos e pressione a aba Gerenciador de arquivos. A aba Gerenciador de
arquivos exibira uma perda de arquivos atualmente armazenados no monitor ROS.

3. Pressione a aba Exportacao de Arquivos.

4. Se necessario, use os filtros de tipo de arquivo e de produtor, fazenda, campo (GFF) para ajudar a localizar e
selecionar os arquivos. Mova os arquivos a exportar, do lado esquerdo do gerenciador de arquivos para o lado
direito. Como alternativa, toque na opc¢do Selecionar Tudo, na parte superior da lista de arquivos, para selecionar
todos os arquivos exibidos atualmente e que correspondem as condi¢ées de filtro definidas.

5. Selecione o fcone Exportar Arquivos.

6. Na tela Exportacdo de Arquivos, selecione o Slingshot ou a unidade USB listada. Se mais de uma unidade USB for
inserida, podera haver varias opcoes.

7. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das sequintes acoes de exportacado:

« Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no destino a ser selecionado

@ » Mover - exporta as informacdes selecionadas para o destino a ser selecionado e remove as informacées

do monitor ROS.

A janela Exportar Arquivos sera exibida.

NOTA: Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter mais
informacdes sobre como usar o Hub de Campo Slingshot com o ROS.

8. Enviar com Estrutura de Pastas

Selecione esta opgdo para exportar os tipos de arquivos de operagdo de campo para a unidade flash USB com
a estrutura de arquivos do produtor, fazenda, campo (GFF). Os arquivos de operagdo de campo podem ser
transferidos para um visualizador ou conta de usuario do Slingshot para rever informagdes do trabalho, ou para
outro monitor ROS, por meio da unidade flash USB, para continuar o trabalho.

NOTA: Enquanto a estrutura de arquivos GFF é transferida para a unidade flash USB usando essa opc¢do de
exportacdo, as atribuicdes de GFF ndo serdo inerentemente associadas com os arquivos de operacdo de
campo se transferidas para outro monitor ROS.
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Para reassociar o jdp as informagdes do GFF, importe a estrutura do GFF por meio do gerenciador
de USB e, entdo, reatribua o jdp ao GFF usando a aba Gerenciador de Arquivos. Consulte a secdo
Importar Estrutura de Pastas de Produtor, Fazenda, Campo (GFF) na pagina 60 para obter ajuda com a
importacdo de informacbes de GFF, e a secdo Gerenciador de Arquivos de Produtor, Fazenda, Campo
(GFF) na pagina 50 para obter detalhes sobre como usar o gerenciador de arquivos para reatribuir as
associacées de GFF.

Enviar como Arquivo Slingshot (.ssa). O tipo de arquivo Slingshot Archive (.ssa) pode ser usado com uma conta
de usuério do Slingshot ou para transferir varios arquivos para outro monitor ROS. Selecione este tipo de arquivo
para transferir multiplos arquivos como um pacote.

NOTA: Se importados para outro monitor ROS, os arquivos exportados como .ssa manterdo as associacdes de
GFF do moniitor original. Todos os arquivos exportados para o diretério “slingshotArchives” na unidade
flash USB serdo necessarios para manter as associacées de GFF do monitor anterior.

9. Toque no botado Confirmar na janela Exportar para USB para iniciar o processo de exportacdo. Quando concluido,
o monitor ROS retornaré a aba Exportacdo de Arquivos.

EXPORTAR DADQOS DE TAREFA [SO

Painel do —
Administrador
ou do Usuario
Gerenciador de Opcoes de Gerenciamento
Arquivos de Arquivos
1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuario Gerenciador de Arquivos

na parte superior da tela do Painel Principal para n
expandir o painel. Opcdes Gerenciamento de Arquivo

D Enviar Trabalhos para Slingshot

2. Sdeoone & UF'l'tar'o GerenoaNdor de @ Exportar dados GFF para USB como ISO TASKDATA
Arquivos e pressione a aba Op¢Bes de |

Gerenciamento de Arquivos.
3. Selecione Exportar dados GFF para USB @
como ISO TASKDATA.

A janela Exportar ISO GFF sera aberta.

NOTA: "Enviar Trabalhos para Slingshot” é definido como a configuracdo padrdo para enviar trabalhos através
do Slingshot ao encerrar o trabalho.
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4. Selecione a unidade USB desejada em “Selecionar midia de

exportagao : @ Selecionar midia de exportacéo:
= — ) ’
Os dados GFF serao exportados para o dispositivo USB em Generic

um formato ISO XML.

NOTA: ISO TASKDATA s6 pode ser editado no dispositivo
em que o TASKDATA foi criado.

Cancelar

EXPORTACAQ DE PAPEL DE PAREDE

Painel do
Administrador
ou do Usuério

Gerenciador de Opcoes de Gerenciamento
Arquivos de Arquivos

1. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

2. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e Gerenciador de Arquivos
pressione a aba Op¢des de Gerenciamento de U !’
Arquivosi @ Opgdes Gerenciamento de Arquivo

D Enviar Trabalhos para Slingshot

3. Selecione Exportar arquivos de Papel de Parede @ Exportar dados GFF para USB como ISO TASKDATA

para USB. @ @ Exportar Perfis de Widget para USB

A janela Exportar Papel de Parede sera aberta. |

@

58 Manual de Instalacao e Operacao Viper/Viper 4+



GERENCIADOR DE ARQUIVOS

4. Selecione a unidade USB desejada em “Selecionar midia de

eXporta(;éO”- @ Selecionar midia de exportagao:
——on
NOTA: O papel de parede s6 pode ser editado no dispositivo Generic

em que o papel de parede foi criado.

el
Cancelar

GERENCIADOR DE IMPORTACAO USB

Os utilitéarios do Gerenciador de Importacao USB permitem que o operador da maquina selecione e importe os
seguintes tipos de arquivos de uma unidade flash USB conectada ao monitor ROS:

+ Estrutura de Pastas de Produtor, Fazenda, Campo
+ Atualizacées de Nodo CAN
+ Trabalhos
+ Arquivos Slingshot
» Mapas de Prescricdo (Rx)
+ Grupos de Observacao
- Limite de Campo
- Marcadores (Bandeiras)
- Linha
- Zona
+ Linhas de Guia (Orientacdo)
« Dados de Tarefa I1SO
+ Mapas de Ruas
+ Pacote de Recomendaces agX
+ Papeis de Parede
NOTA: O gerenciador de USB exibe apenas os tipos de arquivo reconhecidos e usados com o monitor ROS.

Outros formatos ou tipos de arquivos ndo podem ser transferidos para o monitor ROS usando o
Gerenciador de USB.
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IMPORTAR ESTRUTURA DE PASTAS DE PRODUTOR, FAZENDA, CAMPO (GFF)

Para importar as informagdes de pastas de produtor, fazenda, campo (GFF) de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira uma unidade flash USB utilizada com o monitor ROS e contendo a estrutura da pastas e 0s arquivos a serem
importados.

2. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual seréo importados os arquivos.
5. Togue no menu Tipo de Arquivo e selecione a opgdo “Estrutura de Pastas GFF”.

NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. Execute o procedimento de importacao varias
vezes para importar varios tipos de arquivo.

6. Toque no botdo Avancar na aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura de pastas serdo exibidas.

7. Use o navegador exibido para localizar a pasta Produtor na estrutura de pastas GFF a ser importada.

Por exemplo.

“Nome da Unidade USB” > Raven > GFF > “Nome do Produtor”

Gerenciador de Arquivos

2

USB Gerenciador de Importagdo

UsB &

Escolha tipo de arquivo E

Trabalhos

Linhas de Guia
Mapas Rx

Estrutura Pasta GFF
Arquivo Slingshot
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NOTA: Ao importar a estrutura de pastas GFF, selecione apenas o nivel de pasta “Produtor” da estrutura de
pastas GFF. O monitor ROS transferira automaticamente as informac8es da pasta contidas na pasta do
produtor para completar a estrutura GFF. Se as pastas de fazenda ou de campo forem selecionadas, a
estrutura de pastas GFF estara incorreta quando importada para o monitor ROS.

8. Com o arquivo do produtor selecionado, selecione uma das seguintes a¢des de importacao:

@ « Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

flash USB.

@ « Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade

A janela Importar Arquivos sera exibida.

9. Verifique se a lista de arquivos importados esta correta. Se a lista requer configuracdo adicional, toque no bot&o
Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

10. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.

IMPORTAR ATUALIZACOES DE NODO CAN

NOTA: Consulte a secdo Atualizacdes de firmware CANbus ou ISOBUS na pagina 39 para obter informagdes
adicionais sobre o download e a aplicacdo de atualiza¢gdes no hardware Raven CANbus.

Todas as atualizagdes de firmware de nodo copiadas ou movidas para o monitor ROS ser&o salvas no
monitor até serem excluidas usando o recurso de manutencdo de arquivo. Consulte a secdo Excluir
Arquivos na pagina 52 para obter ajuda sobre como excluir arquivos de atualizacdo de nodo do monitor
ROS.

Para importar atualizacdes de firmware de nodo CAN, de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador ~—>
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira uma unidade flash USB utilizada com o monitor ROS e contendo as atualizacées de nodo CAN.

2. Pressione o Painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual seréo importados os arquivos.

5. Toque o menu Tipo de Arquivo e selecione a opg¢éo “Atualizacdo de nodd’”.
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6. Toque no botdo Avancar na aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura de pastas serdo exibidas.

7. Use o navegador exibido para localizar e selecionar a pasta “‘canupload” ou “ISOUpload” baixada do site da Raven.
Os arquivos de atualizagdo de nodos atualmente armazenados na unidade flash USB serdo exibidos na parte
inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemplo.

“Nome da Unidade USR” > canupload . _ Geienciador de Arquivos
. S8 = \LEla | =s 8 %
USB Gerenciador de Importagao(trab)
[l Generic B Fotos

g Raven

g System Volume Infori

D Selecione Todos

NOTA: Consulte a secdo Atualizacdes de Firmware CANbus ou ISOBUS na pagina 39 para obter informagdes
adicionais sobre o download e a aplicacdo de atualizagdes no hardware Raven CANbus.

8. Pressione Selecionar Tudo na parte superior da lista de arquivos para importar todas as atualizacdes de nodos da
unidade flash USB. As atualizacbes de nodos podem ser removidas ou excluidas apds a conclusdo do processo
de atualizacdo do hardware CANbus. Como alternativa, toque na caixa exibida a esquerda do nome do arquivo
de atualizacdo do nodo para importar somente uma atualizacdo de nodo especifica, se 0 nome do arquivo for
conhecido.

9. Com pelo menos um arquivo de atualizacdo de nodo CAN selecionado, selecione uma das seguintes a¢des de
importacao:

@ + Copiar - cria uma duplicata das informacdes selecionadas no monitor ROS

@ * Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

10. Verifique se a lista de arquivos a serem importados esta correta. Se a lista requer configura¢do adicional, toque
no botdo Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

11. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.
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IMPORTAR TRABALHOS

Siga o procedimento abaixo para importar arquivos de trabalho salvos ou exportados como um pacote de dados de
trabalho (jdp). Para importar um arquivo jdp de uma unidade flash USB:

NOTA: Os trabalhos também podem ser importados por meio de um arquivo tipo Slingshot Archive (.ssa).
Consulte a secdo Importar um Arquivo Slingshot na pagina 64 para obter ajuda na importacéo deste
tipo de arquivo.

Painel do
Administrador
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira a unidade flash USB com o perfil do trabalho.

2. Selecione o Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque o menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual serdo importados os arquivos.
5. Toque no menu Tipo de Arquivo e selecione a opg¢ao “Trabalhos”.

NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. Execute o procedimento de importagéo varias
vezes para importar varios tipos de arquivo.

6. Toque o botdo Avancar no canto inferior direito da aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura de
pastas serao exibidas.

7. Use o navegador para localizar e selecionar a pasta “Trabalhos” que contém os arquivos jdp desejados. Os
arquivos de trabalho armazenados atualmente na unidade flash USB serdo encontrados na estrutura de pastas
GFF e exibidos na parte inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemp|0- Gerenciador de Arquivos
: (G| =
“Nome da Unidade USB” > Raven > GFF > "Nome USB Gerenciador de Importacéo(trab)
do produtor” > “Nome da Fazenda” > “Nome do || NaoFazenda || || Néo Campo |l dobs
Campo” > Trabalhos screenshot

D Selecione Todos @ m

D Trabalho 20000101-1900
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8. Toque na caixa exibida a esquerda dos nomes de arquivos listados para selecionar arquivos especificos a serem
importados. Como alternativa, toque na opg¢do Selecionar Tudo no topo da lista de arquivos para selecionar todos
0s arquivos exibidos atualmente.

9. Com pelo menos um arquivo de trabalho selecionado, selecione uma das seguintes agdes de importacdo:
« Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

@ » Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

10. Verifique se a lista de arquivos importados esta correta. Se a lista requer configuracdo adicional, toque no botéo
Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

11. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.

IMPORTAR UM ARQUIVO SLINGSHOT

Para importar um arquivo tipo Slingshot Archive (.ssa) de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador ——>
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira a unidade flash USB contendo o arquivo Slingshot Archive.

2. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual seréo importados os arquivos.
5. Togue no menu Tipo de Arquivo e selecione a opgdo "Arquivo Slingshot”.

NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. Execute o procedimento de importagdo varias
vezes para importar varios tipos de arquivo.

6. Toque no botdo Avancar no canto inferior direito da aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura
de pastas serdo exibidas.
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7. Use o navegador exibido para localizar e selecionar a pasta “slingshotArchives”. Os arquivos tipo Slingshot Archive
atualmente armazenados na unidade flash USB ser&o exibidos na parte inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemplo.

"Nome da Unidade USB" > Raven > GFF > ___ Gerenciador de Arquivos p
slingshotArchives B/ e\ (= ERs
USB Gerenciador de Importagcdo(Arquivo Slingsho
[l Generic g Fotos g GFF

R Raven g Manifests

g System Volume Infor R slingshotArchives

ﬁ WidgetProfiles

D Selecione Todos @ m

D Sat_Jan_1_131931_2000_GMT

8. Toque na caixa exibida a esquerda dos nomes de arquivos listados para selecionar arquivos especificos a serem
importados. Como alternativa, toque na opcao Selecionar Tudo no topo da lista de arquivos para selecionar todos
0s arquivos exibidos atualmente.

9. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das seguintes agdes de importagdo:

@ « Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

@ * Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

10. Verifique se a lista de arquivos a serem importados esta correta. Se a lista requer configuracdo adicional, toque
no botdo Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

11. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.
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IMPORTAR MAPAS DE PRESCRICAQ (RX)

NOTA: Os mapas de prescricao também podem ser importados por meio de um arquivo tipo Slingshot Archive
(.ssa). Consulte a secéo Importar um Arquivo Slingshot na pagina 64 para obter ajuda na importacéo
deste tipo de arquivo.

Para importar uma mapa de prescricdo ou Rx de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira a unidade flash USB utilizada com o monitor ROS e contendo o mapa de prescricdo a ser importado.

2. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual seréo importados os arquivos.
5. Togue no menu Tipo de Arquivo e selecione a opcao “Mapas Rx".

NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. Execute o procedimento de importacao varias
vezes para importar varios tipos de arquivo.

6. Toque no botdo Avancar. A unidade flash USB e a estrutura de pastas serdo exibidas.

7. Use o navegador exibido para localizar e selecionar a pasta “RxMaps’, a qual contém o mapa a ser importado. Os
arquivos de mapas de Prescri¢do atualmente armazenados na unidade flash USB serdo encontrados dentro da
estrutura de pastas GFF e s&o exibidos na parte inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemplo.

“Nome da Unidade USB” > Raven > GFF > "Nome Gerenciador de Arquivos p
e
] )

do produtor” > "Nome da Fazenda” > “Nome do : (| =
Campo’ > RxMaps USB Gerenciador de Importagdo(Mapas Rx)

Generic ﬁ GFF

g Manifests
g System Volume Infonﬂ Rx Map

g slingshotArchives

g WidgetProfiles

D Selecione Todos @ Lﬁ
[:] RxMap_01
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8. Toque na caixa exibida a esquerda dos nomes de arquivos listados para selecionar arquivos especificos a serem
importados. Como alternativa, toque na opcdo Selecionar Tudo no topo da lista de arquivos para selecionar todos
0s arquivos exibidos atualmente.

9. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das seguintes agdes de importagdo:

+ Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

@ » Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

10. Verifique se a lista de arquivos a serem importados esta correta. Se a lista requer configuracdo adicional, toque
no botdo Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

11. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.

IMPORTAR GRUPQOS DE OBSERVACAQ (SCOUT GROUPS)

NOTA: Informacdes de observacao (scouting), como limites de campo e zonas sem cobertura, também podem
ser importadas por meio de um arquivo tipo Slingshot Archive (.ssa). Consulte a secdo Importar um
Arquivo Slingshot na pagina 64 para obter ajuda na importacdo deste tipo de arquivo.

Para importar um grupo de observagéo de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador ——>
ou do Usuario

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira a unidade flash USB utilizada com o monitor ROS e contendo os arquivos do grupo de observacéo a ser
importado.

2. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.

4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual seréo importados os arquivos.

5. Togue no menu Tipo de Arquivo e selecione a opcdo “Grupo de Observacéo”.

6. Selecione o tipo de recurso especifico na categoria de grupos de observacdo para importar recursos de

grupo de observacdo individuais (por exemplo, limites de campo, marcadores (bandeiras), linhas e zonas)
independentemente.
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NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. Execute o procedimento de importagéo varias
vezes para importar varios tipos de arquivo.

7. Toque no botdo Avancar no canto inferior direito da aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura
de pastas serdo exibidas.

8. Use o navegador exibido para localizar e selecionar a pasta “scoutRoot”, a qual contém o grupo de observacdo
a ser importado. Os arquivos de grupos de observacao atualmente armazenados na unidade flash USB serdo
encontrados dentro da estrutura de pastas GFF e sdo exibidos na parte inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemplo.

"Nome da Unidade USB" > Raven > GFF > "Nome Gerenciador de Arquivos
do produtor" > "Nome da Fazenda" > "Nome B8/ e \ (O =, [ E
do Campa"' > scoutRoot > "Nome do Grupo de USB Gerenciador de Importagdo(Grupo de Obser

Obsefva(;éo” ﬁ Jobs R Bordadura

B scoutRoot
g screenshot

9. Toque na caixa exibida a esquerda dos nomes de arquivos listados para selecionar arquivos especificos a serem
importados. Como alternativa, toque na opcado Selecionar Tudo no topo da lista de arquivos para selecionar todos
0s arquivos exibidos atualmente.

10. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das seguintes a¢cdes de importacao:

+ Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

@ » Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

11. Verifique se a lista de arquivos a serem importados esta correta. Se a lista requer configuragdo adicional, toque
no botdo Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

12. Toque no botéo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.

NOTA: Ao importar um Limite de Campo ou Zona ndo criados em um Viper 4 (ROS), deve-se atribuir um Nome
de Grupo de Observacdo para todos os recursos.
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IMPORTAR LINHAS DE GUIA (ORIENTACAQ)

NOTA: Linhas de guia de orientagdo também podem ser importadas por meio de um arquivo tipo Slingshot
Archive (:ssa). Consulte a secao Importar um Arquivo Slingshot na pagina 64 para obter ajuda na
importacdo deste tipo de arquivo.

Para importar linhas de guia de uma unidade flash USB:

Painel do
Administrador
ou do Usuério

Gerenciador de Gerenciador de USB
Arquivos

1. Insira a unidade flash USB utilizada com o monitor ROS e contendo a linha de orientacéo a ser importada.

2. Toque no Painel do Administrador ou do Usuério na parte superior da tela do Painel Principal para expandir o
painel.

3. Selecione o utilitario Gerenciador de Arquivos e toque na aba Gerenciador de USB.
4. Toque no menu USB e selecione a unidade flash USB conectada, da qual serdo importados os arquivos.
5. Toque no menu Tipo de Arquivo e selecione a opgdo Linhas de Guia (Orientacéo)

NOTA: Somente um tipo de arquivo pode ser importado por vez. O procedimento de importacdo necessitara
ser executado varias vezes para importar varios tipos de arquivo.

6. Toque no botdo Avancar no canto inferior direito da aba Gerenciador de USB. A unidade flash USB e a estrutura
de pastas serdo exibidas.

7. Use o navegador exibido para localizar e selecionar a pasta "ablines’, a qual contém a linha a ser importada. Os
arquivos de linhas de guia (Orientacdo) atualmente armazenados na unidade flash USB serdo encontrados dentro
da estrutura de pastas GFF e sdo exibidos na parte inferior da aba do gerenciador de USB.

Por exemplo.

"Nome da Unidade USB" > Raven > GFF > "Nome Gerenciador de Arquivos

do produtor" > "Nome da Fazenda" > "Nome do i FNES [ n
Campo" > ablines USB Gerenciador de Importagdo(Grupo de Obser

R N&o Fazenda R Né&o Campo i abLines
g Jobs

ﬁ scoutRoot
g screenshot

D Selecione Todos @ @

D 2000-01-01 1342

D Linha AB
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8. Toque na caixa exibida a esquerda dos nomes de arquivos listados para selecionar arquivos especificos a serem
importados. Como alternativa, toque na opg¢do Selecionar Tudo no topo da lista de arquivos para selecionar todos
0s arquivos exibidos atualmente.

9. Com pelo menos um arquivo selecionado, selecione uma das seguintes agdes de importacdo:

+ Copiar - cria uma duplicata das informagdes selecionadas no monitor ROS

@ * Mover - importa as informacdes selecionadas para o monitor ROS e remove as informacées da unidade
flash USB.

A janela Importar Arquivos sera exibida.

10. Verifique se a lista de arquivos a serem importados esta correta. Se a lista requer configuragdo adicional, toque
no botdo Cancelar para retornar a aba Gerenciador de USB.

11. Toque no botdo Importar para iniciar o processo de transferéncia de arquivos.

IMPORTAR ISO TASKDATA

A secdo Importar ISO TASKDATA fornece opgdes para importar dados do Slingshot ou de um pendrive USB. Esta
informacdo pode ser dados GFF ou limites de campo.

Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter informacdes adicionais
sobre o uso de um Hub de Campo Slingshot com o monitor ROS.

HISTORICO DE TRANSFERENCIA DE ARQUIVOS

Se um Hub de Campo Slingshot estiver conectado ao monitor ROS para comunicacdo sem fio, a aba Histérico de
Transferéncia de Arquivos podera ser usada para rastrear e rever o historico de transferéncias através do Hub de
Campo.

Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter informacdes adicionais
sobre 0 uso de um Hub de Campo Slingshot com o monitor ROS.
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OPCOES DE GERENCIAMENTO DE ARQUIVOS

A aba Op¢des de Gerenciamento de Arquivos é usada atualmente apenas se um Hub de Campo Slingshot estiver
conectado ao monitor ROS. Se um Hub de Campo n&o estiver instalado, ndo é recomendavel deixar a op¢do “Enviar
trabalhos para o Slingshot” habilitada.

Consulte 0 Manual de Calibracdo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter informacdes adicionais
sobre o uso de um Hub de Campo Slingshot com o monitor ROS.
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CAPITULO PAINEL E CONFIGURACOES
g DA MAQUINA

VISAO GERAL

O Painel da Maquina exibe a configuracdo da maquina selecionada e fornece acesso as sequintes configuracdes que
constituem as configuracdes da maquina:

O— @ o s —©

Teste va Configuracao de Prod
@ _— [%‘ Configuragdo da Maquina [g(ﬂ— @
g |

Teste Lancer

@—— O,

| [ @
1. Editar Dispositivos da Maqguina 4. Configuragdo Selecionada da Méquina
2. Criar Nova Configuracdo da Maquina 5. Editar Configuracdo da Maquina
3. Configuracdes de Maquina Detectadas 6. Excluir Configuragéo Selecionada

+ Perfis da maquina (por exemplo, autopropelido ou trator)
« Perfis de implementos (usados com perfis de tratores)
» Grupos de secdes de equipamentos

« Configuracdes dos dispositivos da maquina

DETECCAO AUTOMATICA DA CONFIGURACAO DA MAQUINA

As configurages da maquina permitem que um administrador ou proprietario do equipamento defina configura¢ées
especificas para varios implementos em uma frota ou no galpdo da maquina. Com configuracées completas
da méquina, o ROS tentard detectar e selecionar a configuracdo da maquina & qual o monitor esta conectado.
Configuracdes especificas da maquina também permitem ao operador selecionar varias combinagdes de trator/
implemento e rapidamente “reconfigurar” o ROS para operacdo em véarios equipamentos durante toda a temporada.

Se ndo existir uma configuracdo de maquina para o sistema detectado, o ROS solicitard ao usuario que modifique
uma configuragéo existente ou crie uma nova configuracdo de maquina. Consulte a secdo Configuracdo da Maqguina
na pagina 74 e a secdo Perfis da Maquina mais adiante, para obter mais informacdes sobre os perfis de méaquinas e
as configuragdes criadas usando o ROS.
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Este capitulo fornece informacées sobre como navegar e usar a configuracdo do Painel da Maquina e configurar os
perfis da maquina para vérios tipos de veiculos disponiveis em uma frota de aplicadores personalizados ou em um
galpao de maquinas do produtor.

NOTA: O ROS filtra automaticamente e exibird somente as configuragdes da maquina que correspondem aos
dispositivos da maqguina e ao sistema CAN detectado.

CONFIGURACAO DA MAQUINA

As configuragdes da maquina que correspondem aos dispositivos da maquina detectados serdo exibidas no Painel
da Maquina e podem ser selecionadas pelo operador para alterar rapidamente a configuracdo do monitor ROS para
diferentes configuraces usadas durante vérias opera¢des de campo.

CRIAR UMA NOVA CONFIGURACAO DE MAQUINA

NOTA: Uma nova configuracdo de maquina pode ser criada sem estar conectada ao equipamento especifico a
ser usado com a configuracdo. No entanto, se a configuracdo for criada enquanto o monitor ROS estiver
conectado a um sistema CANbus diferente, a configuracdo da maquina criada precisaré ser modificada
ou ajustada quando o ROS detectar pela primeira vez o sistema CANbus a ser associado a configuracdo
da méaquina. Consulte a secdo Editar uma Configuracdo de Maquina Existente na pagina 75 para obter
ajuda sobre como modificar uma configuracdo de méaquina existente.

Para criar uma nova Configuracdo de Méaquina:

ou

i3 (DT o

Painel da Maquina Adicionar
Configuracéo
de Maquina

1. Toque no Painel da Maquina para exibir as configuracdes de maquina disponiveis.
2. Toque no botdo Adicionar no lado esquerdo da tela para criar uma nova configuracdo de maquina.

3. Use o teclado na tela para inserir o nome desejado da configuracdo da méquina e toque no botdo Concluido. A
garagem de maquinas sera exibida.

4. Selecione uma das seguintes op¢des para concluir a configuracdo da méaquina:

« Togque em um icone de trator ou pulverizador autopropelido para usar um perfil de veiculo existente j&
configurado no ROS. O ROS usara o perfil de méaquina selecionado para ser utilizado com a nova configuracéo
da méquina.

+ Toque no botdo Adicionar, no canto superior direito da tela, para criar um novo perfil para a configuragéo da
méaquina. Consulte a secdo Perfis da maquina na pagina 76 para obter informacdes sobre como configurar
um novo perfil de maquina.
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EDITAR UMA CONFIGURACAQ DE MAQUINA EXISTENTE

O ROS permite que o operador faca alteraces ou ajustes rapidamente em uma configuracdo de maquina existente
para configurar para uma operagdo de campo diferente. Esse processo é especialmente Util para implementos
tracionados ou uma frota de maquinas, ou para ajustar uma configuragcdo de maquina para usar um implemento
normalmente usado com um trator diferente do atualmente detectado.

Para editar ou modificar uma configuracdo de maquina existente:

| EE 0 (e =

Painel da Maquina Editar Configuracao
da Méaquina

1. Toque no Painel da Maquina para exibir as configuragdes de maquina disponiveis.
2. Se necessario, selecione a configuragdo da maquina.
3. Toque no botdo Editar no lado direito da tela.

4. Na janela exibida, selecione:

atribuido a configuracdo da méquina.

Garagem de Implementos. (Se disponivel) para editar o perfil do implemento atualmente atribuido

Garagem de Maquinas. Para editar o perfil do trator ou da maquina autopropelida atualmente
&
1 I a configuracdo da maquina.

5. Use os bot&es Excluir, Editar ou Adicionar na garagem selecionada para gerenciar os perfis do trator, da maquina
autopropelida ou de implementos disponiveis. Consulte a secdo Perfis de Maquinas Autopropelidas na pagina 76
ou a segdo Perfis de Tratores na pagina 80 para obter ajuda com a criagdo ou edicdo de um perfil de maquina
ou a secdo Perfis de Implementos de Tragdo na pagina 83 para obter ajuda na criacdo ou edicdo de perfis de
implementos.

EXCLUIR UMA CONFIGURACAQ DE MAQUINA EXISTENTE

NOTA: A excluséo de uma configuracdo de maquina néo exclui perfis individuais de maquinas ou de implementos
usados na configuracdo.

Para excluir uma configuracdo de maqguina existente:

R R T

Painel da Maquina Excluir Maquina

Painel e Configuracées da Maquina: Configuracdo da Maquina 75



CapriTuLO 8

1. Toque no Painel da Méaquina para exibir as configuragdes de maquina disponiveis.
2. Selecione a configuracdo da maquina desejada.
3. Toque no botdo Excluir no lado direito da tela.

4. Toque no botdo Sim no aviso exibido para excluir permanentemente a configuragdo da maquina.

PERFIS DE MAQUINAS

Os perfis das maquinas armazenam informagdes para varios implementos autopropelidos ou tratores e implementos
tracionados encontrados em uma frota ou em lojas de méaquinas e que podem ser usados com o monitor ROS. Os
perfis podem ser salvos e atribuidos a multiplas configuracdes de méaquina para permitir que o ROS funcione para
operag¢Bes de campo variadas durante as estacées de crescimento ou operacao.

NOTA: O ROS oferece um banco de dados em expansdo continua de perfis de maquinas predefinidos. A
selecdo desses perfis definira automaticamente os valores de calibracdo de fabrica conhecidos para o
perfil. Devido a alteracdes durante a producdo do ano do modelo, confirme todas as medidas e verifique
os valores mostrados no ROS antes de usar um perfil predefinido durante uma operacdo de campo.

Um novo perfil de méaquina deve ser criado na garagem de maquinas ou ao criar uma nova configuracao
de maquina. O procedimento a seguir é para criar ou concluir um novo perfil de maquina usando um
desses métodos. Para obter ajuda adicional sobre como criar uma configuracdo de maquina ou atribuir
perfis de méquina a configuracdo, consulte a secdo Configuracdo da Maquina na péagina 74.

PERFIS DE MAQUINAS AUTOPROPELIDAS

Os perfis para maquinas agricolas autopropelidas, como pulverizadores, espalhadores, colhedoras, ou ceifadeiras,
sdo configurados com um implemento fixo ou acoplado ao veiculo.

NOTA: Os perfis de maquinas autopropelidas ndo podem ser atribuidos a uma configuracdo de maquina com

um implemento de tragdo adicional, como um disco ou arado, uma barra de ferramentas, um aplicador
de arrasto, etc.

CRIAR UM NOVO PERFIL DE MAQUINA

Para acessar a garagem de maquinas e criar um novo perfil de méaquina autopropelida:

s -z |3 &

Painel da Maquina Editar Configuracao Garagem de Adicionar Perfil
da Maquina Maquinas
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. Toque no Painel da Maquina para visualizar qualquer configuracdo de méaquina disponivel.

. Toque no botdo Editar no lado direito da tela.

. Toque no botdo Garagem da Maquinas para visualizar os perfis de maquinas ja configurados.

. Toque no botdo Adicionar, no lado direito da tela da garagem, para criar um novo perfil de maquina.
. Selecione um dos seguintes:

* 0 tipo de maquina "autopropelida” para criar um novo perfil a partir do zero.
« um implemento autopropelido existente para clonar as configuracdes de perfil da maquina para a nova
maquina.

. Use o teclado na tela para inserir o nome para o novo perfil da maquina e toque no botédo concluido. Se um
novo tipo de maquina "autopropelida” for selecionado, va para a etapa 7. Se estiver usando um perfil de maquina
existente para criar o novo perfll, pule para a etapa 13.

. A janela de selecéo do Perfil da Maqguina sera exibida se estiver sendo criado um novo perfil de maquina a partir
do zero.

. Use as sele¢cdes do menu para definir o tipo de perfil da maquina, o subtipo, o fabricante e o modelo (se disponivel)
da méaquina a ser criada.

. Quando as selecbes apropriadas estiverem definidas, toque no botdo OK. A janela de selecdo do equipamento
sera exibida.

Escolha o equipamento

D 90 ft / 5 sections + fence
D 90 ft / 6 sections + fence

D 120 ft / 7 sections + fence

E] 100 ft / 6 sections + fence

OK

10. Revise as opcbes de equipamentos OEM disponiveis.

. Dependendo do equipamento oferecido pelo fabricante ou dos recursos opcionais instalados na maquina para
a qual o perfil estd sendo criado, selecione:

« sem opcdes, para inserir perfis de secéo personalizados posteriormente neste procedimento.
 uma opcao especifica correspondente ou préxima ao equipamento OEM atualmente instalado na maquina.

 multiplas, ou todas, opcdes de equipamento, se a maquina oferece varias configuracdes de equipamento
usando o equipamento instalado.
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NOTA: Se a configuracdo estiver usando um controlador de produto ISO, o equipamento ISO seréa atribuido a

configuracdo posteriormente. Consulte a "Aba Equipamento’ na pagina 97.

NOTA: Exclua ou ajuste grupos de secées conforme necessario posteriormente neste procedimento para

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

recursos opcionais ou configuracées personalizadas.

Toque no botdo OK para aceitar as opgdes de equipamento selecionadas e prossiga com a configuracdo do perfil
da maquina.

A aba Informacdes Gerais permite que o operador insira ou modifique informagdes da méaquina. Toque nos
campos de informagdes e use o teclado na tela para inserir informacdes gerais sobre a maquina para fins de
identificacdo. Se um perfil de méaquina predefinido foi selecionado, verifique as informaces exibidas e faca
ajustes, se necessario.

Pressione Avancar.

Defina ou ajuste as medidas de Posicionamento do GPS (GPS Offset) e a Altura da Antena. Consulte a segdo Aba
Medidas na pagina 95 para obter ajuda com a medicdo desses valores.

Digite a medida da Distancia Entre Eixos (Wheel Base). Consulte a secdo Aba Medidas na pagina 95 para obter
ajuda com a medicdo da distancia entre eixos da méaquina.

Pressione Avancar.

Revise as informacdes de secdo. Se um perfil de méaquina predefinido foi selecionado, as informacdes de secdo
para o equipamento disponiveis do fabricante serdo definidas para grupos de se¢des, conforme apropriado.
Tocar:

* 0 bot&o Excluir para remover grupos de se¢des do perfil da maquina.

* 0 bot&o Editar para modificar etiquetas das secdes, larguras ou informacdes de deslocamento.

* 0 bot&o Adicionar para criar um grupo de se¢des novo ou personalizado.

Consulte a secdo Grupos de Se¢Bes e Configuracdes de Segdo na pagina 86 para obter mais informacdes sobre
como configurar grupos de secdes do implemento.

EDITAR O PERFIL ATUAL DA MAQUINA

Para fazer ajustes no perfil atual da maquina:

el — @ = «H -0

Editar Painel da Méaquina Informacées  Medidas  Equipamento  Configuracdo
Gerais da Maquina
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1. Togue no fcone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque no botdo Perfil da Maquina para acessar as configuracdes do perfil.

3. Selecione a aba Informacdes Gerais e insira as informacdes de identificacdo da maquina. Consulte a secdo Aba
Informacdes Gerais na pagina 93 para obter informacdes adicionais sobre a identificacdo da maquina ou a secao
Perfis de Maquinas na péagina 76 para obter ajuda na criacdo ou modificacdo de perfis de maquinas.

4. Selecione a aba Medidas e ajuste os valores de posicionamento (offset) do GPS e a distancia entre eixos da
maquina. Consulte a secdo Aba Medidas na pagina 95 para obter ajuda com a medicao desses valores em varios
tipos de veiculo.

5. Selecione a aba Equipamento para visualizar os grupos de secées configurados. Consulte a secdo Grupos de
SecBes e Configuragdes de Secdo na pagina 86 para obter informacdes adicionais sobre como criar, editar ou

excluir grupos de se¢oes.

6. Use os botbes de navegacdo da pégina, na parte inferior das guias do perfil da méaquina, ou deslize o dedo da
esquerda para a direita para acessar a aba Informacdes de Configuracdo da Maquina.

7. Use esta pagina para modificar as informacées de configuracdo da maquina ou substituir a largura do implemento

ou as informacdes de deslocamento usadas para orientagdo de campo. Consulte a se¢do Aba de Configuracdo da
Méaquina na pagina 92 para obter ajuda adicional com as informacées de configuragdo da maquina.

EXCLUIR UM PERFIL DE MAQUINA EXISTENTE

NOTA: Se um perfil de méaquina for excluido, todas as configuracdes de maquina as quais o perfil foi associado
ficardo incompletas até que um novo perfil de maquina seja atribuido a configuracao.

Para excluir um perfil de méaquina existente:

_i;r -
e — B — [ — (i

Painel da Maquina Editar Configuracao Garagem de Excluir Perfil
da Maquina Maquinas

1. Toque no Painel da Maquina para visualizar quaisquer configura¢des de maquina disponiveis.
2. Toque em Editar.

3. Toque no botdo Garagem de Maquinas para acessar a Garagem de Méaquinas e ver os perfis de méaquina ja
configurados.

4. Selecione a méaquina a ser excluida da lista de perfis de maquinas a serem excluidas.

5. Selecione o botéo Excluir no lado direito da tela da garagem para remover o perfil da maquina da Garagem de
Méquinas.
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PERFIS DE TRATORES

Perfis para tratores, tais como de tracdo dianteira assistida (ou auxiliar), articulado, de esteira, e tratores tradicionais
serdo configurados para a adicdo de um implemento de arrasto ou rebocado utilizando um perfil de implemento
separado. Consulte a se¢éo Perfis de Implementos de Tragdo na pagina 83 para obter mais informacées sobre perfis
de implemento de tracao.

NOTA: Os perfis de trator podem ser atribuidos a uma configuracdo de maquina com um ou mais perfis
de implemento tracionado, tais como uma barra de ferramentas, um aplicador de arrasto ou uma
semeadora pneumatica e plantadeira, etc.

CRIAR UM NOVO PERFIL DE MAQUINA

Para acessar a Garagem de Méaquinas e criar um novo perfil de maquina de trator:

= = = &

Painel da Maquina Editar Configuracao Garagem de Adicionar Perfil
da Maquina Méquinas

1. Toque no Painel da Maquina para visualizar qualquer configuracdo de maquina disponivel.

2. Pressione Editar.

3. Toque no botdo Garagem de Maquinas para visualizar os perfis de maquina ja configurados.

4. Toque no botdo Adicionar no lado direito da tela da garagem para criar um novo perfil de maquina.
5. Selecione:

+ 0 tipo de maquina “Trator” para criar um novo perfil a partir do zero.
+ um trator existente para clonar as configuracdes do perfil da maquina para a nova maquina.
6. Use o teclado na tela para inserir o nome para o novo perfil de maquina e toque no botdo Concluido. Se um

novo tipo de maquina “Trator” for selecionado, va para a etapa 7. Se estiver usando um perfil de méaquina
existente para criar o novo perfil, pule para a etapa 10.
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7. A janela de selecdo do Perfil da Maquina sera exibida se estiver sendo criado um perfil de maquina a partir do
zero.

Aplicacao Liquida

Escolha um perfil de Maquina

Ou pressione OK para inserir valores custom

Tipo (§_Personalizada »

Sub-Tipo (&_Personalizada ib
Fabricante (&_Personalizada ib
Modelo (&_Personalizada ib

OK

8. Use as selecBes do menu para definir o Tipo de perfil da méquina, o Subtipo, o Fabricante, e o Modelo (se
disponivel) da méaquina a ser criada.

9. Quando as selecbes apropriadas estiverem definidas, toque no botdo OK.

10. A aba Informacdes Gerais permite que o operador insira ou modifique informacdes da maquina. Toque nos
campos de informagdes e use o teclado na tela para inserir informacdes gerais sobre a maquina para fins de
identificacdo. Se um perfil de maquina predefinido foi selecionado, verifique as informagdes exibidas e faca
ajustes, se necessario.

1. Pressione Avancar.

12. Defina ou ajuste as medidas de posicionamento (offset) do GPS e a altura da antena. Consulte a secdo Aba
Medidas na pagina 95 para obter ajuda com a medicdo desses valores.

13. Digite a Medida da Distancia Entre Eixos (wheel base). Consulte a secdo Aba Medidas na pagina 95 para obter
ajuda com a medicdo da distancia entre eixos da maquina.

14. Pressione Concluido. Consulte a secdo Perfis de Implementos de Tracdo na pagina 83 para obter mais informacoes
sobre como configurar perfis de implementos para uso com o perfil do trator.

EDITAR O PERFIL ATUAL DA MAQUINA

Para fazer ajustes no perfil atual da maquina:

il @ == < <0

Editar Painel da Méquina Informaces  Medidas  Equipamento Configuracdo
Gerais da Maqguina
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. Toque no icone Editar para visualizar os dispositivos da maquina.
. Toque no botdo Perfil da M&quina para acessar as configuracées do perfil.

. Selecione a aba Informac6es Gerais e insira as informacées de identificacdo da maquina. Consulte a secdo Aba

Informacdes Gerais na pagina 93 para obter informagdes adicionais sobre a identificacdo da maquina.

. Selecione a aba Medidas e ajuste os valores de posicionamento (offset) do GPS e a distancia entre eixos da

maquina. Consulte a secdo Aba Medidas na pagina 95 para obter ajuda com a medicao desses valores em varios
tipos de veiculo.

. Selecione a aba Equipamento para visualizar os grupos de secdes configurados. Consulte a secdo Grupos de

SecBes e ConfiguracBes de Secdo na pagina 86 para obter informacdes adicionais sobre como criar, editar, ou
excluir grupos de secdes.

. Use os botdes de navegagdo da pagina, na parte inferior das guias do perfil da maquina, ou deslize o dedo da

esquerda para a direita para acessar a aba Informagdes de Configuracdo da Méaquina.

. Use esta pagina para modificar as informacdes de configuracdo da maquina ou substituir a largura do implemento

ou as informacdes de deslocamento usadas para orientagdo de campo. Consulte a secdo Aba Configuragéo da
Méaquina na pagina 96 para obter ajuda adicional com as informacées de configuragdo da maquina.

EXCLUIR UM PERFIL DE MAQUINA EXISTENTE

NOTA: Se um perfil de maquina for excluido, todas as configuracdes de maquina associadas com o perfil ficardo

incompletas até que um novo perfil de trator seja atribuido a configuracao.

Para excluir um perfil de maquina existente:

= = — @ — (i

Painel da Maquina Editar Configuracdo Garagem de Excluir Perfil
da Maqguina Maquinas

. Toque no Painel da Maquina para visualizar as configuraces de maquina disponiveis.
. Toque em Editar.

. Toque no botdo Garagem de Maquinas para acessar a Garagem de Maquinas e ver os perfis de maquina ja
configurados.

. Selecione a maquina a ser excluida da lista de perfis de maquinas disponiveis.

. Pressione o bot&o Excluir para remover o perfil da maquina da Garagem de Maquinas.
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PERFIS DE IMPLEMENTQS DE TRACAO

Os perfis para implementos tracionados, como arados, discos, aplicadores de arrasto, plantadeiras, semeadoras
pneumaticas, semeadoras de grdos graudos, ou outras barras de ferramentas, sdo configurados como um
complemento para um perfil de trator separado. Consulte a secdo Perfis de Tratores na pagina 80 para obter mais
informacdes.

NOTA: Um ou mais perfis de implementos tracionados podem ser atribuidos a uma configuracdo de maquina
com um perfil de trator para uso durante operacées de campo.

CRIAR UM NOVO PERFIL DE IMPLEMENTO

Para acessar a Garagem de Implementos e criar um novo perfil de implemento:

= = B &

Painel da Maquina Editar Configuracdo Garagem de Adicionar Perfil
da Maquina Implementos

1. Toque no Painel da Maquina para visualizar qualquer configuracdo de maquina disponivel.

2. Pressione Editar.

3. Toque no botdo Garagem de Implementos para acessar a garagem de implementos e visualizar os perfis de
implementos j& configurados.

4. Toque no botdo Adicionar no lado direito da tela da garagem para criar um novo perfil de implemento.

5. Selecione:

* Tipo “Carro de Duas Rodas” para criar um novo perfil de eixo Unico a partir do zero.
« Tipo “Carro de Quatro Rodas” para criar um novo perfil de eixo duplo a partir do zero.

« Tipo “Barra de Ferramentas de Arrasto” para criar uma nova barra de ferramentas tracionada a partir do
zero.

+ Tipo “Barra de Ferramentas Montada” para criar uma nova barra de ferramentas montada a partir do zero.
+ um perfil de implemento existente para clonar as configura¢8es do perfil para o novo implemento
6. Use o teclado na tela para inserir o nome para o novo perfil da maquina e toque no botdo Concluido. Se um novo

tipo de implemento for selecionado, va para a etapa 7. Se estiver usando um perfil de implemento existente para
criar o novo perfil, pule para a etapa 10.
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7. Ajanela de selecdo do perfil da maquina sera exibida se estiver sendo criado um novo perfil de maquina a partir
do zero.

Aplicacao Liquida

Escolha um perfil de Maquina

Ou pressione OK para inserir valores custom

Tipo (&_Personalizada )

Sub-Tipo (&_Personalizada D
Fabricante (&_Personalizada ﬁ)
Modelo (€_Rersonalizada ;b

OK

8. Use as selegdes do menu para definir o tipo de perfil, o subtipo, o fabricante, e o modelo (se disponivel) do
implemento a ser criado.

9. Quando as sele¢des apropriadas estiverem definidas, toque no botdo OK.

10. A aba Informacgdes Gerais permite que o operador insira ou modifique as informacdes do implemento. Toque
nos campos de informagdes e use o teclado na tela para inserir informagdes gerais sobre o implemento para fins
de identificagdo. Se um perfil de implemento predefinido foi selecionado, verifique as informages exibidas e faca
ajustes, se necessario.

11. Insira as medidas do cabecalho dianteiro e traseiro (se aplicavel) e do comprimento do engate para o implemento.
Consulte a secdo Aba Informacdes Gerais na pagina 93 para obter ajuda com a medicédo desses valores.

12. Pressione Avancar.

13. Revise as informacdes da secdo exibida. Se um perfil de implemento predefinido foi selecionado, as informagdes
da secdo para o equipamento disponiveis do fabricante serdo definidas para grupos de segdes, conforme
apropriado. Toque no:

+ Botdo Excluir para remover grupos de se¢des do perfil do implemento.
+ Botdo Editar para modificar etiquetas de se¢des, larguras, ou informagdes de deslocamentos.
+ Botdo Adicionar para criar um grupo de se¢des novo ou personalizado.

Consulte a secdo Grupos de Sec8es e Configuragdes de Secdo na pagina 86 para obter mais informagdes sobre a
configuracdo de grupos de se¢ées do implemento.
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EDITAR O PERFIL ATUAL DO IMPLEMENTO

Para fazer ajustes no perfil atual do implemento:

Editar Painel da Maquina Configuracéo Equipamento
da Maquina

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Toque no botdo Perfil do Implemento para acessar as configura¢es do perfil.

3. Selecione a aba Informac&es Gerais e insira as informacées de identificagdo do implemento. Consulte a secdo Aba
Informacdes Gerais na pagina 86 para obter informages adicionais sobre a identificacdo do implemento.

4. Na érea inferior, insira os comprimentos do cabecalho dianteiro e traseiro (se aplicavel) e o comprimento do
engate traseiro. Consulte a secdo Aba Informacdes Gerais na pagina 93 para obter ajuda com a medicdo desses
valores em vérios tipos de implementos.

5. Selecione a aba Equipamento para visualizar os grupos de se¢des configurados. Revise a se¢do Grupos de Segdes
e Configuracdes de Secdo na pagina 86 para obter informacdes adicionais sobre como criar, editar ou excluir
grupos de secoes.

6. Use os botBes de navegacdo de pagina na parte inferior das guias do perfil da maquina, ou deslize o dedo da
esquerda para a direita para acessar a aba Informacdes gerais do trator.

7. Use a aba de informaces gerais do trator para modificar as informacées do perfil do trator. Consulte a secdo Perfis
de Tratores na péagina 80 para obter mais ajuda com as informacées do trator.

8. Use os botdes de navegacdo de pagina na parte inferior das guias do perfil da maquina, ou passe o dedo da
esquerda para a direita para acessar a aba de configuracdo da méaquina.

9. Use a aba de configuragdo da méaquina para modificar as informacdes de configuracdo ou substituir a largura
do implemento ou as informacdes de deslocamento usadas para orientacdo de campo. Consulte a secdo Aba
Configuracdo da Maquina na pagina 92 para obter ajuda adicional com as informacdes de configuragdo da
maquina.

Painel e Configuragées da Maquina: Perfis de Maquinas 85



CapriTuLO 8

DELETAR UM PERFIL DE IMPLEMENTO EXISTENTE

NOTA: Se um perfil de implemento for excluido, qualquer configuragéo de maquina associada ao perfil pode
ndo estar concluida até que um novo perfil de implemento seja atribuido a configuragéo.

Para excluir um perfil de implemento existente:

T T
= — B — [=] — [

Painel da Maquina Editar Configuracao Garagem de Excluir Perfil
da Maquina Implementos

1. Toque no Painel da Maquina para visualizar as configuraces de maquinas disponiveis.

2. Toque no botdo Editar no lado direito da tela.

3. Toque no botdo Garagem de Implementos para visualizar qualquer perfil de implemento ja configurado.
4. Da lista de perfis de implementos disponiveis, selecione o implemento a ser excluido.

5. Selecione o bot&o Excluir no lado direito da tela da garagem para remover o perfil do implemento da garagem
de implementos.

GRUPQOS DE SECOES E CONFIGURACOES DE SECAO

O recurso de grupos de secées do ROS fornece um método flexivel para configurar se¢des para varios tipos de
implementos. Os grupos de secdes podem ser configurados para “sistemas de barra” separados ou para agrupar
vérias secdes de barra conforme necesséario. Por exemplo, os grupos de secées podem ser usados para configurar
um sistema de barras em fileiras, configurar secées de controle em uma plantadeira de cultura em linha ou para
separar se¢des de implemento em um sistema de semeadora pneumatica de multiplas caixas granulares com barras
de liguido.

NOTA: O ROS usa os grupos de sec6es para determinar o implemento como um todo ou a largura de trabalho
ao fornecer orientacdo de passadas durante as operacées de campo. Para obter ajuda sobre como
modificar a largura usada na orientagdo do implemento, consulte a aba Configuragdo da Maquina na
pagina 92.

VISUALIZAR GRUPOS DE SECOES

Para visualizar grupos de secées configurados:

Ss [

Editar Painel da Maquina Perfil do Implemento Equipamento
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1. Togque no fcone Editar no painel da maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque no botao Perfil da Maquina (para implementos autopropelidos) ou Perfil do Implemento (para implementos
tracionados) para acessar as configuracées do perfil.

3. Selecione a aba Equipamento.

NOTA: Ao usar um perfil de implemento atribuido a uma configuragéo de méaquina, use a navegacao de pagina
na parte inferior da aba, ou deslize o dedo de um lado para o outro da tela, para acessar perfis de
implementos adicionais sem retornar ao painel de configuracdo da méaquina.

A aba Equipamento exibe o nome ou descricdo, tipo, e uma visdo geral das secdes configuradas e etiquetas de
secBes para quaisquer grupos de secdes configurados.

4. Para:

Editar Configuracoes de Secao. Toque no botéo Editar para acessar ou editar configuracées de grupo de
@ secBes adicionais ou se¢bes individuais. Consulte a secdo Configuragdes de Secdo na pagina 87 para obter
mais informacdes sobre como modificar as configuragcdes da secado dentro dos grupos de secoes.

i Excluir Grupos de Se¢des. Toque no botao Excluir para remover um grupo de seces da maquina ou do
H' implemento.

Criar um Novo Grupo de Secdes. Toque no botdo Adicionar no proximo grupo disponivel para adicionar
um novo grupo de se¢des. Use o teclado na tela para inserir um nome ou descrigdo de grupo para o0 Novo
grupo e consulte a secdo Configuragdes de Secdo na pagina 87 para obter ajuda com as configuracées de
secdo dentro dos grupos de se¢oes.

NOTA: Os botGes Editar e Excluir serdo exibidos apenas para grupos de se¢des configurados. Se ndo houver
grupos de secdes configurados, o botdo Adicionar seré exibido no primeiro grupo.

CONFIGURACOES DE SECAO

Para configurar ou modificar configuracdes de se¢do em um implemento:

Adicionar
ag m g
Editar Painel da Maquina Perfil do Implemento Equipamento Editar

1. Togque no fcone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque no botdo Perfil da Méquina (para implementos autopropelidos) ou no botdo Perfil do Implemento (para
implementos tracionados) para acessar as configuracdes do perfil.

3. Selecione a aba Equipamento.
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4. Toque no:

+ Botdo Adicionar para criar um novo grupo de secdes e use o teclado na tela para inserir um nome ou
descricdo de grupo para 0 Novo grupo.

« Botdo Editar para modificar configuracdes de grupos e se¢des para um grupo de secdes existente.

NOTA: Se ndo houver grupos de se¢des configurados, o botdo Adicionar sera exibido no primeiro grupo.

@ b

Informacdes Medidas SecBes
Gerais

5. Togque na aba Informagdes Gerais.

6. Selecione o campo Nome e insira 0 nome ou a descri¢do desejada do grupo de se¢des.

7. Toque no menu do campo Tipo e selecione os tipos de seces no grupo.

8. Insira qualquer informac&o aplicavel a ser mostrada com o trabalho concluido ou relatério de campo na parte

inferior da aba InformacBes Gerais.

9. Toque na aba Medidas.

10. Configure o deslocamento (offset) total do implemento (por exemplo, barra de pulveriza¢do, padrao de disperséo,
facas ou hastes, etc.) do centro da maquina ou do ponto de articulagdo do implemento conforme necessario.
a. Selecione a direcdo do deslocamento esquerda/direita e selecione o campo da distancia do deslocamento
e use o teclado na tela para inserir a distancia do centro do ponto de articulagdo do implemento ao centro do
grupo de sec¢Ses. Consulte a secdo Configuracdo do Equipamento - Aba Medidas na pagina 100 para obter
informacdes adicionais sobre a medicdo de deslocamentos do implemento.
b. Selecione o campo da distancia posterior do deslocamento e use o teclado na tela para inserir a distancia do
centro do ponto de articulagdo do implemento ao centro do grupo de se¢8es. Consulte a secdo Configuracdo do
Equipamento - Aba Medidas na pagina 100 para obter informacées adicionais sobre a medi¢do de deslocamentos
do implemento.

11. Toque na aba SecGes.

12. Toque no campo Numero de Se¢des e use o teclado na tela para inserir o nimero de se¢8es no grupo. O ROS
atualizara a exibicdo das secdes com o numero apropriado de secoes.

13. Toque em um indicador de secdo para exibir as configuracdes da se¢do.

14. Toque no campo da etiqueta da se¢do e use o teclado na tela para inserir a etiqueta desejada (até trés caracteres)
para a secao.

15. Toque no campo Largura e use o teclado na tela para inserir a largura da secdo em polegadas [centimetros].
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NOTA: O ROS ¢ capaz de calcular deslocamentos de secbes para implementos padrdo automaticamente. Para
configuracées de secdo padrdo (por exemplo, secées alinhadas de ponta a ponta e centralizadas no
centro da passada), defina a largura da secdo para cada secdo e toque no botéo "Calcular Deslocamentos”.

Os deslocamentos de segdo ainda podem ser ajustados para personalizar a configuracdo da segéo
conforme necessario.

16. Togue no campo Conectado Como e insira a conexdo ou o fio apropriado do "sensor de barra" usado para
detectar o status da secdo. Consulte o Manual de Instalacdo do Monitor ROS, o Manual de Instalacdo do CANbus
Raven, ou entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional com conexdes
e cabeamento de secdes.

17. Repita as etapas 13 a 16 para definir as configura¢des da segdo para cada secdo no grupo de secdes. Depois que
as configuracdes de etiquetas das secdes, largura e conectado como forem definidas, o ROS poderé ser usado
para calcular e estabelecer automaticamente os deslocamentos das se¢des para 0 grupo.

Para calcular automaticamente os deslocamentos de secées:

1. Verifique se o campo de largura da secéo para cada secdo do grupo foi inserido corretamente.

2. Toque no botdo “"Calcular Deslocamentos” para alinhar automaticamente as se¢des de ponta a ponta ao longo
do centro da passada. O ROS calcularé e definird os valores dos deslocamentos para uma configuracdo de segéo
padrdo (por exemplo, semelhante a se¢des em um pulverizador autopropelido).

Para configurar ou ajustar manualmente os deslocamentos de sec¢ées:

1. Toque na configuragéo de direcdo esquerda/direita e selecione a direcdo apropriada do deslocamento.

2. Toque no campo esquerda/direita e insira a distancia do deslocamento.

3. Toque na configuracdo da direcdo para frente/para tras e selecione a direcdo apropriada do deslocamento.

4. Toque no campo para frente/para tras e insira a distancia do deslocamento.
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CONFIGURACAO DA MAQUINA E DEFINICOES DE CONFIGURACOES DOS
PERFIS

As secBes a seguir fornecem informacdes detalhadas sobre as configuracdes e opcdes acessiveis através do Painel
da Maquina.

NAVEGACAQ DO PAINEL

Test

E Configuragéo da maquina

O——
@

@ —— ®

1. Editar Dispositivos da Maquina 4. Configuracdo Selecionada da Maquina
2. Criar Nova Configuragdo da Maquina 5. Editar Configuracdo da Maquina
3. Configuracdes de Maquina Detectadas 6. Excluir Configuracdo Selecionada

=
¥ ~ ;
% CONFIGURACOES DA MAQUINA

Toque no painel de configuracdo da maquina para ver configuracdes adicionais (se disponiveis). O painel também
deve ser expandido para selecionar as seguintes opcdes de configuracdo da maquina:

’=1‘ Adicionar Nova Configuracao de Maquina. Toque no bot&do Adicionar para criar uma nova configuracéo
B de maquina.

Editar Configuragdo da Maquina. Selecione o botéo Editar para acessar as garagens de maquinas e de
E" implementos e editar perfis dos equipamentos.

Excluir Configuragdo da Maquina. Toque no botdo Excluir para remover uma configuracdo de méaquina
|ii existente do painel da maquina. Quaisquer perfis de maquina ou de implemento atribuidos a configuracéo
excluida ainda estardo disponiveis na garagem de maquinas ou de implementos.
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DISPOSITIVOS DA MAQUINA

Toque no botdo dispositivos da maquina para expandir o painel de dispositivos da maquina e acessar configuracoes
adicionais de dispositivos GPS, serial e CANbus.

4

B PERFIS DA MAQUINA E IMPLEMENTOS

Os perfis da maquina armazenam informacdes tais como a geometria da maquina e a posicdo de montagem da
antena GPS que seré usada para fornecer orientagcdo durante as operagdes de campo. Para completar a configuragéo
da maquina, os perfis das maquinas sdo associados a um perfil de implemento de tragdo ou autopropelido, ou a um
implemento fixo.

Configuracédo da Maquina Configuracdo da Maquina
Autopropelida Trator e Implemento
Perfil da Maquina Perfil da Maquina Perfil do Implemento
Autopropelida Trator de Tracao

Para acessar configuracdes do perfil da maquina ou do implemento para a configuracdo atual da maquina, selecione:

Editar Perfil da Maqguina Perfil da Maqguina Perfil do Implemento
Autopropelida Trator de Tracdo

Para acessar a garagem de maquinas ou implementos para acessar configuracdes de perfil de maquinas ou de

implementos para qualquer perfil configurado:
Garagem de
Ay @ Maquinas

Painel da _— = >
Maquina Garagem de

Implementos

Editar

As seguintes opcdes também estdo disponiveis na garagem de méaquinas ou implementos:

NOTA: O operador pode optar por criar um novo perfil de maquina ao definir uma nova configuragdo de
méaquina. Consulte a secdo Criar uma Nova Configuragdo de Maquina na pagina 74 para obter ajuda
adicional sobre como criar configuragdes de maquina.
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=1 Adicionar Novo Perfil. Toque no bot&o Adicionar, no canto superior direito da garagem de maquinas ou
de implementos, para criar um novo perfil.

g Editar Perfil. Selecione o botdo Editar, no canto superior direito da garagem de maquinas ou de
implementos, para editar o perfil selecionado.

‘“' Excluir Perfil. Toque no botdo Excluir para remover o perfil da méaquina ou do implemento selecionado
| da garagem.

Qualquer configuracdo de méquina associada ao perfil pode ficar incompleta até que outro perfil seja atribuido para
substituir o perfil excluido.

ABA CONFIGURACAO DA MAQUINA

4{ F
ou ou n—(!‘n _— mm
Editar Perfil da Maquina Perfil da Maquina Perfil do Implemento Configuracgo
Autopropelida Trator de Tracdo da Maquina

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque em qualquer um dos botdes de perfil da maquina ou de implementos atualmente atribuidos a configuracéo
da méquina.

3. Use a navegagéo de pagina na parte inferior da janela ou deslize o dedo de um lado para o outro da tela para
exibir a primeira pagina de configuracdes e exibir a aba de configuracdo da méaquina.

Pulverizador p
—

Configuragdo da Maquina

(T E——
Nome da Configuragdo da Maquina

Informagdes de Guia

Sobreposigao D
Largura @CM
Informagdes de Deslocamento

B @ Center ﬁ { 0.00 cm

Nome da Configura¢do da Maquina. Exibe o nome ou descricdo da configuracdo atual da maquina.
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INFORMACOES DE ORIENTACAO DE DIRECAO (GUIA)
Habilitacdo da Substituicdo. Toque na opc¢do Substituir (Override) para habilitar ou desabilitar a opcdo de
substituicdo da orientacdo de direcdo. Use esta opcdo para substituir a largura da secdo do implemento configurada

para calcular e exibir caminhos de guia (orientagdo) durante as opera¢Ges de campo.

Largura. Insira a nova largura desejada para calcular e exibir caminhos de guia (orientacdo) durante as operacées
de campo.

NOTA: A nova largura ndo altera as informacdes da secdo configurada. A cobertura das se¢des ativas seré
exibida e mapeada conforme configurado para o perfil da maquina.

INFORMAGOES DE DESALINHAMENTOS

Substituicao de Direcdo Esquerda/Direita. Toque no menu da direcdo e selecione a direcdo na qual o caminho
de guia (orientacao) deve ser sobrescrito.

Substituicao de Distancia Esquerda/Direita. Toque neste campo e insira a distancia para a direcdo do caminho
de orientacdo a ser substituido.

ABA INFORMACOES GERAIS

o X .

Perfil da Maquina Perfil da Maquina Perfil do Implemento Informacdes
Autopropelida Trator de Tracdo Gerais

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Selecione um botdo de perfil para a maquina ou implementos atribuidos atualmente a configuracdo da maquina
para exibir a aba Informacdes Gerais da maquina ou implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela ou deslize o dedo de um lado para o outro da
tela para acessar outras informacdes de perfis atribuidos a configuragdo de maquina selecionada.
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Carro de quatro rodas

Tipo ILangador

Autopropelido - Informagdes Gerais

Tipo

Sub-Tipo SHBAIT
Fabricarte Fabricante [
Modelo Modelo 1
Apelido Apelido
Comprimento Lingueta/Engate
nguetaFrontaII 0 cM
Lingueta traseir@ on
e [0 Jeu
~ @R
Méquina Autopropelida Implementos de Tracdo
NOTA: As informacdes podem estar pré-preenchidas nos campos a seguir, se um perfil de maquina ou de

implemento predefinido tiver sido selecionado durante a configuracdo. Toque em qualquer dos campos
descritos abaixo e use o teclado na tela para editar as informages de perfil exibidas.

Tipo. Uma descricdo do tipo de maquina ou implemento usado com o perfil selecionado.

Subtipo. O campo de subtipo oferece uma linha adicional de descricdo do equipamento para ajudar a identificar o
equipamento apropriado com o qual o perfil deve ser usado.

Fabricante. Nome ou descricdo do fabricante do equipamento original.

Modelo. Um numero de modelo, ano do modelo ou outra designacdo para ajudar a identificar o equipamento
usado com o perfil.

Apelido. Se desejado, um nome ou descricdo usada por operadores ou administradores de frota para identificar o
equipamento pode ser inserida. Esta descricdo sera exibida na area do painel da maquina na tela principal.

COMPRIMENTO DO CABECALHO/ENGATE

NOTA: As configuracbes do comprimento do cabecalho e do engate sdo aplicaveis somente aos implementos
e carretas tracionados e ndo serdo usadas com perfis de maquinas autopropelidas ou de tratores.

Cabecalho ou Cabecalho Dianteiro. Insira a distancia em polegadas [centimetros] do engate do implemento ao
eixo dianteiro em um implemento tracionado. A distancia do cabecalho deve ser medida paralelamente a direcéo
do deslocamento da maquina.

NOTA: Apenas uma medida do comprimento do cabecalho sera necessaria para implementos com um Unico
"eixd”.

Para implementos tracionados, com uma secdo de trabalho deslocada (offset), defina o deslocamento
(offset) esquerdo ou direito nas configuragdes do grupo de se¢ées. Consulte a secdo Configuracdo do
Equipamento - Aba Medidas na pagina 100 para obter ajuda com as compensacGes de deslocamentos
do grupo de segoes.

Cabecalho Traseiro. Para implementos com um segundo “eixd’, insira a distancia em polegadas [centimetros]
entre os eixos dianteiro e traseiro. A distancia do cabecalho traseiro deve ser medida paralelamente a direcdo do
deslocamento da maquina.
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Engate A distancia do engate deve ser inserida se o implemento ou carreta for rebocado entre a maquina e
outro implemento durante as operacées de campo. Insira a distancia em polegadas [centimetros] do eixo traseiro
do implemento até o ponto de engate no implemento ou na carreta. A distancia do engate deve ser medida
paralelamente a direcdo do deslocamento da maquina.

ABA MEDIDAS

NOTA: As medidas de implementos tracionados sdo inseridas na aba Informacdes Gerais. Consulte a secdo Aba
Informacdes Gerais na péagina 93 para obter detalhes sobre medidas para esses implementos.

Editar Perfil da Maquina Perfil da Maquina Medidas
Autopropelida Trator

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque no botado Perfil da Maquina atualmente atribuido a configuracdo da maquina para exibir a aba Informagdes
Gerais da maquina ou implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela ou deslize o dedo de um lado para o outro da
tela para acessar outras informacdes de perfis atribuidos a configuragdo de maquina selecionada.

3. Toque na aba Medidas para exibir a janela Medidas do Perfil.

MEDIDAS DO GPS

Para fornecer orientagéo precisa de direcdo durante as operacdes de campo, calibre o ROS para a posicdo da antena
do GPS na maquina em relagéo ao centro do ponto pivotante (pivot point). Consulte as secdes a seguir para obter
ajuda sobre como medir e configurar as medidas do GPS no monitor ROS.

NOTA: O ponto pivotante de um trator convencional ou um pulverizador autopropelido € o centro do eixo
traseiro.
O ponto pivotante de um trator de esteira € o centro do comprimento da esteira, entre as esteiras.
O ponto pivotante de um trator articulado € o ponto de articulacao.

Direcao do Deslocamento a Esquerda/Direita. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset) a
===y esquerda/direita e selecione a posicdo da antena do GPS em relacéo a linha de centro da méaquina.

Distancia do Deslocamento a Esquerda/Direita. Selecione o campo da distancia do deslocamento
(offset) do GPS e insira a distancia da linha de centro da maquina até a antena do GPS em polegadas
[centimetros]. A distancia do deslocamento a esquerda/direita deve ser medida perpendicularmente a
direcdo do deslocamento da méaquina.

Painel e Configuracées da Maquina: Configuracdo da Maquina e Definicdes de Configuracoes 95
dos Perfis



CapriTuLO 8

+ Direcao do Deslocamento a Frente/Atras. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset) a frente/
+ atras e selecione a posicao da antena GPS em relacao ao ponto pivotante (pivot point) da maquina.

Distancia do Deslocamento a Frente/Atras. Selecione o campo distancia do deslocamento (offset) do
GPS e insira a distancia do ponto pivotante até a antena do GPS em polegadas [centimetros]. A distancia
do deslocamento a frente/atras deve ser medida paralelamente a direcdo do deslocamento da maquina.

Altura da Antena do GPS. O valor da Altura do GPS é a medida do solo até a parte inferior da antena do GPS. O
valor da altura somente sera necessario se um sinal DGPS corrigido por inclinagdo for fornecido ao computador de
campo.

MEDIDAS DA MAQUINA E ENGATE

As configuracées de medidas da maquina fornecem informacdes sobre a geometria da maquina utilizadas pelo
ROS para mapear a posicdo do veiculo durante as operacées de campo e criar dados de cobertura ou aplicaveis as
operagdes de campo.

Direcdo do Desalinhamento a Esquerda/Direita do Engate. Toque no menu da diregdo do desalinhamento a
esquerda/direita e selecione a posicdo do engate da maquina em relacdo a linha de centro da maquina.

Distancia do Desalinhamento a Esquerda/Direita do Engate. Selecione o campo da distancia do desalinhamento
e insira a distancia da linha de centro da maquina ao engate em polegadas [centimetros]. Meca a distancia do
desalinhamento a esquerda/direita perpendicularmente a direcdo do deslocamento da maquina.

Direcdo do Desalinhamento a Frente/Atras do Engate. Toque no menu da dire¢cdo do desalinhamento a frente/
atras e selecione a posicdo do engate em relacao ao ponto pivotante (pivot point) da maquina.

Distancia do Desalinhamento a Frente/Atras do Engate. Selecione o campo da distancia do desalinhamento
e insira a distancia do ponto pivotante (pivot point) até o engate em polegadas [centimetros]. A distancia do
desalinhamento a frente/atras deve ser medida paralelamente a direcdo do deslocamento da maquina.

Distancia Entre Eixos. A distancia entre eixos é usada pelo ROS para mapear a cobertura do implemento durante
as operacGes de campo. Insira a distancia entre o "eixo” dianteiro e traseiro em polegadas [centimetros]. A distancia
entre eixos deve ser medida paralelamente a direcdo do deslocamento da maquina.

Ponto de Articulacdo (Pivot) ao Eixo Dianteiro. Para veiculos articulados, meca a distancia do ponto pivotante
ao eixo dianteiro.

Ponto de Articulagdo (Pivot) ao Eixo Traseiro. Para veiculos articulados, meca a distancia do ponto pivotante ao
eixo traseiro.
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ABA EQUIPAMENTO

A aba Equipamento fornece uma visdo geral dos grupos de secées configurados e permite o operador criar ou

gerenciar grupos de secdes.
N
ou —_ g—(}bH

Editar Perfil da Maquina Perfil da Maquina Fquipamento
Autopropelida Trator

1. Toque no icone Editar no painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque em qualquer um dos botdes do perfil da maquina atualmente atribuidos a configuracdo da méaquina para
exibir a aba Informages Gerais para a maquina ou implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela ou deslize o dedo de um lado para o outro da
tela para acessar outras informacdes de perfis atribuidos a configuragdo de maquina selecionada.

3. Toque na aba Equipamento para exibir 0s grupos de se¢es configurados para o perfil da maquina autopropelida
ou do implemento.

Aplicacao Liquida
L] r’
sy -

Autopropelido - Equipamento

1 Nome: 100 ft/ 6 sections + fence ﬂ
Tipo: Spray Boom ‘
6 R

L 1 2 3 4 5

o

TELA GRUPO DE SECOES
As seqguintes informacdes sobre grupos de se¢des configuradas serdo exibidas na aba Equipamento:

Nome do Grupo de Se¢des. O nome ou descricdo atribuido a secdo. Consulte a secdo Configuracdo do Equipamento
- Aba Informacées Gerais na pagina 98 para obter mais informacées sobre como inserir nomes ou descricbes de
grupos de secdes exibidos nessa area.

Tipo de Grupo de Secdes. O tipo de secdo selecionado ou inserido para as secdes no grupo. Consulte a secdo
Configuracéo do Equipamento - Aba Informaces Gerais na pagina 98 para obter mais informaces sobre como
inserir os tipos de secdo exibidos nessa érea.

Etiquetas de Secao e Resumo. A parte inferior da area do grupo de se¢des exibira o nimero de segdes e as
etiquetas de secdo configuradas para cada secdo atualmente definida para o grupo de secdes. Consulte a secéo
Configuracdo do Equipamento - Aba SecGes na pagina 101 para obter mais informacées sobre como configurar
etiquetas de segéo.
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OPCOES DO GRUPO DE SECOES

Editar ConfiguracGes da Secao. Toque no botdo Editar para acessar ou editar configuragdes de grupo
@ de sec¢Bes adicionais ou secées individuais. Consulte a se¢do Configuracdes de Secdo na pagina 87 para
obter mais informacées sobre como modificar as configuragdes da secdo dentro dos grupos de se¢ées.

H' Excluir Grupos de Se¢des. Toque no botdo Excluir para remover um grupo de secdes da maqguina ou
do implemento.

um novo grupo de secdes. Use o teclado na tela para inserir um nome ou descricdo de grupo para o0 novo
grupo e consulte a secdo Configuragdes de Secdo na pagina 87 para obter ajuda com as configuracées de
secdo dentro dos grupos de se¢des. O botdo Adicionar também pode ser usado para importar um grupo
de secdes de um controlador de produto ISO.

E Criar um Novo Grupo de Secdes. Toque no botao Adicionar no proximo grupo disponivel para adicionar

NOTA: Os botdes Editar e Excluir s serdo exibidos para grupos de se¢des configurados. Se nenhum grupo de
secOes estiver configurado, o botdo Adicionar seré exibido no primeiro grupo.

DEFINICOES DE CONFIGURACOES DO GRUPO DE SECOES

Consulte as sec¢des a seguir para obter ajuda adicional ao inserir informagdes do grupo de secbes e definir
configuracdes de secdo dentro de um grupo de secdes.

CONFIGURACAO DO EQUIPAMENTO - ABA INFORMACOES GERAIS

ﬂﬂ \_]—»mm—» B — @

Editar Perfil da Maquina  Perfil do Implemento Editar Informacdes
Autopropelida de Tracdo Equamento Gerais

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque nos botdes de perfil da maquina ou implementos atualmente atribuidos a configuragdo da maquina para
exibir a aba de informacdes gerais da maquina ou do implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela, ou deslize o dedo de um lado para o outro da
tela, para acessar outras informacées de perfis atribuidos a configuracdo de maquina selecionada.

3. Selecione a aba Equipamento para visualizar as informac8es do grupo de secbes atualmente configuradas.
Consulte a segéo Visualizar Grupos de Se¢6es na pagina 86 para obter informagdes sobre a exibicdo do grupo de
secBes, ou a secao Configuragdes de Secdo na pégina 86 para obter ajuda com a criagdo de um novo grupo de
secoes.
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4. Selecione o botdo Editar no grupo de se¢ées desejado para editar as informagdes do grupo de se¢des.

5. Toque na aba Informacdes Gerais para acessar as seguintes configura¢des para o grupo de se¢des selecionado:

Aplicacao Liquida
4 D A
Configuragéo do equipamento - Informagdes Gerais

Nome IlOO ft / 6 sections +
Tipo {&_Spray Boom 7l

Informagdes de relatdrio

Tipo da ponta

Espagamento da ponta

Pressdo da ponta

Tamanho da ponta

Altura

NOTA: As informacdes podem estar pré-preenchidas nos campos a seguir se o perfil de uma maquina ou
implemento predefinido tiver sido selecionado durante a configuracdo. Toque em qualquer um dos
campos descritos abaixo e use o teclado na tela para editar as informacgdes de perfil exibidas.

Dependendo do tipo de equipamento, as informacdes do relatdrio podem néo estar disponiveis.

INFORMACOES GERAIS
Nome. Um nome ou descricdo das se¢des configuradas no grupo de se¢8es selecionado.

Tipo. Uma descri¢do do tipo de se¢des no grupo de se¢Bes selecionado.

INFORMACOES DO RELATORIO

A parte inferior da configuracdo das informac8es gerais do equipamento ou dos grupos de se¢Bes permite que o
operador insira as seguintes informacées, conforme aplicavel, a operacdo de campo:

NOTA: Os campos a seguir sdo para fins de notacdo de relatério ou informagdes de tela apenas e ndo definirdo
ou ajustardo quaisquer valores ou caracteristicas do sistema de controle para um sistema de controle de

aplicacao.

Tipo de Bico. Tipos de bicos de pulverizacdo usados em um sistema de barra de liquido durante uma operacéo de
campo.

Espacamento do Bico. Espacamento entre os bicos de pulverizacdo em um sistema de barra de liquido.

Pressdo do Bico. Este campo pode ser usado para anotar a pressao média ou alvo para os bicos de pulverizacéo
atualmente instalados.

Tamanho do Bico. Digite as informac¢8es do tamanho do bico para exibicdo ou informacao.

Altura. Use este campo para anotar a altura média ou alvo em pés [metros] mantida para a configuragéo atual dos
bicos ou da barra.
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CONFIGURACAO DO EQUIPAMENTO — ABA MEDIDAS

S B

Editar Perfil da Maquina  Perfil do Implemento ba Editar Aba Medidas
Autopropelida de Tracdo Equamento

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque nos botdes do perfil da maquina ou implementos atualmente atribuidos a configuragdo da méaquina para
exibir a aba Informac8es Gerais da maquina ou implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela ou deslize os dedos de um lado para o outro da
tela para acessar outras informacdes de perfis atribuidos a configuragdo de maquina selecionada.

3. Selecione a aba Equipamento para visualizar as informaces do grupo de secbes atualmente configuradas.
Consulte a segéo Visualizar Grupos de Sec¢6es na pagina 86 para obter informagdes sobre a exibi¢do do grupo de
secBes, ou a secdo Configuragdes de Secdo na pagina 86 para obter ajuda com a criacdo de um novo grupo de
secoes.

4. Selecione o botdo Editar no grupo de se¢8es desejado para editar as informagdes do grupo de se¢des.

5. Togque na aba Medidas para acessar as seguintes configuragdes para o grupo de secdes selecionado:

DESALINHAMENTOS DO EQUIPAMENTO

Use as configuracdes a seguir para configurar o local do grupo de se¢des na maquina ou implemento:

Direcao do Deslocamento a Esquerda/Direita. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset) a
4 = =| esquerda/direita e selecione a posicdo do deslocamento total do grupo de secées selecionado em relacéo
a linha de centro da maquina ou implemento.

Distancia do Deslocamento a Esquerda/Direita. Selecione o campo da distancia do deslocamento
(offset) e insira a distancia da linha de centro da maquina ou do implemento ao centro do grupo de
secOes em polegadas [centimetros]. A distancia do deslocamento a esquerda/direita deve ser medida
perpendicularmente a direcdo do deslocamento da maquina.

ry Direcao do Deslocamento a Frente/Atras. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset) a frente/
. atras e selecione a posicdo do grupo de se¢es em relacdo ao ponto pivotante (pivot point) da maquina
h 4 ou implemento.

NOTA: O deslocamento a frente do equipamento pode ndo estar disponivel ao configurar alguns tipos de
implementos.

Distancia do Deslocamento a Frente/Atras. Selecione o campo da distancia do deslocamento (offset) e insira
a distancia do ponto pivotante (pivot point) até o grupo de secBes em polegadas [centimetros]. A distancia do
deslocamento a frente/atras deve ser medida paralelamente a direcdo do deslocamento da maquina.
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CONFIGURACAO DO EQUIPAMENTO — ABA SECOES

T
S N [ D [ N | | [
= = 00
Editar Perfil da Maquina  Perfil do Implemento Aba Editar Aba Secbes
Autopropelida de Tracdo Equipamento

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Toque nos botdes do perfil da maquina ou implementos atualmente atribuidos a configuragdo da méaquina para
exibir a aba Informacges Gerais da maquina ou implemento selecionado.

NOTA: Use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela ou deslize os dedos de um lado para o outro da
tela para acessar outras informacdes de perfis atribuidos a configuragdo de maquina selecionada.

3. Selecione a aba Equipamento para visualizar as informaces do grupo de secdes atualmente configuradas.
Consulte a segéo Visualizar Grupos de Secées na pagina 86 para obter informagdes sobre a exibi¢do do grupo de
secBes, ou a secao Configuragdes de Secdo na pagina 86 para obter ajuda com a criacdo de um novo grupo de
secoes.

4. Selecione o botéo Editar no grupo de se¢ées desejado para editar as informagdes do grupo de se¢des.

5. Toque na aba Secdes para acessar as seguintes configuracdes para o grupo de sec¢ées selecionado:

Tela Grupo de Se¢oes

NOTA: A exibicdo do grupo de secbes ndo representa necessariamente o layout da secdo fisica do implemento.

Numero de Segdes. Este campo define o nimero de se¢bes disponiveis no grupo de se¢Bes. Edite esse nimero
para adicionar ou remover se¢des da area de exibicdo da secdo.

Recurso de Célculo de Deslocamentos (Offsets). O ROS é capaz de calcular deslocamento de secdo a esquerda/
direita para configuragdes de secdo padrdo (por exemplo, secdes alinhadas de ponta a ponta e centradas no centro
da passada).

Esse recurso pode ser usado para configurar rapidamente se¢8es para configuracdes comuns, como barras de
pulverizacdo, barras de ferramentas, plantadeiras e semeadoras.
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Para usar a calculadora automatica de deslocamentos (offsets):

1. Defina e verifique os valores de largura para todas as se¢des no grupo. Consulte a secdo Configuracdo do
Equipamento - Aba Secées na pagina 101 para obter detalhes sobre como definir o valor da largura de cada secao.

2. Toque no botdo "Calcular Deslocamentos”. O ROS definird automaticamente os deslocamentos a esquerda/direita
para uma configuracdo de se¢do padréo.

3. Se necessario, ajuste manualmente os valores de direcdo e distancia dos deslocamentos a frente/atras ou a
esquerda/direita para personalizar a configuracdo do grupo de se¢ées.

Exibicdo do Grupo de Segdes. Esta area exibe um resumo da configuracdo atual do grupo de seces com o nimero
de secdes e etiquetas de secdo atribuidas. Toque num indicador de secdo mostrado nesta area para visualizar as
configuracdes de cada secdo do grupo.

NOTA: A ordem das se¢Oes exibida nesta area sera duplicada para os indicadores de status da sec¢do durante
as operacdes de campo. £ recomendavel inserir se¢des da esquerda para a direita para garantir que os
indicadores de status exibam uma representacdo geral do status do grupo de se¢ées.

Etiqueta da Secdo. Defina a etiqueta a ser exibida para cada se¢do durante as operacées de campo. A etiqueta da
secdo pode ter até trés caracteres e sera exibida no mostrador do status da secdo ou nos recursos da caixa de chaves
na tela selecionados para uso durante os trabalhos ativos.

Largura. Defina a largura em polegadas [centimetros] para calibrar o ROS para a area coberta por cada secdo
especifica durante a operagdo no campo.

Conectado Como. Use o campo “conectado como” para definir o sensor de “barra” fisico ou a conexdo da valvula
usada para cada secdo configurada e para reordenar as se¢8es no grupo para exibicdo precisa durante uma operagao
no campo.

NOTA: Os cabos do sensor de barra da Raven sdo codificados por cores como segue:

Nugr(:z;c())da Cor do Fio Nugr(;z;c())da Cor do Fio
1 Preto 2 Branco/Azul
3 Marrom 4 Rosa
5 Azul 6 Amarelo/Branco
7 Preto/Branco 8 Verde/Branco
9 Marrom/Branco 10 Vermelho/Branco
1 Azul/Branco 12 Branco/Amarelo
13 Branco/Preto 14 Branco/Verde
15 Branco/Marrom 16 Branco/Vermelho

Os numeros de secao acima assumem que a secao 1 esta localizada na extremidade esquerda do
implemento e a se¢do 16 estd na extremidade direita. Algumas instalacdes de OEM podem conectar
esses fios de maneira diferente da indicada acima. Para obter assisténcia adicional com os fios das chaves
ou com as conexdes da valvula, consulte o Manual de Instalacdo do CANbus da Raven ou entre em
contato com um revendedor local do equipamento.

Fileira de Cerca. Selecione a opc¢do de fileira de cerca para designar a segéo configurada como uma fileira de cerca.
O monitor ROS n&o incluird se¢des atribuidas como fileiras de cerca no célculo da largura de orientacdo geral.
A largura e o desvio do caminho de orientacdo ainda podem ser sobrescritos na aba Configuracdo da Méaquina.
Consulte a secdo Aba Configuracdo da Maquina na pagina 92 para obter ajuda adicional.
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DESLOCAMENTOS DE SECAO

o

Direcao do deslocamento a Esquerda/Direita. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset)
a esquerda/direita e selecione a direcdo do centro da secdo em relacdo a linha de centro da barra ou
implemento.

Distancia do Deslocamento a Esquerda/Direita. Selecione o campo da distancia do deslocamento
(offset) e insira a distancia da linha de centro da barra ou do implemento ao centro da se¢éo em polegadas
[centimetros]. A distancia do deslocamento a esquerda/direita deve ser medida perpendicularmente a
direcdo do deslocamento da maquina.

Direcao do Deslocamento a Frente/Atras. Toque no menu da direcdo do deslocamento (offset) a frente/
atras e selecione a direcdo do centro da secao em relacdo ao centro da barra ou implemento.

Distancia do Deslocamento a Frente/Atras. Selecione o campo da distancia do deslocamento (offset) e
insira a distancia do centro da barra ou do implemento ao centro da secdo em polegadas [centimetros].
A distancia do deslocamento a frente/atras deve ser medida paralelamente a direcdo do deslocamento
da maquina.

DETECCAO REMOTA DA MARCHA A RE (SE APLICAVEL)

A deteccdo remota da marcha a ré é um meio opcional de detectar se a maquina estd se movendo para frente ou
para tras. Ele usa a tensdo no pino em vez do GPS para detectar a direcdo da maquina e é mais preciso que o GPS.
Para habilitar a Detecgdo Remota da Marcha a Ré enquanto estiver na configuracdo da maquina:

Editar Deteccdo
Remota da Ré

1. Toque no icone Editar no Painel da Maqguina.

2. Selecione Deteccdo Remota da Ré. A janela Deteccdo Remota da Ré sera aberta.

3. Marque a caixa de selecdo ao lado de Ativar Deteccdo Remota da Ré.

NOTA:

Habilitar a Deteccdo Remota da Marcha a Ré desabilita todos os outros recursos de deteccao de reverséo
configurados anteriormente.

4. Coloque o trator em funcionamento a frente. A seta ird mudar a direcdo de modo que esteja apontando para
frente ou para tras em relacdo a imagem do trator na tela. Se a seta a esquerda do trator de Direcdo Detectada
indicar que o trator esta se movendo para tras, marque a caixa de selecdo ao lado de Reverter Direcdo.
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CONFIGURACAO DA CAMERA

O ROS pode suportar até quatro cameras (4 cameras de implemento/trator ou 3 cameras de implemento/trator e
uma camera de ré). Para configurar a camera:

Editar Camera
1. Pressione o botdo da Camera. A janela Configuracdo da Camera sera aberta.
2. Selecione a camera desejada no menu para cada uma das telas de camera listadas (Camera 1, Camera 2, etc.).

3. Se desejar, marque a caixa de selecdo ao lado de Habilitar Camera Pop-Up Reversa (Marcha a Ré).

Configuracéo da camera

Visualizagédo 4 {

Visualizag&o Reversa

D Habilitar Camera Pop-Up Reversa
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o DIFERENCIAL (DGPS)

INFORMACOES GERAIS E CONFIGURACOES DO GPS

As informac8es da solucdo GPS podem ser exibidas pelo ROS para permitir que o operador verifique as mensagens
e informacdes de correcdo recebidas pelo monitor ROS durante a operacao.

DETECCAQ DE DISPOSITIVOS DGPS

Se um dispositivo GPS for conectado apds o monitor ROS ser ligado ou se o dispositivo ndo estiver disponivel, pode
ser necessario detectar novamente dispositivos seriais. Verifique todas as conexdes de cabeamento e consulte a

secdo Deteccdo de Dispositivo Serial na pagina 128 para obter ajuda na detecgéo e reinicializagdo das comunicagdes
seriais.

INFORMACOES DA SOLUCAQ GPS

Configuracéo
do GPS

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuracdes Globais do GPS seré exibida.

3. Pressione o icone Configuracdo do GPS a direita do receptor GPS desejado. A aba Configuracdes do Diferencial
sera aberta.

4. Navegue pela aba enquanto se refere as informacdes abaixo.

Restaurar Padrées do Receptor

s Gerais
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INFORMAGOES DA SOLUGCAO

Latitude/Longitude. As coordenadas geograficas atuais do monitor ROS.
Elevacdo. A elevacdo atual do GPS acima do nivel do mar.

Satélites. Exibe o nimero de satélites usados atualmente na solucdo de posicao.

ID Diferencial. Dependendo da fonte de correcdo usada, esse valor exibira a identificacdo da fonte diferencial, como
o PRN do satélite diferencial, uma ID da estacdo base, etc. Algumas fontes de correcdo ndo preencheréo esse campo.

Idade Diferencial. Este valor é a idade da Ultima atualizacdo diferencial. A idade diferencial ndo deve ultrapassar
alguns segundos para garantir correcées precisas da posicao durante as operaces de campo, dependendo do tipo
de correcdo.

HDOP. A Diluicdo Horizontal da Precisdo (HDOP) é um valor que indica a geometria dos satélites usados na solucéo
da posicdo. Valores menores indicam melhor posicionamento dos satélites utilizados.

Qualidade GGA. Exibe o status atual do posicionamento diferencial. Este valor exibira:
+ ‘0" ou 1" se ndo houver correcdes diferenciais sendo recebidas, solugdo Unica

« "2" quando o receptor DGPS estiver conectado a uma fonte diferencial (SBAS ou convergindo com
correcoes GS/OmniSTAR)

+ 4" para 0 modo de posicionamento RTK para o modo de corre¢do fina do rumo do GPS

+ “5" para os modos de correcao de posicionamento GS ou OmniSTAR XP/HP ou o modo flutuante RTK

Hora e Data UTC. As informacdes de hora e data universais coordenadas sdo exibidas nestes campos (Hora Média
de Greenwich).

Mensagens. Exibe quais mensagens NMEA estdo sendo recebidas pelo ROS e a frequéncia em que estdo sendo
recebidas.

DETECCAO DE RE PELO GPS (PERCEPCAO REVERSA DO GPS)

NOTA: O recurso de deteccdo da marcha a ré baseado no GPS ndo esta disponivel se um nodo de direcéo
Raven SmarTrax com recursos de compensacéo de terreno for detectado no CANbus e o recurso
Compensacdo do Terreno no nodo estiver ativado.

Toque na opc¢do “Percepcdo Reversa do GPS “ na parte inferior da aba Configura¢8es Globais do GPS para alternar
0 recurso de deteccdo reversa. Habilite esse recurso para permitir gue o monitor ROS detecte automaticamente
quando o veiculo estiver em marcha a ré.

Quando o movimento reverso é detectado durante as operagdes de campo, o dispositivo manterd a orientacdo
anterior do indicador do veiculo enquanto atualiza a posi¢do do veiculo.

Ative este recurso se o ROS for usado para mapear a aplicagdo ou a cobertura do campo enquanto o veiculo estiver
revertendo (ou seja, em marcha a ré nos cantos).
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NOTA: Se este recurso estiver desativado, a exibicdo da guia de orientagdo assumira que todo movimento do
velculo é na direcéo para frente.

Quando o recurso de deteccdo reversa estd habilitado, o ROS pode exigir que o operador reverta
manualmente a direcdo atual do deslocamento durante as opera¢8es de campo. Antes de iniciar as
operacdes de campo, consulte a secdo Configuracdo e Selecdo de Icones na pagina 171 e a secdo
DefinicGes do Catalogo de Icones na pagina 173 e certifique-se de que os icones apropriados para esse
recurso estejam disponiveis na(s) tela(s) da guia de orientacdo, conforme apropriado.

O fcone Substituicdo de Marcha a Frente é necessario para reverter manualmente a direcdo do
deslocamento durante uma operacdo de campo.

ALERTAS DO GPS

As informagdes podem estar disponiveis para condi¢des atuais de alerta ou alarme, conforme encontradas pelo
monitor ROS:

NOTA: As informacdes de alerta exibidas pelo monitor ROS aplicam-se somente as corre¢des transmitidas ao
dispositivo. Se estiver utilizando um receptor externo, correcées podem ser recebidas pelo equipamento
externo, mas ndo transmitidas ao monitor ROS. Inspecione as conexdes dos cabos e verifique as
configuracées de comunicacdo antes de pesquisar falhas na fonte de corregéo.

o

-

—

Diagndstico Alertas
do GPS Correntes

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS sera exibida.

3. Toque no botdo de diagnostico do GPS ao lado do receptor GPS com o alerta. A pagina de informacées da
solucdo GPS sera aberta.

4. Pressione a aba Alerta Corrente.
5. Quaisquer condigdes correntes de alertas ou de alarme serdo exibidas na janela de alertas correntes. O ROS

também exibira possiveis solucbes para as condigdes atuais de alerta ou alarme para ajudar na solugcdo de
problemas ou na correcdo da condicdo atual.
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CONFIGURACAQ DO TIPO DIFERENCIAL GENERICO

Ao usar uma fonte “Genérica” (por exemplo, GPS de um receptor ndo-Raven ou GPS roteado através de um sistema
SmarTrax opcional, etc.) para uma solucéo diferencial, o operador deve definir o tipo de corre¢des diferenciais usadas
para uma solucdo de posicdo. O ROS usara essa configuracdo para ajudar a monitorar o status das corre¢des do
GPS durante as opera¢es de campo.

Nl ->
- - [ e

Editar Diagnostico Fonte
do GPS Diferencial

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS sera aberta.

3. Toque no botdo de diagndstico do GPS ao lado do receptor GPS. A aba de configura¢des do diferencial seré
aberta.

4. Toque na aba Fonte Diferencial.

5. Selecione o tipo de Correcdo Diferencial usado para a solugdo de posicdo. Durante as operacées de campo, o
ROS pode fornecer um alerta se as correcdes de posicdo ndo atenderem aos requisitos para o tipo de correcao
selecionado pelo usuério.

NOTA: Esta selecdo ndo configura o receptor GPS para solugdes de posicdo durante operacdes de campo.
Selecionar uma opcao diferente do tipo de correcado usado durante as operacdes de campo pode fazer
com que o ROS indique o status do GPS incorretamente.

CONFIGURACOES DO RECEPTOR RAVEN

Receptores compativeis com Raven, ou um receptor integrado em um dispositivo Raven, podem ser configurados
através da interface ROS.

NOTA: As configuracdes descritas nas se¢des a seguir ndo estardo acessiveis se um receptor compativel ndo for
detectado.
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DETECCAQ DE DISPOSITIVOS DGPS

Se um dispositivo GPS for conectado apds o monitor ROS ser ligado ou se o dispositivo néo estiver disponivel, pode
ser necessario detectar novamente dispositivos seriais. Verifique todas as conexdes de cabeamento e consulte a
secao Deteccdo de Dispositivo Serial na pagina 128 para obter ajuda na detec¢do e reinicializagdo das comunicagdes
seriais.

RESTAURACAQ DOS PADROES DO RECEPTOR RAVEN

Para restaurar a configuracdo padréo de um receptor compativel Raven usando o monitor ROS:

Editar

Configuracéo Restaurar Padroes
do Receptor

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS sera aberta.

3. Pressione o botdo Configuracdo do GPS a direita do receptor desejado. A aba de configuragdes do diferencial seré
exibida.

4. Toque no botdo Restaurar Padrdes do Receptor.

NOTA: O botdo Restaurar Padrdes do Receptor nao estara disponivel se um receptor compativel ndo for
detectado.

SELECAO DE UMA FONTE DIFERENCIAL

Para configurar uma fonte diferencial usada para solucées de posicdo usando o monitor ROS:

rd -
P
. N

Editar GPS Configuragéo Configuragdes
do Diferencial

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS sera exibida.

3. Clique no botdo Configuragéo a direita do receptor desejado. A aba configuracdes do diferencial seré aberta.
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4. Selecione a fonte diferencial desejada.
5. Com base no tipo diferencial selecionado, vérias configuracdes e informacdes de fonte podem ser exibidas.

Consulte a secdo Aba Configuracdes do Diferencial na pagina 116 para obter mais informagdes ou ajuda adicional
com essas opgoes.

ABA CONFIGURACOES GERAIS

GPS Configuragéo Configuragdes
Gerais

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuracdes Globais do GPS seré exibida.
3. Cligue no icone Configuragdo a direita do receptor desejado. A aba configuragdes do diferencial sera aberta.

4. Toque na aba Configuracdes Gerais. A aba Configuragdes Gerais sera exibida.

A
Restaurar Padrées do Receptor

S VERTE

Configuracées Gerais

Mascara de Elevacao GPS. Use a mascara de elevagéo para ajustar a elevagdo minima acima do horizonte que o
receptor pode usar na solucdo de posicdo. Este recurso é ajustado em graus acima da horizontal e pode ser usado
para forcar o sistema a ignorar os satélites que estdo muito baixos no horizonte. A méascara de elevagéo padrdo é
de 50.

Elevar a mascara de elevacdo pode fazer com que o sistema perca a conexdo diferencial ou possa aumentar a
ocorréncia de problemas de HDOP A menos que seja instruido a subir a méscara de elevagédo por um técnico, deixe
este valor no valor padrdo.

Tempo Limite do Diferencial/RTK. Se a unidade for capaz de RTK, isso sera mostrado como tempo limite RTK.
Para outras unidades, sera Tempo Limite Diferencial. Defina o valor do Tempo Limite Diferencial/RTK para o tempo
desejado para aguardar até que o receptor mude para a proxima fonte de correcéo diferencial disponivel.
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Por exemplo, se o receptor estiver configurado para usar uma fonte de correcdo RTK e as mensagens de correcéo
RTK para esta fonte ndo estiverem disponiveis para a configuracdo de tempo limite definido, o receptor mudara
automaticamente para a proxima fonte de correcdo disponivel para continuar as opera¢es de campo. O receptor
retomara automaticamente as correcdes RTK quando a fonte de correcdo RTK retornar.

CONFIGURACAQ DE SAIDAS DE MENSAGENS DO GPS

NOTA: Os receptores Raven usam os protocolos NMEA 0183. O NMEA 0183 é uma especificacdo elétrica e de
dados combinada para comunicagdo entre equipamentos eletronicos maritimos, como ecobatimetro,
sonares, anemometro, bussola giroscopica, piloto automatico, receptores GPS e muitos outros tipos de
instrumentos. Ele foi definido e é controlado pela National Marine Electronics Association (Associagédo
Nacional de Eletronica Naval).

Para reconfigurar mensagens de saida NMEA e taxas de mensagens usando o monitor ROS:

Editar

Configuragéo Saida do GPS

1. Toque no icone Editar no Painel da M&quina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuracdes Globais do GPS seréa exibida.

3. Cligue no botdo Configuracéo a direita do receptor desejado. A aba Configura¢des do Diferencial sera aberta.

4. Toque na aba Saida do GPS.

5. Selecione a porta desejada para configurar na selecdo de Portas.

NOTA: Toque na opgéo “Usar Padrdes” na parte superior da aba Saida do GPS para restaurar as configuracoes
padrdo do receptor. Se um sistema de direcdo SmarTrax for detectado, uma caixa de selecdo adicional
“Configurar para SmarTrax” aparecerd quando a porta conectada ao SmarTrax for selecionada. Essa caixa
de selecdo permite que o usuario configure a baud rate (taxa de transmisséo de dados) da porta e as

frequéncias de mensagens para suportar os requisitos do SmarTrax.

6. Use as barras deslizantes do Tipo de Mensagem para ajustar as taxas de saida de mensagens conforme necessario
para o equipamento opcional.

7. Toque no menu da Taxa de Transmissdo (Baud Rate) na parte inferior da aba Saida do GPS para ajustar a taxa de
transmissdo de salda.
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INFORMACOES DO RECEPTOR GPS

Para acessar informacdes adicionais de um receptor compativel Raven usando o monitor ROS:

,'. 1
—_— =%~
Editar GPS Configuragéo Informagdes
do GPS

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS seré exibida.

3. Clique no botdo Configuragéo a direita do receptor desejado. A aba Configuracdes do Diferencial sera aberta.

4. Toque na aba Informac¢des do GPS. O modelo do receptor GPS, o niUmero de série e a versao do firmware serdo

exibidos na parte superior da aba de informacdes. Essas informagdes podem ser Uteis ao atualizar o firmware do
receptor ou fazer o upgrade dos recursos do receptor.

AUTORIZACAO DE RECURSO DO RECEPTOR DGPS

Editar Configuragéo Entrada do Codigo
de Autorizacao
NOTA: Este processo é para o receptor GPS integrado, bem como para receptores externos Raven suportados,

como o 600S, P200 e P300.
Para desbloquear recursos adicionais, incluindo as corre¢ées GS, visite:

https://portal.ravenprecision.com

1. Apds adquirir os desbloqueios para recursos adicionais, navegue até a aba Entrada do Cddigo de Autorizagéo e
insira o Codigo de Autorizacdo adquirido.

NOTA: Tenha o modelo do receptor, 0s nimeros de série, a versdo do firmware e o codigo PAC disponiveis para
a aquisicdo de desbloqueios.
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TABELA 1. Informacdes para Aquisicdo de Correcées e Desbloqueios

Recurso Local para Compra

Desbloqueio de Correcdes GS | Entre em contato com um Revendedor Raven

Assinatura de Satélite GS www.ravenslingshot.com/store

FIGURA 1. Entrada do Cddigo de Autorizacao

R
Restaurar Padrées do Receptor W

R~

Entrada do cédigo autorizagdo

Insira cédigo de autorizagdo para desbloquear recursos no
receptor GPS selecionado.

| I

Alguns cédigos de autorizagdo debloqueiam recursos que
exigem comunicagao com receptor para serem
reinicializados. isto € normal e acontece automaticamente
se o receptor aceitar o cédigo.

NOTA: Apds a entrada com sucesso de um novo codigo de autorizacdo, as informacées do modelo do receptor
serdo atualizadas na pagina de Informacées do GPS.

ATUALIZACOES DE FIRMWARE DO RECEPTOR

AtualizacGes para o receptor integrado do monitor podem ser disponibilizadas periodicamente no site da Raven
Help:

https://portal.ravenprecision.com

Os seguintes itens serdo necessarios para atualizar o receptor integrado:

+ Monitor ROS com um ndmero de série do receptor integrado, iniciando com “BFN".
« PC ou laptop doméstico ou de escritdrio com sistema operacional Microsoft Windows® e o utilitario
WinLoad.

NOTA: O WinlLoad n&o é compativel com sistemas operacionais de 64 bits.

 Cabo serial
+ Adaptador USB para serial (opcional)
» Cabo do monitor ROS com conector "GPS Out” (Saida GPS)

+ Arquivo .hex de atualizacdo do firmware
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EXEMPLO DE DOWNLOAD DE FIRMWARE

NOTA: O procedimento a seguir destina-se apenas para fins de exemplo. Qualquer imagem fornecida nesta
secdo pode ndo representar com precisdo o navegador da internet ou as janelas encontradas nos
diversos sistemas de computadores domésticos ou de escritorio. Consulte as se¢des de ajuda do usuario
do computador ou do navegador da internet para obter ajuda adicional.

Para baixar atualizacdes de firmware:

1. Em um computador de casa ou do escritorio, visite https://portal.ravenprecision.com/.

2. Selecione Documentacéo e Software.

RAVEN

A Field Computers = GS cts ~ Guidance & Steering =  Application Controls ~ Boom Controls *  Pla

Welcome to the Raven Customer Portal

If you're looking for information on your Raven product, you're in the right place!

MANUALS
We stand behind every product with exceptional support and customer service. We provide over 1,300 product manuals and DRAWINGS

technical documents for free to download. Learn how to keep your Raven product up to date with the latest features and SOFTWARE
services with software updates. Go to Documentation & Software, search your product, and download resources.

For Raven Dealers and Distributors ﬂ

Register for a Dealer Account and stay up to date on orders, returns, product registrations, and so much more!

Download the Getting Started information sheet to learn how to register for an account, search the product store, find
documentation, and access your account information.

Field Computers GS Products Guidance & Steering Application Controls

3. Selecione o dispositivo desejado (Guia de Orientacdo e Direcdo, Controles da Barra, etc.).

4. Selecione o menu Software especifico para sua maquina.

» Software

5. Selecione a atualizacdo de software desejada.
6. Selecione Salvar Como no menul.

7. Selecione Salvar para salvar o software no computador de casa ou do escritério. Selecione um diretério de
download comumente utilizado ou um destino que seré facil de localizar apds a conclusdo do download.

NOTA: Pode ser necessario aceitar avisos de seguranca ou adverténcia exibidos pelo navegador ou pelo sistema
do computador para salvar com sucesso a atualizagdo do software no computador.
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ATUALIZACAO DO FIRMWARE DO RECEPTOR

CUIDADO
@%‘ Receptores GPS integrados com nimero de série

BFN1343 ou inferior séo capazes de correcées

OmniStar. Todos os receptores Viper 4 podem
ser atualizados para o GS. Dependendo das
capacidades atuais, pode ser necessaria a

aquisicdo de uma atualizacdo.

Para aplicar a atualizacdo de firmware ao receptor integrado do monitor ROS:

1

Desligue o monitor ROS. Consulte a secdo Desligamento do Sistema na pégina 164 para obter ajuda sobre o
procedimento de desligamento adequado.

2. Conecte um cabo serial do PC ao conector identificado como “GPS Output” (Saida GPS) no cabo do monitor ROS.
NOTA: Um adaptador USB para serial pode ser necessario se o PC ou laptop ndo possuir uma porta serial.
3. Extraia ou descompacte o arquivo zip de atualizacdo do receptor.
4. No PC ou laptop, abra a pasta da atualizacdo de firmware baixada e localize o aplicativo WinLoad.
5. Clique na opcdo Settings (Configuragdes) no canto superior esquerdo da janela do WinLoad e selecione COM
Settings... (Configuragdes COM...).
£ WinLoad Com Port Setup
File Settings Help
5 — - > ComPort (RO -
Options rl
']—' Download Baudrate |1152IJD LI
Connect Baudrate |SEDEI LI
Ok | Cancel |
6. Na janela Com Port Setup (Configuragdo da Porta Com), selecione a porta COM do PC ou laptop conectada ao
conector de saida GPS (GPS Out). Consulte a ajuda do sistema operacional para obter ajuda na determinacdo de
qual porta esta conectada ao cabo do monitor ROS.
7. Defina Download Baudrate (Taxa de Transferéncia de Download) para 115200.
8. Defina Connect Baudrate (Taxa de Transmisséo da Conexdo) para 9600 e clique em OK.
9. Clique em Arquivo (File) no canto superior esquerdo da janela do WinLoad e selecione Abrir Arquivo... (File

Open...).
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

Use o navegador de arquivos para localizar e selecionar o arquivo .hex de atualizacdo do receptor. As informacées
do arquivo devem ser exibidas agora no painel principal do WinlLoad.

Clique no botdo Write Flash no lado direito do painel principal do WinLoad. Imediatamente inicie a proxima
etapa quando o timer for exibido.

Pressione o botdo ligar no monitor ROS. O Viper 4 deve mostrar “Powered By Raven” antes de pressionar o
botdo Write Flash.

O programa WinlLoad deve exibir informacdes no painel principal para indicar que a atualizacdo estd em
andamento.

Aguarde a atualizacdo do WinlLoad ser concluida.
Quando a atualizacdo terminar, feche o aplicativo WinlLoad e reinicie o monitor ROS.

Verifique as configuracdes do NMEA e da Fonte, conforme apropriado, antes de iniciar qualquer operacéo de
campo.

DEFINICOES DAS CONFIGURACOES DO RECEPTOR RAVEN

As configuracdes definidas nas se¢ées a seguir estardo disponiveis somente para receptores Raven integrados ou
compativeis. Se um receptor compativel ndo for detectado pelo ROS, as configura¢ées a seguir ndo serdo acessiveis.
Verifique todas as conexdes de cabo e consulte a se¢do Deteccdo de Dispositivo Serial na pagina 128 para reinicializar
as portas de comunicacao serial.

ABA CONFIGURACOES DO DIFERENCIAL

Configuracéo Configuracdes
do Diferencial

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS seré exibida.

3. Clique no icone Configuracéo a direita do receptor desejado. A aba Configura¢des do Diferencial seré aberta.

4. Selecione um dos seguintes tipos de diferencial disponiveis no lado esquerdo da janela de configuracdes do
diferencial.

NOTA: As configuracdes e opcdes exibidas na janela Configuracdes do Diferencial irdo variar de acordo com

0 tipo de diferencial selecionado. Consulte as descri¢cdes abaixo para obter informac8es adicionais e
consulte a segéo de definicGes para cada tipo de correcdo especifico para obter ajuda adicional com as
configuracées e opgdes.

116

Manual de Instalacao e Operacao Viper/Viper 4+



CONFIGURAGAO DO GPS DIFERENCIAL (DGPS)

Apenas GL1DE. Para &reas com disponibilidade limitada de fontes de correcdo diferencial (por exemplo, SBAS,
OmniSTAR, etc.), o monitor ROS pode oferecer GLIDE autbnoma como uma fonte de correcdo de GPS auténoma.
No modo apenas GLIDE, o ROS usara satélites de GPS para localizar a posicdo do vefculo dentro de 20 pol. [50 cm].

NOTA: Nenhuma configuragdo ou recurso adicional esta disponivel para o tipo de correcdo GL1DE Autébnoma.
Consulte o manual especifico do monitor ROS ou entre em contato com um revendedor Raven local
para obter mais informacdes sobre os recursos de um dispositivo ou monitor ROS especifico.

RTK. O tipo de correcdo Cinematica em Tempo Real (RTK) usa um Hub de Campo Slingshot®, uma rede de Estacdo
de Referéncia de Operacdo Continua (CORS) ou um sistema tradicional de estacdo base para uma solugéo de
posicdo. Esses sistemas usam uma estagdo de referéncia no solo para fornecer correcdes altamente precisas.

NOTA: A opcdo RTK serd exibida somente depois que uma chave de autorizacdo RTK for inserida usando o
procedimento da secdo Autorizacdo de Recurso do Receptor DGPS na pagina 112. Entre em contato
com um revendedor local da Raven para obter o cddigo de autorizacdo ou para obter mais informacées
sobre os servicos Slingshot RTK .

Consulte a segdo RTK na pagina 121 para obter informacdes adicionais sobre configuracdes ou opgdes
disponiveis para o tipo de correcdo RTK.

Satélite GS. O servico de corregdo GS é um servico de assinatura baseado em satélite que fornece solucées de
posicdo usando constelagdes de satélites GPS e GLONASS, e usando uma técnica de Posicionamento de Ponto
Preciso (PPP) para remover erros atmosféricos, para determinar uma solugéo de posigéo. Entre em contato com um
revendedor local da Raven ou acesse a loja Slingshot no enderego abaixo para obter informacées adicionais sobre
a assinatura.

https://ravenslingshot.com/store

SBAS. A opcdo Sistema de Aumento Baseado em Satélite (SBAS) utiliza os sinais de correcao disponiveis do Sistema
de Aumento de Area Ampla (WAAS) ou do Servico de Cobertura de Navegacao Geoestacionaria (EGNOS). Esses
servicos de correcdo comuns estdo disponiveis gratuitamente para uso em varias regides e sdo a fonte de corregéo
padrdo, se disponivel no receptor selecionado.

Consulte a secdo SBAS na pagina 118 para obter informagdes adicionais sobre configuragdes ou op¢des disponiveis
para o tipo de correcdo SBAS.

OmniSTAR. A fonte de correcdo OmniSTAR oferece um servico de posicdo baseado em assinatura com varios
niveis de precisdo para atender as necessidades de orcamento e operacdo. Consulte o site da OmniSTAR para obter
informaces adicionais sobre a assinatura ou compra.

www.omnistarcom

Consulte a secdo OmniSTAR na péagina 120 para obter informacées adicionais sobre configuracdes ou opgdes
disponiveis ao usar um receptor compativel com o tipo de correcdo OmniSTAR.

NOTA: Os monitores ROS com numeros de série do GPS interno maiores que BFN1344xxxx nao sdo compativeis
com os servicos de correcdo da OmniSTAR. Consulte a secdo Aba Informagdes do GPS na pagina 123 para
obter ajuda sobre como verificar o nimero de série do receptor. Entre em contato com um revendedor
local da Raven para obter informac8es sobre servicos de correcdo disponiveis para monitores ROS
com receptores mais recentes ou para obter assisténcia adicional. Todos os receptores GPS integrados
podem ser atualizados para a capacidade de correcdes GS.
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GLONASS. Se o receptor suportado pelo monitor ROS for capaz de usar a constelacdo de satélites GLONASS,
esse modo seré exibido no canto inferior esquerdo da aba Configuracdes do Diferencial. A constelacdo de satélites
opcional GLONASS (Global Navigation Satellite System) pode ser desbloqueada para aumentar o nimero de satélites
visfveis a qualquer momento. Este recurso pode ajudar a melhorar a cobertura de satélites ou reduzir os problemas
de HDOP durante as operagdes de campo.

Consulte a secdo GLONASS na péagina 122 para obter informac8es adicionais sobre como ativar as constelagdes
GLONASS opcionais para uso com o monitor ROS.

SBAS

As seguintes informacdes e opcdes estardo disponiveis ao configurar um receptor compativel e usar o tipo de
corre¢ao SBAS:

R
Restaurar Padrées do Receptor m

WAAS 133
WAAS 135
WAAS 138
EGNOS 120
EGNOS 123

PRN. Toque na lista e selecione um NUmero Pseudoaleatdrio (PRN) de satélite WAAS ou EGNOS para selecionar
manualmente o satélite diferencial, que oferece a melhor cobertura para a area de operacéo, se desejado. Selecionar
um PRN da lista trava o sinal de correcéo para o satélite selecionado. Se a opcdo “auto” for selecionada, o receptor
fara uma varredura e definird automaticamente o PRN durante uma operagéo.
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SATELITE GS

Use as seguintes configura¢ées e informacdes de assinatura para gerenciar os servicos de corre¢cdo GS no monitor
ROS:

R
Restaurar Padrées do Receptor m

Config do diferencial

Minimum value: 4 CM  Maximum value: 50 CM

Expira: Year: 0 Day: O Hrs Left: O
Tipo: Nao atribuidos

PAC Code:

Satélite. As identidades dos satélites sdo usadas para selecionar o satélite para a regido na qual o monitor ROS
estara operando. Defina esta opcdo para AUTO para permitir que o dispositivo selecione automaticamente o satélite.

ID Descricao ID Descricao

98W América do Norte e Oeste da IOR Leste da Europa e Africa, Asia e
América do Sul Oeste da Australia

AORW | Leste da América do Norte e 143.5E Leste da Asia e Austrélia
América do Sul

AORE Leste da América do Sul, Oeste da POR Leste da Asia e Australia e Oeste da
Europa e Africa América do Norte

25E Europa, Africa e Oeste da Asia

NOTA: Visite o site da Raven para obter informagdes adicionais e assisténcia com as identidades das regiées dos
satélites.

https://portal.ravenprecision.com

Alerta de Precisao. O valor do alerta de precisdo estabelece a precisédo horizontal permitida para operagédo de
campo. Quando o receptor determina que a solugdo da posicdo atende ao valor estabelecido, a solugéo seré
considerada convergente e o status apropriado seré exibido.

NOTA: Valores mais elevados permitirdo que o receptor convirja mais rapido, mas permitirdo erros maiores da
posicdo horizontal. Valores menores fornecerdo uma posicdo mais precisa, mas tomardo mais tempo
para convergir e sdo mais propensos a perder um status convergente durante as operagdes de campo.
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As informages a seguir sdo exibidas na area Status da Assinatura da aba Configuracdes do Diferencial, quando
configuradas para as correcées de Satélite GS:

Expira. Exibe o tempo atual restante antes que a assinatura GS expire. Entre em contato com um revendedor local
da Raven ou acesse a loja Slingshot no endereco abaixo para estender os servicos de assinatura.

https://ravenslingshot.com/store

Tipo. O status atual de ativacdo da assinatura GS. O campo do tipo deve exibir designado para permitir que as
corre¢bes do Satellite GS sejam utilizadas durante as opera¢des de campo. Entre em contato com um revendedor
local da Raven para obter assisténcia sobre a extensdo dos servicos de correcdo GS fornecidos via satélite.

Cdédigo PAC. O Codigo PAC sera exigido para registro no servico de corregéo GS.

OMNISTAR

NOTA: Os monitores ROS com nimeros de série do GPS interno maiores que BFN1344xxxx nao sdo compativeis
com os servicos de correcdo da OmniSTAR. Consulte a secdo Aba Informacdes do GPS na pagina 123 para
obter ajuda sobre como verificar o nimero de série do receptor. Entre em contato com um revendedor
local da Raven para obter informagées sobre servicos de correcéo disponiveis para monitores ROS com
receptores mais recentes ou para obter assisténcia adicional.

As seguintes informagdes e opcbes estardo disponiveis ao configurar um receptor compativel e usar o servico de
correcao OmniSTAR:

3 et - 0O k&
Config do diferencial
O Glide Only | OMNISTAR Satellite:

(A
O S (& _Central Us »

O omnisTAR D Custom Satellite

Status da subscrigio

‘Modos adicionais Expira: Year: 0 Day: O Hrs Left: O
Tipo: N&o atribuidos

PAC Code:

Satélite OmniSTAR. Selecione o satélite especifico para uso com servicos de correcdo OmniSTAR para a érea de
operagao.

Habilitar Satélite Personalizado. Esta opcdo permite que o operador ative um satélite personalizado para uso com
a assinatura da OmniSTAR. Ative este recurso somente quando instruido por um técnico da OmniSTAR.

Freqiiéncia de Satélite Personalizada. Se a opcdo de satélite personalizado estiver ativada, 0 campo da frequéncia
personalizada exibira a frequéncia atual do satélite usada com as correcdes OmniSTAR.
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Baud (Taxa de Transmissdo) de Satélite Personalizada. Se a opcdo de satélite personalizado estiver ativada, o
campo da taxa personalizada exibira a taxa de mensagens atual para as correcdes OmniSTAR.

Intensidade do Sinal do Satélite Personalizada. Se a opcdo de satélite personalizado estiver ativada, o campo da
taxa personalizada exibira a intensidade do sinal do satélite selecionado.

Status da Assinatura. A area de status da assinatura exibe a data de expiracdo da assinatura da OmniSTAR, o tipo

de assinatura (por exemplo, HR XP VBS ou G2) e o ID OmniSTAR necessario para o registro no servico de correcéo
OmniSTAR.

RTK

As seguintes informacdes e opgdes estardo disponiveis ao configurar um receptor compativel e usar o tipo de
correcao RTK:

R
Restaurar Padrées do Receptor m

[ =L
Config do diferencial

qu‘ RTCMV3 ﬂ
qu‘ AUTO ﬂ

qu‘ 115200 ﬂ

ID da estagdo base: Nao Ajustado
Distancia longe: 0.00 km
Latitude: 0.000000°
Longitude: 0.000000°
Elevagao: 0.00 m

Formato RTK. Selecione o formato das mensagens de correcdo enviadas da fonte de correcdo RTK.
AUTO. A opcdo AUTO ird procurar e detectar automaticamente os formatos compativeis de corregdo RTK.
Tipo de Rede. Selecione a rede a partir da qual as correcdes RTK serdo entregues.

Taxa de transmissao (Baud Rate). Selecione a taxa de transmissdo (baud rate) na qual as mensagens de correcao
sdo transmitidas da fonte de correcdo RTK.

ID da Estagdo Base. O nimero de identificacdo da estacdo base usada para a solucdo de posicdo atual. (Exemplo,
hub de campo Slingshot).

Distancia. Este valor exibe a linha de base ou a distancia da posicdo do veiculo até a antena da estacdo base.

Latitude, Longitude e Elevacado. A parte inferior da janela, quando configurada para uma fonte de correcdo RTK,
exibird as coordenadas geogréficas e a elevacdo da estacdo base atual.
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GLONASS
Expira: 0 weeks 0 days 0.0 hours Se o monitor ROS oferecer um receptor integrado
Tipo: UNKNOWN(UNKNOWN) capaz de usar a constelacdo de satélites GLONASS,
oAC Code: (60187 esse modo sera eX|~b|do no canto |_nfer|or esquerdo
da aba Configuracdes do Diferencial.
ou

Distancia longe: 10.46 mi Umq vez desblpqueadp, omodo GLONASS opcional
Latitude: 43.701931° exibird o seguinte indicador de status quando este
Longitude: -96.709376° recurso estiver sendo usado na solucdo de posicao

Elevagio: 1360.83 ft atual.

Editar GPS Configuragéo Saida do GPS
1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS sera exibida.

3. Clique no botdo Configuracéo a direita do receptor desejado. A aba Configuracdes do Diferencial sera aberta.

Restaurar Padrdes do Receptor :/
Saida do GPS

Portas @‘ Port A ﬁ
Taxa de Transmisséo G = 19200 ﬂ

D Ativar Mensagens Padréao

4. Selecione a aba Saida do GPS.

Usar Padroes. Selecione Usar Padrées para enviar as configuragdes padrdo de porta e mensagens para o receptor
selecionado. Esta opgdo pode ser usada para restaurar padrdes em um receptor integrado no monitor ou em um
receptor compativel Raven conectado ao monitor ROS.
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Com esta opcdo desativada, as seguintes configuracdes e opgdes podem ser usadas para configurar manualmente
as mensagens de saida do GPS.

Sele¢do de Portas. Toque no campo Portas e selecione a porta a ser configurada. A selecdo da porta pode afetar
os tipos de mensagens disponiveis e as taxas configuradas.

Definir para o SmarTrax. A opcdo Definir para o SmarTrax esta disponivel para a porta de saida do monitor ROS.
Selecione esta opcdo para configurar automaticamente a saida do dispositivo para uso com um sistema de direcéo
Raven SmarTrax.

Tipos e Taxas de Mensagem. Os tipos e taxas de mensagens de saida da porta disponiveis sdo exibidos na parte
inferior da aba Saida do GPS. Toque nos botdes do controle deslizante e arraste o botdo para ajustar o controle
deslizante para definir as taxas de mensagens desejadas. Defina o controle deslizante para 0 Hz para desligar a
mensagem correspondente. Desligue todas as mensagens ndo necessarias de saida para outros componentes do
sistema para garantir o melhor desempenho possivel durante as operacées de campo.

Taxa de Transmissdo (Baud Rate) da Porta. Toque no campo da taxa de transmissdo (baud rate) e selecione a taxa
de comunicacao de saida para o monitor ROS. Se conectado a um Raven 600S, a taxa de transmissdo de saida sera
travada em 115200 na porta conectada (normalmente, a porta A).

NOTA: Alguns sistemas ou componentes podem exigir configuracées de taxa de transmissdo (baud rate)
especificas para receber mensagens enviadas do monitor ROS. Consulte a documentacdo fornecida
com componentes opcionais ou externos para obter informacées adicionais sobre as configuracdes de
comunicagdo necessarias ao configurar o ROS para uso com dispositivos opcionais.

ABA INFORMACOES DO GPS

Editar

Configuragédo Informacdes
do GPS

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GPS. A janela Configuragdes Globais do GPS seré exibida.
3. Cligue no botdo Configuragéo a direita do receptor desejado. A aba Configura¢es do Diferencial sera aberta.

4. Toque na aba Informacgdes do GPS.
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R
Restaurar Padrdes do Receptor m

Informagdes do GPS

Modelo DEMO_GPS
NUmero de Série DEMO_INTERNAL_GPS
Versdo de Firmware

Codigo PAC

Latitude N43°

Longitude o78°

Elevacéo 33.4646 ft
Satélites 4

Dif- ID 1

Idade Dif 1 seconds
HDOP 0.1

Qualidade GGA 2

Hora UTC 13:15:52

Data UTC SatJan 1 2000

Expira: Sem subscricéo ou erro de subscricdo

0

Modelo. Exibe 0 modelo do receptor GPS (por exemplo, Raven Phoenix 200, 600S ou Phoenix 300) ou o modelo
ativo atual para o receptor integrado.

Nuamero de Série. O nimero de série do receptor sera exibido nesta area. Esta informacao pode ndo estar disponivel
para todos os receptores.

Versao do Firmware. A versdo atual do firmware instalada no receptor. Esta informacdo pode ndo estar disponivel
para todos os receptores.

Latitude/Longitude. As coordenadas geogréficas atuais do monitor ROS.
Elevacdo. A atual elevacdo do GPS acima do nivel do mar.
Satélites. Exibe o nimero de satélites usados atualmente na solucdo da posicao.

ID Diferencial. Dependendo da fonte de corre¢do usada, este valor exibira a identificacdo da fonte diferencial, como
o PRN do satélite diferencial, uma ID da estacdo base, etc.

Idade Diferencial. Este valor é a idade da Ultima atualizacdo diferencial. A idade diferencial ndo deve subir acima de
alguns segundos para garantir corregdes precisas de posicdo durante as operacdes de campo.

HDOP. A Diluicdo Horizontal da Precisédo (HDOP) é um valor usado para indicar a geometria da constelacdo de
satélites usada na solucdo da posicdo. Valores elevados de HDOP indicam que a constelagdo de satélites visiveis
é agrupada com os satélites juntos, o que pode impactar negativamente na precisdo dos sistemas de posicdo e
orientagao.

Qualidade GGA. Exibe o status atual da posicdo diferencial. Este valor exibira:
« "0" ou "1" se ndo houver correcées diferenciais sendo recebidas (solucdo Unica). Ele exibira O se nenhuma

posicdo foi determinada pelo GPS e 1 se houver uma posicdo, mas nenhuma corregao.

+ "2" quando o receptor DGPS estiver ligado a uma fonte diferencial (SBAS ou convergéncia no GS/
OmniSTAR).

* "4" para 0 modo de posicionamento RTK para o modo de correcéo fina do rumo do GPS.

« "5" para os modos de correcdo de posicionamento GS ou OmniSTAR XP/HP ou o modo flutuante RTK.
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Hora e Data UTC. As informacées de hora e data universais coordenadas sdo exibidas nesses campos.

ABA ENTRADA DO CODIGO DE AUTORIZACAQ

i

S

Editar

Configuracéo Entrada do Codigo
de Autorizacdo
1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o mddulo GPS. A janela Configuracdes Globais do GPS seré exibida.

3. Selecione o icone Configuracdo a direita do receptor desejado. A aba Configura¢bes do Diferencial seréa aberta.

4. Toque na aba Entrada do Cédigo de Autorizacdo.

R
Restaurar Padroes do Receptor m

= 10
Entrada do codigo autorizagdo

Insira cédigo de autorizagdo para desbloquear recursos no
receptor GPS selecionado.

L J

Alguns cédigos de autorizagdo debloqueiam recursos que
exigem comunicagao com receptor para serem
reinicializados. isto € normal e acontece automaticamente
se o receptor aceitar o cédigo.

Campo do Codigo de Autorizagdo. Consulte as informacées exibidas na aba Entrada do Cédigo de Autorizagdo

antes de inserir o codigo recebido de um revendedor local Raven para ativar ou desbloquear recursos opcionais do
receptor Raven selecionado.

Consulte a secdo Autorizacdo de Recurso do Receptor DGPS na pagina 112 para obter ajuda sobre a obtenc¢do do
codigo de autorizagdo para recursos opcionais no receptor Raven.
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CAPITULO CONFIGURACAO DE
10 DISPOSITIVO SERIAL

As segdes a seguir destinam-se a fornecer informacées sobre a conexdo de dispositivos externos, como um GPS
diferencial ou receptor DGPS, barra de luzes ou outro dispositivo serial ao monitor ROS. Para obter assisténcia
adicional ou informagdes sobre 0s componentes disponiveis, entre em contato com um revendedor local da Raven.

INFORMACOES DOS DISPOSITIVOS SERIAIS

O monitor ROS fornece uma lista de dispositivos seriais detectados conectados ao sistema. Para consultar os
dispositivos seriais detectados atualmente pelo monitor ROS:

Editar Dispositivos Seriais Dispositivos Seriais

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o mddulo Dispositivo Serial. A aba Dispositivos Seriais exibird as sequintes informacgdes para
cada dispositivo detectado:

* nome do dispositivo serial

« configuragdes de comunicacdo automaticas ou L
B Dispositivos Detectados

configuradas pelo usuario A
Automaticamente

* porta de comunicacdo atual ativa (COM)

+ a taxa de transmissdo de entrada (input baud rate) com F Dispositivos Configurados
a qual o monitor ROS esté tentando se comunicar como | 88 pelo Usuario
monitor
NOTA: A porta COM exibida na aba Dispositivos Seriais nédo reflete a etiqueta do conector do cabo a qual o

dispositivo pode estar conectado.

Detecte novamente os dispositivos seriais se novos dispositivos forem conectados ou se uma conexdo de dispositivo
existente foi alterada por algum motivo.
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DETECCAQ DE DISPOSITIVO SERIAL

Para detectar dispositivos seriais conectados ao sistema:

Editar Dispositivos Seriais Dispositivos Seriais Detectar
Dispositivos Seriais

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da méaquina.

2. Localize e selecione o médulo Dispositivo Serial. A aba Dispositivos Seriais sera exibida.

3. Toque no icone Detectar. Uma janela sera aberta.

4. Selecione se deseja redefinir as configuragdes de comunicacdo dos dispositivos seriais manualmente ou que
sejam configuradas pelo usuario antes de redefinir e detectar dispositivos seriais conectados e toque em Sim para

reiniciar as portas de comunicagao.

5. Permita que o monitor ROS efetue uma varredura das portas seriais dos dispositivos conectados. Quando
concluido, a aba Dispositivos Seriais sera exibida.

DISPOSITIVOS DE BARRA DE LUZ

O ROS pode ser usado para controlar as informagdes de orientacdo de direcdo exibidas em uma barra de luz
externa. Nesta configuragéo, a barra de luz somente exibirg informacées fornecidas pelo monitor ROS.

NOTA: Consulte as instru¢des de instalacdo fornecidas com a barra de luz Raven antes de conecta-la ao
monitor ROS. Quando a instalacdo estiver concluida, conecte a barra de luz a conexao serial de 9 pinos
rotulada "COM2", “"COM3" ou "Light Bar” (Barra de Luz) no cabo apropriado. Entre em contato com um
revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional com a instalacdo ou conex&o.

CONFIGURACOES DE EXIBICAO DA BARRA DE LUZ

Para configurar ou ajustar as configura¢ées de exibicdo da barra de luz:

Editar Barra de Luz Barra de Luz
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1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo Barra de Luz.
3. Selecione a aba Barra de Luz para acessar as seguintes configuracdes de exibicdo da barra de luz:

Sensibilidade do Desvio do Caminho. A sensibilidade do caminho pode ser ajustada para o tipo de operacdo de
campo que esta sendo executado e permite que o operador ajuste como a distancia do caminho de orientagdo da
direcdo exibido sera exibida pela barra de luz. Selecione as predefinicdes fina, padréo e grossa conforme desejado,
ou toque nos valores do indicador e insira valores personalizados para cada indicador.

Sensibilidade do Desvio do Curso. A sensibilidade do curso permite que o operador ajuste como a barra de
luz exibe o desvio do curso sobre o solo (COG) do caminho de orientacdo ou da linha exibida pelo monitor ROS.
Selecione a predefinicdo fina ou padrédo para ajustar a exibicdo da barra de luz.

Opcao Reverter LEDs. Quando desmarcada, os indicadores da barra de luz acenderdo na direcao para a qual o

operador deve dirigir para recuperar o caminho de orientacdo. Se a opcdo Reverter for selecionada, o operador
deverd se afastar das luzes indicadoras para recuperar o caminho de orientacdo correto.

CONFIGURACAO DA PORTA DA BARRA DE LUZ

Para definir manualmente as configuracées da porta de comunicacdo da barra de luz:

Editar Barra de Luz Barra de Luz

1. Toque no icone Editar no Painel da Méquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o médulo Barra de Luz.

3. Selecione a aba Configuragéo de Porta para acessar as seguintes configuragdes de exibicdo da barra de luz.
Auto Detecgdo. Ative a opgéo de deteccdo automética e reinicie as portas de comunicacdo serial para detectar
automaticamente um dispositivo de barra de luz conectado. Consulte a segdo Deteccdo de Dispositivo Serial na

pagina 128 para reiniciar as portas de comunicacao serial.

NOTA: As configuraces da Porta e da taxa de transmisséo (Baud) descritas abaixo ndo estardo disponiveis
quando o monitor ROS estiver configurado para deteccdo automatica de uma barra de luz.

Exibicao da Porta Atual. A porta atual na qual a barra de luz é detectada sera exibida no canto superior direito da
aba Configuracdo de Porta para referéncia.

Porta. Togque no menu da porta e selecione a porta de comunicacdo a qual a barra de luz estd conectada para
definir manualmente a porta de comunicacdo da barra de luz. Toque no botdo Aplicar para definir a configuracdo
de porta selecionada.
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NOTA: As selecbes da porta COM néo refletem necessariamente a etiqueta do conector na plataforma de
cabeamento do sistema. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia
adicional.

Baud (Taxa de Transmissdo). Toque no menu Baud (taxa de transmissdo) e selecione a taxa de transmisséo de saida
da barra de luz para configurar manualmente o monitor ROS para detectar o dispositivo. Toque no botdo Aplicar
para definir a configuracdo de transmissdo selecionada.

NOTA: Ao conectar uma barra de luz Raven da série RGL ao monitor ROS, recomenda-se ajustar a barra de luz
para uma taxa de transmissao estatica. Isso garantira que o dispositivo serial seja detectado quando o
monitor ROS procurar por dispositivos seriais na inicializacdo.

Se ndo for possivel definir a barra de luzes RGL para uma taxa de transmissdo estatica, trave o ROS a
uma taxa de transmissdo estatica para a porta a qual o RGL esta conectado.

DISPOSITIVOS DE ESTACAO METEOROLOGICA

O monitor ROS é compativel com a estacdo meteorologica WatchDog Sprayer da Spectrum Technologies para
registrar dados climaticos durante uma operacdo em campo. Quando conectado ao ROS, a Estacdo WatchDog
Sprayer pode ser usada para exibir as condicGes climaticas durante o dia, durante as operacdes de campo. O
operador também pode obter uma “imagem instantanea” (snapshot) das condicdes climéaticas em qualquer momento
durante a operacdo e o ROS adicionarad automaticamente as informacées ao relatdrio do trabalho ou do aplicativo.

NOTA: Um cddigo de ativacdo da estacdo meteoroldgica sera necessario para desbloquear a interface e os

recursos da estacdo meteoroldgica. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter
informacdes adicionais ou assisténcia.

CONFIGURACOES DA ESTACAO METEOROLOGICA

Para configurar a estacdo meteoroldgica:

- — @
Estacdo Configura¢des da Estacao
Meteoroldgica Meteoroldgica

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Selecione o mdédulo Estagcdo Meteoroldgica.

Ativar Registro no Arquivo de Trabalho. Selecione esta opg¢éo para permitir que o ROS registre automaticamente
os dados climaticos da estacdo meteoroldgica para o relatdrio do trabalho.
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Intervalo de Tempo de Registro (Log). Defina a frequéncia para registrar dados climéticos no relatério do aplicativo.
Esta informacéo s6 estara disponivel no relatério "shapefile”. Consulte a secdo Exportacdo de Arquivos na pagina 53
para obter informacdes adicionais sobre como exportar o relatério de tarefa no formato shapefile com os arquivos
de trabalhos concluidos.

GRAVAR IMAGEM INSTANTANEA (SNAPSHOT) DO CLIMA

Durante um trabalho ativo, toque e segure o icone Estacdo Meteoroldgica para visualizar as condic6es climaticas
detalhadas atualmente monitoradas pela estacdo. Toque no botdo Gravar Snapshot na parte inferior da janela
Estacdo Meteoroldgica para gravar as condicdes atuais na tela do relatério de tarefas.

Consulte a secdo Encerrando um Trabalho na pagina 163 para obter ajuda adicional sobre como fechar arquivos de
trabalho e editar informacdées sobre o tempo.

DISPOSITIVOS GREENSEEKER®

O monitor ROS é capaz de interagir com o sistema de gerenciamento de taxas GreenSeeker para ajustar a aplicacdo
com base nas condicBes da cultura detectadas pelo sistema GreenSeeker. O ROS controlara o sistema de aplicacdo
com base na interface do GreenSeeker para ajustar as taxas de aplicacdo conforme necessario durante as operagdes
de campo.

NOTA: Um cédigo de ativacdo do GreenSeeker seré necessario para desbloquear a interface e os recursos do

GreenSeeker. Entre em contato com um revendedor local GreenSeeker ou Raven para obter informagdes
adicionais ou assisténcia.

CONFIGURACOES DE COMUNICACAQO GREENSEEKER

NOTA: Somente as configuracdes de comunica¢do do dispositivo serial GreenSeeker sdo configuraveis através
do monitor ROS. Consulte a documentacdo de operagao do GreenSeeker para obter ajuda adicional
com a calibracdo ou operacao do sistema.

_,_, s

Editar GreenSeeker Porta do GreenSeeker

Para configurar o GreenSeeker:
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1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo GreeSeeker. A aba Configuracdo de Porta seré exibida com as seguintes configuragdes:

Auto Deteccdo. A opcdo de deteccdo automaética é recomendada para permitir que o monitor ROS detecte
automaticamente e conecte-se ao sistema GreenSeeker na inicializagdo do sistema. Desmarque essa opcdo somente
se o recurso de deteccdo automatica ndo estiver conectando corretamente o sistema GreenSeeker ou se for instruido
por um técnico da Raven.

A deteccdo automatica deve ser desabilitada para acessar as seguintes configuracdes manuais.
Porta. Selecione manualmente a porta na qual o sistema GreenSeeker pode ser detectado.

Baud (Taxa de Transmissao). Selecione a taxa de transmissdo (baud rate) para a comunicacdo do GreenSeeker
durante as operacées de campo.

Botao Aplicar. Toque no botdo "Aplicar" ao fazer alteragdes nas configuragdes de comunicacdo para salvar as
configuracées exibidas.
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VISAO GERAL DO CANBUS

Um Sistema de Rede de Controladores de Area (Controller Area Network), ou CAN, é um barramento (bus) de
comunicacdo de dados seriais de alta integridade que opera a uma taxa de dados de 250 kilobits por segundo,
para aplicacbes de controle em tempo real e usa cabos especiais e terminadores para operacédo. O protocolo CAN
possui excelente capacidade de deteccdo e confinamento de erros, tornando-o muito adequado e confidvel para
aplicacBes agricolas.

Os sistemas CAN permitem que os produtos sejam adicionados a um sistema de controle a qualquer momento.
Multiplos canais de controle podem ser disponibilizados para uso com o monitor ROS para qualquer combinacéo
de aplica¢Bes liquida, granular, injecdo quimica ou com controle de rotor (spinner).

ATENCAO

Consulte o Manual de Instalacdo da Rede CANbus
Raven para obter informacdes de instalacdo para
componentes de controle CANbus individuais.
Certifique-se de que cada componente esteja
montado corretamente e que os cabos estejam
conectados antes de ligar o computador de
campo.

DETECCAO DE CANBUS E INFORMACOES DE VERSAO

O monitor ROS deve poder se comunicar com o sistema CANbus ao monitorar ou controlar as operacées de
campo. Ao ligar, o monitor ROS deve estabelecer comunica¢do automaticamente com o nodo da barra/velocidade,
quaisquer nodos AccuBoom, AutoBoom ou SmarTrax (se instalado) e varios canais de controle de produto através
do CANbus.

NOTA: Os nodos de produtos podem precisar ser reenderecados antes que o monitor ROS possa detectar cada
canal de controle no CANbus. Consulte a secdo Reenderecamento de Canais de Controle na pagina 136
para obter instrucdes detalhadas sobre como reenderecar os nodos de produtos. Entre em contato com
um revendedor local da Raven para obter mais informacdes sobre as chaves de ativacdo necessarias
para controlar varios produtos utilizando o monitor ROS.

Configuracao de Dispositivo CANbus: Visdo Geral do CANbus / Deteccdo de CANbus e 133
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INFORMACOES DE VERSAO DE NODOS OU ECU

Para visualizar uma lista de nodos atualmente detectados na rede CANbus ou ISOBUS:

— W
o | I.

Sistema CAN Sistema CAN

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da méaquina.

2. Localize e selecione o médulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN exibird uma lista dos nodos de controle CAN,
canais de controle disponiveis, versdo do software, revisdo do software e nimero do programa de cada nodo
detectado no sistema CANbus.

120 (143)
Versdo do software Revisdo do Software Numero do Programa
NOTA: Se um nodo de produto ou canal de controle ndo for exibido como esperado, tente novamente a

inicializacdo do CANbus. Se o nodo ou canal de controle ainda ndo estiver disponivel, reenderece os
nodos de controle de produto ou solucione o problema do nodo antes de iniciar a operacdo de campo.
Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional.

Consulte a secdo Informac8es e Atualizacbes de Hardware na pagina 38 para obter ajuda na instalagcdo
de atualizacdes para os nodos conectados ao sistema CAN. Somente os nodos CANbus Raven podem
ser atualizados através do monitor ROS e do sistema de comunicacdo CANbus. As ECUs ISOBUS né&o
podem ser atualizadas através do monitor ROS.

REINICIALIZACAO DA COMUNICACAO CANBUS

Se o monitor ROS perder a comunicagdo com um nodo, o reinicio do CANbus poderé restabelecer a comunicagéo
com o nodo.

NOTA: Se a comunicagdo ndo for restaurada ou se o nodo continuar a encontrar problemas de comunicacao,
consulte o Manual de Instalagdo do CANbus Raven ou entre em contato com um revendedor local da
Raven para obter assisténcia na solucdo de problemas do nodo.

=

Editar Sistema CAN Resetar Nodos de Produto
para Padréo

Para reiniciar as comunicacdes da rede CANbus:
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1. Togue no fcone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o modulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN sera exibida.

3. Toque no botdo Reiniciar CAN na parte inferior da aba Sistema CAN para reiniciar manualmente a comunicagéo
CANbDus.

4. Confirme o reinicio do sistema CANbus. O ROS reiniciaré o CANbus e retornara a aba do sistema CAN.

Se todos os nodos forem detectados, continue as operagdes de campo normalmente. Se os nodos de
controle de produto ou os canais de controle ndo forem detectados, o CANbus pode precisar ser enderecado
novamente. Consulte a secdo Reenderecamento dos Canais de Controle na pagina 136 para obter ajuda sobre o
reenderecamento do sistema CANbus.

CONFIGURACAQ DE NODO MULTICANAL OU ECU

Alguns nodos CANbus Raven ou ECUs ISOBUS podem oferecer multiplos canais para controle de taxa de produto
através da rede CANbus. O nimero de canais disponiveis por meio desses nodos multicanal ou “multiproduto” pode
ser aumentado ou diminuido para o equipamento no qual eles serdo usados. Recomenda-se configurar os nodos
apenas para o nimero de canais oferecidos pelo veiculo ou equipamento de aplicacao.

NOTA: Alguns nodos multicanal podem exigir um desbloqueio ou codigo de ativacdo de recursos para permitir
0 acesso a canais de controle adicionais. Entre em contato com um revendedor local da Raven para

obter mais informagdes ou para adquirir recursos de nodo adicionais.

Para configurar um nodo multicanal:

Editar Sistema CAN Configurar Nodo Multicanal

1. Toque no fcone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN sera exibida.

3. Toque no botdo Redefinir Nodo de Controle de Produto na parte inferior da aba do sistema CAN. Uma janela com
o numero de canais atualmente definido sera exibida.

4. Toque no numero de canais atual e use o teclado na tela para inserir o nimero desejado de canais a serem
controlados através do nodo multicanal.

NOTA: O ROS s6 permitira que o operador insira um valor para o nimero méaximo de canais atualmente
disponiveis através do nodo multicanal. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter
mais informacBes ou para adquirir recursos de nodos adicionais.

5. Togue no botdo OK (Ajustado) para aceitar o valor exibido. O monitor ROS ird reconfigurar o nodo multicanal e
reiniciar as comunicagdes CANbus.
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REENDERECAMENTO DE CANAIS DE CONTROLE

Se o monitor ROS néo conseguir detectar um nodo CANbus na inicializacao, solucione o problema com o CANbus e
0 nodo (consulte a secdo Resolucdo de Problemas CANbus na pagina 145) e, em sequida, efetue o reenderecamento
do sistema CANbus:

Editar Sistema CAN Reenderecamento CAN

NOTA: Somente os nodos que oferecem canais de controle de produto precisardo ser enderecados (nodos de

um ou multiplos produtos, controle do motor, nodos de controle de plantadeira ou semeadora, etc.). Ao
enderecar novamente nodos de controle multicanal, configure o nimero de canais no nodo antes de
reenderecar o CANbus. Consulte a secdo Configuracdo de Nodo Multicanal ou ECU na pagina 135 para
obter detalhes sobre como configurar nodos de controle multicanal.

REDE CANBUS RAVEN

—

. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

. Localize e selecione o médulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN sera exibida.

. Toque no botéo Reenderecar CAN na parte inferior da aba Sistema CAN.

. Confirme a operacdo de reenderecamento para os nodos que oferecem canais de controle de produto.

. Desligue e ligue a energia ao nodo a ser atribuido ao canal de controle 1. Para desligar e ligar a energia ao nodo:

« remova o fusivel no cabo conectado diretamente ao nodo,
+ desconecte o chicote do nodo da rede CANbus (sistemas geracdo 2), ou

+ remova o conector do nodo com a energia e o terra (fios vermelho e branco).

. Repita o passo 5 e desligue e ligue a energia para quaisquer nodos restantes conectados ao CANbus para atribuir

0s canais de controle restantes conforme necessario.

. Quando todos os nodos de controle de produto no sistema CANbus tiverem sido atribuidos aos canais de controle,

toque no botdo “OK" para concluir o processo de reenderecamento.

. O ROS reiniciard as comunicacdes do CANbus e retornara a aba do sistema CAN. Se todos os nodos forem

detectados, continue as operacées de campo normalmente. Se os nodos de controle CAN ainda néo forem
detectados, consulte o Manual de Instalacdo do CANbus Raven ou entre em contato com um revendedor local da
Raven para obter assisténcia adicional na solucdo de problemas do nodo.
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REDE ISOBUS

As ECUs com recursos de controle de produto podem ser reordenadas ou reenderecadas no painel UT usando o
modulo Controle de Produto 1SO. Esse recurso pode ser Util para configurar a exibicdo da ECU ou reordenar os
canais de controle para exibicdo durante as operacées de campo. Consulte a secdo Reenderecamento de Canais de
Controle de Produto ISOBUS na pagina 136 para obter ajuda com a reorganizacao do sistema de controle ISOBUS.

RESTAURACAO DE NODOS CANBUS

NOTA: Redefinir os nodos para as configuracdes padrédo ird apagar todas as configuracdes armazenadas nos
nodos CANbus usados para o controle do produto e ndo é recomendado, a menos que seja orientado
por um técnico de servico autorizado da Raven.

Para redefinir os nodos CANbus para as configuragdes padrao:

Sistema CAN Redefinir Inicializacdo CAN

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maqguina.
2. Localize e selecione o médulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN seré exibida.

3. Toque no botdo Redefinir CAN na parte inferior da aba do sistema CAN para redefinir todos os nodos de controle
de produto para as configuracdes padrao.

4. Confirme a redefinicdo do CANbus. O ROS iré restaurar as configuragdes do CANbus e retornara para a aba do
Sistema CAN.

RECURSOS DO NODO E STATUS DE ATIVACAO

NOTA: Consulte a secdo Desbloqueio e Ativacdo de Recursos na pagina 41 para obter ajuda sobre 0s recursos
do ROS e as informagdes sobre o status da ativacao.

Para visualizar quaisquer recursos ativados com o CANbus Raven:

_>--@

Sistema CAN Desblogueios de Hardware
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1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o modulo do Sistema CAN. A aba Sistema CAN seréa exibida.
3. Selecione a aba Desbloqueios de Hardware. Quaisquer recursos desbloqueados e disponiveis para uso no sistema

de controle CANbus serdo exibidos nesta janela. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter
assisténcia adicional com os recursos disponiveis e obter um cddigo de ativacdo do recurso.

CONFIGURACAO DO SENSOR DE VELOCIDADE

Um sensor de velocidade € necesséario para o monitor ROS executar opera¢des do sistema de controle baseadas
em velocidade, tais como controle de taxa de produto, controle de plantadeira ou semeadora, mapeamento de
produtividade, etc. Varias opcdes estdo disponiveis para deteccao e entrada do sinal de velocidade. Entre em contato
com um revendedor local da Raven para obter informagdes adicionais.

Para configurar o monitor ROS para o sensor de velocidade conectado ao sistema:

Editar Configuracdes de Configuragdes de
Velocidade Velocidade

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da méaquina.

2. Localize e selecione o médulo Configuracées de Velocidade. A aba Configuragdes de Velocidade sera exibida com
as seguintes configuracdes, exibicdes e opgdes.

Tipo de Sensor. Selecione o tipo de sensor atualmente usado para o sinal de velocidade com o sistema de controle.

Cal. Velocidade. O valor de calibracdo da velocidade é usado para sintonizar e ajustar o sistema de controle ao
sensor de velocidade conectado. Um valor de calibracdo pode ser inserido para cada tipo de sensor para permitir
que o operador alterne rapidamente entre as fontes de sinal da velocidade, se necessario, sem recalibrar o sistema
de velocidade durante um trabalho ativo.
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Os seqguintes valores de calibragéo sdo recomendados para a configuracgdo inicial do sistema:

. Valor Inicial de Cal. Recomendado
Tipo de Sensor Usado com = —
Inglés Métrico
Roda fmés de Roda 1000 254
Sensor de Velocidade de Velocimetro 612 155
Radar Radar Raven 598 152
Receptor Externo DGPS Raven 785 199
GPS Receptor Interno DGPS 812 206
Velocidade do GPS através do CANbus 1000 1000

Estes valores sdo bons pontos de partida e geralmente produzem resultados adequados, no entanto, a calibracdo da
velocidade deve ser refinada para o sistema e equipamento especificos. Consulte o Apéndice A, Célculo dos Valores
de Calibragéo, para obter instrucées sobre como refinar a calibracdo de velocidade.

NOTA: A velocidade do GPS através do recurso CANbus esta disponivel apenas com nodos de deteccdo de

velocidade Raven especificos. Esse recurso utiliza dados NMEA de velocidade sobre o solo transmitidos
atraves da rede CAN, o que elimina a necessidade de um sensor de velocidade externo separado.

Ao usar a velocidade do GPS através do
@:ﬁ‘ recurso CANbus, nenhum refinamento ou ajuste

esta disponivel para o valor de calibracdo da

velocidade. Perder o sinal do GPS por mais de um
segundo também resultard na perda do sinal de
velocidade CAN, o que pode afetar a aplicagcdo do

produto em andamento.

Exibicao da Velocidade Atual. A aba de configuracées de velocidade exibe a velocidade atual do veiculo monitorada
pelo sensor de velocidade selecionado.

Velocidade de Teste. O recurso de velocidade de teste pode ser usado para simular um sinal de velocidade ao
testar ou diagnosticar problemas dos sistemas de controle e monitoramento e permite que o operador verifique a
fungdo do sistema enquanto o veiculo estiver parado. Para usar o recurso da velocidade de teste, toque no campo
velocidade de autoteste e use o teclado na tela para inserir um valor aproximadamente igual as velocidades normais
de aplicacao.

NOTA: Um valor de calibracdo de velocidade deve ser definido para o tipo de sensor selecionado para
permitir que o recurso de velocidade de teste funcione. O recurso de velocidade de teste sera limpo
automaticamente se o monitor ROS receber um sinal do sensor de velocidade real. Para evitar que o
recurso de velocidade de teste seja desativado, desconecte o sensor de velocidade do sistema durante
o teste.

Informacgdes e Redefinicdo da Distancia. O monitor ROS monitora e computa a distancia percorrida durante
a operacdo do equipamento. Esta exibigdo pode ser usada como um oddmetro ou “medidor de jornada” para a
distancia percorrida pelo equipamento durante uma temporada ou durante uma operacdo de campo especifica.

Para redefinir o registro de contagem de distancias do monitor ROS, toque no icone de Re-Cal Distancia no canto
inferior direito da aba de configuracées de velocidade.
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OPCOES DE CAIXAS DE CHAVES

O status das se¢bes do implemento deve ser fornecido ao monitor ROS para ajustar com precisdo os sistemas de
controle de taxa, mapear a cobertura e criar relatérios da aplicacdo para a cobertura do produto. Uma das seguintes
opcdes de caixa de chaves serad necesséria para fornecer o status dsa se¢es durante as opera¢es de campo:

CHAVES EXISTENTES DO EQUIPAMENTO

O status das sec6es do implemento pode ser conectado ao monitor ROS a partir dos painéis de comutacéo existentes
em muitos implementos. O painel de chaves deve fornecer interruptores com status constante de 12 V ligado e 0 V
desligado para operar adequadamente com o monitor.

NOTA: Os painéis de interruptores momentaneos ou pulsadores ndo séo compativeis com o monitor ROS para
sistemas de controle de taxa ou secées. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter
assisténcia e componentes adicionais necessarios para conectar-se ao hardware comutador existente do
implemento.

SWITCH PRO™ E CAIXA DE CHAVES CAN RAVEN

O Switch Pro ou uma Caixa de Chaves CAN da Raven podem ser instalados em veiculos sem interruptores existentes.
As duas opcdes de caixa de chaves da Raven oferecem um design compacto para reduzir a desordem na cabine do
operador, oferecendo operacao simplificada das secdes do implemento e outros recursos disponiveis com o monitor
ROS.

NOTA: Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter informacdes adicionais sobre essas
opcOes de caixa de chaves e assisténcia para a aquisicao.

CHAVES DE SECAQ FISICAS

Para configurar o nimero de chaves necessarias para controlar as funcdes das se¢des do implemento:

il
. u-—-' .
|I\-"

Editar Caixa de Editar Caixa de
Chaves Fisica Chaves Fisica

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
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2. Localize e selecione o médulo Caixa de Chaves Fisica.

NOTA: Se a caixa de chaves fisica foi previamente configurada, um sumério das atribuicdes da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumario e toque na aba Caixa de Chaves Fisica.

4. Togue no valor do NUmero de Interruptores e use o teclado na tela para inserir o nimero desejado de chaves para
controlar as funcées das se¢des do implemento.

5. Se desejar, toque nas etiquetas das se¢Bes na parte inferior da aba da caixa de chaves fisica para personalizar as
etiquetas de identificacdo da caixa de chaves exibidas durante as operaces de campo.

Para configurar a caixa de chaves fisica e configurar automaticamente o mapeamento das se¢des ou as atribuigdes
das chaves:

Editar Caixa de Editar Caixa de
Chaves Fisica Chaves Fisica

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo Caixa de Chaves Fisica.

NOTA: Se a caixa de chaves fisica foi previamente configurada, um sumério das atribuicdes da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumario e toque na aba Caixa de Chaves Fisica.
4. Para atribuir automaticamente secdes as chaves configuradas, toque no botdo "Mapeamento Automatico de
Se¢Bes” no canto inferior direito da tela. Este botdo s6 estaré disponivel se o nimero de se¢des do implemento

configuradas corresponder ao ndmero de chaves.

NOTA: Verifique as atribuicBes das se¢es antes de iniciar uma operacdo de campo real com as atribuicoes
autométicas de secoes.

Para configurar manualmente as atribuicdes da caixa de chaves fisica das secées:

ol
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Caixa de Editar Atribuicao
Chaves Fisica das Chaves

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.

2. Localize e selecione o mddulo Caixa de Chaves Fisica.
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NOTA: Se a caixa de chaves fisica foi previamente configurada, um sumério das atribuicdes da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumario.

4. Toque na aba Atribuicdo de Chaves.

5. Selecione uma funcdo de chave na parte superior da aba Atribuicao.

6. Revise todas as se¢bes do implemento atualmente atribuidas a funcdo da chave na parte inferior da tela.

7. Para alterar as atribuicdes das chaves, toque no botdao Mudar Atribuicdo. Somente secbes ndo atribuidas serdo

exibidas na tela de atribuicdo de secBes para a chave selecionada. Para atribuir novamente uma se¢do a uma
fungdo de chave diferente, a segédo deve primeiro ter sua atribuicdo atual da chave cancelada.

CONFIGURACAO DA CAIXA DE CHAVES FISICA

Esta secdo aplica-se somente ao usar um Nodo de Controle de Produto da Raven com Desbloqueio do Sensor da
Barra com uma Chave Mestra.

O nodo Controlador de Produto da Raven com o desbloqueio do Sensor da Barra tem a capacidade de ser
configurado com apenas um Unico interruptor mestre. Isso requer um sinal de 12V para todas as secdes a serem
aplicadas. Quando essa configuracdo é usada, é necessario atribuir todas as se¢des a chave 1 na caixa de chaves
fisica.

OPCOES DE CAIXAS DE CHAVES NA TELA

A opcdo da caixa de chaves na tela oferece uma alternativa para controlar o status do implemento diretamente na
tela do ROS. Esta opgdo pode ser preferivel para equipamentos que ndo possuam chaves existentes ou quando uma
caixa de chaves fisica é impraticavel ou indesejavel para as operacgoes.

OPCOES DE CHAVE MESTRA

Para configurar as op¢ées da chave mestra (principal) do ROS:

Editar Chave Principal Chave Mestra

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o mddulo Chave Principal (Mestra).

3. Selecione a opcdo necessaria e mais adequada para o controle do implemento:
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Chave Mestra na Tela. Selecione essa opc¢do para permitir que o operador use um fcone da chave mestra na tela
para alternar o status do implemento.

Com essa opcao selecionada, o operador precisara adicionar o icone da chave mestra (principal) na tela guia de
orientacdo para alternar entre ativar ou desativar o historico de cobertura durante as opera¢es de campo.

NOTA: A chave mestra na tela s6 € capaz de alternar a cobertura para uma Unica se¢do ou o implemento
completo. Consulte a secdo Configuracio e Selecdo de Icones na pagina 171 para obter ajuda sobre
como configurar e incluir icones na tela guia de orientacdo para operacdes de campo. Consulte a secdo
Opgdes de Caixas de Chaves na Tela, na pagina 140, para obter informaces sobre como usar uma caixa
de chaves na tela para controlar se¢es individuais em um implemento.

Chave Mestra Remota. Selecione esta opcdo se uma chave mestra remota ou um interruptor de proximidade
estiver conectado ao conector “Chave Remota” no cabo do chassi. Consulte o Manual de Instalacdo do Sistema
CANbus da Raven para obter informages adicionais sobre a instalacdo da interface geracdo 1 ou das plataformas
de cabos do chassi geracdo 2.

CHAVES DE SECOES NA TELA
NOTA: Pode ser necessario hardware adicional para controlar secdes individuais usando a caixa de chaves
na tela. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia adicional ou

informacdes sobre aquisicoes.

A opcao de caixa de chaves na tela ndo estara disponivel se um Switch Pro ou uma Caixa de Chaves CAN
da Raven for detectado no CANbus.

Para configurar o nimero de chaves necesséario para controlar as fungdes das se¢des do implemento:

7y F
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Editar Caixa de Chaves Editar Caixa de Chaves
na Tela na Tela

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo Caixa de Chaves na Tela.

NOTA: Se a caixa de chaves na tela foi previamente configurada, um sumério das atribui¢des da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumério e toque na aba Caixa de Chaves na Tela.

4. Toque no valor do nimero de interruptores e use o teclado na tela para inserir o nimero desejado de chaves para
controlar as funcées das se¢des do implemento.

5. Se desejar, toque nas etiquetas das secbes na parte inferior da aba da caixa de interruptores na tela para
personalizar as etiquetas da caixa de chaves exibidas durante as operacées de campo.
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Para configurar a caixa de chaves na tela e configurar automaticamente o mapeamento de secdes ou as atribuicdes
das chaves:

I-‘#I
- &4 — B
Editar Caixa de Chaves Editar Caixa de Chaves
na Tela na Tela

1. Toque no icone Editar no Painel da Maqguina para visualizar os dispositivos da maqguina.
2. Localize e selecione o moddulo Caixa de Chaves na Tela.

NOTA: Se a caixa de chaves na tela foi previamente configurada, um suméario das atribuicdes da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumario e toque na aba Caixa de Chaves na Tela.
4. Para atribuir automaticamente secdes as chaves configuradas, toque no botdo Mapeamento Automatico de
Se¢Bes no canto inferior direito da tela. Este botdo so estara disponivel se o nimero de se¢ées do implemento

configuradas corresponder ao numero de chaves.

NOTA: Verifique as atribuices das secées antes de iniciar uma operacao de campo real com as atribuigdes
automaticas de secoes.

Para configurar manualmente as atribuicdes da caixa de chaves das sec8es na tela:

— . [ ., 2=-
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Editar Caixa de Chaves Editar Atribuicdo
na Tela das Chaves

1. Toque no icone Editar no Painel da Maquina para visualizar os dispositivos da maquina.
2. Localize e selecione o médulo Caixa de Chaves na Tela.

NOTA: Se a caixa de chaves na tela foi previamente configurada, um sumério das atribuicdes da caixa de chaves
sera exibido.

3. Toque no icone Editar no canto superior direito da tela Sumario.

4. Toque na aba Atribuicdo de Chaves.

5. Selecione uma funcdo de chave na parte superior da aba Atribuicdo.

6. Revise todas as se¢bes do implemento atualmente atribuidas a funcdo da chave na tela.

7. Para alterar as atribuicbes das chaves, toque no botdo Mudar Atribuicdo. Somente secdes néo atribuidas serdo

exibidas na tela de atribuicdo de secGes para a chave selecionada. Para atribuir novamente uma secdo a uma
fungdo de chave diferente, a segédo deve primeiro ter sua atribuicdo atual da chave cancelada.
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RESOLUCAO DE PROBLEMAS CANBUS

Embora o algoritmo de controle esteja localizado dentro do nodo CAN, todas as mesmas técnicas de resolucdo
de problemas usadas em sistemas de controle serial ou por cabo tradicionais ainda se aplicam a um sistema CAN
e 0 comportamento do sistema permanece o mesmo. Os sensores de fluxo e velocidade, bem como a valvula de
controle e as valvulas da barra, sdo usados da mesma maneira.

Consulte o manual de instalacdo da Rede CAN da Raven para obter informac8es adicionais sobre a resolucéo de
problemas e o sistema CAN.
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CAPITULO PAINEL E CONFIGURACOES
12 DO PRODUTO

VISAO GERAL

O painel do produto permite que um operador ou administrador do sistema configure atribuicbes de canais de
controle e insira informagdes do produto para uma operacdo de campo. Uma configuragdo de produto pode
ser salva para operacdes de campo comuns ou recorrentes para permitir que o operador selecione novamente
as configuraces do produto de uma operacdo anterior, para alterar rapidamente a configuracdo do Software
Operacional Raven para diferentes configuracdes usadas durante varias operacdes de campo.

B 2L o

Nova Configuragcao de Produto

_Eﬁ Configurag&o de |Produto [";}4_ @
@ P02, @

Nova
Configuracao de

o ©

| [ )
1. Criar Nova Configuragéo de Produto 4. Editar Configuragéo do Produto
2. Configuracées de Produtos Disponiveis 5. Editar Configuracdo do Produto
3. Configuracdo de Produto Selecionada 6. Excluir Configuragéo Selecionada
NOTA: As configuracbes de produtos serdo exibidas somente para a configuracdo da maquina selecionada.

CONFIGURACOES DOS PRODUTOS

As configuracdes dos produtos guardam informagdes sobre produtos atribuidos a cada canal de controle e podem
ser usadas para configurar rapidamente o Software Operacional Raven para operagdes comuns ou variadas de
insumos ou aplicacdo. As informagdes de configuracao do produto podem ser usadas para melhorar as informagdes
de relatérios de trabalho e permitir que informacdes aprimoradas sobre o produto sejam salvas, alteradas e utilizadas
de maneira rapida e facil.
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CRIAR UMA NOVA CONFIGURACAQ DE PRODUTO

Configuracéo do Adicionar
Produto

1. Toque no painel Configuracdo do Produto para exibir qualquer configuracdo de produto disponivel.
2. Toque no botdo Adicionar no lado esquerdo da tela para criar uma nova configuragdo de produto.

3. Use o teclado na tela para inserir o nome ou a descricdo desejada para a configuracdo do produto e toque no
botdo Concluido. A tela de configuracdo do produto seréa exibida.

4. Consulte a secdo Canal de Produto e Configuragdo de Ingredientes na pagina 150 para configurar o produto ou
informacées da mistura para cada canal de controle disponivel na configuracdo do produto.

EDITAR UMA CONFIGURACAO DE PRODUTO EXISTENTE

Para editar ou modificar uma configuragéo de produto existente:

—_— | q‘:’;l

Painel de Configuracéo Editar
do Produto

1. Toque no painel Configuracdo do Produto para exibir as configura¢es de produto disponiveis.
2. Se necessario, selecione a configuragéo do produto a ser modificada.

3. Toque no botdo Editar no lado direito da tela para editar a configuragéo de produto selecionada. A janela de
configuracdo do produto seré exibida.

4. Edite as informacdes existentes para cada canal de controle conforme necessério para modificar ou ajustar a
configuracdo para as necessidades da operacdo de campo. Consulte a secdo Canal de Produto e Configuracdo de
Ingredientes na pagina 150 para obter informacdes adicionais sobre como inserir informacées do produto para
cada canal de controle disponivel na configuracdo do produto.
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ATRIBUIR UMA CONFIGURACAQO DE PRODUTO (PARA AGX)

1. Selecione o campo agX desejado.

Grower. Hutchinson Growers Inc. J
Farm: HG Farm
Field: HG1
Job Name |HG 1 20161130-1938 |
. mTaa Bace
Tank Assignment @
Product Assignment Rate Mode
POL I 10.0 | Ib/ac
o] v

( B3
>

2. Selecione o tipo de Guia de Orientacdo.
3. Insira a taxa desejada para cada nodo de produto.

4. Pressione o botdo iniciar.

EXCLUIR UMA CONFIGURACAO DE PRODUTO EXISTENTE

NOTA: A exclusdo de uma configuracdo de produto ndo exclui as informacdes do produto atribuidas a
configuracao.

Para excluir uma configuracdo de produto existente:

— [l

Painel de Configuragéo Excluir
do Produto

1. Toque no Painel de Configuracdo do Produto para exibir as configuracdes de produto disponiveis.
2. Selecione a configuracdo do produto a ser removida.
3. Togque no botéo Excluir no lado direito da tela.

4. Toque no botdo “Sim” na janela exibida para excluir permanentemente a configuracdo do produto.
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CANAL DE PRODUTO E CONFIGURACAO DE INGREDIENTES

As se¢Bes a seguir destinam-se a ajudar na configuragdo e entrada de informacdes do produto para cada canal
de controle em uma configuracdo de produto. As informagées do canal do produto podem ser utilizadas para
aprimorar os recursos do relatério de trabalho e fornecer informacdes detalhadas sobre insumos ou aplicacdo para
referéncia durante a temporada de crescimento ou para manutencdo de arquivos de registros.

INFORMACQES DE RELATORIOS DO PRODUTO

Para configurar as informacdes do canal de controle:

Painel de Configuracéo Editar
do Produto

1. Toque no painel de Configuracdo do Produto e selecione uma configuracdo de produto para modificar ou criar
uma nova configuragao.

NOTA: Consulte a secdo Criar uma Nova Configuracdo do Produto na péagina 148 ou a secéo Editar uma
Configuragéo de Produto Existente na pagina 148 para criar ou editar uma configuragéo de produto.

2. Toque no botdo Editar no painel Configuracdo do Produto para editar a configuracéo de produto selecionada.

3. Selecione um indicador de canal mostrado ao longo do lado esquerdo da janela para selecionar o canal de
controle no qual deseja adicionar informacdes sobre o produto.

4. Toque no campo Nome da Mistura (Mix) para criar ou editar o nome da mistura do tanque ou da mistura granular.
Para selecionar uma mistura previamente configurada, toque na lista do Nome da Mistura e selecione uma mistura
anterior para atribui-la ao canal de controle selecionado.

NOTA: Selecionar uma mistura de tanque ou granular anterior ird inserir automaticamente qualquer informacéo
inserida anteriormente para 0s campos restantes. Verifique as informacées da mistura do tanque ou da
mistura granular antes de prosseguir para o proximo canal de controle.

A edigcdo do nome da mistura ndo criard uma nova mistura com as informacdes existentes de mixagem
de liquido ou granular.

5. Se desejar, pressione a unidade para alternar entre unidades (gal, pt, fl 0z).

e NOTA: Se necessario, existe uma calculadora de mixagem disponivel para auxiliar na determinacao da
X - mistura apropriada. Pressione o botdo Calculadora de Taxa e insira os valores desejados.
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6. Uma vez que o Nome da Mistura é inserido, o Software Operacional Raven ird definir a etiqueta “Exibir como” para
a mistura. Se desejar, toque no campo Exibir Como e edite a etiqueta (até 4 caracteres) a ser exibida durante as
operac¢es de campo nos fcones selecionados pelo usuario.

a 7. Pressione o botdo Gerenciador de Tanques.

8. Toque no campo Volume Atual ou Peso Atual e defina o volume atual do tanque ou o peso da caixa granular
disponivel para a mistura de liquido ou granular. Esse valor é a quantidade total de produto (transportador e todos
os ingredientes) no tanque ou na caixa.

NOTA: Para reabastecer um tanque ou caixa na capacidade total do tanque ou da caixa de produto,
toque no botdo Reabastecer.

Para reabastecer todos os tanques ou caixas granulares com capacidade total, toque no botdo
Reabastecer Tudo na parte superior da janela.

PROPORCOES DE MISTURA E INGREDIENTES

Ao configurar um canal de controle para controle de liquido, a janela Configuracdo do Produto exibird um campo
Transportador e Volume do Transportador. O Sistema Operacional Raven (ROS) usa o campo de volume ou taxa do
transportador para calcular a proporgéo de transportador e ingredientes misturados durante a aplicacdo no campo.

Para inserir informac8es do transportador para uma mistura de tanque:

_—

Painel de Configuragéo Editar
do Produto

1. Toque no painel de Configuracdo do Produto e selecione uma configuracdo de produto para modificar ou criar
uma nova configuragdo.

NOTA: Consulte a secdo Criar uma Nova Configuracdo de Produto na pagina 148 ou a segdo Editar uma
Configuragéo de Produto Existente na pagina 148 para criar ou editar uma configuragéo de produto.

2. Toque no botdo Editar no painel Configuracdo do Produto para editar a configuragdo do produto selecionada.
Se o canal de controle estiver configurado para controle de produto liquido, os campos Transportador e Volume
do Transportador serdo exibidos. Toque na lista de sele¢do do Transportador e selecione o produto de transporte
existente ou selecione o botdo Adicionar para criar um novo produto transportador.

3. Para produtos liquidos, toque no campo Volume do Transportador e insira o volume do transportador usado
na mistura. Esse campo é usado para definir a propor¢do do produto e néo precisa refletir o volume real do
transportador no tanque.

Por exemplo. Se um fornecedor de produtos quimicos usou 1500 gal®es de agua misturados com 500 galdes de
um fertilizante liquido para a mistura do tanque de suprimento (nurse tank), o volume do transportador pode ser
inserido como 1500 e o volume do ingrediente pode ser inserido como 500. O Sistema Operacional Raven calcular
a proporc¢do para cada carga do tanque para a aplicacdo no campo.
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ADICAO DE INGREDIENTES
A parte inferior da janela Configuragdo do Produto permite que ingredientes de mistura liquida ou granular sejam
adicionados a configuracdo do produto. Esta informagéo é usada para calcular as proporcdes do produto aplicado

durante as operagdes de campo com a mistura liquida ou granular atribuida ao canal de controle.

Para selecionar ingredientes e inserir informagdes do produto:

Painel de Configuracéo
do Produto

Adicionar Adicionar

1. Toque no painel de Configuracdo do Produto e selecione uma configuracdo de produto para modificar ou criar
uma nova configuragao.

NOTA: Consulte a secdo Criar uma Nova Configuracdo de Produto na pagina 148 ou a segdo Editar uma
Configuragéo de Produto Existente na pagina 148 para criar ou editar uma configuragédo de produto.

2. Toque no botdo Editar no painel Configuracdo do Produto para editar a configuracdo do produto selecionada.

3. Toque no botdo Adicionar na parte inferior da janela para adicionar um produto a lista de ingredientes. A lista de
Produtos Favoritos seré exibida.
A janela de Produtos Favoritos exibe produtos que foram usados para configuracdes anteriores de produtos.

4. Selecione o produto desejado na lista usada recentemente, se disponivel, e toque no botdo Concluido para
adicionar o produto a lista de ingredientes. Para adicionar um ingrediente do banco de dados de produtos, toque
no botdo Adicionar na parte inferior da janela Produtos Favoritos. A janela Produtos de Referéncia sera exibida.
O banco de dados de Produtos de Referéncia contém milhares de produtos agricolas pré-configurados e
informacées que podem ser adicionadas a lista de ingredientes.

5. Use as opcdes de filtro na parte superior da janela Produtos de Referéncia para ajudar a localizar e selecionar o
produto desejado para a lista de ingredientes e toque no botdo Concluido para adicionar o produto selecionado
a lista de ingredientes.

NOTA: O produto selecionado também sera adicionado a lista de Produtos Favoritos.
Para criar um novo produto ou ingrediente ndo disponivel no banco de dados de produtos, toque no botdo Adicionar

na parte inferior da janela Produtos de Referéncia. Prossiga com o procedimento descrito na secdo Criar um Novo
Ingrediente na pagina 153 para obter ajuda adicional com a criagdo de um novo produto para operacdes de campo.
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CRIAR UM NOVO INGREDIENTE

Para criar um produto ou ingrediente personalizado para uma configuracédo de produto:

— B — & — &

Editar Adicionar Adicionar Adicionar

1. Toque no botdo Editar no painel de Configuracdo do Produto.

NOTA: Consulte a secdo Criar uma Nova Configuracdo de Produto na pagina 148 ou a segdo Editar uma
Configuragéo de Produto Existente na pagina 148 para criar ou editar uma configuragéo de produto.

2. Selecione o botdo Adicionar na parte inferior da janela Configuracdo do Produto para exibir a lista de Produtos
Favoritos.

3. Toque no botdo Adicionar novamente para visualizar o banco de dados de Produtos de Referéncia.

4. Toque no botdo Adicionar mais uma vez para acessar a janela Detalhes do Produto.

5. Selecione a lista Tipo e selecione o tipo de produto a ser adicionado.

NOTA: Use a opcao de filtro do Tipo, disponivel a direita da lista Tipo, para filtrar as informagdes do banco de
dados de produtos. Esse recurso pode ser Util ao adicionar um novo produto baseado em uma linha de
produto anterior ja existente no banco de dados.

6. Toque no campo Fabricante ou selecione a opcdo do menu para inserir ou selecionar um fabricante.

NOTA: Use a opcdo de filtro do Fabricante, a direita da lista Fabricante, para filtrar as informac¢ées do banco
de dados de produtos. Esse recurso pode ser Util ao adicionar um novo produto de um fabricante j&

existente no banco de dados.

7. Toque no campo Nome ou selecione a opgdo do menu para inserir ou selecionar um nome ou descricdo de
produto j& existente no banco de dados de produtos.

NOTA: Use a opgado de filtro do Nome do produto, a direita da lista Nome, para filtrar as informacées do banco
de dados de produtos. Esse recurso pode ser Util ao adicionar um novo produto com base em um
produto ou linha de produto ja existente no banco de dados.

8. Toque na lista Liquido/Seco e selecione o tipo de produto a ser configurado.

9. Toque no menu de Unidades e selecione as unidades de taxa de aplicacédo preferidas.

10. Togue no campo Registro e insira as informagdes de registro disponiveis ou necessarias para informar os érgaos
governamentais ou ambientais.

11. Insira quaisquer notas adicionais sobre produtos na area Notas.
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CAPITULO PAINEL E CONFIGURACOES
13 DO PERFIL DO TRABALHO

VISAO GERAL

O painel Perfil do Trabalho (Job Profile) contém perfis de trabalho configurados e quaisquer trabalhos, concluidos
ou em andamento, e atualmente armazenados no monitor ROS. Os perfis de trabalho permitem que informagdes
de campo, como linhas de orientacdo ou obstaculos de observacéo (scouting), sejam pré-configuradas para varios
campos e atribuidas a estrutura de pastas de produtor, fazenda, campo (GFF).

Os trabalhos iniciados anteriormente no monitor ROS também estdo disponiveis no painel Perfil do Trabalho até
serem removidos. Para retomar a operagdo de campo, selecione o arquivo de trabalho com o mapa de cobertura
anterior a ser alterado e inicie a operacdo de campo.

NOTA: Realize a manutencdo dos arquivos regularmente para manter os recursos do dispositivo disponiveis

para opera¢des de campo ativas. Transfira os arquivos de trabalho concluidos para um PC doméstico ou
do escritério ou para uma conta do Slingshot para backup e arquivamento.

PERFIS DE TRABALHO

Os perfis de trabalho permitem que o operador selecione um perfil com as atribuicées predefinidas do produtor,
fazenda e campo (GFF), do tipo de guia de orientacéo preferido e das informacdes de observacdo do campo, tudo
com um toque em vez de varios procedimentos para carregar cada uma dessas opcoes.

Perfis de trabalho podem ser utilizados para fornecer o maximo ou o minimo das informacdes acima conforme
necessario ou desejado para uma operacdo de produtor ou aplicador personalizado. Esta funcdo nao é necessaria.

Painel e Configuragdes do Perfil do Trabalho: Visao Geral 155



CapiTuLo 13

VISAO GERAL DO PAINEL DO PERFIL DO TRABALHO

Toque na é&rea Perfil do Trabalho, na parte inferior da tela do painel principal, para expandir o painel Perfil do
Trabalho. O painel Perfil do Trabalho exibe perfis de trabalho e arquivos de trabalhos anteriores, em andamento e
armazenados no monitor ROS.

e m

Nova Configuracao de Produto

L] ¢ |
o~ B Egior e e

Iniciar Trabalho Trabalho Trabalho Trabalho Trabalho
20000101-1122 20000101-1123 20000101-1202 20000101-1333

d @
balht balht

Trabalho Trabalho
20000101-1338 20000101-1341

Filtro de Trabalhos

FILTRO DE TRABALHOS

Um recurso de filtro esté disponivel no canto superior esquerdo do painel Perfil do Trabalho. Toque no bot&o Filtro
para selecionar op¢Bes para filtrar e exibir trabalhos (Jobs) e perfis de trabalho (Job Profiles) no painel Perfil do
Trabalho. Esse recurso pode ser usado para ajudar a localizar rapidamente um arquivo de trabalho em andamento
ou o perfil de trabalho apropriado para uma nova operacao de campo. Classifique os trabalhos por produtor,
fazenda ou campo.

NOTA: As opcbes de filtro aplicadas serdo exibidas toda vez que o painel Perfil do Trabalho for selecionado. Se

um perfil de trabalho ou aplicacdo anterior ndo for exibido, limpe as opcdes de filtro ou verifique se as
opcoes de filtro definidas ndo impedem a selecédo desejada.

EDITOR DO PERFIL DO TRABALHO

O recurso de edi¢do disponivel no canto superior direito do painel Perfil do Trabalho permite que o operador ou
administrador do sistema crie ou gerencie perfis de trabalho para futuras operacées de campo usando o monitor
ROS.

CONFIGURACAO DO PERFIL DO TRABALHO

Os perfis de trabalho salvam as preferéncias de campo comuns, como linhas e tipo de guia de orientac¢ao, informagdes
de observagéo e associacdes de produtor, fazenda, campo (GFF) e permitem que um operador de maquina carregue
essas configuracdes rapidamente no inicio de uma operacdo de campo.

NOTA: Perfis de trabalho ndo sdo necesséarios para iniciar um trabalho.
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CRIAR UM NOVO PERFIL DE TRABALHO

Para configurar um perfil de trabalho (job profile) para futuras operagdes de campo:

Painel Perfll S n
do Trabalho ; [‘é : N

Editar Adicionar

. Toque no Painel do Perfil do Trabalho ao longo da parte inferior da tela do Painel Principal.
. Toque no botdo Editar no lado direito do painel Perfil do Trabalho.

. Toque no bot&o Adicionar na parte inferior da tela Perfis de Trabalho. A tela Configuraces do Perfil do Trabalho

sera exibida.

. Prossiga com as secdes a seqguir para concluir a configuracdo do perfil do trabalho, conforme desejado, para usar

quando iniciar operacdes de campo futuras.

NOME DO PERFIL DO TRABALHO

1. Selecione o campo do nome do perfil e use o teclado na tela para inserir o nome ou a descricdo do perfil.

2. Digite um nome ou descri¢gdo que ajudaré a identificar o campo especifico para o qual o perfil esta configurado.

INFORMACOES DE CAMPO

1.

Toque no botdo Editar na &rea de informac¢bes do campo e use 0os campos de selegdo para atribuir o perfil do
trabalho. Consulte a secdo Gerenciador de Produtor, Fazenda, Campo (GFF) na pagina 50 para obter detalhes
sobre a criagdo ou edicdo de atribuicdes de GFF para ajudar a classificar e gerenciar informac8es de campo e
trabalho.

CONFIGURACOES GERAIS

1.

Toque no campo da guia de orientagéo e selecione o tipo ou linha de guia de orientacdo preferida a ser utilizada
durante as operacées de campo com o perfil selecionado. Uma linha de guia de orientacdo deve estar disponivel
no monitor ROS para se selecionar uma linha de guia para o perfil. Consulte o Capitulo 15, Utilitarios de Guia
de Orientag@o AB e Recursos de Ajuste da Linha Virtual, para obter ajuda na configuracdo ou gravacdo de um
caminho de orientacéo.

. Toque no campo de observacao e selecione um grupo de observagao disponivel para usar com o perfil. Um grupo

de observacgéo deve estar disponivel no monitor ROS para se selecionar um grupo de observacdo para o perfil.
Consulte o Capitulo 16, Grupos e Obstaculos de Observacdo, para obter informacées adicionais sobre a criacao
de grupos de observacéo e recursos para uso durante as operagdes de campo.
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EDITAR UM PERFIL DE TRABALHO EXISTENTE

Para modificar um perfil de trabalho existente:

Painel Perfl T T
do Trabalho M u
Editar Editar

1. Toque no Painel do Perfil do Trabalho ao longo da parte inferior da tela do Painel Principal.
2. Toque no botdo Editar no lado direito do painel Perfil do Trabalho.

3. Na tela Perfil do Trabalho, selecione o bot&o Editar para o perfil de trabalho a ser alterado.

EXCLUIR UM PERFIL DE TRABALHO

Para remover um perfil de trabalho do painel Perfil do Trabalho:

Painel Perfll r Ty
do Trabalho : u ; .'
Editar Excluir

1. Toque no Painel do Perfil do Trabalho ao longo da parte inferior da tela do Painel Principal.
2. Toque no botdo Editar no lado direito do painel Perfil do Trabalho.
3. Na tela Perfil do Trabalho, selecione o botéo Excluir para o arquivo desejado.

4. Confirme o processo de exclusdo para excluir permanentemente o perfil do trabalho.
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INICIANDO UM TRABALHO

ATENCAO
» Para evitar a perda de informac¢8es do trabalho,
((!% recomenda-se encerrar qualquer operacdo de
trabalho ativa antes de desligar o monitor ROS
ou remover o fornecimento de energia para
@ o monitor. Consulte a se¢do Desligamento na
pagina 10 para obter informacdes adicionais

sobre o procedimento adequado para desligar o
monitor ROS.

INICIAR OU RETOMAR UM TRABALHO

Para iniciar um novo trabalho ou operacéo de campo:

Painel Perfll
do Trabalho ou ou
Iniciar Trabalho Perfil do Retomar Trabalho Iniciar
Trabalho Anterior

1. Toque no painel Perfil do trabalho na parte inferior da tela do painel principal.
2. Selecione uma das seguintes op¢8es para iniciar um trabalho:

Iniciar Trabalho. Toque na opcé&o Iniciar Trabalho para iniciar uma operacao de campo padrdo com ou sem atribuir
dados ou perfis de Produtor, Fazenda, Campo ao trabalho. Esta opcdo pode ser desejada para iniciar rapidamente
um trabalho ou se a coleta de dados ou a manutencado de registros adicionais ndo for necesséria. GFF, linhas de guia
de orientacdo de observacdo e grupos de observacao podem ser carregados se aplicavel.

Iniciar Trabalho agX. Os arquivos agX séo criados em um computador antes de sair para o campo. Esses arquivos sao
chamados de “recomendagdes”. As recomendaces contém informacdes como limites de campo, taxas de aplicagéo
e mapas de prescricdo. O processo para iniciar um trabalho agX varia de uma aplicacdo tipica.

Perfil do Trabalho. Selecione um Perfil de Trabalho configurado para iniciar uma operagdo de campo usando um
perfil de trabalho configurado anteriormente. Consulte a secdo Configuracdo do Perfil do Trabalho na pagina 156
para obter ajuda na criacdo ou edi¢do de perfis de trabalho.

Retomar Trabalho Anterior. Selecione um trabalho anterior para adicionar ao histérico de cobertura anterior.

1. Verifique as atribuicdes GFF exibidas no canto superior esquerdo da janela. Esta informacdo seré definida com
o perfil do trabalho, se ja estiver configurado. Se necessario, toque no botdo Editar na parte superior da janela
Configuracéo do Trabalho para atribuir novamente o trabalho a estrutura GFF ou criar novas entradas GFF
conforme necessario. Consulte a se¢cdo Gerenciador de Produtor, Fazenda, Campo (GFF) na pagina 50 para obter
informacdes adicionais sobre a criacdo de entradas GFF para atribuicdo ao novo trabalho. A edicdo de GFF nao
esta disponivel para agX.
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2. Se desejar, toque no campo Nome do trabalho e use o teclado na tela para inserir um novo nome ou descricdo
para a operacdo de campo que esta sendo iniciada.

3. Digite um nome ou descricdo que possa ser usada para identificar o trabalho, caso seja necessario retomar a
operacdo de campo em uma data posterior ou para ajudar a arquivar dados de campo quando do retorno a casa
Ou ao escritorio.

4. Para alterar o perfil do trabalho na janela Configuragdo do trabalho, toque no menu do Perfil do Trabalho e
selecione o perfil desejado. Se um perfil diferente for selecionado, reinicie este procedimento para verificar as
configuracdes conforme necesséario antes de iniciar a operagdo de campo.

5. Verifique o tipo de guia de orientacdo ou caminho para a operagdo de campo. Se uma linha de guia for salva
no monitor ROS, toque no menu do campo Guia de Orientacdo e selecione a linha salva a ser carregada para a
operagéo de campo.

6. Verifique o grupo de observacdo para a operagdo de campo. Grupos de observagdo podem conter um limite
de campo, recursos de mapa de zona registrados e outros recursos de mapa de campo observado como salvos.
Toque no campo da Observacao e selecione o grupo de observacdo salvo para carregar para a operagdo de
campo. Grupos de observacdo nao estéo disponiveis para agX.

7. Verifique quaisquer recursos de controle de aplicagdo ou monitoramento para os canais de controle ativos a
serem usados durante a operacao de campo que esta sendo iniciada. Consulte o manual de operacao do ROS
referente ao sistema opcional para obter mais informagdes e ajuda adicional sobre como configurar o sistema
opcional de controle, gerenciamento ou monitoramento a ser usado durante a operacao de campo que esta
sendo iniciada.

POR EXEMPLO:

Encadeamento de Produtos yeriﬁquefa calibracdo do sistema de controle da aplicacdo, confirme as
informagdes do produto.

Taxa Fixada O Manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto ROS
fornecera informacdes adicionais para esses recursos e capacidades de
um sistema de aplicacao liquida ou granular.

Taxa de Mapa de Prescrigéo

Outros sistemas opcionais de insumos, controle de aplicagdo ou
monitoramento de opera¢do podem oferecer configuracdes de controle
adicionais ou recursos especificos para uso com o sistema ROS. Revise
0s manuais de operacdo fornecidos com esses sistemas para obter ajuda
adicional com opcdes de tarefas especificas do recurso.

Taxa GreenSeeker

el

8. Toque em Iniciar para abrir a tela de operacao.

TRABALHO AGX

As recomendacdes agX sdo criadas em um computador e enviadas para o monitor ROS através do Slingshot ou
transferidas por meio de um pen drive. Os dados, salvos como um arquivo .RDR contém informagdes como limites
de campo, mapas de prescricdo e informacdes sobre produtos quimicos.
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B e

7]

Novo Campo agX

Iniciar Trabalho

Carolyn Cob Comer raven raven 20000101-2213
ravenD 19700101-0154 Job 20000101-2203 T raven 19700101-0137  raven 20000101-2207

Campo agX Ja Iniciado — — r‘ (o1

raven 20000101-2210 raven 20000101-2211

INICIANDO UM TRABALHO AGX
Apos transferir o arquivo .RDP para o computador de campo:

1. Selecione o campo agX desejado.

@
| g
Iniciar Trabalho Trabalh

0 Tr
20000101-1122 20000101-1123

J AR

Trabalho Trabalho Trabalho
20000101-1341 20000101-1338 20000101-1333
@
T ravenD 19700101-0154  raven 20000101-2215

raven 20000101-2213  raven 200001012215 ravenD 19700101-0154
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2. Pressione o botdo Adicionar na parte inferior da tela.

Favens: o J oY%
Campo: No 80 Middle PA‘
Nome do Trabalho IPotassio H
Guia Ultima passada
Selegéao do tanque @
Atribuigao de Produto Mode de Taxa

PO1 ' 0.0 “ L/ha

impar Tugo L‘

3. Selecione a recomendacdo desejada da lista Nome.

Recomendagdo de Configuragédo

Tipo de Operagdo (g Mostrar Tudo

Nome (& Por favor, selecione

Exibir Como

Nome Nenhuma
Taxa Baixa 0.000
Taxa Alta 0.000

Taxa Média 0.000

Atribuigdo de N6

EO1 D

4. Selecione a Atribuicdo de Nodo para a recomendacao.
5. Pressione a seta para tras para ir para a tela anterior.

6. Pressione o bot&o Iniciar para iniciar o trabalho ou pressione o botdo Adicionar para adicionar recomendagdes
adicionais.
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RETOMAR O TRABALHO AGX

Para retomar um trabalho agX que foi iniciado anteriormente, selecione o trabalho agX desejado. Os trabalhos agX
que ja foram iniciados possuem botées de reproducdo, pausa e parada na parte superior do botéo.

ENCERRANDO UM TRABALHO

Para encerrar ou finalizar um trabalho em andamento:

3 —w — e —

Tela Inicial Relatorio da Relatério do Parar
(Home) Aplicacdo Clima

1. Toque no botdo Inicio (Home) no canto inferior direito da tela de operacdo. A aba Relatério da Aplicacdo seré
exibida.

2. Toque em qualquer campo de informacdo e insira quaisquer dados de trabalho desejados ou necessarios, ou
notas referentes a operacdo de campo.

3. Toque na aba Relatério do Clima (Condicdes Climaticas).

4. Selecione Incluir Relatério do Clima na parte superior do prompt para incluir informacdes das condicdes climaticas
no relatério do trabalho para a operacdo de campo.

5. Toque em qualquer campo de informacao e insira qualquer informacao climatica desejada ou necessaria, ou notas
sobre o tempo (clima) durante a operagéo de campo.

NOTA: As informaces das condicdes climaticas podem ser coletadas automaticamente durante a operagéo de
campo se uma estacdo meteoroldgica estiver conectada ao monitor ROS. Consulte a se¢éo Dispositivos
de Estacdo Meteoroldgica na pagina 130 para obter informacdes adicionais sobre o uso de uma estacao
meteoroldgica.

6. Se um Hub de Campo Slingshot estiver conectado ao monitor ROS, selecione a opg¢do “Enviar para o Slingshot”
para transferir o trabalho para o servico de internet do Slingshot por meio da rede sem fio. Consulte o Manual

de Calibragéo e Operacdo do Hub de Campo Slingshot ROS para obter ajuda com a configuracdo e operagéo do
Hub de Campo Slingshot.

7. Selecione o botdo Parar no canto inferior direito da janela para encerrar o trabalho e retornar a tela do painel
principal.
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DESLIGAMENTO DO SISTEMA

Para desligar o sistema apds encerrar um trabalho:

Painel Administrador I
ou Usuério >

Desligar

1. Toque no painel do Administrador ou do Usuario na parte superior da tela do Painel Principal.

2. Selecione o botdo Desligar para desligar corretamente o monitor ROS antes de remover a energia ou desligar a
ignicdo da maquina.
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VISAO GERAL

O ROS possui uma tela guia de orientacdo personalizavel usando ferramentas e utilitarios de exibicdo baseados em
fcones.

12345678

Q A KD

oom

Visualizagdo da Tela Guia de Orientagdo 3D Padrao

O ROS permite que cada operador do equipamento selecione quais icones serdo exibidos durante a operagéo,
mova cada um dos icones para uma parte desejada da tela e salve varias configuracdes de tela para uso durante
operagdes futuras e por outros operadores.

O ROS também permite que um Administrador crie um papel de parede personalizado e copie o papel para varios
Viper 4, de modo que todas as maquinas possam ter as mesmas telas guia de orientacdo que o administrador julgar
apropriadas para a operacdo. As telas criadas pelo administrador sdo bloqueadas e ndo podem ser modificadas
pelos usuarios.

As secdes a sequir destinam-se a ajudar na utilizacdo dos utilitrios de operacdo e orientacédo, na selecédo de icones
e na gravacao de layouts de tela usados durante as operacées de campo.

ENCERRANDO UM TRABALHO ATIVO

Consulte a secdo Encerrando um Trabalho na pagina 163 para obter ajuda com o encerramento e finalizacdo de uma
operagdo de campo ativa.
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EXIBICOES (TELAS) DA OPERACAO
VISUALIZACOES

Para selecionar uma visualizacdo durante uma operacao:

O m
Selecionar Tela Guia de Revisdo de Tela de Tela da
Orientacdo Campo Icones Web
3D

1. Toque no icone Selecionar Tela na parte inferior da tela atual.
2. Selecione uma das seguintes telas para alternar a exibicao para a tela selecionada.

Guia de Orientacao 3D. Selecione esta tela para usar uma vista tridimensional da posicdo atual da maquina na area
do campo.

Revisdo do campo. O modo de revisdo de campo permite que o operador mova a visualizacdo para qualquer parte
da area do campo para rever os dados de cobertura ou operacdo da operacdo atual.

NOTA: Togue em uma bordadura de campo (limites do campo) conclufda no modo de revisdo do campo para
exibir a area da bordadura.

Tela de icones. A tela de icones fornece ao operador uma visualizacdo dos icones adicionais, ferramentas e outros
controles de recursos necessarios durante operacdes de campo variadas e permite que o operador cologue quantos
fcones forem necesséarios sem cobrir informacées de orientacdo ou de campo.

Tela da Web. Se o servico sem fio estiver disponivel, esta visualizacdo permite que o operador acesse a Internet e
0s servigos baseados na Web para fornecer informac6es atualizadas para a cabine do veiculo.

NOTA: O acesso a servicos baseados na web pode exigir hardware adicional com um contrato de servico sem

fio. Para obter informacdes adicionais sobre esses recursos, entre em contato com um revendedor local
Raven ou Slingshot.

FERRAMENTAS DE ZOOM E VISUALIZACAQO

As seguintes ferramentas estdo disponiveis nos modos de Guia de Orientagdo 3D e Revisdo de Campo:

% Z0OOM

Togue no icone de zoom no canto inferior esquerdo da tela e use a barra deslizante para ajustar o nivel de zoom
desejado para monitorar a operacao de campo na tela do ROS.

166 Manual de Instalacao e Operacao Viper/Viper 4+



TELAS E ICONES DE GUIA (ORIENTAGAO)

NOTA: Durante o uso do modo de Guia 3D, o controle deslizante de zoom também ajustard o angulo de
visualizagdo para vista em perspectiva (3D) ou vista de cima da localizacdo do veiculo (2D).

- B VISUALIZAR EXTENSAO DE COBERTURA

No modo de revisdo de campo, selecione o icone de extensdo de cobertura na parte inferior da tela para definir
automaticamente o zoom para exibir as extensées da area de cobertura, mapa de observacdo, ou mapa de prescri¢do
concluido ou carregado no trabalho.

NOTA: Toque em uma bordadura de campo concluida no modo de revisdo de campo para exibir a érea dentro
do Grupo de Observacao.

(A ]
“ ' TRAVAMENTO DO VEiCULO

No modo de revisdo de campo, selecione o fcone de travamento do veiculo na parte inferior da tela para manter a
exibicdo da revisdo de campo centralizada na posicdo atual do veiculo durante as operacdes de campo.

ALARMES

Para ajudar o operador do equipamento a tomar as decisdes mais informadas possiveis, o monitor ROS fornece
informagdes sobre alerta ativas, bem como o histérico de alertas. Ao encontrar problemas no campo, o operador
pode acessar essas informacdes durante a resolucdo de problemas para ajudar o operador e a equipe de suporte a
corrigir possiveis problemas rapidamente enquanto estiverem no campo.

NOTA: Configura¢des adicionais de alarme podem estar disponiveis para varios sistemas ou recursos adicionais.
Consulte a documentacao do sistema ou dos recursos para obter ajuda sobre como configurar alarmes
ou definir condi¢Bes de alarme. Alarmes de ECUs ISO sdo gerenciados pela UT, que possui seu proprio
indicador pop-up e sonoro. Os alarmes para ECUs ISO ndo seréo exibidos no icone de alarme Raven ou
no histérico de alarmes Raven. As configuracdes de alarme ndo se aplicam aos alarmes da ECU ISO.

@ ALARMES ATIVOS

Se uma condicdo de alerta ou alarme for detectada durante uma operacdo de campo, o ROS exibira um alerta ou
aviso de alarme no icone Alarme na parte inferior da tela.

Para visualizar informacdes adicionais sobre condi¢des de alarme ativas:

y

Alarmes Alarmes Ativos

1. Togue no icone Alarmes na parte inferior da tela atual.

2. Selecione a aba Alarmes Ativos. Se uma condicdo de alarme for detectada no momento durante a operacdo de
campo, o ROS exibira os seguintes detalhes do alarme:
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Gravidade do Alarme. A gravidade do alarme pode ser usada como uma indicacdo do impacto que a condicdo
detectada pode ter na operacdo. Um erro critico pode causar problemas significativos na aplicacdo ou indicar um
problema grave com o sistema, enquanto um aviso pode ser uma indicacdo de um problema menor, durante o qual
0 sistema é capaz de funcionar normalmente.

Independentemente da gravidade do alarme, é recomendavel verificar os detalhes do alerta ou do alarme e tratar a
condicdo conforme necessério para a operacdo de campo atual.

/0 #1 - Critico

=
J\ #2- Alerta
d #3 - Aviso

Informacdo do Alarme. O ROS fornecera uma breve descricdo da condicdo de alerta ou alarme para ajudar o
operador a diagnosticar ou corrigir a causa do alarme.

Categoria. A categoria do alarme pode ser Util ao tratar alarmes especificos para identificar sistemas ou componentes
gue possam estar encontrando ou causando o erro.

HISTORICO DE ALARMES

Mesmo apds a condicdo de alarme ter sido tratada ou corrigida, o ROS fornece um registro das condicdes de alerta
ocorridas durante a operacdo de campo.

Para acessar o histérico de alarmes durante uma operacdo ativa:

L — W

Alarmes Historico de
Alarmes

1. Toque no icone Alarmes na parte inferior da tela atual.
2. Selecione a aba Histérico de Alarmes. O ROS exibira uma lista das condi¢des de alarme detectadas anteriormente.

Consulte a secdo Alarmes Ativos na pagina 167 para obter detalhes sobre a gravidade, informagdes de alarme e
informacdes de categoria exibidas.
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CONFIGURACOES DE ALARMES

Para acessar as configuragdes globais de alarme durante uma operacdo de campo ativa:

NOTA: Configuragdes adicionais de alarme podem estar disponiveis para varios sistemas ou recursos adicionais.
Consulte a documentacao do sistema ou dos recursos para obter ajuda sobre como configurar alarmes
ou definir condices de alarme.

Alarmes Configuragdes de
Alarmes

1. Toque no icone Alarmes na parte inferior da tela atual.
2. Selecione a aba Configuracées de Alarmes. As seguintes configuragdes globais de alarme estardo acessiveis:

Alarmes Sonoros. Ative a opcdo de alarmes sonoros para receber um tom audivel para condicdes de alarme
detectadas durante a operacdo de campo ativa.

Alarmes Pop-up. Ative a opcdo de alarmes pop-up para exibir uma janela de alerta na tela do ROS para as
condicBes de alarme detectadas durante a operacdo de campo ativa.

Alarme de Ré (Backup) Sonoro Habilitado. Habilite o alarme de marcha a ré (backup) sonoro para receber uma
notificacdo audivel quando o GPS detectar que a méaquina esta dando marcha a ré.

CONFIGURACOES DE LAYOUTS DE TELAS

CRIAR UM NOVO LAYOUT DE TELA

Para criar um novo layout de tela:

Configuragéo Adicionar Novo Layout Editar
de Tela

1. Toque no icone Configuracéo de Tela na parte inferior da tela atual.
2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela

Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou 0 modo no qual se ird adicionar a nova configuragéo de
tela.
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3. Selecione o botédo Adicionar e use o teclado na tela para inserir um nome ou descricdo para a nova configuragao.
4. A nova configuracdo sera exibida na janela de layouts de exibicdo ou modo. Toque no botdo novo layout e

consulte a secdo Configuracdo e Selecdo de icones na pagina 171 para obter ajuda sobre a edicio de fcones no
novo layout de tela.

COPIAR UM LAYOUT DE TELA EXISTENTE

Para criar uma nova configuracdo de tela usando um layout existente:

|-

Configuracéo Copiar Novo Layout Editar
de Tela

1. Toque no icone Configura¢do de Tela na parte inferior da tela atual.

2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela
Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou 0 modo com o layout de tela a ser copiado.

3. Selecione o botdo Copiar e use o teclado na tela para inserir um nome ou descricdo para a nova configuracado.
4. A nova configuracdo sera exibida na janela de layouts de exibicdo ou modo. Toque no botdo novo layout e

selecione o botdo Editar. Consulte a secdo Configuracio e Selecdo de Icones na pagina 171 para obter ajuda sobre
a edi¢do de icones no novo layout de tela.

EXCLUIR UM LAYOUT DE TELA

Para excluir uma configuracdo de tela existente da janela Gerenciar Layouts de Tela:

—

Configuracéo Layout Excluir
de Tela Existente

1. Toque no icone Configuracdo de Tela na parte inferior da tela atual.

2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela
Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou o modo com o layout de tela a ser excluido.

3. Selecione o icone do layout existente a ser removido.

4. Toque no botdo Excluir. A configuracdo sera exibida com um icone “excluido” sobre o bot&o do layout.
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5. Para desfazer a funcdo de exclusdo, toque no layout da tela para remover o status “excluidd”. Para continuar e
remover a configuracdo, toque no botdo concluido no canto superior direito da janela.

NOTA: Os layouts de tela padrdo (Ex. Padrao, Servico ou qualquer layout OEM personalizado) ndo podem ser
excluidos.

EDITAR UM LAYOUT DE TELA

Para adicionar, remover ou modificar icones em uma configuracdo de tela:

sas) n
% I;f
os
Configuragéo Layout Editar
de Tela Existente

1. Toque no icone Configuracéo de Tela na parte inferior da tela atual.

2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela
Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou o modo com o layout de tela a ser modificado.

3. Selecione o bot&o Editar para entrar no modo de edigéo do icone. Consulte a secdo Configuracdo e Selecdo de
Icones na pagina 171 para obter mais informacées sobre como adicionar, modificar ou remover icones em um
layout de tela.

NOTA: As operacdes de trabalho e guia de orientacdo continuardo em segundo plano enquanto se estiver
no modo de edicdo de icones, no entanto, as informagdes de trabalho e guia de orientacdo ndo serdo
exibidas. Se forem feitas alteragdes significativas no layout, pause as operacdes de campo ao editar o
layout da tela ou a selegdo de icones.

Os layouts de tela padrdo (Ex. Padrdo, Servico ou qualquer layout OEM personalizado) ndo podem ser
editados.

CONFIGURACAO E SELECAO DE {CONES

ADICIONAR [CONES A UM LAYOUT DE TELA

Para usar o modo de edicdo do icone para adicionar icones a um layout de tela:

s - oonEy
— =N Ry — e
g \ X ;| ]
/ a0
Configuracéo Layout Editar Adicionar fcones [cone Sair do Modo de
de Tela Existente Edicdo do Icone
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. Toque no icone Configuracdo de Tela na parte inferior da tela atual.

. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegacdo de pégina na parte inferior da janela
Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou o modo com o layout de tela a ser modificado.

. Selecione o botdo Editar para entrar no modo de Edic&o do Icone.
. Toque no fcone Adicionar icones na parte inferior da tela. A janela Selecdo de Icones ser4 exibida.

. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegacdo de pagina na parte inferior da janela de
fcones para procurar os icones disponiveis.

. Para adicionar um icone a tela, toque e segure o fcone desejado por aproximadamente 2 segundos. A tela do
modo de edicéo do icone sera exibida.

. Toque no botdo Sair do Modo de Edicio do Icone, na parte inferior da tela, para retornar & janela Gerenciar
Layouts de Tela ou consulte a secdo Mover Icones para Modificar um Layout de Tela na pagina 172 para obter

ajuda sobre como modificar o layout dos icones.

MOVER [CONES PARA MODIFICAR UM LAYOUT DE TELA

Para mover fcones ou personalizar um layout de tela:

8- T OOER

e ' J— SN S )

om : Dot
Configuracéo Layout Editar Sair do Modo de

de Tela Existente Edicao do Icone

1. Toque no icone Configuracdo de Tela na parte inferior da tela atual.

2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela

Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou o modo com o layout de tela a ser modificado.
3. Selecione o botao Editar para entrar no modo de Edicgo do Icone.

4. No modo de edicéo do icone, toque e segure o icone. O icone sera salientado.

NOTA: Consulte a secdo Adicionar fcones a um Layout de Tela na pagina 171 para selecionar e adicionar icones

a um layout de tela.

5. Arraste o icone para o local de exibicdo desejado e solte-o.

6. Toque no botao Sair do Modo de Edicao do [cone para retornar a janela Gerenciar Layouts de Tela ou consulte
a secdo Mover Icones para Modificar um Layout de Tela na pagina 172 para obter ajuda sobre como modificar o

layout dos icones.
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REMOVER UM [CONE DE UM LAYOUT DE TELA

Para remover um icone de um layout de tela:

e — O
B = ., QD%‘}
o8 - N
Configuracéo Layout Editar Sair do Modo de
de Tela Existente Edicdo do Icone

1. Toque no icone Configuracao de Tela na parte inferior da tela atual.

2. Deslize o dedo de um lado para o outro da tela ou use a navegagdo de pagina na parte inferior da janela
Gerenciar Layouts de Tela para selecionar a exibicdo ou o modo com o layout de tela a ser modificado.

3. Selecione o botdo Editar para entrar no modo de Edi¢cdo do Icone.
4. No modo de Edi¢do do Icone, toque no icone a ser removido.
5. Togue no icone Excluir no canto superior esquerdo do icone para remover o icone do layout da tela.

6. Toque no botdo Sair do Modo de Edicdo do Icone, na parte inferior da tela, para retornar a janela Gerenciar
Layouts de Tela.

DEFINICOES DO CATALOGO DE {CONES

O ROS possui icones selecionaveis pelo usuario que permitem que o monitor ROS seja configurado para exibir
as informagBes necessarias para varias operagdes de campo ou personalizadas para as preferéncias do operador.
Alguns fcones podem ser necessarios para executar tarefas especificas com o ROS, enquanto outros podem ser
usados para exibicdo de status ou informacdes, se desejado.

Varios icones exigirdo instalacdo de hardware ou componentes adicionais para habilitar o uso do icone durante uma
operagdo de campo. As se¢Bes a seguir destinam-se a ajudar na sele¢éo e uso de vérios icones ROS disponiveis para
uso com instalagdes padrao do sistema. Consulte a documentacdo do ROS para cada sistema ou recurso opcional
para obter informagdes adicionais sobre o uso dos icones com esses sistemas.

[CONES OPERACIONAIS

” ALTERNAR DIA/NOITE

O icone dia/noite permite que o operador alterne entre 0 modo de exibicdo diurno e noturno durante
uma operacdo de campo. Toque no fcone para alternar o modo de exibicdo. Toque e segure o icone para visualizar
as configuracdes de tela e brilho do LED para o modo atual.

Consulte a secdo Aba Preferéncias do Sistema na pagina 33 para obter informacdes adicionais sobre as configuragdes
de brilho disponiveis.
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[CONES DE APLICATIVOS ACESSORIOS

INTERFACE DA CAMERA

Se um sistema de camera estiver conectado ao monitor ROS, selecione o icone
Interface da Camera para exibir as imagens das cameras para os dispositivos
conectados. Toque nas imagens das cameras ao longo da parte inferior do icone
para selecionar a imagem desejada para visualizar durante uma operacéo de
campo.

Togue e segure o fcone durante uma operacdo de campo para acessar as
configuracdes de imagens das cameras. Selecione uma Camera de Ré (Reverse
Cam) para definir aimagem da camera para visualizacdo quando o ROS detectar
0 movimento de marcha a ré do veiculo. Haverd um icone de interface de
camera disponivel para as cameras configuradas na maquina (até quatro), mas
apenas um icone de camera pode ser colocado na tela de cada vez.

OBSERVAGAO (SCOUTING)

O icone de observacdo é usado para registrar ou gerenciar grupos de observacdo durante
as operagdes de campo. Use o fcone Observacéo para registrar recursos como bordaduras
de campo (limites de campo), mapas de zonas ou marcadores de campo para referéncia
futura.

N4

@- |

Consulte o Capitulo 16, Grupos e Obstaculos de Observacdo (Scout), para obter ajuda adicional sobre o uso do ROS
para registrar os recursos do grupo de observacao.

ESTACAO METEOROLOGICA

Se uma Estacdo Meteoroldgica WatchDog Sprayer estiver conectada ao monitor ROS, o sistema podera
ser usado para registrar automaticamente os dados climaticos durante uma operacdo de campo ou
para capturar uma “imagem instantanea” (snapshot) das condicdes atuais da operacao.

Durante uma operacao de campo, toque e segure o icone Estacdo Meteoroldgica para ver as condicfes atuais do
tempo (clima). Use o botdo Gravar Imagem Instantanea para copiar as condi¢des atuais do tempo para o relatdrio do
trabalho. Consulte a secao Encerrando um Trabalho na pagina 163 para obter ajuda sobre como editar um relatério
de trabalho.
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[CONES DO GPS

SUBSTITUIGAO DE MARCHA A FRENTE

O icone Substituicdo de Marcha a Frente pode ser necessario se o recurso de deteccdo de marcha a re
estiver ativado. Consulte a secdo Deteccdo de Ré pelo GPS na pagina 106 para obter mais informagdes
sobre o recurso de deteccdo da marcha a ré. Se o ROS detectar o deslocamento do veiculo para a re,
toque no icone de substituicdo da marcha a frente para reverter manualmente a direcdo indicada pelo
ROS para uma direcdo de deslocamento para a frente.

STATUS DO GPS

O icone Status do GPS pode ser usado como um indicador de status para a recepgao de sinal
usado para a solucao de posicdo atual. Este icone exibira o tipo da correcdo selecionada e
atual e o status para mensagens NMEA recebidas pelo ROS durante as operacdes de campo.

Toque e segure o icone para acessar uma janela de Integridade do GPS com detalhes adicionais sobre a recepcao
do GPS. Consulte a secdo Definicées das Configuragdes do Receptor Raven na pagina 108 para obter as defini¢des
das informagdes exibidas na janela de Integridade do GPS.

SUMARIO DO GPS

g O icone Status do GPS fornece um indicador para a recepcéo do sinal usado para a solugdo de posicdo

atual e a velocidade atual detectada pelo receptor GPS. Este icone exibira o tipo de corre¢éo selecionada
e atual e o status para mensagens NMEA recebidas pelo ROS durante as operagdes de campo.

Toque e segure o icone para acessar uma janela de Integridade do GPS com detalhes adicionais sobre a recepcao
do GPS. Consulte a secdo Definicées das Configuragdes do Receptor Raven na pagina 108 para obter as defini¢des
das informagdes exibidas na janela de Integridade do GPS.

ICONE DE RUMO E VELOCIDADE

O icone de Rumo e Velocidade exibe o rumo atual do GPS e a velocidade do veiculo, conforme
detectado pelo receptor. Toque e segure este icone para acessar a janela de Integridade do
GPS com detalhes adicionais sobre a recepcdo do GPS. Consulte a secdo Definicdes das
Configuragdes do Receptor Raven na péagina 108 para obter as definicdes das informagdes
exibidas na janela de Integridade do GPS.

NOTA: O modo de filtro do GPS permite que o operador filtre as informacées do curso sobre o solo fornecidas
para informagdes de posicdo durante as operacdes de campo. Configuracdes de filtro mais elevadas
podem ser desejaveis em algumas regides para ajudar a suavizar as variacdes rapidas do curso relatadas
pelo receptor GPS e fornecer informac8es de curso mais suaves nos relatérios de trabalho.

A configuracdo padrado do filtro é Baixa (esta é a configuracdo recomendada). Aumente a configuracao
do modo de filtro para aumentar as capacidades de filtragem se as corre¢des do GPS em sua regido
normalmente criarem variagdes imprevisiveis ou flutuacdes nas informacdes do curso sobre o solo do
GPS, ou criarem outros problemas durante as opera¢des de campo ou nos relatorios de trabalho.
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VELOCIDADE DO VEICULO

O fcone Velocidade do Veiculo exibe a velocidade atual do veiculo, conforme relatado por um nodo
sensor de velocidade no CANbus. A velocidade exibida usando este icone € a velocidade a qual um
sistema de controle de taxa estara usando para sistemas de controle de taxa com compensacdo de
velocidade.

O fcone Bussola exibe o rumo atual do GPS, conforme detectado pelo receptor. Toque no icone
Bussola para alternar a exibicao da bussola.

[CONES DE GUIA (ORIENTACAQ)

BARRA DE LUZ

g Os icones de Barra de Luz na tela fornecem ao
operador uma exibicdo em destaque da posicdo

Selecione o tamanho do fcone da barra de luzes
desejado para fornecer uma representagdo da distancia e direcdo para o caminho de guia exibido.

Os fcones da Barra de Luz podem ser usados em conjunto com uma barra de luz externa montada no veiculo.
Consulte a secdo Dispositivos de Barra de Luz na pagina 128 para obter ajuda sobre as configuracées da barra de luz.

DISTANCIA DA LINHA DE GUIA

O icone Distancia da Linha de Guia sera usado com um conjunto de linhas de guia de
orientacdo usando os utilitarios AB e exibira a distancia e a direcdo da posicdo atual do
veiculo até o caminho de guia exibido.

Consulte a segdo Configuracdo de Caminhos de Guia (Orientacdo) na péagina 187 para obter ajuda sobre como
definir uma linha AB com o icone Utilitarios AB.

SETA DE AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

O icone Seta de Ajuste da Linha de Guia Virtual oferece as mesmas informacdes de exibicdo
que o fcone Status de Ajuste da Linha de Guia Virtual, mas fornece acesso a controles de
ajuste da linha diretamente na exibicdo ou no modo de exibicdo atual. Selecione esta opcdo
para permitir que o operador ajuste manualmente a linha de guia diretamente da exibi¢ao da
guia de orientacdo durante as opera¢Ges de campo.
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Toque nos botdes de seta exibidos no icone Seta de Ajuste da Linha de Guia para mover a linha de guia exibida
pelo valor de ajuste ativo. Toque e segure o icone para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover
e Passada). Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da Linha de Guia Virtual na pagina 193 para obter
ajuda adicional sobre como usar os recursos de ajuste da linha de guia.

STATUS DO AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

Toque e segure o fcone Status do Ajuste para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover
e Passada). Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da Linha de Guia Virtual na pagina 193

- O icone Status do Ajuste da Linha de Guia Virtual exibe o ajuste atual aplicado a linha de guia exibida.
para obter ajuda adicional sobre o uso dos recursos de ajuste da linha de guia.

UTILITARIOS AB

O fcone Utilitarios AB serd necessario para selecionar modos de orientacdo, definir

caminhos AB ou salvar ou carregar um caminho de guia AB. Tocar no icone de utilitarios

AB definird os pontos A e B para um caminho de guia de orientacdo (se um caminho de

guia ndo estiver definido) ou ird acessar as ferramentas de linha de guia AB e forneceré
acesso a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover e Passada). Consulte a secdo Configuragdo de Caminhos
de Guia na péagina 187 para obter ajuda adicional sobre como usar os recursos do modo de guia AB.

INFORMAGOES DA PASSADA

Selecione o icone Informacées da Passada para exibir o nimero do caminho de guia ao usar um modo
de guia AB (por exemplo, Linha Reta AB, Pivé ou Contorno Fixo) para orientacdo de campo. Este icone
exibird "LST" quando usar o modo de orientacdo Ultima Passada.

Consulte o Capftulo 15, Utilitérios de Guia de Orientacdo AB e Recursos de Ajuste da Linha de Guia Virtual, para
obter informacdes adicionais sobre o uso de modos de guia (orientacdo) e a configuracdo de caminhos de guia AB.

MAPA 3D

Adicione os icones Mapa 3D ou Mapa 3D Panoramico a visualizagdo do icone
somente para exibir uma imagem na exibicdo da imagem da area de aplicagéo
enquanto visualiza a exibicdo do fcone somente.

NOTA:  Apenas um dos fcones do mapa 3D pode ser adicionado a exibicdo do
fcone somente a qualquer momento.
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SMARTRAX

Adicione o fcone SmarTrax para acessar facilmente a visualizagdo do status do SmarTrax ou acessar as
Configuracdes do SmarTrax.

[CONES DE STATUS DO IMPLEMENTO E CONTROLE

CHAVE PRINCIPAL (MESTRA)

O icone Chave Principal da barra/implemento fornece uma opcado para uma chave mestra na tela para
alternar entre ligar ou desligar todas as secées configuradas. Selecione essa opcdo se um painel de
chave da maquina ou outra opg¢do de chave estiver disponivel para alternar o status da secdo da barra.

NOTA: Uma caixa de chaves CAN ou o Switch Pro da Raven prevalecerdo sobre a chave principal na tela
(disponivel apenas se um nodo de velocidade da barra ndo estiver instalado). Ndo é recomendado
selecionar este icone se outra chave mestra for usada para controlar o status da secdo no implemento.

Consulte a secdo OpcBes de Chave Mestra na pagina 142 para obter ajuda adicional sobre como ativar o recurso
de chave mestra (principal) na tela.

STATUS DA SECAO

( O ficone Status da Secdo esta disponivel em varias larguras e permite que o operador

u selecione a melhor opgéo para exibir as secées configuradas.

Status da Secdo Baseada em Produto. Selecione o icone Baseado em Produto para exibir
0 status das se¢es atribuidas apenas a produtos especificos. Toque e segure o icone para selecionar o produto
desejado ou para visualizar todas as sec6es. Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto
ROS para obter ajuda na atribuicdo de secdes aos canais de controle disponiveis.

CAIXA DE CHAVES NA TELA

Selecione o icone da Caixa de Chaves na Tela para controlar as se¢Ges diretamente no
monitor ROS durante as operacdes de campo. O fcone de caixa de chaves na tela so estara
disponivel se o recurso de caixa de chaves na tela tiver sido configurado e se uma caixa de
chaves CAN ou Switch Pro da Raven néo for detectada no CANbus.

Toque na chave de secdo na tela para selecionar o estado da chave para a secdo selecionada. Alterne a chave
principal para controlar todas as secdes ao mesmo tempo.
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ACCUBOOM

O icone AccuBoom exibe o status do AccuBoom e também fornece acesso rapido a informagées
adicionais do AccuBoom.

Ter o icone Capacidade da Barra na tela de execucdo fornece visibilidade para a porcentagem da
capacidade da barra atualmente usada. Isso é apenas para fins de informacéo.

[CONES DE CONTROLE DO PRODUTO

AREA DO CAMPO

campo atual. Toque e segure o fcone da area do campo para selecionar o mapa do produto desejado

Selecione o fcone Area do Campo para exibir uma contagem da &rea coberta durante a operacéo de
para exibir a contagem da cobertura da area.

Selecione a opcdo de produto no mapa aplicado para exibir a area de um canal de controle de produto selecionado
em um dos icones da lista de produtos. Consulte o Manual de Calibracdo e Operacdo do Controle de Produto ROS
para obter ajuda com as configuracdes de controle do produto e o uso de icones de controle de produto.

AUTOBOOM

Selecione o icone AutoBoom para acessar as configuracdes que automatizam o ajuste de altura da
ME barra. Usando o sistema hidraulico existente da maquina, o sistema hidraulico paralelo do AutoBoom
mantém o sistema hidraulico da maquina aberto, usando apenas o fluido hidraulico necessario para
equilibrar os cilindros hidraulicos para permitir que as barras subam ou baixem sem esforco.

SLINGSHOT

O hub de campo Slingshot fornece acesso sem fio para transferir dados GFF ou para importar atualizacdes
de software para os computadores de campo.

REGISTROS TOTALIZADORES

Selecione o icone Registros Totalizadores para fornecer uma exibicdo do volume total, volume do
campo, area total, area do campo durante as opera¢des de campo.

Toque no icone Registros Totalizadores para alternar as informacdes de registros de totais disponiveis
para exibicdo durante a operacdo. Toque e segure o icone Registros Totalizadores para acessar a janela Registros
Totalizadores. Consulte o Capitulo 17, Registros Totalizadores, para obter ajuda com as informacées dos registros
totalizadores.

NOTA: Algumas ECUs ISO podem ndo reportar valores dos registros totalizadores.
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VELOCIDADE DO VENTILADOR (GRANULAR)

Isso exibird a velocidade do ventilador em rotacées por minuto. Informagdes deste fcone sdo usadas
apenas para fins de informacao.
A2

OPCOES DE RX

Ter as opcdes de RX na tela operacional fornece acesso répido para visualizar as informagdes atuais
de prescricdo.

O icone Pressdo de Liquido exibira a pressao aproximada do liquido no sistema. Isso é apenas para
fins de informacao.

O icone Bomba exibe o niumero da bomba e o status de operacdo de cada bomba.

NiVEIS DE PRODUTO
O icone Niveis de Produto exibe o nivel de produto calculado com base no nivel inicial e na taxa de
el aplicacao. Estes niveis sdo apenas para fins de informagdo.
fidididiaidid

RPM DA BOMBA DE LIQUIDO

Exibe a velocidade de rotacdo (RPM) da bomba com base na velocidade da bomba. Esta informacéo
é apenas para fins de referéncia.

CONTROLE DE PRODUTOS INDIVIDUAIS

O Controle Individual de Produtos esta disponivel em maquinas com o Modulo de Controle de Taxa
(Rate Control Module ou RCM) da Raven. Este icone permite que o usuario selecione o Tipo de Dado,
o Implemento, Fungdo ou Recurso, o Elemento dos Dados e o Nome do produto. Este icone exibira o
status de ligado/desligado, volume e permitird que o usuario aumente ou reduza a taxa de fluxo.
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[CONES ISO
ISO

O icone ISO exibe o status dos dispositivos ISO na maquina.

UT INTERATIVO

Para navegar através dos varios aplicativos 1SO, coloque o icone Seletor do Conjunto
de Trabalhos ISO na tela de execucdo. Isso permite que o usuario possa rolar por
todos os itens em execucdo no sistema ISObus. Role para a esquerda ou para a direita
pelo seletor para visualizar os sistemas disponiveis no sistema ISObus. Pressione o
centro do botdo para exibir todos os conjuntos de trabalho ISO disponiveis. Na lista
de conjuntos de trabalho disponiveis, selecione um conjunto de trabalho para torna-lo ativo.

UT ATRIBUIVEL

| | Em Branco O fcone de item atribuivel permite que o usuario crie um icone configurével para qualquer
ECU que disponibilize pontos de dados para monitorar um Tipo de Dado, Funcdo ou

Recurso ou um Elemento de Dados no Implemento desejado.

[CONES DE CADEIA DE TANQUES/CAIXAS

O icone Cadeia de Tanque/Caixas fornece opgdes para redefinir a cadeia para o primeiro
elo, limpar ou abrir a pagina de configuracées.
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CONFIGURACAO AUTOMATICA DA CADEIA

Se 0 mesmo produto tiver sido atribuido a multiplos nodos, o monitor ROS ird configurar automaticamente o
produto em uma cadeia de varios nodos juntos.

Para configurar manualmente o Encadeamento de Tanques/Caixas:

1. Pressione o icone Cadeia de Tanques/Caixas (Série de Caixas). A janela Gerenciamento de Séries de Caixas seré

exibida.

NOTA:

Se o icone da corrente estiver verde, o ROS encadeou automaticamente os produtos com o mesmo

nome de produto. Se o icone estiver cinza, nao havera produtos encadeados ou uma cadeia manual

deve ser configurada.

Produtor: Nao Produtor
Fazenda: Nao Fazenda
Campo: N&o Campo

2 XK

Nome do Trabalho

™\
{Trabalho 20000101-132|

Perfil do Trabalho (g _startgon ﬁ)
Guia Ultima passada ‘ Observar

Selegéo do tanque

Cadeia de Tanques/

Atual

Caixas (Série de Caixas)

Mode de Taxa

PO1

' 0.00 I gal/ac

2. Marque a caixa Grupo Manual.

o Viséo do ProdutoO Vis&o do Node L‘

3. Pressione e segure o botdo Adicionar Cadeia de Tanques/Caixas (Série de Caixas) para adicionar nodos. A janela

do produto principal seré aberta.

Adicionar Cadeia de Tanques/
Caixas (Série de Caixas)

Gestdo da Série da Caixa

Séries de Caixas:

Grupo Manual D

Nothing Selected

Avangar Método

Nivel da Caixa
Tanque Vazio

Tanque Baixo
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Adicionar Cadeia de Tanques/Caixas (Série de Caixas)

4. Configure o Produto Principal, o Nome da Série de Tanques/Caixas e as Informacées de Taxa.

Selecione um Produto Primario

Produto Priméario POL: POL

Nome da Série da Caixa Serie Produtos

Nome Abreviado da Série da Caixa SPro

Info sobre Taxas:

Calcular Taxa Automaticamente

Porcentagem da Taxa

5. Pressione o botdo Adicionar Nodo no campo da cadeia selecionada para adicionar outros tanques/caixas ao
produto.

Gestéo da Série da Caixa
Séries de Caixas: Grupo Manual u

e
Serie Produtos (Reverter)( Excluir }{mpar Tud

PoL_1000% G Adicionar Nodo

+

Avancar Método

Nivel da Caixa
Tanque Vazio

Tanque Baixo

6. Selecione 0 método avancado para troca de tanques/caixas. Isso pode ser feito seja quando o alarme do sensor
do nivel da caixa for acionado, seja quando houver um tanque vazio ou um alarme de tanque baixo for acionado.

7. Repita 0s passos 3 a 6 para cada cadeia adicional. £ necessario um minimo de quatro produtos/nodos para ter
varias cadeias.

iCONES DE TRABALHO DA CADEIA DE TANQUES/CAIXAS

Limpar

Bot&o de Redefinicdo da Cadeia de Tanques/Caixas

Configuragdes (Pressione e Segure)
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Para redefinir a cadeia (série) para o primeiro elo, pressione a metade esquerda do botdo Cadeia de Tanques/Caixas.

Para ativar ou desativar a limpeza, pressione a metade direita do botdo Cadeia de Tanques/Caixas. A limpeza so esta
disponivel apds a conclusao da cadeia, com o método avancado detectado para todos os elos da cadeia.

Para abrir a pagina Configuracdes, pressione e segure o botdo Cadeia de Tanques/Caixas. Ajuste as configura¢des
conforme desejado.

=

Configurag6es de Corrente (Bin Chain)

Selecionar Corrente de %’l‘ Serie Produtos ib
Link Ativo @emo Single Product Node éﬁ

Avancar Método

W Auto Avanco

D Sensor Nivel Caixa O
ﬂ m Tanque Vazio : o

Acéo apos Conclusao

O Desativar Serie

O Comece Limpeza

% O Atrasar desativar Serie @ s %‘ [9

el
=

POL

Produto - Altere o produto.
Elo (Link) Ativo - Selecione o nodo desejado.
Avancar Método - Selecione Auto Avanco e refine as configuracdes com base em preferéncias.

« Sensor do nivel da caixa - Avanca para o préximo nodo na cadeia quando sensor de nivel baixo da caixa dispara.
+ Tanque Vazio - Avanca para o proximo nodo na cadeia quando o tanque esté vazio.
+ Tanque Baixo - Avanca para o préximo nodo na cadeia quando o sensor de tanque baixo dispara.

Acdo apds a conclusdo

 Desativar Cadeia (Série) - Desligara todos os nodos da cadeia quando o Ultimo tanque/caixa tiver sido finalizado.
A cadeia entrara no modo pronto para limpeza.

* Iniciar Limpeza - Colocara todos os nodos em auto, cada um com uma fragcdo da taxa alvo para cada tanque/
caixa. Por exemplo, uma cadeia de duas caixas aplicard 50% de cada caixa.

 Retardar (Atrasar) Desativacdo da Série - Deixara o Ultimo nodo em execucado pelo tempo definido (em segundos)
e, em sequida, desligaréd todos 0os nodos ou avancara para o proximo elo.

NOTA: Se a méaquina foi recarregada apds a conclusdo da configuracdo da cadeia, redefina a cadeia para o
primeiro tanque/caixa da cadeia.
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CAPITULO UTILITARIOS DE GUIA DE
- ORIENTACAO AB E RECURSOS
DE AJUSTE DA LINHA DE GUIA
VIRTUAL

As se¢des a seguir fornecem informagdes sobre como usar os utilitérios de guia de orientagdo do ROS para definir e
gerenciar caminhos de guia de orientagcdo AB durante as opera¢ées de campo.

VISAO GERAL DOS PADROES DE GUIA (ORIENTACAO)

LINHA RETA (AB)

O padrdo de guia Linha Reta (A-B) é adequado para operacdes em campos retangulares e
passadas retas.

O padrdo de linha reta, ou paralela, é criado desenhando uma linha reta através de dois pontos definidos pelo
usuario (A e B). Depois que os pontos A e B sdo definidos, o ROS usa a largura programada do equipamento e o
caminho original para calcular os caminhos de guia (orientagdo) paralelos para o restante da area de cobertura.

Uma vez que o padrdo de linha reta (A-B) esteja ativo e o caminho original esteja disponivel, o ROS exibird o caminho
mais proximo, independentemente do histérico da aplicagdo ou do mapeamento de cobertura anteriores. Consulte
a secdo Configuracdo de Caminhos de Guia (Orientagdo) na pagina 187 para obter ajuda sobre como configurar e
usar os utilitarios AB com o padrdo de linha reta.

O padréo de guia Pivd é concebido para fornecer orientacdo dentro de um campo com um
sistema de irrigacdo por pivd central ou circular.

O padréo Pivo é criado usando dois pontos definidos pelo usuario na circunferéncia, ou passada mais distante do
centro de irrigacdo, da area de campo. O padrdo Pivd néo exige que se dirija pela circunferéncia inteira do campo
antes do inicio da guia de orientacdo; no entanto, os melhores resultados séo geralmente obtidos dirigindo mais
distante ao longo da passada inicial ao criar um padréo de guia Pivo.

Uma vez que o padrdo Pivd esteja ativo e o caminho original esteja disponivel, o ROS usa a largura do equipamento
programada para calcular caminhos circulares concéntricos que avancam em dire¢do ao centro da area de campo,
independentemente do histérico de aplicacdo ou do mapeamento de cobertura anteriores. Consulte a secéo
Configuracdo de Caminhos de Guia (Orientacdo) na pagina 187 para obter ajuda sobre como usar os utilitarios AB
com o padrdo de guia Pivo.
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CONTORNO FIXO

O padréo de guia Contorno Fixo € ideal para criar e salvar passadas que seguem bordaduras de
campo irregulares, cursos de agua, nascentes, etc., ou onde a capacidade de pular passadas em
um padrdo irregular é necessaria.

O padrdo contorno fixo é criado definindo o primeiro ponto, ou “A’, e dirigindo a primeira passada completa antes
de definir o segundo ponto, ou “B". O ROS, entdo, conectaré os pontos registrados ao longo da primeira passada e
exibird o caminho de contorno fixo.

Uma vez que o padrdo contorno fixo esteja ativo e o caminho original esteja disponivel, o ROS usara a passada inicial
e a largura do equipamento programada para calcular os contornos do restante do caminho mais proximo da area
de cobertura, independentemente do histérico de aplicacdo ou do mapeamento de cobertura anteriores.

NOTA: A curvatura do caminho de guia de contorno fixo ndo deve ser muito agressiva. Curvas excessivamente
agressivas podem produzir resultados indesejaveis. Esteja sempre atento a curvas acentuadas quando
usar o padrdo contorno fixo se um sistema de direcdo assistida, como o sistema SmarTrax da Raven,
estiver acionado. Entre em contato com um revendedor local da Raven para obter mais informacées
sobre os sistemas de direcao assistida da Raven.

Consulte a secdo Configuracdo de Caminhos de Guia (Orientacédo) na pagina 187 para obter ajuda sobre como usar
os utilitarios AB com o padréo de guia contorno fixo.

ULTIMA PASSADA

RECURSOS E USOS

O padro de guia Ultima Passada é melhor utilizado para aplicar em torno das cabeceiras de
um campo, em areas em forma de U e padrdes circulares. O padrao Ultima Passada cria um
caminho de guia baseado na cobertura anterior em um campo. A cada dois segundos, o padrdo Ultima passada
procura uma parte da cobertura (area aplicada anteriormente) para manter o caminho de guia.

APRIMORAMENTO

Dependendo da forma ou localizagdo no campo, o padrédo de guia Ultima passada poderia fazer com que o caminho
de guia "pulasse" entre duas partes da cobertura. Ao usar a diregdo automatica, a maquina tentaria permanecer na
agora linha de guia "saltitante’, fazendo com que a méaquina se movesse de um lado para o outro. Isso normalmente
ocorria em situacées nas quais duas areas da cobertura anterior ficavam proximas, como vales e a Ultima passada de
um campo. O padrao Ultima passada foi aprimorado para agora fazer com que a passada atual seja amarrada a um
ponto de ancoragem ao longo da passada anterior. Ele olha aproximadamente 40 metros a frente e atrés do ponto
de ancoragem para manter a amarra, evitando que a passada atual salte para outra parte proxima da cobertura.

QUANDO NAO UTILIZAR O PADRAO ULTIMA PASSADA

N3o use o padrdo Ultima Passada ao realizar passadas para frente e para trés através de um campo. Muitas vezes,
pode causar o que é referido como "endireitamento de linha" ou "suavizacdo de linha". O endireitamento/suavizacdo
de linha ocorre quando o caminho de guia gradualmente perde o contorno da passada anterior, resultando em
lacunas na cobertura. Nestas situacées, use o Ultima Passada 2 (Last Pass Swathing).
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ULTIMA PASSADA 2 (LAST PASS SWATHING)

RECURSOS E USOS
T,

O padrdo de guia Ultima Passada 2 é utilizado quando realizar passadas para a frente e para
trés atraves de um campo. Depois de girar aproximadamente 30 a 45 graus, presume-se que
a maquina esteja dando a volta para a proxima passada no campo. Uma linha de contorno fixo dindmica é criada
apds uma curva, o que possibilita que o caminho de guia e a maquina se mantenham mais firmes a cobertura
anterior. A linha também ¢é estendida aproximadamente 40 metros no comeco e no fim para ajudar a entrar e sair
das cabeceiras. Essas extensdes de linha também ajudam a direcdo automatica, permitindo que a maquina adquira
a linha mais cedo. A linha ndo desaparecera enquanto o centro da maquina estiver dentro de 1/2 de uma largura de
passada. Apos 1/2 de uma largura de passada, ele ira procurar outra parte de boa cobertura. O botdo de atualizacéo
pode ser usado para limpar a linha e fazer com que a guia de orientagdo procure outra boa parte da cobertura. Por
exemplo, use o botao de atualizacdo ao mudar de passadas norte/sul para passadas leste/oeste. Dirigir 1/2 de uma
largura de passada afastado da linha atual também funcionaré nessa situacao.

NOTA: Usar o botdo de atualizacdo ou dirigir 1/2 de uma largura de passada afastado da linha ndo criaré as
extensdes de linha. As extensGes de linha ndo serdo exibidas até a passada seguinte.

QUANDO NAO UTILIZAR O PADRAO ULTIMA PASSADA 2

O padréo Ultima Passada 2 ndo se destina a cabeceiras, areas em forma de U ou padré&es circulares. Use a Ultima
Passada regular para essas situacoes.

CONFIGURACAO DE CAMINHOS DE GUIA (ORIENTACAO)

O icone Utilitarios AB sera necessério para definir e gerenciar caminhos de guia AB durante as
operacdes de campo. Consulte a secdo Adicionar Icones a um Layout de Tela na pagina 171 para
adicionar o icone de utilitarios AB a um layout de tela antes de executar os procedimentos a seguir.

PARA SELECIONAR UM PADRAO DE GUIA DE ORIENTACAO

NOTA: O icone Utilitarios AB também pode ser usado para acessar recursos e ferramentas
de ajuste da linha de guia virtual. Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da
Linha de Guia Virtual na pagina 193 para obter ajuda sobre como usar o ajuste da linha de
guia AB durante as operacdes de campo.

NOTA: O modo Ultima Passada est4 ativado e definido por padréo ao iniciar um trabalho sem selecionar um
caminho de guia salvo. Consulte a secdo Iniciando um Trabalho na pagina 159 para obter ajuda com a
definicdo das configuracdes do trabalho ou a secdo Configuracdo do Perfil do Trabalho na pagina 156
para obter ajuda na configuracdo de um perfil de trabalho.
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Para selecionar um padrdo de guia de orientagéo:

Padréo de Guia

Selecione o Padréo Desejado

1. Toque no botédo Padrao de Guia.

2. Selecione o padréo desejado.

DEFINIR UMA LINHA RETA (AB)

Para definir um novo caminho de guia (orientacdo) de linha reta AB:

Definir A Definir B Recalibrar

1. Toque no botdo Definir A no icone Utilitarios AB.

2. Comece a dirigir a primeira passada. Embora o ROS possa permitir que o segundo ponto seja definido antes de
percorrer a passada completa, os melhores resultados sdo geralmente obtidos dirigindo mais distante ao longo
da passada inicial antes de definir o ponto B.

3. Toque no botdo Definir B.

4. Se necessario, pressione o botdo Recalibrar para mover a linha de guia para a posicédo atual.

DEFINICAO DA GUIA LINHA RETA USANDO UM RUMO

Para definir um novo caminho de guia de linha reta AB usando um rumo da bussola:

Definir B pelo
Rumo
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1. Toque no botéo Definir A no icone Utilitarios AB.

2. Pressione o botdo do Tipo de Padrao.

3. Selecione o botdo da Linha Reta A-B pelo rumo.

NOTA: N&o h& uma distancia minima entre os pontos A e B ao definir uma linha AB usando um rumo.

4. Toque no botdo Definir B pelo Rumo para exibir a janela Definir B pelo Rumo.

Rumo Atual do Veiculo

Rumo Selecionado e
Botdo Definir B

-90°

-1°

Rumo Manual

o

+1

OOOOO

+90°

5. Use as opcdes de configuracdo do curso ao longo da parte inferior da janela para ajustar o valor exibido como o
rumo selecionado.

6. Toque no botdo Definir B no meio da exibicdo da bussola para definir o caminho de guia (orientagdo) usando o
rumo selecionado.

DEFINIR UMA LINHA PIVO

Para definir um novo caminho de guia pivo:

Definir A Definir B Recalibrar

1. Togue no bot&o Definir A no icone Utilitarios AB.

2. Comece a dirigir a primeira passada. Embora o ROS possa permitir que o segundo ponto seja definido antes de
percorrer a passada completa, os melhores resultados sdo geralmente obtidos dirigindo mais distante ao longo
da passada inicial antes de definir o ponto B.

3. Toque no botdo Definir B.
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4. Se necessario, pressione o botdo Recalibrar para mover a linha de guia para a posi¢ao atual.

DEFINIR UMA LINHA DE CONTORNO FIXO

Para definir um novo caminho de guia de contorno fixo:

Definir A Definir B Recalibrar

1. Toque no botdo Definir A no icone Utilitarios AB.

2. Comece a dirigir a primeira passada. Ao criar um caminho de contorno fixo, o ROS exigira que o comprimento
total da passada seja percorrido para plotar pontos ao longo da passada.

3. No final da passada, toque no botdo Definir B.

4. Se necessario, pressione o botdo Recalibrar para mover a linha de guia para a posicéo atual.

RECALIBRAR O CAMINHO DE GUIA AB

O recurso Recalibrar o Caminho de Guia (orientacdo) deve ser usado para redefinir um caminho de guia existente
para a posicdo atual do veiculo para corrigir problemas como desvio do GPS. Esse recurso também pode ser Util
para ajustar um caminho de guia AB para uso com um implemento com largura diferente do implemento usado
para registrar o caminho.

ATENCAO
((% Tenha cuidado ao recalibrar um caminho de
guia de orientacdo carregado de operacdes de
campo anteriores. Caminhos de contorno podem
ndo fornecer os resultados previstos e fazer com
que o equipamento oscile ou cubra areas néo

intencionais para cobertura ou em obstaculos
proximos.
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Para apagar o caminho de guia AB atual:

Utilitarios AB Mais Recalibrar

1. Toque no icone Utilitarios AB para exibir a janela de ferramentas da passada.

2. Toque no botdo Mais para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover e Passada).

NOTA: Os recursos de ajuste da linha de guia também estdo disponiveis na janela Ajuste da Linha de Guia e
Passada (Mover e Passada). Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da Linha de Guia Virtual
na pagina 193 para obter ajuda sobre como usar o ajuste da linha de guia AB durante as operagdes de

campo.

3. Selecione o botdo Recalibrar. O caminho AB sera redefinido para o centro da passada configurada do veiculo.

REDEFINIR UM CAMINHO DE GUIA AB

Multiplos caminhos AB podem ser usados durante uma operacdo de campo conforme desejado para orientagéo
(quia) de campo. Antes que um novo caminho de guia AB possa ser criado durante uma operacdo de campo, o
caminho AB existente deve ser apagado.

Para apagar o caminho de guia AB atual:

é
Utilitarios AB Redefinir

1. Toque no icone Utilitarios AB.

2. Toque no bot&o Reset.

SALVANDO CAMINHOS DE GUIA

Salvar um caminho de guia AB permite que a linha seja atribuida a um perfil de trabalho ou selecionada ao configurar
uma operagdo de campo.

NOTA: Somente os caminhos de guia AB ativos serdo salvos. Os caminhos da Ultima passada ndo seréo
armazenados pelo ROS.
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Para salvar o caminho de guia exibido:

Utilitarios AB Mais Salvar

1. Toque no icone Utilitarios AB para exibir a janela de ferramentas da passada.

2. Toque no botdo Mais para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover e Passada).

NOTA: Os recursos de ajuste da linha de guia também estdo disponiveis na janela Ajuste da Linha de Guia e
Passada (Mover e Passada). Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da Linha de Guia Virtual
na pagina 193 para obter ajuda sobre como usar o ajuste da linha de guia AB durante as operagdes de
campo.

3. Selecione o botao Salvar.

4. Toque no campo Nome a direita da tela Salvar Linha de Guia e use o teclado na tela para criar um novo caminho
de guia ou selecione um caminho de guia existente para substituir.

CARREGANDO UM CAMINHO DE GUIA SALVO

Para carregar um caminho de guia na operacao de campo atual:

Utilitarios AB Mais Carregar Lista de Mapa do
Caminhos Caminho

1. Toque no icone Utilitarios AB para exibir a janela de ferramentas da passada.

2. Toque no botdo Mais para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover e Passada).

NOTA: Os recursos de ajuste da linha de guia também estdo disponiveis na janela Ajuste da Linha de Guia e
Passada (Mover e Passada). Consulte a secdo Recursos e Ferramentas de Ajuste da Linha de Guia Virtual
na pagina 193 para obter ajuda sobre como usar o ajuste da linha de guia AB durante as opera¢fes de
campo.

3. Selecione o botdo Carregar.

4. Selecione a lista de caminhos ou a aba mapa de caminhos para localizar e selecionar o caminho de guia de
orientacdo desejado a ser carregado.

5. Selecione o caminho na lista ou no mapa e toque no botdo Concluido para carregar o caminho selecionado no
trabalho da operacao de campo atual.
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RECURSOS E FERRAMENTAS DE AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

O recurso de ajuste da linha de guia permite que um operador faga ajustes pequenos ou incrementais em um
caminho de guia (orientacdo) durante as operacbes de campo. Este recurso foi concebido para permitir que o
operador do equipamento ajuste o caminho de guia para manter o implemento funcionando entre as fileiras ou
dentro da trilha.

O ROS oferece dois icones de recursos de ajuste da linha de guia para corresponder com que frequéncia o recurso de
ajuste da linha pode ser usado ou quais informagdes de ajuste da linha séo necessarias durante as vérias operagdes

de campo.
aud &

Seta de Ajuste da Status do Ajuste da
Linha de Guia Linha de Guia

Consulte a secdo Adicionar lcones a um Layout de Tela na pagina 171 para adicionar um icone a um layout de tela
antes de executar os procedimentos a seguir.

NOTA: Os icones de ajuste da linha de guia também fornecem acesso a algumas ferramentas de guia AB.
Consulte a secdo Recalibrar o Caminho de Guia AB na pagina 190, a secdo Salvando Caminhos de Guia
na pagina 191, ou a secdo Carregando um Caminho de Guia Salvo na pagina 192, para obter ajuda com
0 uso dessas ferramentas de guia AB durante as operacdes de campo.

CONFIGURACAQ DOS VALORES DE AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

Para configurar a distancia de ajuste da linha de guia virtual para uso durante opera¢ées de campo:

[cone de Ajuste da Alternar Unidades
Linha de Guia

1. Toque e segure o icone Ajuste da Linha de Guia para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover
e Passada).

2. Toque no botdo Alternar Unidade a direita do Ajuste da Linha 1 ou Ajuste da Linha 2 para selecionar a medida
desejada para a distancia de ajuste da linha de guia.

3. Toque no valor de Ajuste da Linha 1 ou Ajuste da Linha 2 e use o teclado na tela para definir a distancia de ajuste
da linha de guia.
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ATIVACAQ E USO DO AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

Para ativar uma distancia de ajuste da linha de guia e ajustar um caminho de guia AB durante uma operagdo de
campo:

Botdo Ajuste da Linha '
—> de Guia 1ou Ajusteda ——>
Linha de Guia 2

Status do Ajuste da Ajuste da Linha de  Ajuste da Linha de
Linha de Guia Guia para Esquerda Guia para Direita

1. Toque e segure o icone Ajuste da Linha de Guia para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover
e Passada).

2. Toque no botdo Ajuste da Linha 1 ou Ajuste da Linha 2 no lado esquerdo da janela para selecionar a distancia de
ajuste da linha de guia ativa.

3. Toque no botdo Ajuste da Linha de Guia para a Esquerda ou para a Direita para ajustar o caminho de guia exibido
pela distancia de ajuste ativa.

NOTA: Se estiver usando o icone de seta do ajuste, toque nas setas para a esquerda ou para a direita no icone
para ajustar a linha de guia virtual exibida pela distancia de ajuste ativa a partir da visualizacdo ou do
modo de guia de orientagéo.

4. A area Status no icone na tela exibira a distancia e a direcdo do ajuste da linha de guia aplicadas ao caminho de
guia exibido atualmente.

REDEFINIR O AJUSTE DA LINHA DE GUIA VIRTUAL

Para remover qualquer distancia de ajuste da linha de guia aplicada ao caminho de guia de orientagédo exibido

atualmente:
Bot&o Ajuste da Linha 0
—> de Guia 1ou Ajusteda ——>
Linha de Guia 2

Status do Ajuste da Redefinir Ajuste da
Linha de Guia Linha de Guia

1. Toque e segure o icone Ajuste da Linha de Guia para acessar a janela Ajuste da Linha de Guia e Passada (Mover
e Passada).

2. Selecione o botdo Redefinir Ajuste da Linha de Guia para remover todos os ajustes atualmente aplicados ao
caminho de guia de orientagdo exibido.

194 Manual de Instalagdo e Operacao Viper/Viper 4+



CAPITULO GRUPOS E OBSTACULOS DE
16 OBSERVACAO (SCOUTING)

NOTAS DE SEGURANCA IMPORTANTES
ATENCAO

Ao operar com um sistema ou recurso de controle de se¢do automatico com o monitor ROS:

« Sempre coloque a chave principal (mestra) na posicdo desligada e mantenha as pessoas presentes afastadas de
todos os equipamentos ao usar o gerenciador do grupo de observagdo durante uma operagdo de campo.

O ROS pode ativar se¢des ou o hardware do sistema de controle imediatamente se um obstaculo de observacao
for adicionado ou removido do grupo de observagéo selecionado.

+ Tenha cuidado ao carregar ou copiar grupos ou obstaculos de observacdo durante um trabalho ativo com um
sistema ou recurso de controle de secdo automatico em uso com o monitor ROS.

Coloque a chave principal (mestra) do veiculo ou implemente na posicdo desligada ao carregar grupos de se¢des
para evitar a ativacdo de se¢des em areas ndo destinadas a aplicagdo ou cobertura.

VISAO GERAL DOS GRUPOS DE OBSERVACAO

O ROS salva obstaculos, como bordaduras de campo e zona, linhas de observacdo ou marcadores (bandeiras),
como componentes de um grupo de observagédo. Cada trabalho pode utilizar vérios grupos ou obstaculos de
observacdo e podem ser copiados de um grupo de observacdo para outro para completar varias fases de uma
operagao de campo.

As secdes a seguir destinam-se a auxiliar no uso do ROS para executar fun¢ées de observacdo, como o registro de
bordaduras de campo, mapas de zona ou a marcacdo de varias areas de campo, para referéncia futura.

[CONE DE OBSERVACAO

O fcone de observacdo é necessério para registrar os obstaculos de observagdo durante
as operacdes de campo. Consulte a secdo Adicionar lcones a um Layout de Tela na
pagina 171 para adicionar o icone de observagédo a um layout de tela antes de executar os
procedimentos a seguir.
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OBSTACULOS DE OBSERVACAO

Os seguintes obstaculos podem ser gravados e armazenados com grupos de observacdo em um monitor ROS:

Bordaduras de Campo. As bordaduras permitem que o operador marque o perimetro do campo ou contorne a area
do campo.

Se um sistema de controle de secdo opcional estiver habilitado para operaces de campo, a bordadura de campo
também criara um mapa de zona basico para o campo. Consulte a documentacdo de calibracdo e operacdo do
sistema de controle de secdo opcional ou entre em contato com um revendedor local da Raven para obter assisténcia
adicional sobre a configuracdo ou o uso de recursos de controle de se¢do com o ROS.

NOTA: Para rever as bordaduras de campo, va para o modo de revisdao de campo e toque em qualquer lugar
na bordadura do campo para visualizar os hectares da area do campo.

Zonas de Pulverizacdo e Plantio. Os recursos do mapa de zona podem ser usados para atribuir areas de um
campo a zonas designadas para cobertura ou néo cobertura.

Se o sistema de controle de se¢do automatico opcional estiver ativado, o ROS faré referéncia ao mapa de zona
para os recursos de controle de secdo durante a operacdo de campo. Consulte a documentacdo de calibracdo e
operagao do sistema de controle de secdo opcional ou entre em contato com um revendedor local da Raven para
obter assisténcia adicional com a configuragéo ou o uso de recursos do controle de se¢do com o ROS.

Zona de Observacao. As zonas de observacdo podem ser usadas para marcar areas de campo para referéncia
futura ou que possam exigir atengdo. Por exemplo, use uma zona de observagéo para marcar uma area que contenha
rochas, areas alagadas ou uma infestacdo de ervas daninhas ou insetos particularmente pesada. Quando recuperada
em um trabalho futuro, o operador poderad encontrar a area usando a zona de observacado registrada. As zonas
de observacéo nédo fornecem nenhuma opgéo de controle de secdo, mas podem ser Uteis para referéncia ou para
realocar areas especfficas dentro de um campo.

Linha de Observacao. Uma linha de observacdo pode ser registrada para marcar uma passada ou linha diviséria
dentro de uma éarea de campo. Semelhante as zonas de observacdo, uma linha de observacdo registrada néo
forneceréd qualquer opcao de controle de secdo ou de orientacdo, mas pode ser usada para referéncia ou para
realocar areas dentro de um campo.

Marcadores (Bandeiras). Marcadores ou bandeiras (flags) podem ser usados para marcar um ponto em um campo
e podem ser usados para referéncia ou para realocar um ponto dentro de um campo.

GERENCIADOR DE GRUPOS DE OBSERVACAO

Consulte as se¢des a seguir para gerenciar grupos de observacdo e obstaculos de grupo durante as operacdes de
campo.
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CRIAR UM NOVO GRUPO DE OBSERVACAO

Para criar um novo grupo para obstaculos de observacdo:

Grupo de Observacédo Adicionar Grupo de Concluido
Observacao

1. Toque no icone Grupo de Observacdo na visualizacdo ou modo de Guia de Orientacgéo.
2. Toque no botdo Adicionar Grupo de Observacao.
NOTA: Pode ser util identificar o grupo de observacdo com a identificagéo da aplicagdo ou do campo.

3. Toque no botdo Concluido no canto superior direito da janela do Gerenciador de Grupos de Observagao para
retornar a visualizacdo ou modo de Guia de Orientacdo.

NOTA: Os grupos de observacdo podem ser excluidos usando os recursos de Manutencdo de Arquivos sem um

trabalho ativo em andamento no monitor ROS. Consulte o Capitulo 7, Gerenciador de Arquivos, para
obter ajuda sobre como usar os utilitarios do gerenciador de arquivos.

CARREGAR UM GRUPO DE OBSERVACAQ

Para selecionar e carregar um grupo de observacdo e todos os obstaculos gravados no grupo de observacdo em
um trabalho ativo:

Grupo de Observacdo Concluido

NOTA: Os grupos de observacdo podem ser excluidos usando os recursos de Manutencdo de Arquivos sem um
trabalho ativo em andamento no monitor ROS. Consulte o Capitulo 7, Gerenciador de Arquivos, para
obter ajuda sobre como usar os utilitarios do gerenciador de arquivos.

1. Toque no icone Grupo de Observacdo na visualizacdo ou modo de Guia de Orientacdo.

2. Toque no campo Grupo Ativo e selecione o Grupo de Observacdo a ser carregado.

3. Toque no botdo Concluido no canto superior direito da janela do Gerenciador de Grupos de Observacdo para
retornar a visualizacdo ou modo de Guia de Orientacdo.
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EXCLUIR UM OBSTACULO DE OBSERVACAQ

Ii_—'r @
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Grupo de Observacdo Editar Concluido

Para excluir obstaculos de observacdo individuais, pressione o icone Editar para abrir o Gerenciador de Grupos de
Observagéo. Para excluir obstaculos especificos de observacao:

1. Toque no icone Grupo de Observagdo na visualizacdo ou modo de Guia de Orientacao.

2. Defina o grupo de observacdo que contém o obstaculo de observacdo especifico da lista de grupos ativos.
3. Pressione o icone Editar para abrir o Gerenciador de Grupos de Observacao.

4. Pressione o fcone Excluir.

5. Toque em Concluido no canto superior direito da janela de aviso do Gerenciador de Grupos de Observacdo para
retornar a janela principal do Gerenciador de Grupos de Observacao.

A excluséo de grupos de observacdo é realizada pelo Gerenciador de Arquivos. Para obter informagées sobre como
excluir arquivos, consulte "Excluir Arquivos” na pagina 52.

COPIAR UM OBSTACULO DE OBSERVACAO

Os obstaculos disponiveis no dispositivo ROS podem ser copiados para a operacdo de campo atual, copiando os
obstaculos gravados para o grupo de observacdo atual. Para copiar um ou mais obstaculos de observacéo para o

grupo de observacao atual:
J"'r
|-
u @

Grupo de Observacdo Editar Concluido

1. Toque no icone Grupo de Observacdo na visualizagdo ou modo de Guia de Orientacéo.
2. Pressione o icone Editar.

3. Selecione a origem a ser copiada do menu Selecionar Grupo de Origem.

NOTA: O recurso permanecera no grupo de observacdo de origem.

4. Use as caixas de selecdo para selecionar os recursos a serem copiados.

5. Clique em Copiar.
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GRUPOS E OBSTACULOS DE OBSERVAGAO (SCOUTING)

6.

7.

Toque em Concluido no canto superior direito da janela de aviso do Gerenciador de Grupos de Observacao para
retornar a janela principal do Gerenciador de Grupos de Observacao

Toque em Concluido no canto superior direito para retornar a visualizagdo ou modo de guia de orientagdo.

CONFIGURACAO DE OBSTACULOS DE OBSERVACAO

Para configurar o ROS para gravar um recurso de bordadura de campo, linha ou colocar marcadores (bandeiras)
para marcar varias posicdes em um campo durante uma operagao:

6.

Grupo de Observacdo

. Toque no icone Grupo de Observagéo na visualizacdo ou modo de Guia de Orientacdo.
. Selecione um grupo existente ou adicione um novo grupo.

. Toque no campo Tipo de Recurso de Observacao e selecione o recurso desejado. Consulte a secdo Obstaculos

de Observacao na pagina 195 para obter mais informacdes sobre os recursos disponiveis para uso com o ROS.

. Toque no campo Nome para selecionar um nome de recurso anteriormente gravado usando o monitor ROS. A

selecdo de um nome usado anteriormente para um novo recurso ndo afetara o recurso anterior.
Se necessario, altere o nome para auxiliar na selecdo de recursos durante operacées de campo futuras.

. Toque no indicador de cor e selecione a cor desejada para o recurso a ser gravado ou local a ser marcado.

Selecione 0 modo de gravacdo do ponto desejado. Selecione:

Captura de Ponto Automatica. Para permitir que o ROS registre automaticamente o caminho do veiculo durante a
gravacdo da bordadura do recurso.

Captura de Pontos Manual. Para selecionar pontos manualmente para o recurso ou area. Consulte a secdo Captura
de Ponto Manual na pagina 201 para obter ajuda sobre como usar o icone de Observacdo para capturar pontos
manualmente durante uma operacdo de campo.

7.

Selecione a posicdo esquerda, centro ou direita para os pontos de gravacao na bordadura do recurso. O ROS
gravara pontos a esquerda, no centro ou a direita da largura do equipamento configurada.

. Ative a opcao de substituicdo da distancia de deslocamento para inserir uma distancia de deslocamento esquerdo

ou direito personalizada, se desejado.

. Ao criar uma zona de pulveriza¢do/plantio para recursos de controle automatico de se¢do, selecione as seguintes

opcdes para configurar os recursos de controle de se¢éo:
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NOTA: Consulte a documentagéo do ROS para o recurso de controle de se¢éo opcional para obter informages
adicionais sobre o uso de recursos de controle automatico de secdo com recursos de mapeamento de
zona.

Pulverizar. Selecione esta opg¢do para permitir que o ROS use um sistema de controle de se¢ao opcional para ativar
as secOes de aplicacao para cobrir ou aplicar o produto a area designada.

N&o Pulverizar. Selecione esta opcdo para designar a area dentro da bordadura completa como uma area de néo
aplicacdo. O ROS usara qualquer recurso de controle de secdo automatizado opcional para desligar as seces de
aplicacdo nessas areas.

Plantar. Selecione esta opcdo para permitir que o ROS use um sistema de controle de secdo opcional para ativar as
secBes de semeadura ou de plantio em fileiras para o cultivo na area designada.

Né&o Plantar. Selecione esta opcdo para designar a area dentro da bordadura completa como uma area de néo
cultivo. O ROS usaré qualquer recurso de controle de secdo automatizado opcional para desligar as secBes de
cultivo nessas areas.

10. Selecione pronto para iniciar a gravacdo no canto inferior direito da janela para concluir a configuracdo e
comecar a gravar a bordadura ou os pontos de plotagem para referéncia futura. Consulte a secdo Gravacdo de
um Obstaculo do Campo na pagina 200 para obter ajuda sobre como iniciar a gravacao de uma bordadura de
zona ou de pontos de plotagem para obstaculos de observacao.

GRAVACAO DE UM OBSTACULO DO CAMPO

NOTA: Consulte a secdo Configuracdo de Obstaculos de Observacdo na pagina 195 para obter ajuda sobre
como configurar o ROS para registrar um obstaculo ou pontos de plotagem em um campo durante a
operacao.

CAPTURA DE PONTO AUTOMATICA

Para comecar a gravar um obstaculo do campo usando o modo de captura de ponto automatica:

% 0 © =

= 8

Iniciar Gravacao Pausar Gravacao Reiniciar Gravagao Salvar e Finalizar
Gravacao

1. Toque no botdo Iniciar Gravagéo exibido no icone de observacdo para comecar a gravar o obstaculo do campo.
O ROS capturara automaticamente pontos ao longo do caminho dirigido pelo equipamento.

2. Toque no botdo Pausar Gravagdo a qualquer momento para interromper momentaneamente a gravacdo do
caminho atual do equipamento para o obstaculo que estad sendo gravado. Toque em Reiniciar gravagédo para
retomar a gravacao da bordadura do obstaculo do campo.
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3. Selecione o botdo Salvar e Finalizar Gravagéo para parar de gravar o obstaculo do campo e salvar a bordadura
atual no grupo de observacao.

NOTA: Se o obstéculo oferecer quaisquer aspectos para sistemas de controle de se¢do automaticos ativados
para a operacdo de campo, o ROS comecara a controlar as secées depois que o obstaculo for salvo no
grupo de observacdo. Consulte a documentacdo de calibracdo e operacdo do recurso de controle de
secdo opcional para obter informacgdes adicionais sobre como configurar e usar o sistema de controle
de secéo.

CAPTURA DE PONTO MANUAL

Para comecar a gravar um obstaculo do campo usando o modo de captura de ponto manual:

Iniciar Gravacdo Adicionar Ponto Salvar e Finalizar

Gravacao

1. Toque no botao Iniciar Gravacdo exibido no icone de observacdo para comecar a gravar o obstaculo do campo.
2. Toque no botdo Adicionar Ponto no icone de observacdo para plotar o primeiro ponto.

3. Continue dirigindo pela bordadura do obstaculo do campo tocando no botdo Adicionar Ponto, conforme
necessario, para registrar o contorno do obstaculo do campo.

4. Selecione o botdo Salvar e Finalizar Gravacédo para parar de gravar o obstaculo do campo e salvar a bordadura
atual no grupo de observacao.

NOTA: Se o obstaculo oferecer quaisquer aspectos para sistemas de controle de segdo automaticos ativados
para a operagdo de campo, o ROS comecara a controlar as secées depois que o obstaculo for salvo no
grupo de observacdo. Consulte a documentacdo de calibracdo e operacéo do recurso de controle de
secdo opcional para obter informacges adicionais sobre como configurar e usar o sistema de controle
de secéo.

CRIANDO UMA AREA ESPELHADA

Uma area espelhada é usada principalmente para plantar e cultivar para criar uma bordadura ao redor da borda
do campo ou outro obstaculo que cria uma zona que ndo sera plantada. Isso permite que o usuério plante todo
0 campo e, quando terminar com tudo no campo, exceto a area espelhada, volte e plante aquela area por ultimo.
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CONFIGURANDO AS DEFINICOES DO ESPELHAMENTO

1. Pressione e segure o icone Espelhar na tela de execucado. A janela Opcdes de Espelhamento seré aberta.
2. Selecione o Numero de Passadas ou o botdo radial Distancia em:.
3. Se Distancia em: foi selecionada, selecione a unidade de medida desejada no menu.

4. Digite o Valor desejado (este serd o nimero de passadas ou a distancia desejada). Espelhe.

ATIVACAO OU DESATIVACAO DO ESPELHAMENTO

Enquanto estiver executando um trabalho:

1. Pressione a seta para a esquerda ou para a direita para comegar a gravar um deslocamento da zona de
espelhamento para aquele lado.

2. Pressione a seta novamente para completar a zona de espelhamento.
3. Defina Ativar para impedir a aplicacdo nas zonas de espelhamento.

4. Defina Desativar para permitir a aplicagdo em zonas de espelhamento.

MAPAS DE RUAS

Os mapas de ruas fornecem uma visualizacdo aérea do mapa de uma area, juntamente com as bordaduras de
campo disponiveis na &rea.

Ty Para abrir mapas de ruas, pressione o botdo. Serad aberta uma janela mostrando a vista das ruas e as
¥ bordaduras de campo (mostradas em azul) na area.
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© OpenStreetMap coiitributors

1. Filtro 4. Aumentar a ampliacdo (Zoom In)
2. Bordaduras de Campo 5. Reduzir a ampliagdo (Zoom Out)

3. Seqguir a Maquina/Deslocar o Mapa

FAZENDO O DOWNLOAD DE MAPAS

Antes de usar mapas de ruas, um mapa deve ser baixado do portal Slingshot. O mapa baixado mostrara apenas a
area selecionada pelo usuario (no raio de uma milha) e ndo atualizara automaticamente com base na localizagao.
Como os mapas de ruas estdo off-line, eles irdo mostrar apenas as areas importadas para o computador de campo.
Para fazer o download de mapas de ruas:

1. Selecione o menu Gerenciar na parte superior da pagina e selecione Mapas de Ruas.

2. Selecione um local no mapa. Isto ird criar um ponto central para a criagdo do mapa. A qualguer momento, se
desejar, selecione um ponto central diferente.

3. Use a barra deslizante Tamanho para aumentar ou diminuir o tamanho do mapa. O tamanho do mapa (tamanho
do pedago) é medido em milhas quadradas. Por exemplo, um mapa com dez milhas de largura por dez milhas
de comprimento sera de 100 milhas quadradas.

4. A latitude e a longitude do ponto central serdo exibidas apds a escolha do ponto central.

NOTA: Se vocé souber as coordenadas da localizagdo do ponto central, podera inserir as coordenadas em
latitude e longitude e 0 Mapa de Ruas criard o ponto central para vocé.

5. Digite um nome para 0 mapa.

NOTA: Colocar "Mapa de Rua” ou “Mapa” como parte do nome facilitaré a identificacdo do arquivo como um
Mapa de Ruas quando estiver em “File Manager”.

6. Selecione Criar. O nome do mapa seréa exibido no lado esquerdo da tela. Se desejar, selecione o nome do mapa
para visualizar o status do download. O status de exibicdo "Processando" (Processing) indica que o mapa esté
se preparando para download. "Pronto para Baixar" (Ready to Download) indica que o mapa esta pronto para
download.
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7. Selecione Pronto para Baixar (Ready to Download) para baixar o mapa.

8. Selecione Salvar.

9. Navegue até o local desejado de download do arquivo no computador ou no USB.

FILTRO

Se desejar, pressione o filtro no canto superior esquerdo do mapa para filtrar as bordaduras de campo visiveis por
produtor, fazenda, campo, ou tipo de trabalho. As bordaduras de campo também podem ser filtradas pela mais
recente, nome etc.

ZOOM

Use os icones da lupa para ampliar (zoom in) ou reduzir (zoom out) 0 zoom no mapa.

SEGUIR

Pressione o icone de seta no canto inferior esquerdo da tela para que o mapa siga a maquina ou para ser capaz de
deslocar e navegar pelo mapa.

SELECIONANDO UM TRABALHO

No mapa, as bordaduras de campo ficardo visiveis como formas azuis na tela. Pressionar a bordadura do campo
desejada realcara a bordadura do campo e abrird uma janela com uma lista dos trabalhos disponiveis para aquela
bordadura de campo. Selecione o trabalho desejado para iniciar um trabalho existente ou pressione Iniciar Trabalho
para iniciar um novo trabalho.

Job 20000101-2125

204 Manual de Instalagdo e Operacao Viper/Viper 4+



GRUPOS E OBSTACULOS DE OBSERVAGAO (SCOUTING)

Se houver vérias bordaduras de campo na area que possuem bordaduras sobrepostas, selecione a drea desejada.
Uma janela seré aberta mostrando as bordaduras de campo disponiveis na area selecionada. Selecione a bordadura
do campo desejada e, entdo, selecione o trabalho desejado.

b o

Pulverizador

MAPAS DE RUAS PARA AGX

Os mapas de ruas fornecem uma visualizacdo aérea do mapa de uma area, juntamente com as bordaduras de

. 7 . 7 . . . ’ . .
campo disponiveis na area. Para abrir mapas de ruas, pressione . Sera aberta uma janela mostrando a vista
das ruas e as bordaduras de campo (mostradas em azul) na area.

© OpenStreetMap coritiibutors

1. Filtro 4. Aumentar a ampliacdo (Zoom In)
2. Bordaduras de Campo 5. Reduzir a amplia¢do (Zoom Out)

3. Seqguir a Maquina/Deslocar o Mapa
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DOWNLOAD DE MAPAS
Antes de usar mapas de ruas, um mapa deve ser baixado do portal Slingshot.
http://portal.ravenslingshot.com

O mapa baixado mostrard apenas a area selecionada pelo usuério (no raio de uma milha) e ndo atualizar
automaticamente com base na localizagdo. Como os mapas de ruas estao off-line, eles irdo mostrar apenas as areas
importadas para o computador de campo.

FILTRO

Se desejar, pressione o filtro no canto superior esquerdo do mapa para filtrar as bordaduras de campo visiveis por
produtor, fazenda, campo, ou tipo de trabalho. As bordaduras de campo também podem ser filtradas pela mais
recente, nome etc.

ZOOM
Use os icones da lupa para ampliar (zoom in) ou reduzir (zoom out) 0 zoom no mapa.
SEGUIR

Pressione o icone de seta no canto inferior esquerdo da tela para que o mapa siga a maquina ou para ser capaz de
deslocar e navegar pelo mapa.

SELECIONANDO UM TRABALHO

No mapa, as bordaduras de campo ficardo visiveis como formas azuis na tela. Pressionar a bordadura do campo
desejada realcara a bordadura do campo e abrird uma janela com uma lista dos trabalhos disponiveis para aquela
bordadura de campo. Selecione o trabalho desejado para iniciar um trabalho existente ou pressione Iniciar Trabalho
para iniciar um novo trabalho. Para agX, selecione uma nova imagem de trabalho agX, pois ndo existe um botéo
Iniciar

|
B 2

Pulverizador

raven 20000101-2207 raven 20000101-2210

raven 20000101-2211 raven 20000101-2213

206 Manual de Instalagdo e Operacao Viper/Viper 4+



GRUPOS E OBSTACULOS DE OBSERVAGAO (SCOUTING)

Se houver varias bordaduras de campo na area que possuem bordaduras sobrepostas, selecione a area desejada.
Uma janela sera aberta mostrando as bordaduras de campo disponiveis na area selecionada. Selecione a bordadura
do campo desejada e, entdo, selecione o trabalho desejado.

D

Iniciar Trabalho Trabalho Trabalho

20000101-1122 20000101-1123

Trabalho Trabalho Trabalho
20000101-1341  20000101-1338 20000101-1333

a
ravenD 19700101-0154  raven 20000101-2215
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CAPITULO
17

REGISTROS TOTALIZADORES

JANELA DOS REGISTROS TOTALIZADORES

O ROS fornece uma contagem dos valores de volume e &rea para rastrear totais durante um periodo de tempo,
como uma aplicacdo de campo ou ao longo de uma temporada.

NOTA: Os registros totalizadores apresentam um total em execucdo e néo sdo redefinidos automaticamente. O
usuario deve redefinir os registros totalizadores.

Para visualizar o registro:

Registros Totalizadores
NOTA: As contagens de volume e area so estdo disponiveis durante um trabalho ativo no ROS.
1. Toque e segure o icone Registros Totalizadores. A janela dos Registros Totais sera exibida.

2. Use a tabela a seqguir para redefinir as contagens exibidas no registro, conforme necessério ou desejado, ao longo
de uma operacdo ou temporada.

TABELA 1. Redefinir as Contagens no Registro

Para Redefinir: Toque e Segure

Um valor de registro

O valor desejado exibido no registro

Uma contagem para todos os canais de controle

Redefinir Contagem

Todas as contagens para um canal de controle especifico

Redefinir Canal

Todos os registros

Redefinir Registros

ElE

Registros Totalizadores: Janela dos Registros Totalizadores
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3. Para configurar os niveis ou capacidades dos tanques ou das caixas granulares durante a operagdo de campo,
toque e segure o botao Niveis do Produto. Consulte o Manual de Calibracdo e Operacao do Controle de Produtos
ROS para obter ajuda adicional sobre a configuracdo ou definicdo de valores de produtos para operagdes de
campo.

S 4. Toque no icone para alternar entre os registros totalizadores. Pressione e segure para alterar a
& e contagem do icone do produto.

Janela de Niveis
de Produtos
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APENDICE ~ CALCULO DOS VALORES DE
A CALIBRACAO

CALIBRACAO DA VELOCIDADE

Raven Industries recomenda os seguintes valores de calibragdo para a configuracao inicial do sistema:

Valor Inicial de Calibracao da

Tipo de Sensor Usado com Velocidade Recomendado
Inglés Métrico
imas de Roda 1000 254
Roda :
Sensgr de Velocidade de 612 155
Velocimetro
Radar Radar Raven 598 152
Receptor Externo DGPS Raven 785 199
GPS Receptor Interno DGPS 812 206
Velocidade do GPS através do
CANDUS 1000 1000

Normalmente, estes valores sdo bons pontos de partida e geralmente produzem resultados adequados, no entanto,
a calibracdo da velocidade ainda deve ser refinada para cada veiculo.

NOTA: A velocidade do GPS através do recurso CANbus esta disponivel apenas com nodos de deteccdo de
velocidade Raven especificos. Esse recurso utiliza dados NMEA de velocidade sobre o solo transmitidos
atraves da rede CAN, o que elimina a necessidade de um sensor de velocidade externo separado.

ATENCAO

Ao usar a velocidade do GPS através do recurso
CANbus, nenhum refinamento ou ajuste é
necessario ou recomendado para o valor de
calibracdo da velocidade. Perder o sinal do GPS
por mais de um segundo também resultara na
perda do sinal de velocidade CAN, o que pode
afetar a aplicacdo do produto em andamento.

Consulte os procedimentos a seguir para ajustar ou afinar o valor de calibragdo de velocidade, ou cal. velocidade,
para o sensor de velocidade especifico usado com o monitor ROS.

Calculo dos Valores de Calibracao: Calibracao de Velocidade 21
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SENSOR DE VELOCIDADE DO RADAR

Para afinar ou ajustar o dispositivo ROS para o sensor de velocidade conectado ao sistema:

— B

Configuragdes de Configuracdes de
Velocidade Velocidade

1. Certifique-se de que todas as chaves de secdo estejam DESLIGADAS antes de ligar o monitor ROS.
2. Toque no icone Editar no painel da méquina para visualizar os dispositivos da maquina.

3. Localize e selecione o médulo Configuracdes de Velocidade.

4. Toque no botdo Re-Cal Distancia para redefinir a exibicdo da distancia para um valor "0".

5. Dirija 1 milha [1 quildmetro]. O computador de campo medira a distancia percorrida usando o valor atual de
calibracdo da velocidade.

NOTA: Acelere e desacelere lentamente. Para obter a calibracdo mais precisa, ndo use o oddémetro do veiculo
ou a tela de distancia do ROS para medir a distancia real percorrida. Use linhas de secdo ou marcadores
de rodovia para determinar a distancia real.

6. No final da distancia percorrida, veja a exibi¢cdo da distancia novamente e registre o valor. A distancia do ROS deve
ler um valor de aproximadamente 5280 [1000]. Se a leitura do mostrador estiver entre 5260-5300 [990-1010], o
valor padréo de 598 [152] é preciso para o valor de calibragdo de velocidade.

7. Se a distancia exibida ndo estiver entre 5260-5300 [990-1010], recalcule a calibracdo da velocidade com a férmula:

CSC x 5280 [1000]

ADJ =
D

onde ADJ = Calibragéo da Velocidade Ajustada, CSC = Calibracdo da Velocidade Atual (nimero da calibracdo da
velocidade utilizado para dirigir a distancia de teste) e D = a distancia do ROS exibida no final da distancia dirigida.
Arredonde para o numero inteiro mais proximo.

Por Exemplo. Suponha que a leitura da Distancia do ROS seja 5000 [980] apds uma distancia conhecida de 1 milha
ter sido dirigida usando um valor inicial de calibracdo da velocidade de 598 [152].

Sistema Inglés Sistema Métrico
598 x 5280 [152] x [1000]
ADJ = = 63148 ADJ = = [155]
5000 [980]

O valor da Calibracdo da Velocidade Ajustada é 631 [155].
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8. Toque no valor de calibracdo da velocidade para o sensor de velocidade do radar e use o teclado na tela para
inserir a calibracdo de velocidade ajustada.

9. Verifique a nova calibracdo da velocidade derivada no passo 7, repetindo o passo 4 ao passo 6.

SENSOR DE VELOCIDADE DA RODA

1. Marque o pneu no qual o sensor de velocidade esté instalado usando giz ou um pedago de fita, conforme
mostrado abaixo.

2. Marque o ponto correspondente no solo.

3. Conte 10 rotac6es completas da roda enquanto percorre uma trajetoria reta. A marca deve parar com o giz ou a
fita na mesma orientacdo que iniciou no ponto de partida.

FIGURA 1. Célculo da Calibracdo da Velocidade com um Sistema de Sensor de Velocidade com imé&s de Roda

Movimento

10 Rotacoes

Distancia |
Partida | Parada

4. Marque o ponto de parada e meca a distancia entre as marcas inicial (partida) e de parada no solo em polegadas
[dm]. Arredonde para o nimero inteiro mais proximo.

NOTA: Essa medida é essencial para o desempenho do monitor ROS. Meca com cuidado. Certifique-se de que
0 pneu esteja corretamente inflado antes de medir. Se possivel, as medicdes devem ser feitas no tipo de
solo em que o veiculo estard operando. A circunferéncia do pneu varia quando medida em solo mole
ou duro compactado. Para melhores resultados, meca varias vezes e calcule a média dos resultados.

5. Insira esta medida como a calibracdo da velocidade ajustada.

Ajuste para imas Adicionais. Normalmente, quatro imas sdo usados com o sensor de velocidade de roda. No
entanto, para garantir leituras de velocidade precisas para pneus grandes e aplicacdes de velocidade muito baixa,
podem ser necessarios iméas de roda adicionais. Qualquer nimero par de imas pode ser usado desde que sejam de
cor alternada e igualmente espacados. Depois de calcular a calibracdo da velocidade, este nimero deve ser ajustado
de acordo com o nimero de imas instalados usando a seguinte formula:

4 onde ADJ = Calibracio da Velocidade Ajustada, NM = Numero de Imés

XD =AD) usados e D = Distancia Medida.

NM
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Por Exemplo. A distancia medida entre as marcas de partida e parada é de 1200 e seis imés sdo instalados.

x 1200 = 800

O valor da Calibracdo da Velocidade Ajustada é 800.

CALIBRACAO DA LARGURA DA BARRA OU SECAO

Use as formulas a sequir para ajudar a calcular as larguras de secdo da barra ou do implemento tanto para aplicagdes
por difusdo (cobertura total) como em faixa.

SISTEMAS DE CONTROLE DE LIQUIDO

Para pulverizadores de liquido, o valor da calibracdo da barra é a largura das sec8es individuais da barra.

Calcule a largura de cada secdo medindo o espacamento entre os bicos de pulverizagdo em polegadas [cm] e,
entdo, multiplicando pelo nimero de bicos em cada secdo da barra.

RRRRRRRR. KRRRRRFK RERRFRRK. RRRRRRRK RRRARRAK RRRRRRRR RRFRRFRR

L. Barra Barra Barra —=—= Barra —=—=— Barra Barra Barra —= etc.

Por Exemplo. 20 bicos em uma se¢do com espagamento de 40 polegadas resultariam em:
20 x 40 = 800 = SW

ou uma Largura de Segéo (SW) de 800 polegadas (aproximadamente 67 pés). Insira 800 como a largura para esta
secao.

AJUSTE PARA PULVERIZAGCAO EM FAIXA

Para calcular a taxa de aplicagdo ajustada para aplicacdes em faixa, use a férmula a seguir:

BR x BW
— =R
S

Onde BR = a Taxa de Difusdo (cobertura total), BW = a largura da faixa, S = 0 espacamento entre as bicos, e AR = a
Taxa Ajustada para a pulverizacdo em faixa.
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Por Exemplo. Se a Taxa de Difusdo (cobertura total) é 20 GPA [200 L/ha], a largura da faixa é 14 polegadas [40 cm]
e 0 espacamento dos bicos é 40 polegadas [100 cm]:

Sistema Inglés Sistema Métrico
20x 14 [200] x [40]
—=7 — = [80]
40 [100]

Portanto, a taxa ajustada é de 7 galdes por acre ou 80 litros por hectare.

SISTEMAS DE CONTROLE GRANULAR

Para calibrar larguras de secdo em polegadas [cm] para os tipos de aplicagdo granular:
+ Para sistemas de controle de secdo Unica, insira a largura total granular como a calibracdo da barra 1.

+ Para sistemas de controle de secdo dupla, insira o padrdo granular do lado esquerdo como a calibracdo da barra
1e o padréo granular do lado direito como a calibracdo da barra 2.

+ Para controle de rotor (spinner), insira a largura total granular como barra 1, insira a largura granular do rotor
(spinner) como barra 2 para o controle de rotor (spinner). A barra 1 esta associada a todos os produtos, a barra 2
€ o controle de rotor (spinner).
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GARANTIA LIMITADA

O QUE ESTA GARANTIA COBRE?

Esta garantia cobra todos os defeitos na mao de obra ou material no seu produto da Raven Applied Technology Division
sob o uso normal, a manutencao e servigo quando utilizados para a finalidade proposta.

QUAL E O PERIODO DE COBERTURA DA GARANTIA?

Os produtos da Raven Applied Technology sdo cobertos por esta garantia por um periodo de 12 meses a partir da data
da venda no varejo. Em nenhuma circunstancia o periodo da garantia limitada ira exceder 24 meses a partir da data em
que o produto foi emitido pela Raven Industries Applied Technology Division. A cobertura desta garantia estendia se
aplica apenas ao proprietario original e ndo é transferivel.

COMO POSSO OBTER O SERVICO?

Leve a parte com defeito e o comprovante de compra para o revendedor Raven. Se o revendedor aprovar a reclamacao
de garantia, ele ird processar a reclamagao e ira enviar a mesma para a to Raven Industries para a aprovacao final. O
custo do frete até a Raven Industries sera responsabilidade do cliente. O nimero da Return Materials Authorization
(RMA) (Autorizacao de Returno de Material) deve estar indicado na caixa e toda a documentacao (inclusive o
comprovante da compra) devem estar incluidas na caixa a ser enviada a Raven Industries.

O QUE A RAVEN INDUSTRIES FARA?

Na confirmagdo da reclamacdo de garantia, a Raven Industries ird (de acordo com a sua discri¢do) reparar ou substituir o
produto defeituoso e pagar para frete de retorno padrao, independente do método de despacho interno. O frete de
urgéncia estéa disponivel as custas do cliente.

O QUE NAO E COBERTO POR ESTA GARANTIA?

A Raven Industries ndo ird assumir qualquer despesa ou responsabilidade pelos reparos realizados fora de nossas
instalacbes sem a autorizagdo por escrito. A Raven Industries ndo sera responsabilizada pelos danos a qualquer
equipamento ou produto associado e ndo tera nenhuma responsabilidade pelos lucros cessantes ou demais danos. A
obrigacdo desta garantia estd em lugar de todas as demais garantias, expressas ou implicitas e nenhum individuo ou
organizagao estd autorizado a assumir qualquer responsabilidade em nome da Raven Industries.

Danos causados pelo desgaste ou ruptura normal, uso errdneo, abuso, negligéncia, acidente ou instalacdo e
manutencao inadequadas nao sao cobertos por esta garantia.
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GARANTIA ESTENDIDA

O QUE ESTA GARANTIA COBRE?

Esta garantia cobra todos os defeitos na mao de obra ou material no seu produto da Raven Applied Technology Division
sob o uso normal, a manutencao e servigo quando utilizados para a finalidade proposta.

PRECISO REGISTRAR O MEU PRODUTO PARA TER DIREITO A GARANTIA
ESTENDIDA?

Sim. Os produtos/sistemas devem ser registrados dentro do prazo de 30 dias a contar a partir da venda no varejo para
receber a cobertura sob a garantia estendida. Se o componente ndo tiver uma etiqueta com o nimero de série, 0
conjunto (kit) no qual o mesmo veio deverd ser registrado no lugar.

ONDE DEVO REGISTRAR O MEU PRODUTO PARA OBTER A GARANTIA ESTENDIDA?

Para registrar, va para o site www.ravenhelp.com e selecione Product Registration (Registro de Produto).

QUAL E O PERIODO DE COBERTURA DA GARANTIA ESTENDIDA?

Os produtos da Raven Applied Technology que foram registrados online sdo cobertos por um periodo adicional de 12
meses além a garantia limitada o que resulta em uma cobertura total por um periodo de 24 meses a partir da venda no
varejo. Em nenhuma circunstancia o periodo da garantia estendida ira exceder 36 meses a partir da data em que o
produto foi emitido pela Raven Industries Applied Technology Division. A cobertura desta garantia estendia se aplica
apenas ao proprietario original e nao é transferivel.

COMO POSSO OBTER O SERVICO?

Leve a parte com defeito e o comprovante de compra para o revendedor Raven. Se o revendedor aprovar a reclamacgao
de garantia, ele ird processar a reclamacao e ira enviar a mesma para a to Raven Industries para a aprovacao final. O
custo do frete até a Raven Industries sera responsabilidade do cliente. O nimero da Return Materials Authorization
(RMA) (Autorizacao de Returno de Material) deve estar indicado na caixa e toda a documentacao (inclusive o
comprovante da compra) devem estar incluidas na caixa a ser enviada a Raven Industries. Além disso, as palavras
"Garantia Estendida” devem aparecer na caixa e em toda a documentacdo caso a falha ocorrer entre 12 a 24 meses a
partir da data da venda no varejo.

O QUE A RAVEN INDUSTRIES FARA?

Na confirmagdo do registro do produto na garantia estendida e a prépria reclamagdo, a Raven Industries ird (de acordo
com a sua discricdo) reparar ou substituir o produto defeituoso e pagar para frete de retorno padréo, independente do
método de despacho interno. O frete de urgéncia esta disponivel as custas do cliente.
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