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1 Preparar el software

El aplicador para campo Alvo de HarvestMaster automatiza la aplicacion de tratamientos en trazados de
investigacion de campo utilizando aplicadores de multiples brazos y en surco junto con un receptor GPS.

El aplicador para campo Alvo, junto con el software Mirus, utiliza mddulos accionadores de HarvestMaster
para controlar el hardware del equipo. Este sistema versatil se puede mover facilmente a diferentes equipos
durante todo el afo segln sea necesario.

En comparacion con el uso de varios sistemas de control, este sistema utiliza un Unico programa de
software llamado Mirus y un sistema de control simplificado. Esto ahorra tiempo y dinero porque no hay
necesidad de volver a capacitar al personal en multiples sistemas. Esencialmente, un usuario puede usar
el software Mirus para satisfacer casi todas las necesidades de recopilacion de datos de investigacion y
control de equipos.

1.1 Instalar Mirus

Mirus proporciona la interfaz de usuario y el control del software del aplicador para campo Alvo, y esta
disefado para ejecutarse en una tableta Rugged con el sistema operativo Microsoft Windows 10 u otro
posterior.

1.1.1 Requisitos del sistema
« Sistema operativo: Windows® 10 o superior; sistema operativo de 32 o0 64 bits
« Velocidad del procesador: 2,0 GHz Quad Core
« Memoria: se recomiendan 8 GB o mas
« Almacenamiento de datos: 500 MB de espacio disponible en disco
« Resolucion de pantalla: 1280 x 800 o superior

« Reproduccion de video: Windows Media Player version 11 o posterior

1.1.2 Descargar e instalar Mirus
« Descargue Mirus desde www.harvestmaster.com.
. Ejecute la instalacion del software Mirus en su tableta Rugged vy siga las indicaciones en pantalla.

« Active Mirus en linea en www.harvestmaster.com/activate.

1.2 Instalar el accesorio de GNSS y el aplicador para campo
Alvo

El software Mirus requiere el accesorio de GNSS y el complemento del aplicador para campo Alvo para
controlar el aplicador para campo Alvo. Debe instalar Mirus antes de instalar estos complementos.

« Descargue el accesorio de GNSS vy el aplicador para campo Alvo en www.harvestmaster.com. Los
archivos usan la extension de archivo .mbp.

« Ejecute el archivo .mbp para el accesorio de GNSS y gjecute el archivo .mbp para el complemento del
aplicador para campo Alvo.

« Active el software en linea en www.harvestmaster.com/activate.

Preparar el software 6
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1.3 Crear mapas de tratamiento

Mirus identifica los tratamientos para cada trazado basandose en un archivo de mapa. Cree el archivo de
mapa fuera de Mirus en una hoja de céalculo o un editor de texto, y utilice Mirus para importar el mapa. Los
archivos de mapa deben usar el formato .csv o .txt.

Un tratamiento se identifica mediante un nombre que consta de caracteres alfanuméricos (solo letras y
numeros). Para identificar varios tratamientos para un trazado, use un caracter mas entre los nombres de
los tratamientos (por ejemplo, “roundup+formulal”).

Rage  Row  Plot  Treatment Seeding Rate  Seed Spadng Para un mapa en formato .csv:
1 1 11 Formulal J2000 7
1 2 102 Extend 34500 8 . P, . .
A S 28000, 5 « Cree columnas para identificar el intervalo, la filay los
1 4 ol 45000 a tratamientos para cada trazado.
1 5 105 Atrazine 2500 10
1 [ 106 RoundupDual 42000 45 < R
. s e om0 . o Paracada cplumna cr_eada, se creard un atributo
1 & 108 Extend 3500 8 correspondiente en Mirus.
1 9 109 Fungicde3 JT000 9.5
1 k1) 110 Dual 41000 5
2 1 21 Roundup 32000 7
2 2 202 Dual 3500 8

Plant Spray Map
Legend

M piot
i || bia N i, [Lreas | o WE .
fomuial | gyiena | Fungicdes Dual Duat 5o M Seed spacing
Roundup Dual Atazine Extend bual APl Seeding Rate
Formulat Extend Roundup Dual e | rnl R
Rl —
| Saray Map TXT ot - Notead Para un mapa en formato .txt:
File Edit Format View Help . )
roundup formulal extendrroundup dual Identifigue los tratamientos para cada trazado en un
formulal dual  fungicide3 extend disefo espacial o de cuadricula.
extend fungicide3+dual roundup formulal
dual extend dual roundup . .
fungicide3 roundup formulal fungicide3+dual » Lostrazados en una fila estan separados por un

| tabulador.

« Lainformacion ingresada en el editor de texto
L
O

aparecera en Mirus de la misma forma en que fue

extend

roundu formulal dual H
i +roundup escrita.
formulal dual fungicide3 extend
extend fungicide3 roundup formulal sl
+dual T
Y e iter
dual extend dual roundup
TN Ronge fow
o fungicide3
fungicide3 roundup formulal +dual
P2

Para un mapa exportado desde un software de disefio de
prueba:

« Utilice un formato .csv para exportar el mapa.

« Siga las instrucciones del software para exportar la
recopilacion de datos electrénicos.

Preparar el software 7
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1.3.1 Importar mapas de tratamiento

i RGS Men principal —

Aplicacién en el campo  Mapas Configuracién ~ Diagndstico

e

W
-
conscar
e e
Ab Attachment nto

Complementos conectados

New Empty Map

Después de crear un mapa de tratamiento, impdrtelo a
Mirus.

1. Abra Mirus.
2. Togue Mapas.

e
3. Toque el icono nuevo para crear un nuevo mapa.

4. Toque Importar mapa desde archivo.

5. Localice el archivo de mapa deseado. Abralo.

Import Map From File <

Importacién de asignacién de campo 1 de 1

Nombre de mapa |16 Product Test

Descripcién |Importado de: Q:\Technical Communications\Documents in Progre,
[0 Cuatro filas (La asignacién importada contendrs trazados de rellena)

Rango |Range Fila Row

Rangos de fondo Filas de ancho

Fila de inicio

Rango de inicio

remento del rango ncremento de filas

—
RO I e o) ]
EEE L

o EIEIE .

Preparar el software

6. Compruebe que Mirus reconozca e interprete la
informacién como usted lo desea.

7. Toque la flecha siguiente .
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Mirus muestra la pantalla Administrar mapas.

P —" S ——]
buscar en mapas & ombre

[] @ sample map

Creacién: 6/23/2022 Test Map 1
Craacién: 10/11/2022 1:52:12 PM @ i
Ubsicaci C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf g
Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10 e

[[] viewmap
Creacion: 11/3/2022

Preparar el software 9
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2 Configurar el aplicador para campo Alvo

El aplicador para campo Alvo utiliza una tableta Rugged conectada a un controlador del sistema. El
controlador del sistema se conecta a los mddulos accionadores, lo que permite el control de hasta 24
solenoides o accionadores que activan el aplicador.

2.1 Partes del sistema

La siguiente tabla enumera las partes del sistema.

Numero de | Cantidad Descripciéon Notas/Propésito Foto/Dibujo
parte
N/A 1 H2 actuator Una caja con dos modulos
modules with accionadores montados en el interior. k.
wiring and Los moédulos accionadores estan
connectors in cableados a enchufes de conector en la
enclosure pared de la caja. E
« Se utiliza un conector CAN A
en la caja para la conexion al l
controlador del sistema.
« Se utiliza un conector
Deutsch para la conexion a los 3
accionadores en el aplicador.
25030 1 H2 system El controlador del sistema proporciona
controller with la interfaz principal entre la tableta y los Horvesitastor
RAM mount and demas componentes del sistema.
two button head
screws
15332 1 HM812 VvV DC El cable de alimentacion conecta la
power cable, 20 ft | bateria (u otra fuente de alimentacion
de 12V CC) y el controlador del sistema.
31754 1 HM8 CAN La terminacion se utiliza para terminar
terminator la conexion CAN no utilizada en el
exterior de la caja.

Configurar el aplicador para campo Alvo
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Numero de | Cantidad Descripciéon Notas/Propésito Foto/Dibujo

parte

25797 1 HM800 CAN El cable de comunicaciones CAN
extension cable conecta el controlador del sistema

al cable de conexion CAN de 2,44 m
(8 pies) en el enganche.

28941 1 HM800 CAN patch | El cable de comunicaciones CAN que

cable 8 ft se conecta desde la parte inferior de la
caja al cable de comunicaciones CAN
en el enganche.

15374 1 HM8 HMA-400 El botdn de entrada remota se
remote enter conecta al controlador del sistema,
button and cable |lo que le permite al operador activar
assembly manualmente el aplicador para que

arranque o se detenga.

20363 1 HM8 USB CAN El cable convertidor CAN conecta la
converter cable tableta al controlador del sistema.

3lob4 1 25' 8AWG Cable de alimentacion de la bateria al

area de enganche

31665 1 8' BAWG Power El cable de alimentacion que se
Cable conecta desde la parte inferior de la

caja al cable de alimentaciéon principal
en el enganche.

31686 varia H2 Actuator2 Mdodulo del accionador 2 H2 para
Module controlar el solenoide.

27736 Alvo license

Configurar el aplicador para campo Alvo
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Numero de | Cantidad Descripciéon Notas/Propésito Foto/Dibujo
parte
27753 GNSS license
31735 1 Souriau plug cap Cubierta para el extremo del enchufe
del cable CAN.
31734 1 Souriau receptacle | Cubierta para el extremo del
cap receptaculo del cable CAN.

Configurar el aplicador para campo Alvo
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2.2 Diagrama de cableado y conexiones

El sistema requiere las siguientes conexiones para ocho brazos:

Aplicador para campo: 8 brazos

Note: The data port is not
used in setting up the Alvo GNSS
Field Applicator.

cHARGE | [ oata | [ eaN | g";é:;&' TABLET
25030 SYSTEM
CONTROLLER

Receiver

15332
POWER [ power | [ Remote | [ can ]
CABLE '
|
15374
REMOTE
25797 25"
CAN CABLE
15322
ACTUATOR
CABLE
]
| |
[Cwswir ] [wsw2 ]| CAN | [ A1 ] [ a2 ] 15322
ACTUATOR  [—
[ ACTUATOR2 MODULE 1 | CABLE
[ w3 | [ wswa | [ power | [ acr3 | [ A4 ]
I
15322
ACTUATOR  —
15332 CABLE
POWER
CABLE 15322
ACTUATOR
20 AMP CUSTOMER CABLE
FUSE BATTERY
26867 GROUND
POWER PINS 7,11,
BLOCK 14
31666
. L_{ 24941CAN 26876 MALE
289418 BULKHEAD PANEL DEUTSCH
CAN CABLE CABLE MOUNT
316658 26965
POWER FEMALE
CABLE DEUTSCH
31664 25' To
POWER SOLENOIDS -
CABLE FOLLOW
PINOUT
o
Conexiones
Paso Cable Conectar

Cable USB-

CAN La tableta y el controlador del sistema

Cable de
2 entrada El controlador del sistema
remota

Configurar el aplicador para campo Alvo 14
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Paso Cable Conectar
gl?ralgnchcién La bateria o fuente de alimentacién, y el controlador del
de12V CC sistema
Cable CAN El controlador del sistema y uno de los puertos CAN en la

parte inferior de la caja del médulo del accionador

Terminacion
CAN

El puerto CAN no utilizado en la parte inferior de la caja del
modulo del accionador

Accionadores
en el aplicador

Conector Deutsch

(Consulte el Capitulo 2.3 Conexiones del cableado del
accionador on page 15).

Conector . . .
El conector correspondiente en la caja del accionador
Deutsch P J
Suelo del . .
- Los accionadores en los brazos del aplicador

2.3 Conexiones del cableado del accionador

Los modulos accionadores en la caja estan cableados al conector Deutsch en la pared de la caja. La
siguiente tabla describe el cableado de este conector.

Cableado para el conector Deutsch

Distribucién de

Referencia

terminales del Senal del médulo Puerto Pin g:ll)?é dHeh!‘
conector Deutsch SM

1 Brazo1 Accionador 1 1 1 Rojo

2 Brazo 5 Accionador 1 1 2 Negro

3 Brazo 2 Accionador 1 2 1 Rojo

4 Brazo 6 Accionador 1 2 2 Negro

5 Brazo 3 Accionador 1 3 1 Rojo

6 Brazo 7 Accionador 1 3 2 Negro

7 Suelo Negro

8 Brazo 4 Accionador 1 4 1 Rojo

Configurar el aplicador para campo Alvo 15
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Distribucion de

Referencia

terminales del Seial del médulo Puerto Pin Color del
conector Deutsch SM cable HM
9 Brazo 8 Accionador 1 4 2 Negro
10 Brazo 9 Accionador 2 1 1 Rojo
1 Suelo Negro
12 Brazo 13 Accionador 2 1 2 Negro
13 Brazo 10 Accionador 2 2 1 Rojo
14 Suelo Negro
15 Brazo 14 Accionador 2 2 2 Negro
16 Brazo 1l Accionador 2 3 1 Rojo
17 Brazo 15 Accionador 2 3 2 Negro
18 Brazo 12 Accionador 2 4 1 Rojo
19 Brazo 16 Accionador 2 4 2 Negro
20 Brazo 17 Accionador 3 1 1 Rojo
21 Brazo 21 Accionador 3 1 2 Negro
22 Brazo 18 Accionador 3 2 1 Rojo
23 Brazo 22 Accionador 3 2 2 Negro
24 Brazo 19 Accionador 3 3 1 Rojo
25 Brazo 23 Accionador 3 3 2 Negro
26 Brazo 20 Accionador 3 4 1 Rojo
27 Brazo 24 Accionador 3 4 2 Negro

Configurar el aplicador para campo Alvo
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Los suministros necesarios para cablear los accionadores
al conector Deutsch incluyen lo siguiente:

« Alicate pelacables

« Herramienta de crimpado Deutsch HDT-48-00 (en la
foto a la izquierda).

Nota: Para obtener instrucciones sobre como ajustar
y utilizar la herramienta de crimpado, abra YouTube e
ingrese la direccion: wwwyoutube.com/ MgXcaNVwpvl.

Para cablear los accionadores al conector Deutsch HDP26-
24-355N:

« Utilice la informacién en la tabla de distribucion de
terminales (Consulte 2.3 Conexiones del cableado
del accionador on page 15) para llenar el conector
Deutsch HDP26-24-355N.

o Lospines7 11y 14 se pueden usar como conexion a
tierra del accionador.

« Conecte el conector Deutsch al conector
correspondiente en la caja.

« Eldibujo de la izquierda muestra la disposicion fisica de
los pines en el conector Deutsch.

2.4 Configurar el receptor GNSS/GPS

Es posible que sea necesario configurar el receptor GNSS/GPS para comunicarse con Mirus. Siga las
instrucciones proporcionadas para el receptor GNSS/GPS.

En el receptor:

o Active el GGA.
« Active el VTG.
« Establezca la velocidad de salida en 5 Hz.
« Desactive otros tipos de mensajes NMEA.

También necesita configurar Mirus para comunicarse con el GNSS/GPS.

Con el cableado completo y conectado, encienda el receptor y el aplicador para campo Alvo. Conecte el
receptor.

2.4.1 Conectar el receptor GNSS/GPS
Para conectar el receptor GNSS/GPS:

1. Abra Mirus desde el escritorio de Windows. Mirus abre la pantalla del menu principal.

2. Desconecte cualquier complemento.

Configurar el aplicador para campo Alvo 17


https://www.youtube.com/watch?v=MqXcaNVwpvI

Guia del usuario del aplicador para campo

i MIRUS Menu principal

Tomar notas Reanudar Mapas Configuracién
a sample map
- -
E a

| |

Conectar

compleme
nto

Complementos conectados

o RUS.

Accesorio de GNSS

Accesorio de GNSS.
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3. Togue Configuracion.

4. Togue Accesorio de GNSS.

i MiiRUS Configuracién

~ Accesorio de GNSS

Accesorio de GNSS

Configuracion de GNSS

Detector de puerto GNSS

Detector de puerto GNSS

Inicie la herramienta de deteccion de puertos
COM para determinar el puerto COM NMEA.

I Deteccién de puerto COM }

H N M
EF € 8 1
Preferencias Atributos Dispositivos Acerca de

En la pantalla Configuracion > Accesorio de GNSS:

5. Togue Detector de puerto GNSS > Deteccién de
puerto COM.

Mirus abre el cuadro Detector de puerto GNSS y detecta
los puertos.

Cuando se complete la deteccion de puerto COM, vera el nombre de cada puerto, su disponi-
bilidad y velocidad en baudios, y el estado de los mensajes NMEA. El puerto en uso se indica

Configurar el aplicador para campo Alvo
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mediante el botdn de opcidn seleccionado.

Configuracién Si desea utilizar un puerto diferente:

' De‘e:‘i"’""eP“e""SGNSS ) 6. Seleccione un puerto para el receptor. Tenga en

Puertos Disponible Baudio Estado .

. cuenta el puerto para calibrar el retroceso. (Consulte
4.1.1 Calibrar las compensaciones on page 30).

ERROR: no se detectaron cadenas NMEA ®

ERROR: no se detectaron cadenas NMEA ®

eoR et Gz, @) Nota: La primera vez que utilice el accesorio de GNSS,
CORRECT: s encot I n 500 bovcis @ | seleccione el receptor que desea utilizar.

ERROR: no se detectaron cadenas NMEA ®

7. Toque el icono de verificacion ¢ para aplicar el puerto
seleccionado.

ERROR: no se detectaron cadenas NMEA

ERROR: no se detectaron cadenas NMEA ®

Las siguientes configuraciones se completan
automaticamente, excepto las compensaciones:

Botén de « Tipo de recopilacion: eventos del trazado
opcién
seleccionado icono de « Ciclos de captura: no

verificacion

« Accion de disparo adicional: ninguna
« Origen del disparo: antena

« Tipo de receptor: genérico

2.4.2 Agregar el aplicador para campo Alvo y el accesorio de GNSS

Para agregar el aplicador para campo Alvo y el accesorio
de GNSS en Mirus:

Ment principal

1. Togue Conectar complemento en |la pantalla del
menu principal de Mirus.

&2 C & %X

Tomar notas Reanudar Mapas Configuracion
asample map

A

Conectar
compleme
nto

Complementos conectados

Configurar el aplicador para campo Alvo 19
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Complementos 2. Togue Dispositivos.
3. Toque Alvo.

4. Toque el icono de verificacion 9.

=
Saii.
di « [ A

Generic Toma de
Harvest notas...

@)

Alvo tiene una marca de verificacion verde.

5. Toque Conectar complemento.

6. Togue Acoplamientos.
7. Togue GNSS Attachment.

8. Toque el icono de verificacion ]

Complementos

M W

4.6.0-0ev.0.2863 2.1.0-betas
Conditional Gnss
Action Attachment

Configurar el aplicador para campo Alvo 20
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Conectar
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El accesorio de GNSS tiene una marca de verificacion
verde.

2.4.3 Ingresar la compensacion del receptor

En la pantalla Configuracién > Accesorio de GNSS:

1. Togue Configuracién de GNSS.

i MIiRUS Configuracion

- Accesorio de GNSS

Accesorio de GNSS

Configuracién de GNSS

Accesorio de GNSS

Consola NMEA

Detector de puerto GNSS

H N M

E G B ?

Preferencias Atributos Dispositivos Acerca de

2. Ingrese la compensacion delantera/trasera.

RS Configuracion

5
asera d
Ninguno 8
Detector de pucrto GNSS -2.4384 ]

TR
© vescripeién © Descripeion © pescripeién

Nombre del puerto

Antena

© escrpcion © Descripeion © Descipcin

Tipo de coleccion Tipo de receptor Velocidad en baudios
Genérico

@ escripcién © bescripeién © escripeitn

E € B ?

Preferencias  Atributos  Dispositivos  Acerca de

Configurar el aplicador para campo Alvo
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Pantalla de configuracién de GNSS

Configuracion Descripcion y opciones

Ingrese la distancia entre el domo central de la antena GNSS y el brazo 1, el
primer brazo que ingresa en el trazado mientras conduce.

Compensacion « Utilice nUmeros positivos para los equipos colocados frente a la antena
delantera/trasera GNSS.

» Utilice nUmeros negativos para los equipos ubicados detras de la
antena GNSS.

Ingrese la distancia entre la antena GNSS Yy la linea central (lateralmente) del
barrido del equipo.

Compensacion « Utilice nUmeros positivos para el equipo a la derecha de la antena.
izquierda/derecha . Utilice nUmeros negativos para el equipo a la izquierda de la antena.

La derechay la izquierda estan determinadas por el conductor en la direcciéon
del desplazamiento.

Para determinar las compensaciones, utilice una cinta métrica para medir la distancia desde el punto en el
suelo directamente debajo de los elementos que se indican a continuacion.

1. Brazo1al centro del receptor GNSS/GPS. Esta es la compensacion delantera/trasera.

2. Laantena del receptor GNSS/GPS al centro del equipo de trabajo. Esta es la compensacion izquierda/
derecha.

Mida lo mas cerca posible, aunque el receptor esté en el aire y el brazo esté cerca del suelo.

Nota: La compensacion es un valor fijo real. No ajuste artificialmente el valor de compensacion para
alinear la ubicacion del rociado porque esto puede generar un error al cambiar las velocidades.

2.4.4 Ver mensajes NMEA del receptor GNSS/GPS
Para ver los mensajes NMEA del receptor GNSS/GPS:

o MiRUS Configuracién
cesorode GRS L 1. Abra la pantalla Configuracion > Accesorio de GNSS .

T RS 2. Toque Consola NMEA.
Configuracion de GNSS

Accesorio de GNSS
Consola NMEA
Detector de puerto GNSS

W\-Q\"‘
NTRIP 24 4\“
W
E G B 17
Preferencias Atributos Dispositivos Acerca de
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Mirus muestra la consola NMEA.

o MIRUS

Configuracién de GNSS

Consola NMEA

Detector de puerto GNSS

NTRIP

Configuracién

M Show Timestamp
$GPGGA,094828.83,4145.082026431,N,11148.712709204,W,2,05,1.5,0,M,0,M,*45
$GPGSAA,3,07,02,26,27,09,04,15,,,,,,1.8,1.0,1.5*13
$GPVTG,0.00,T,0.00,M,0.00,N,0.00,K*4E
$GPGGA,094828.92,4145.082026431,N,11148.712709204,W,2,05,1.5,0,M,0,M,*45
$GPGSAA,3,07,02,26,27,09,04,15,,,,,,1.8,1.0,1.5*13
$GPVTG,0.00,T,0.00,M,0.00,N,0.00,K*4E
$GPGGA,094829.03,4145.082026431,N,11148.712709204,W,2,05,1.5,0,M,0,M,,*4C
$GPGSA,A,3,07,02,26,27,09,04,15,,,,,,1.8,1.0,1.5*13

Accesorio de GNSS

Preferencias

Atributos

Dispositivos

?

Acerca de

H N M

Auto Scroll

Configurar el aplicador para campo Alvo
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3 Definir configuracion en Mirus
3.1 Configurar los accionadores

Para configurar los accionadores en Mirus:

1. En Mirus, abra Configuracién > Aplicador > Accionador.

o iviiiRUS

i6 i ili
Funcién del accionador Auxiliar 1.1 Nombre

Configuracién

Accionador

Brazo 2

Brazo 8

Boom = ‘Brazo 1
Brazo 3
(¥) Descripcién (¥) Descripcién
Brazo 4
Brazo 5 Auxiliar 1.1 Nombre de Auxiliar 1.1 Nombre de
estado abierto estado cerrado
Brazo 6 |
|Apagado ‘ Encendido ‘
Brazo 7 L
® Descripcion w/{') Descripcion

3

Preferencias Atributos

Dispositivos Acerca de

H N M

2. Establezca los valores deseados para cada accionador del brazo.

Accionador del brazo

Valor

Elemento predeterminado

Descripcion

Funcion del accionador  Ninguno

De forma predeterminada, cada brazo se
define como inactivo (establecido en ninguno).
Seleccione la funcidn del accionador.

Ninguno: brazo inactivo
Brazo: brazo de aplicaciéon activo

Aire: interruptor de modo manual dentro
de Mirus para abrir el solenoide de
suministro de aire

Lavado: interruptor de modo manual
dentro de Mirus para abrir el solenoide de
suministro de solucién de lavado

Definir configuracion en Mirus
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Valor

Elemento predeterminado

Descripcion

Nombre auxiliar 1.1 Orden del brazo

Personalice el nombre de cada accionador del
brazo. El nombre predeterminado de los brazos
es su orden, es decir brazo 1. Podria llamar a los
suyos En surco o Bandas. Nota: Si cambia el
nombre de los brazos, el nombre no puede ser
Brazo n..

Nombre de estado

Por defecto, el accionador abierto no esta

4 o Apagado encendido. Puede personalizar el nombre de
abierto auxiliar 1.1 este campo.
Nombre de estado Por defecto, el accionador cerrado esta
Encendido encendido. Puede personalizar el nombre de

cerrado auxiliar 1.1

este campo.

3.2 Definir las compensaciones del aplicador

Cuando mida los brazos para determinar las cantidades de compensacion, comience con el brazo que
conduce en la direccion de desplazamiento. El brazo principal siempre es Brazo 1 en Mirus. La medida de
compensacion para el Brazo 1siempre es O, porque es la medida inicial. Para todos los demas brazos, mida
la distancia entre ese brazo y el que esta delante de este. Por ejemplo, si la distancia entre el brazo 1y el
brazo 2 es de 10,16 cm (4 pulg.), ingrese 10,16 para la separacion del brazo 2.

Para definir las compensaciones del aplicador en Mirus:

1. En Mirus, abra Configuracion > Aplicator > Compensaciones.

i MIRUS

Accionador

Configuracién —a

Applicator

Applicator

Sistema > 0

Compensaciones

Firmware

Separacion 1 del brazo Separacion 2 del brazo Separacion 3 del brazo .
centimeters-s centimeters-s centimeters-s
(© Descripcién (©) Descripcién (©) Descripcién
Separacién 4 del brazo Separacién 5 del brazo Separacién 6 del brazo
F § M
D C E u
Preferencias Atributos Dispositivos Acerca de

Definir configuracion en Mirus

26



Guia del usuario del aplicador para campo

b HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

2. Ingrese la configuracion de la aplicacion, como se explica en la siguiente tabla.

Configuraciéon del aplicador

Elemento

Definicion

Separacion del brazo 1

Establecido siempre en O. El brazo 1 siempre debe avanzar en la direccion
del desplazamiento.

Separacion de los brazos
2a24

Para el Brazo 2 en adelante, configure la separacion segun la distancia real
medida entre un brazo y el siguiente.

3.3 Definir el sistema del aplicador

Para configurar los accionadores en Mirus:

1. En Mirus, abra Configuracién > Aplicator > Sistema.

o MiIRUS

Sistema

Configuracion

Applicator

Sistema

Duracién de la purga

(= 7000 Js

milisegundos

Botén Mostrar rociado por

S

milisegundos

Duracién de imprimacion

(©) Descripcion (©) Descripcion (©) Descripcion

Temporizador de parada Tiempo necesario hasta

—

milisegundos

Médulos conectados

a2 [l

(©) Descripcién (© Descripcién (© Descripcion

Tiempo necesario hasta
parada

(= 400 |

milisegundos

(9 Descripcién

!

Configuracion del aplicador

Elemento

Definicion

Moédulos conectados

Cada modulo admite ocho brazos. Establezca el numero de mdédulos.
o 1. hasta 8 brazos
e 2:hastal6 brazos
o 3:hasta 24 brazos
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Configuracion del aplicador

Elemento

Definicion

Duracion de la purga

Establezca la cantidad de tiempo para que se dispare cada brazo al
ejecutar la solucién de lavado (hasta 30 000 ms).

Duracion de imprimacion

Defina la duracién para imprimar cada brazo. La duracion establecida
aqui se aplica a todos los brazos activos.

Botdn Mostrar rociado
por sitio

Cuando esta habilitado, el botén Rociado por sitio aparece en el menu
principal, lo que le permite controlar los brazos individuales.

Tiempo necesario hasta
inicio

Tiempo necesario para establecer el flujo o patrén de aplicacién deseado.

Tiempo necesario hasta
parada

Tiempo necesario para parar el flujo o patron de aplicacion.

Temporizador de parada

Si esta habilitado, cada brazo se apaga cuando el tiempo establecido
caduca en lugar de cuando llega al punto de salida del trazado.

3.4 Comprobar la versidn del firmware

Se muestra la version del firmware de cada mddulo accionador. Asegurese de que todos los mddulos
tengan la misma version del firmware.
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4 Calibrar el sistema

4.1 Calibrar el aplicador para campo Alvo y el accesorio de
GNSS

Cuando esta correctamente calibrado, el aplicador para campo Alvo funciona a velocidades diferentes y
con trazados y pistas de diferentes dimensiones.

Para calibrar el aplicador para campo Alvo y el accesorio de GNSS, calibre las compensaciones y alinee el
aplicador.

4.1.1 Calibrar las compensaciones

Por lo general, la calibraciéon solo se requiere una vez, a menos que cambie el sistema. Los siguientes
cambios requieren una recalibracion:

« Elreceptor GNSS/GPS se cambia a un modelo diferente. Vuelva a calibrar para abordar los cambios
en el retraso de la comunicacion.

« Elaplicador se estd utilizando con un tractor diferente, la antena GNSS/CPS se movid a una
nueva posicion o se recalibrd el GNSS/GPS. Vuelva a calibrar para abordar los cambios en las
compensaciones.

« Nuevos solenoides, accionadores, boquillas o cambios en la presion del sistema. Vuelva a calibrar
para abordar los cambios.
Antes de volver a calibrar:

1. Asegurese de que todos los solenoides o accionadores estén en buenas condiciones. Las valvulas que

estan pegajosas 0 que no se cierran por completo afectan negativamente a la aplicacion y dificultan
enormemente la calibracion.

2. Inspeccione que el cierre sea adecuado. Encienda el brazo o la boquilla de aspersion, y espere a que
salga el producto y luego apaguelo. Verifique que el producto deje de fluir en menos de un segundo.

3. Lasvalvulas solenoides deben ubicarse lo mas cerca posible de las boquillas para limitar el largo de la
mManguera o tuberia que se presuriza con el producto. Tener una cantidad innecesaria de producto en
la manguera o tuberfa aumenta la cantidad de tiempo que le toma al sistema para dejar de rociar.

Calibrar el sistema 30



[ ) HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

Guia del usuario del aplicador para campo

Verifique la compensaciéon delantera/trasera

Verifique la compensaciéon delantera/trasera para asegurarse de que las ubicaciones del receptor GPS que
Mirus recibe y muestra coincidan con las ubicaciones en su campo que estan representadas en el mapa
electrénico. Para configurar la compensacion delantera/trasera, consulte 2.4.3 Ingresar la compensacion
del receptor on page 21.

Para verificar la compensacion delantera/trasera:

1. En Mirus, importe un mapa de intervalos multiples. (Consulte 1.3.1 on page 8).
2. Cree una linea AB utilizando las dimensiones reales del trazado.

« Enla pantalla Administrar mapas, seleccione Linea AB.

« Ingrese las dimensiones del trazado en el asistente de Linea AB.

« Cologue el brazo1en el borde del primer trazado (Intervalo 1, Fila 1 en el mapa de Mirus).

Asistente de linea AB

Un punto
4175134110, -111.81188766
Punto B Velocidad
4175136158, -111.81188766 0.00 km/hr
Cojinete

00

Brazo 1
() Field Adjustment p u nto d e
referencia 1

(©) Compensaciones de GNSS

»
>

(© Dimensiones del campo Q
Rehacer linea AB
.9 orom

N

3. Marque la posicion del brazo 1 con una bandera o una estaca en el suelo. (Punto de referencia 1)

4. Toque Capturar punto A. Toque la flecha siguiente
5. Gire el tractor 180°.
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6. Cologue el tractor de modo que el brazo 1 coincida con
. .
la linea base del trazado en Mirus.

Correccién

Q Velocidad

0.00 km/hr

o < Linea base
i del trazado

7. Mida desde el brazo 1 hasta la estaca colocada anteriormente. Anote la medida.

. Lacompensacion delantera/trasera es correcta si el brazo 1se alinea con la estaca colocada
anteriormente (dentro del nivel de exactitud del GPS, generalmente de 1a 4 cm).

« Sielbrazoy laestaca no se alinean dentro del nivel de exactitud del GPS, edite la
compensacion delantera/trasera en la direccion adecuada y repita los pasos 2 a 7 hasta que la
compensacion sea correcta.

Para ajustar la medicion de compensacion en Mirus (2.4.3 Ingresar la compensacion del
receptor on page 21), ingrese la combinacion de la mitad de la distancia entre el marcador
en el sueloy el brazo y la distancia de compensacion actual.

Si la compensacion es demasiado pequena, el marcador
b L2 L3 L4 L5 en el suelo estaria donde apunta el cursor.
"+
| Posicion del

marcador en el
suelo cuando la
A\ compensacion
T es demasiado
peguena.

Si la compensacion es demasiado grande, el marcador o la
R . S L4 L5 bandera en el suelo estaria donde apunta el cursor.

T Posicion del

marcador en el

suelo cuando la

\4 compensacion es
250t demasiado grande.
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4.1.2 Alinear la aplicacion con los trazados

Una vez que verifigue las compensaciones delantera/trasera, verifique que el rociado comience cuando el
brazo entra en el trazado y se detenga cuando el brazo sale del trazado. Tres factores clave, la exactitud del
GNSS, el retraso de comunicacion del GNSS y el tiempo necesario de inicio/parada, influyen en la exactitud
con la que se puede alinear el rociado para comenzar cuando el brazo entra en el trazado y detenerse
cuando el brazo sale del trazado.

Precision del GNSS/GPS.

La exactitud del receptor GNSS/GPS afecta qué tan bien se alinea el aplicador con los trazados.
Mirus no puede compensar la desalineacion debido a la falta de exactitud del receptor GNSS/GPS.
Por ejemplo, un sistema que utilice un receptor RTK que proporcione una exactitud de 2 cm tendra
hasta 2 cm de escalonamiento en ambas direcciones. Podria parecer que esta desviado hasta 4 cm.
Tenga en cuenta la exactitud del receptor GNSS al alinear la aplicacion con el trazado.

Retraso de comunicacion GNSS/GPS

En condiciones tipicas, los retrasos de la sefial GNSS, el cable y el amplificador son insignificantes. Sin
emlbargo, si un operador quisiera compensar un retraso de comunicacion, este campo lo permite. Las
unidades de medida son en milisegundos.

Tiempo necesario de inicio/parada

La mecanica del accionador provoca un ligero retraso entre el momento en que Mirus envia la senal

para iniciar/parar la aplicacion de un producto y el momento en que comienza o finaliza la aplicacion del
producto. Mirus ofrece configuraciones para ajustar el tiempo necesario hasta el inicio del brazo y el tiempo
necesario hasta la parada del brazo. Consulte 3.3 Definir el sistema del aplicador on page 27 La

cantidad exacta de tiempo puede no ser la misma para iniciar y parar la aplicacion.

Verificar los tiempos necesarios de inicio/parada en Mirus

Para calibrar correctamente la aplicacion:

1.
2.

Cree e importe un mapa con 2 intervalos y 10 filas, gue contenga varios tratamientos.

Cargue los tratamientos en el aplicador. (Consulte 5.1 Configurar la seleccion de mapay el
tratamiento on page 38).

Imprima los brazos. Asegurese de que no haya aire presente en el sistema.

Cree una linea AB. (Siga los pasos 1a 9 de 5.3 Utilizar ciclo automatico de GNSS/GPS on page
41).

Marque la ubicacién del brazo 1 con una bandera o una estaca en el suelo.

Conduzca dos pasadas (preferiblemente a la velocidad a la que aplicara el producto). Marque donde
comienzay termina el patron de aplicacion.

Si los patrones de la aplicacion no se alinean exactamente como esperaba, la siguiente tabla describe los
posibles problemas y brinda orientacion para ajustar la configuracion de Mirus. Cambie el tiempo necesario
de inicio/parada como se describe en 3.3 Definir el sistema del aplicador on page 27.
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Descripcién de la
aplicacién

Posibles causas

Diagrama

Accioén de Mirus

Inicio: temprano
(antes de entrar
en el trazado)

Fin: temprano
(antes de salir del
trazado)

Longitud: correcta

Escalonamiento:
hacia atras

Utilice la velocidad de
conduccion para determinar
la causa del problema.
Conduzca a distintas
velocidades.

El tiempo necesario
hasta el inicio

y la parada son
demasiado largos.

La compensacion
es demasiado corta.
(Improbable)

Pista 2

Si la aplicacién se
hace mas larga

con una velocidad
mas alta, el tiempo
necesario de inicio/
parada es demasiado
largo.

Si el escalonamiento
permanece
constante a distintas
velocidades, la
compensacion es
demasiado corta.

Pista 1

Reduzca el tiempo
necesario de inicio/
parada.

O aumente la
compensacion
delantera/trasera.

Inicio: tarde
Fin: tarde
Longitud: correcta

Escalonamiento:
hacia adelante

Utilice la velocidad de
conduccion para determinar
la causa del problema.
Conduzca a distintas
velocidades.

El tiempo necesario
hasta el inicio

y la parada son
demasiado cortos.

La compensacion
es demasiado larga.
(Improbable)

Pista 2

Si la aplicacion se
hace mas larga

con una velocidad
mas alta, el tiempo
necesario de inicio/
parada es demasiado
corto.

Si el escalonamiento
permanece
constante a distintas
velocidades, la
compensacion es
demasiado corta.

Pista 1

Aumente el tiempo
necesario hasta el
inicio.

Aumente el tiempo
necesario hasta la
parada.

O aumente la
compensacion
delantera/trasera.

Calibrar el sistema
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Descripcién de la

aplicacién

Posibles causas

Diagrama

Accioén de Mirus

Inicio: temprano
Fin: correcto
Longitud: larga

Escalonamiento:
n/a

El tiempo de inicio del brazo
es demasiado largo.

Se tarda menos tiempo en
iniciar la aplicacion que lo
que se configuré como el
tiempo necesario hasta el
inicio.

Pista 2

Pista 1

Reduzca el tiempo
necesario hasta el
inicio en Mirus.

Inicio: correcto
Fin: tarde
Longitud: larga

Escalonamiento:
n/a

El tiempo necesario hasta
la parada del brazo es
demasiado corto.

Se tarda menos tiempo en
detener la aplicacion que
lo que se configuré como
tiempo necesario hasta la
parada.

Pista 2

Pista 1

Aumente el tiempo
necesario hasta la
parada.

Inicio: tarde
Fin: correcto
Longitud: corta

Escalonamiento:
n/a

El tiempo de inicio del brazo
es demasiado corto.

Se tarda mas tiempo en
mover el accionadory
formar la aplicaciéon que lo
que se configuré como el
tiempo necesario hasta el
inicio.

Pista 2

Pista 1

Aumente el tiempo
necesario hasta el
inicio.

Calibrar el sistema

35



Guia del usuario del aplicador para campo

Posibles problemas de inicio/parada

HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

Descripcién de la

aplicacién

Posibles causas

Diagrama

Accioén de Mirus

Inicio: correcto
Fin: temprano
Longitud: corta

Escalonamiento:
n/a

El tiempo necesario hasta la
parada es demasiado largo.

Se tarda menos tiempo
en mover el accionador y
formar la aplicacion que lo
que se configuré como el
tiempo necesario hasta la
parada.

Pista 2

I ER

Reduzca el tiempo
necesario hasta la
parada.

Inicio: temprano
Fin: tarde
Longitud: larga

Escalonamiento:
n/a

El tiempo necesario hasta el
inicio es demasiado largo y

el tiempo necesario hasta la
parada es demasiado corto.

Pista 2

IS ER

Reduzca el tiempo
necesario hasta el
inicio.

Aumente el tiempo

necesario hasta la
parada.

Inicio: tarde
Fin: temprano
Longitud: corta

Escalonamiento:
n/a

El tiempo necesario hasta el
inicio es demasiado cortoy

el tiempo necesario hasta la
parada es demasiado largo.

Pista 2

Pista 1

Aumente el tiempo
necesario hasta el
inicio.

Reduzca el tiempo

necesario hasta la
parada.

Calibrar el sistema
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5 Aplicar tratamientos

Esta seccion aborda las instrucciones para la aplicacion en campo. Asegurese de que la calibracion y la
configuracion del sistema ya se hayan completado.

Después de seleccionar un mapa y configurar los tratamientos, configure el sistema para ciclos
automaticos o manuales. El ciclo automatico activa el sistema del aplicador automaticamente utilizando
GNSS/GPS.

5.1 Configurar la seleccidon de mapa y el tratamiento

Para ciclos manuales y ciclos automaticos con GNSS/GPS, abra el mapa e identifique los tratamientos. Cada
maodulo del accionador Alvo puede aplicar uno o dos productos simultaneamente. Aparecera en pantalla
una advertencia de conflicto de tratamiento si tiene tres o mas productos asignados a un solo maédulo del
accionador.

Para configurar el mapa y los tratamientos:

A MRS Menu principal —_ o 1. Abra Mirus.
2. Toque Mapas @
Z
P \ yy ./‘4;5‘)
UTTN @ 'J\g & 3
Aplicacién en el campo Mapas Configuracion Diagnéstico
@
WA
i Wapas - a 3. Seleccione el mapa.
Administrar mapas

4. Togue Configuracion del aplicador.

§O) | Ordenar: Nombre

mE sample map
Creacion: 8/23/2022 Test Map 1

W TetMapl . T
Creacion: 10/11/2022 Creacion: 10/11/2022 1:52:12 PM @ S0
Ubicacién: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 4

Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10 g
Informacién de navegacién

Ultima posicién: 1, 1

Finalizacion estimada: U %

i sl
i Aplicacion en el campo | (S Reanudar | | B Linea aB

=
n]l Borrar historlal GNSS.

A8 configuracién dal aplicador

BT @ b

Nuevo Ver Borrar Copiar Exportar
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Identificador del tratamiento

H!,'H Product

Modo de aplicacién

I < Toque para

Identificador del tratamiento ! Brazos

T} Product Médulo del accionador 1

1

3

Velocidad de conduccién
objetivo

4

kilometers per hour

4

5

6

7

8

Médulo del accionador 2

A

C

D

E

F

G

H

Asignacion del tratamiento

Tratamientos

B

agregar un
tratamiento)
al brazo.

[ ) HarvestMaster
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La ventana ldentificador de tratamiento muestra todos los
tratamientos definidos. Solo puede seleccionar uno a la
vez.

5. Seleccione el identificador de tratamiento.

En el ejemplo de la izquierda, el mapa se importd
desde un archivo .csv y la columna se denominé
“Producto”.

Si el mapa se importd desde un archivo .txt, el
identificador seria “Id. 1".

6. Toque el icono de verificacion 7.

Mirus muestra la ventana Asignaciéon del tratamiento con
todos los nombres de tratamiento del archivo de mapa
asociado con un numero de brazo en orden alfanumeérico.

Cualquier conflicto se indica con un signo de exclamacion
rojo. (Consulte 5.2 Resolver conflictos de tratamiento on
page 39).

7. Para cambiar el orden o la ubicacién en los brazos:

« Toque el tratamiento que desea mover.

o Toque >‘.
El tratamiento se muestra en la otra columna al
dejar vacio el niUmero de brazo.

« Repita para crear un brazo vacio.

« Seleccione el tratamiento no asignado de la
columna de la derecha.

« Toque la flecha del brazo vacio donde desea que
vaya el tratamiento.

8. Cuando los tratamientos se enumeren con los
numeros de brazo correctos, toque el icono de
verificacion 7.

5.2 Resolver conflictos de tratamiento

Si se asignan mas de dos productos al mismo maodulo accionador, Mirus marca los productos con signos de
exclamacion rojos en la columna Brazos en la ventana Asignacion del tratamiento.

Para resolver el conflicto desde la ventana Asignacion del tratamiento:

1.

SN N

Cierre la ventana Asignacion del tratamiento.

Desde la pantalla Administrar mapas, seleccione el mapa asociado con el tratamiento.

Togue Vista.

En Atributo, toque Producto.

Aplicar tratamientos
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5. Escanee el mapa en busca de tres o mas productos asignados al mismo maodulo del accionador.

16 Product Test 2

. . i . i Leyenda
I:l Datos de GrainGage
H H H H H
- Notas de observacion
G G G G G - Notas rapidas
F F F F F
E E E E E "
Atributo
B o 4 o 0 Y Filtro identificador
2 LS c C < m.l“ Product
D B B B B '.lll!-! Range, Row
A+B+C A A A A
.

Tres productos asignados
al mismo maodulo del
accionador.

Toque el icono de verificacion 7.
Togue Configuracién del aplicador.

En la ventana Asignacion de tratamiento, toque Producto y, luego, el icono de verificacion 2

0 0 3o

Localice los grupos de conflictos, que estaran marcados con signos de exclamacion rojos. Cada
modulo del accionador puede aplicar hasta dos productos simultaneamente.

Asignacion del tratamiento

Identificador del tratamiento ! Brazos Tratamientos
Ml product Médulo del accionador 1
Modo de aplicacién 1A
lAutomético Manual 128 Grupo de
conflictos de
13 C productos
Velocidad de conduccién ’
objetivo
4 D
4
5 E
kilometers per hour
6 F

Aplicar tratamientos 40
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10. Toque un producto (de un grupo de conflictos).

1. Toque la flecha > para moverlo a la columna
Identificador del tratamiento ! Brazos Tratamientos Tratam|entos EStO deJa Vacio el eSpaC|OJuntO al
Médulo del accionador 1 B ﬂUmeI’O de braZO

Modo de aplicacidn 1l Repita este paso para cada grupo de conflictos.
2
X » 3 C
Velocidad de conduccion
objetivo 4D
5E
kilometers per hour
6 F
7,
12. Toque un producto en la columna Tratamientos.

13 Toque un espacio vacio en un médulo diferente en la
Identificador del tratamiento Brazos Tratamientos Columna Brazos
Il Produc o - - . - <
il o ‘ 76 & Nota: Si no existe un espacio vacio en un maodulo

Moda de aplicacion s n diferente, mueva un producto de un modulo
Automitico | Manual Miédulo del accionador diferente a la columna Tratamientos. Ahora tiene
dos productos en la columna Tratamientos. Luego,
Velocidad de conduccién 9 | - < .
objetive | cambie el modulo asignado a cada producto.
kilometers per hour 11 K

12 L | | Después de resolver los conflictos del producto,

13p ————— desaparecen los signos de exclamacion rojos.

14 N

©) 14. Toque el icono de verificacion 7.

5.3 Utilizar ciclo automatico de GNSS/GPS

Después de seleccionar un mapa y configurar los tratamientos, puede configurar el sistema para ciclos
automaticos o manuales. El ciclo automatico activa el aplicador automaticamente utilizando GNSS/GPS.

Mirus utiliza la linea AB para calcular las ubicaciones de los trazados en el campo e iniciar automaticamente
el aplicador al ingresar a un trazado y pararlo automaticamente al salir de un trazado.

1. En la pantalla Administrar mapas, toque Linea AB
para abrir el asistente de linea AB.

i MIiRUS Mapas o)

Administrar mapas

§O) | Ordenar: Nombre

[[] asample map
Creacién: 8/23/2022

W TetMapl
Creacién: 10/11/2022

view may Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10
Creaci6n: 11/3/2072 Informacién de navegacién

Ultima posicién: 1, 1

Finalizacién estimada: () %

Test Map 1

Creacion: 10/11/2022 1:52:12 PM @ o
Ubicacién: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 4

ot

i sl
i Aplicacion en el campo | (S Reanudar | | B Linea aB

-
ml Borrar historlal GNss.-| | 4% configuracién del aplicador

BT @ b

Nuevo Ver Borrar Copiar Exportar

Aplicar tratamientos 4]
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Asistente de linea AB

Dimensiones del trazado
Longitud de pista (m)
3

Longitud de trazado (m)

206.096

Row Width (cm-s)
30

Rows Per Plot

2

Stacked Plots

< Una captura de puntos

Latitud Longitud
41,7513271 -111,8118785
Velocidad Correccidn
0.00 m/s DGPS

Field Corner Location

|

Abajo a la izquierda

‘% Punto de captura 'A’

< Captura de punto B

Distancia desde 'A’

0.00m

Cojinete desde 'A'

0.0°

Latitud Longitud
41,7513271 -111,8118785
Velocidad Correccion
0.00 m/s DGPS

B Capture Orientation

Arriba a la izquierda

‘% Punto de captura 'B'

Aplicar tratamientos
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2. Ingrese las dimensiones del trazado

3. Toque la flecha siguiente .~ para guardar esta
informacion.

4. Coloque el brazo 1 para que esté listo para ingresar en
el borde del primer trazado (Intervalo 1, Fila 1).

5. Togue Capturar punto A.

6. Toqgue la flecha siguiente .

7. Establezca un rumbo ingresandolo (si lo conoce) o
moviendo varios trazados a través del campo para
capturar el punto B.

Para ingresar un rumbo:

« Toque el icono de editar 4.
« Ingrese el rumbo Mmanual desde A.
« Toque la flecha siguiente ©.

Para capturar el punto B:

« Mueva varios trazados a través del campo.
« Togue Capturar punto B.
. Toque la flecha siguiente ).

La exactitud del rumbo es mejor cuando hay una gran
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distancia entre el punto Ay el punto B. Si estos puntos se
capturan a corta distancia, el rumbo podria tener algun

error.

En el asistente de linea AB, puede ver los puntos Ay B, el rumbo, la esquina del campo, el ajuste de campo,
las compensaciones GNSS vy las dimensiones del campo.

8. Retire el aplicador del trazado.

Unpunto [/

4175134110, 11181188766
Punto B
4175136158, -111.81188766
Cojinete
00

() Field Corner

Asistente de linea AB

L4

0.00 km/hr

1.5

Correccién
DGPS
Velocidad

Q Q Q1
0.83m =
203° ’
O Q

Reset Corner

(© Field Adjustment ‘
() Compensaciones de GNSS ‘

() Dimensiones del campo ‘

(i

i MIiRUS Mapas o)

Administrar mapas

[[] asample map

Creacion: 8/23/2022 Test Map 1

W TetMapl . R T
Creacion: 10/11/2022 Creacion: 10/11/2022 1:52:12 PM @ S0

6 HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 4

10+

lad de rango: 10 Filas de ancho 10

view map
Creacién: 11/3/2022 Inform: n de navegacién
Ultima posicién: 1, 1
Finalizacion estimada: U %
- =
JasAplicacién enelcampon |+(C Reanudar ! | B tinea s,

=
m] Borrar historlal GNSS

4% configuracion del aplicador.

Nuevo Ver Borrar Copiar Exportar

Aplicar tratamientos

9. Toque el icono de verificacién 4 para guardar la linea

AB.

Mirus muestra la pantalla Administrar mapas.
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Configuracion de cosecha - Test Map 1 Enla pantalla Configuraciér‘n de cosecha:
o ol ) ) .
e 10. Seleccione su ubicacion de inicio.
=ER=~ER" | cacior
, R il 1. Seleccione una direccion.
S ———

12. Elija un tipo de navegacion.

A fU II 13. Toque la flecha siguiente’-.
L2

2. Seleccione una
direccién 3. Elegir un tipo de navegacion

I:l Habilitar navegacion aleatoria

En la pantalla Fuentes de datos:

—— 14. Toque la flecha siguiente L otra vez.

Atributos

. . . En la pantalla Configuracion del aplicador:
Configuracién del aplicador

15. Seleccione Automatico.
16. Toque el icono de verificacion 2.
Nota: La operacion manual se aborda en la siguiente

seccion.
Modo de aplicacién

lAutomético| Manual ]

Velocidad de conduccion
objetivo

25 |

kilometers per hour
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Mirus muestra la pantalla Mapa.
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16 Product Test
1 Applicator
A IR

(o] system | aplicador

Brazo 1 Brazo Brazo 1

2 Brazo 3 D
| e
‘Apngudo [n(em(i‘ ‘Apngudo [n(ewd\:ﬁ‘ ‘Ap-gudo‘[ue mm‘ ‘Apngudo Ence mm‘

Brazo0 5 Braz0 6 Brazo 7 Brazo0 8
Apagado | tncendidh { Apagado | tncendich ‘ Apagado | tncendidh ‘ Apagado | tncendidd ‘
Braz0 9 Braz0 10 Brazo 11 Brazo 12

Apagado m«m(n‘ Apagado. m(cwd\ch‘ Apagado‘knmmcﬂ‘ ‘Ap:gado‘kummtﬂ‘

Brazo 13 Brazo 14 Brazo 15 Brazo 16
) m— m—

Puede ver cuatro secciones de informacion en la vista cuadruple. Si usa la vista espacial en su configuracion
de vista cuadruple, esta muestra trazados etiquetados con “Intervalo, Fila" de forma predeterminada. Pero
puede seleccionar de una lista de diferentes atributos de espacio tocando el botén de atributo de espacio
en ese cuadrante. Para distinguir visualmente los trazados que se trataron, seleccione el atributo de espacio
“Tratamiento” o “Id. 1" con el @ icono de atributo personalizado verde.

Cuando esté listo para comenzar:

-

17. Togue Comenzar

El sistema comienza inmediatamente a aplicar el producto cuando el brazo 1ingresa al primer trazado.

18. Comience a moverse dentroy a través de los trazados a la velocidad deseada. Mirus activa los

aplicadores automaticamente.

Aplicar tratamientos
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5.4 Borrar cobertura de la aplicacion

Si realiza multiples aplicaciones de cronometraje durante la prueba utilizando el mismo mapa, puede
eliminar el color que indica la cobertura de la aplicacion. De forma predeterminada, la cobertura
permanece visible indefinidamente.

16 Product Test

} y Applicator

aplcador

Brazo 1 Brazo 3 Brazo 4
Apagado | encendich | Encendicd | | Apagado| Encendid

Brazo 8

i@ | | Apagado | Encendi

Brazo 12
1cendicd || Apagado | Encendid

Brazo 16

Desde la pantalla Administrar mapas:

i MiRUS

1. Toque Borrar cobertura.

[ -
| a sample map

Creacién: 8/23/2022 Test Map il
W TetMepl
Creacion: 10/11/2022

[[] viewmap
Creacion: 11/3/2022

Craacién: 10/11/2022 1:52:12 PM @ i
Ubicacién: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf g
Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10

Informacién de navegacién
Ultima posicién: 1, 1
Finalizacion estimada: 0 %

Iﬁll Aplicacion en el campo ‘L@):ﬂeznuda( ‘%umns |
Ijﬁn,o«arﬂ ial GNSS. H A& Confieuracién del aplicado l

10—

B E T @ t

¢Esta seguro? Mirus le preguntara si esta seguro.
Estd a punto de eliminar el historial de cobertura en la vista de campo GNSS.
@ Esto no se puede deshacer. Estds seguro de que quieres continuar? 2 Toq ue Ace pta r.
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Se borra el color de cobertura.

5.5 Interrumpir ciclo de aplicaciéon

Cancelar-ciclo-de-aplicacion?

¢Quisiera cancelar el ciclo de aplicaciéon actual?

(—— (m—

Ciclo de aplicacion cancelado

Ciclo de aplicacién cancelado. ¢ Quisiera volver a habilitar el disparo o salir al
mend principal?

Trazado actual] [Siguiente trazado] [Mem.'l principai]

Aplicar tratamientos

Si se detiene en medio de la aplicacion. Tan pronto como
se detenga, el brazo se para.

1. Togue el boton Ciclo.

Mirus le pregunta si desea cancelar el ciclo de aplicacion.

2. Togue Cancelar.

Aparece el cuadro de advertencia Ciclo de aplicacion
cancelado.
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Blemmmlar

[
E
o
c
A

Cambiar ubicacion

9,4

84

7,4

6,4

5,1

4,4

3,4

2,4

La

|
| —Almen sl

A

<

v

3. Elegir un tipo de navegacién

i
R R

una direccion

>

9

Aplicar tratamientos
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Escenario 1. reanudar la aplicacion desde el trazado actual.

En algunas situaciones, se reanudara la aplicacion desde
donde se detuvo.

1. Toque Trazado actual.

Reanudar disparo

2. Togue Reanudar disparo >

3. Continde conduciendo. La cobertura de la aplicacion
continda desde donde se detuvo.

Escenario 2: descarte los datos de la prueba actual y
reanude la aplicacion en el siguiente trazado.

En algunas situaciones, se reanudara la aplicacion y se
descartara este trazado.

1. Togue Siguiente trazado.

2. Toque la brujula para cambiar su ubicacion.

Brdjula

3. Toque el trazado donde comenzara la aplicacion. El
cuadro verde indica el préoximo trazado a ingresar.

4. Compruebe la direccion del desplazamiento.
Compruebe el patron del desplazamiento.

Toque el icono de verificacion @ .

Reanudar disparo

6. Toque Reanudar disparo >
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& TIRGS

— L s

1.56 A DGPS
Velocida

B 2 los  lea  les
0.0

vl _

7. Continde conduciendo.

El trazado se descarta. La aplicacion se reanuda al
comienzo del trazado seleccionado.

Si necesita dejar de rociar:

Detener disparo

1. Togue Pausar disparo| |}

2. Finalizar la aplicacion del trazado. Cuando conduce al
siguiente trazado, no se aplica ningun producto.

3. Cuando esté listo para reanudar la aplicacion,
conduzca el aplicador al trazado anterior.

Toque la brujula para comprobar la navegacion.

Toque Reanudar disparo| “" = |

>

Comience a conducir. No se aplica ningun producto
hasta que ingrese al siguiente trazado.

Aplicar tratamientos
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El ciclo manual activa el aplicador cuando se utiliza el botén de entrada remota. Asegurese de que el botdn
de entrada remota esté conectado al controlador del sistema.

o ivRUS

Administrar mapas

buscar en mapas [Fell| Ordenar: Nombre

[[] asample map

Creacion: 8/23/2022 Test Map 1
W TetMapl . T
Creacion: 10/11/2022 Creacion: 10/11/2022 1:52:12 PM @ S0
Ubicacién: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 4
view map Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10 g
Creacidn: 11/3/207) Informacién de navegacién
Ultima posicién: 1, 1
Finalizacion estimada: 0 %
- o)
4 Aplicacién enel campo. | | (< Reanudar | | 5 Linea AB

=
m] Borrar historlal GNSS

% Configuracién delaplicador.

EE o m o

Nuevo Ver Borrar Copiar Exportar

Configuracién de cosecha - Test Map 1

1. ¢Cudl es su ubicacion de inicio

“EN*™ “EN™

Rango Fila

A T 10
miRian

2. Seleccione una
direccion 3. Elegir un tipo de navegacion

I:l Habilitar navegacién aleatoria

Datasources

Atributos

Aplicar tratamientos

En la pantalla Administrar mapas:

1. Toque Rociar.

En la pantalla Configuracion de cosecha:

2. Seleccione su ubicacion de inicio.
Seleccione una direccion.

Elija un tipo de navegacion.

oA W

Toque la flecha siguiente ©.

En la pantalla Fuentes de datos:

6. Toque la flecha siguiente € otra vez.
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Configuracién del aplicador

Modo de aplicacion

|Automético Manual

Si usa la vista espacial en su configuracion de vista cuadruple, esta muestra trazados etiquetados con

En la pantalla Configuracion del aplicador:

7. Toque Manual.

8. Toque el icono de verificacion .

“Intervalo, Fila" de forma predeterminada. Puede seleccionar de una lista de diferentes atributos de espacio
haciendo clic en el botéon de atributo de espacio en ese cuadrante. Para distinguir visualmente los trazados

que se trataron, seleccione el atributo de espacio “Tratamiento” o “Id. 1" con el & icono de atributo

personalizado verde.

i MERUS

Cuando esté listo para comenzar:

1. Toque ComenzarL Start |

HowN

16 Product Test

i A Applicator

Brazo 1

| Apagado | Encendica

Brazo 5

|Apagado | Encendid

Brazo 9

|Apagado | Encendida

Brazo 2

.
Apagado | Encendida | | Apagado. En(cnd\(ﬁ‘ Apagado | Encendic

Brazo 6

Apagado | Encendidh
Brazo 10

Apagado | Encendid

&

system

e
Apagado En(cnd\:ﬁ‘ Apagado | Encendid
————

Apagado. En(cnd\:ﬁ‘ Apagado | Encendid

ﬂ#

aplicador

Brazo 3
Brazo 7

Brazo 11

Brazo 4

Brazo 8

Brazo 12

Brazo 13

Brazo 14

Brazo 15

Brazo 16

B | G rroduct| i | &

Toque el botén de ciclo verde para comenzar a rociar el trazado.
A
Conduzca a través del trazado mientras rocia.

Toqgue el botén de ciclo rojo para detener el rociado.

Aplicar tratamientos
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5. Continde conduciendo a través de los trazados utilizando el botdn de entrada remota para encender

y apagar el aplicador.

Rociado manual

Etapa del Accién del .
botén operador Etapa de rociado
tart Presione Entrada Comience en el borde del trazado.
> . Presione Entrada Inicie el rociado para el trazado.
Conduzca Conduzca a través del trazado mientras rocia.
< Presione Entrada Detenga el rociado al final del trazado.

Conduzca

Continde conduciendo a través de los
trazados utilizando el botén de entrada
remota para encender y apagar el aplicador.

Aplicar tratamientos
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6 Exportar informacion

Mirus puede exportar la informacion que se recopild para permitirle trabajar con los datos de diferentes
maneras.

6.1 Datos de mapas
Puede exportar datos de mapas, incluidos varios puntos de ubicacion clave.

Desde la pantalla Administrar mapas, elija el mapa desde el que desea exportar los datos.
i iViiRUS Mapas = |

Administrar mapas

D Ordenar: Nombre

]

a sample map

Creacion: 8/23/2022 Test MCJP ‘,l
. Test Map 1 ., 7
Creacion: 10/11/2022 Creacién: 10/11/2022 1:52:12 PM @ i
Ubicacién: C:\HarvestMaster\Mirus\Maps\Test Map 1\Test Map 1.hmf 1
view map Profundidad de rango: 10 Filas de ancho 10 .
Creacién: 11/3/2022 Informacién de navegacién
Ultima posicién: 1, 1
Finalizacion estimada: 0 %
- -
iy Aplicacion en el campo ‘ ’ < Reanudar ’ % Linea AB

PR
ﬂl] Borrar historial GNSS

| @ Configuracién del aplicador

+ I R
CLE
Nuevo Ver Borrar Copiar Exportar

1. Toque Exportar.

Mirus muestra el cuadro Exportar.

Exportar - Test Map 1

Carpeta de salida de datos

‘C:\HarvestMas‘ter\MiruS\Expurts\Tes‘t Map L.csv I Examinar
Identificadores V A
Range,Row
Plotld

@)

Exportar informacion

2. Active el control deslizante Avanzado.
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Export - 16 Product Test

Data Output Folder

|C:\HarvestMaster\Mirus\Exports\lG Product Test.csT I Browse |
Identifiers v A
Range, Row
Product
Traits Advanced

% Apply Offset Latitude

% Apply Offset Longitude

# Apply Position

Olnclude Cycle Data MSelect All

HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

|

3. Marqgue el cuadro para seleccionar todo.

La informacioén exportada se guarda como un archivo
—— csv con el nombre del mapa que selecciond en C\
HarvestMaster\Mirus\Exports\. Utilice el botdn Examinar
para elegir una ubicacion diferente.

-

@ Exportacién guardada en C:\HarvestMaster\Mirus\Exports\Test Map L.csv

Mirus muestra el cuadro Exportacion satisfactoria.

4. Toque Abrir para ver la informmacion exportada.

Abrir ] { Aceptar

J

Mirus abre un programa para mostrar el archivo .CSV.

Bl 16Product Test - Spanish.csv - Excel £ search = o X
Fle ~ Home Insert Draw Pagelayout Formulas Data Review View Automate Help [® comments |
AL v i fx  DatefTime v
A B c D E F G H 1 i K L -
1 [Date/Time _ IRange  Row Product  AplicaciA®n Latitu AplicaciA®n LongAplicaciA®n PosiciA’n Product Tiempo de & Product:9/5/2023 AplicaciA’ Aplicaci&®n Anch AplicaciA®n Co
2 [of5/2023 1341 1 1ABeC 4175139994  -111.8118785 41.751421353, -111.811878487 6510 A+B4C 0 1524 2.3
3 | 9/5/202313:41 2 1D 41.75146089  -111.8118785 41.751482789, -111.811878487 5285 D o 152.4 -2.43
4 | 9/5/202313:41 3 1c 4175152334 -111.8118801 41.751545157, -111.811877458 5250 C o 152.4 -2.43
5 | 9/5/202313:41 a 10 4175158612 -111.8118633 41.751607863, -111.811866767 5610 D 0 1524 -2.23
6 | 9/5/202313:42 5| 1E 41.7516498 -111.811882 41.751670980, -111.811874525 27691 E o 152.4 -2.43
7 | 9/5/202313:43 6 1F 4175178158 -111.8118729 41.751803486, -111.811872938 26598 F o 152.4 -2.43
8
e
10
n
12 o
16 Product Test - Spanish @ i 4 G »
Ready T Accessibility: Unavailable C@Display Settings [ mo-— b+ 100

Cada categoria de datos especificos de su
continuacion.

Exportacion de mapa

aplicador para campo incluida en el archivo .CSV se describe a

Nombre del

campo Descripcién
Aplicar latitud/

longitud de L

compensacion ingresa al trazado h

La posicion de compensacion promediada del brazo 1 desde el momento en que

asta el momento en que sale.

. . La posicion de la an
Aplicar posicion P

tena promediada desde la entrada hasta la salida del trazado

sin aplicar compensaciones.
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b HarvestMaster

BY JUNIPER SYSTEMS

Exportacion de mapa

Nombre del
campo

Descripcion

Aplicar latitud/
longitud inferior
izquierda de AB

Coordenadas de la esquina inferior izquierda del trazado segun lo proyectado por
la linea AB. No son capturadas en tiempo real por el receptor GNSS.

Latitud/longitud
inicial

Las coordenadas de la antena GNSS/GPS cuando el brazo 1 entra en el trazado.

Latitud/longitud
final

Las coordenadas de la antena GNSS/GPS cuando finaliza la aplicaciéon en el
trazado.

Latitud/longitud
de compensacion
inicial

Las coordenadas del lado izquierdo del brazo 1 cuando comienza la aplicaciéon en
el trazado. Un tiempo necesario hasta el inicio mayor alejara las coordenadas del
limite del trazado. Si el tiempo necesario hasta el inicio se establece en 200 ms, las
coordenadas estaran aproximadamente 200 ms por delante del limite del trazado

Si esta aplicando tratamientos superpuestos, estas coordenadas estaran en algun
lugar del siguiente trazado y no le resultaran muy utiles. Las coordenadas son la
posicion del brazo 1 cuando se aplicaron todos los tratamientos para el trazado (o
se cancela la aplicacion).

Latitud/longitud
de compensacion
final

Las coordenadas del lado izquierdo del brazo 1 cuando finaliza la aplicacién en el
trazado. Un tiempo necesario hasta la parada mayor alejaréd las coordenadas del
limite del trazado.

Tratamiento

El identificador de tratamiento que seleccion6 durante la configuracion del
aplicador. Consulte el paso 5 en 5.1 Configurar la seleccién de mapay el
tratamiento on page 38.

Tiempo de
aplicacion del
tratamiento

El tiempo total que estuvo encendido el brazo especifico mientras conducia a
través del trazado.

Exportar informacion
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6.2 Registros de errores

Si encuentra algun problema al instalar u operar el aplicador para campo Alvo, comunigquese con un
ingeniero de servicio de campo de HarvestMaster. Si el ingeniero de servicio de campo de HarvestMaster
necesita revisar los registros de errores de GrainGage, puede encontrarlos guardados en su dispositivo.

1. Inserte un USB en su tableta.

2. Abra el explorador de archivos.

HarvestMaster

E' BY JUNIPER SYS

TEMS

Clipboard
& b
4 Documents
¥ Downloads
& Music
&= Pictures
¥ Videos
& Local Disk (C)
$WinREAgent
Dell
HarvestMaster
Intel
OneDriveTemp
Perflogs

Program Files

Program Files (x86)

> This PC > Local Disk (C)

X

Move Copy  Delete Rename
o i -

Organize

~ O Name

B9 GNSS-Diagnostics.csv
&) H2-Diagnostics.csv

7 Mirus log txt.2
Mirus_log.txt.3
3 Mirus log.txt4
Mirus_log.txt.5
Mirus log txt.6
& Mirus_log.txt.7
Mirus log txt.8
Mirus log txt9

New
folder

T3 New item =

1] Easy access ~

New

> HarvestMaster > Mirus > Errorlogs > Mirus

Open ~

v

Properties

o History

Open

Date modified

22 548 PM

5/3/2022 4:06 PM

22 12:59 PM

5/2/2022 413 PM

3. Dirijase a C\HarvestMaster\Mirus\ErrorLogs\Mirus

El registro de errores mas reciente se guarda en Mirus_log.
txt. El archivo Mirus_log.txt contiene hasta 15 MB antes de
volver a guardarse como Mirus_log.txt.l. Cuando se llena

el siguiente Mirus_log.txt, Mirus_log.txt.] se convierte en
Mirus_log.txt.2 y asi sucesivamente. Mirus_log.txt9 es el
dltimo registro que mantiene el sistema.

[ — 4. Seleccione el Mirus_log.txt que solicite el ingeniero de
servicio de campo de HarvestMaster.

Copie el archivo seleccionado al USB.

6. Envie el archivo por correo electrénico al ingeniero de

Exportar informacion
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