]ORNHDH TECNICA‘
Amsten[:la Graturta 12 d septlemhr‘e*

-f‘;

‘_Eultlvn SUstenlhle

.."4 »‘

’ },-;‘-'”de la lavanda‘e’

.;(

mnnvgmuu esen la

’“"'""-}'ﬁé’tié'r-a‘n ' 2[14Kf" 5

MINISTERIO &j
GCBERNC CE AGRICULTURA. PESCA,
DE ESPARA, Y ALIMENTACION s

[T MLl
etsiam



* Agriclitiira'deprecision  21s/om

» Agricultura de precision es una estrategia de gestion que usa tecnologias
de la informacidon y comunicacion para ser empleadas en decisiones
asociadas a la produccion de cultivos.

Aplicaciones Elaboracion
de dosis de
variables SIG

Sistemas de
autoguiado

Cartas
de
rendimiento




s« _‘Agridultﬂ_r_&-'dp precision

» Objetivo: Desarrollar una tecnologia que permita estudiar la variabilidad
espacial y temporal de los factores que intervienen en los sistemas agrarios
para obtener un beneficio en la produccién de cultivos o la empresa agraria

Factores que intervienen
en un agro-sistema

Variabilidad:
« Espacial
* Temporal

clima

ivegetacion diniamico

- t e 2 a e
b ¢ equilibrio
+- auna

suelo

Agricultura sostenible:
Beneficios econdmicos mantenidos en el tiempo

Luis Margquez




Tecnologlas dﬁ.&ﬂ‘lCUltUl‘a de precision

Adquisicion - i = Tomade
de datos 4 Tramm|entt) de decisiones
la Informacion
SENSORES Modelos de ayuda

Sistemas de informacion

parala tomade
decisiones
DSS

Captadores de MAPAS
rendimiento

geograficos
Mapas de SIG

rendimiento

SENSORES
Captadores de adquisicion de datos

MAPAS
Sistemas de . Mapa d_e, Modelgs delp.roducclon
localizacion informacion e cultivos

SureVac SureStop

Acciones en el campo

] Sistemas para modular las dosis durante la operacion
Sistemas de Autoguiado ACTUADORES O VRT




Sisterhas. de Positfonamiento -'Sistema GNSS

El sistema GPS determina la posicion instantanea de cualquier punto situado
sobre la superficie terrestre por medio de la medicion de la distancia entre el
receptor situado en dicho punto y un minimo de cuatro satélites de una red de
los mismos.

El calculo de la distancia se basa en el tiempo que las senales emitidas por los
satelites tardan en llegar al receptor, multiplicado por la velocidad de
transmision de dichas senales.
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one satellite, the receiver is posi- somewhere on a circle where the two EY i
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e} with three satellites
the receiver is at one
of two points where the
three spheres intersect

d) with four satel-
lites, the receiver
is at the one point
where the four
spheres intersect.



Sist'e'm'as dé ]:_)Hosi"(‘:iénémi'ento GNSS

NAVSTAR-GPS . EEUU
GLO-NASS . Federacion Rusa
GALILEO. Europeo



. Noesun s&tew IS0 de posicionamiento
Causas deerto & las senales

» Desfase entre la hora marcada por los relojes de los satélite y receptor.

» Reduccion geomeétrica de precision (GDOP) (Geometric Dilution of Precision)
provocada por la proximidad de los satélites entre si

8 B Eﬂ iﬁ

Figura 4 - Una b <'/>n.'mmh."'.'l.'l' atélites en torno al punto cuya

wdenadas se qui minar (izquierda) garantiza una medida precisa.

Figura S - Cuanto mas cerca estén dos sateélites entre si, mayor es el ervor de

POSICIONAMIEnto

ngh PDOP - satellites
& P

close together

large area of

. e W ] e . ;ﬁ
uncertainty

Low PDOP-
satellites
widely spaced

\ small area of

uncertainty



* Causas'd&erforen las sefiales

» Alteraciones causadas por la atmosfera terrestre.

lonosfera

» Desviaciones en orbita de los satélites.

L

Troposfera

v AEXXXX.




Causas dé erforen las sefales

» Errores de trayectoria en las senales
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»
X
p )
»
' 4
»
60 -
Hgm‘a 7 = La reflexton en los edificios puede causar ervores en la recepcion

de las senales. 1) Senal reciuda derectamente desde ef satelite; 2) senal cap

lada despues de sufrir una reflexion

» Errores cometidos por el receptor



satélites estan claramente definidas.

“‘Correccion”diferencial-DGPS

Sistemas que proporcionan a los receptores de GPS correcciones de los datos
con el fin de proporcionar una mayor precision en la posicion calculada.

Mejorar la precision de la sefal, mediante una estacion base terrestre (un
segundo receptor), cuyas coordenadas geograficas y posicion real respecto a los

Correccion diferencial en tiempo real basada en satélite (DGPS)

Estacion de referencia con posicion
conocida, compuesta de:

Receptor GPS

Microprocesador, para procesar la
informacion

Transmisor para establecer un enlace
unidireccional hacia los receptores

Equipo de usuario con GPS y receptor de
datos de la estacion de referencia



* " Correctifh difefencial-RTX

Descripcion:

Servicio que proporciona correcciones GNSS de alta precision. Ofrece una cobertura

mundial a traves de satelites geoestacionarios independientemente del lugar en el

mundo en el que se encuenire el usuario. Es accesible a traves de las senales

transmitidas por los satelites geostacionarios con cobertura mundlal Esto pemite

trabajar de forma completamente independiente de | i

referencia O la cobertura de radio UHF o Intemet movil. Ofrece alta precision con
3.5 cm en cualquier lugar del mundo y de forma constante y continua, incluso si en
algian momento liega a perder Ia cobertura del satélite RTX (dos minutos desde la
perdida de la senal). Proporciona la maxima precision en menos de 5 minutos cuando
se inicia el sistema en el mismo punto en el que finalizo el trabajo; en cualquier otro
lugar, converge hasta la maxima precision en menos de 30 minutos.




Correcmon!drfemncml estacion base

Correcmon diferencial cmematlca en tiempo real (RTK)

La precision se ajusta por medio de ondas
desfasadas con codificacion y observando
las variaciones hasta que se alinean,
resultando el tiempo entre ellas y la
convergencia una medida de la distancia.

Dependiendo de la velocidad de Ila
informacion se consigue la traduccion en
distancia, y los mejores sistemas

GPS & GLONASS Satellites
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Correction Messages -%

via wireless network RTK base station

Rover

Real-Time-Kinematic
Positional Accuracy +/- 2cm or 50

*» Same Satellite Constellation » Carrier Phase * Radio Link
(Base Station « Rover'or Rovers) (Track 5 Savellites Minimum) 1) More information
A A_\ b
A & it
- \
a3 V20N b \
A \
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Transmission |
Antenna

1010 20 km

¥ GPS Receiver

Rover
(Project Povmt)
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“Correccigndiferengial redes RTK

Red de RTK - RGAN
Bases a 50-60 km

Estacién de ~ * '
referencia 5 9 % I el RS
. \ \ ! avens tamen .
R S U0 et
~ ; PR = |

* Correccion diferencial gratuita con redes de RTK.

— Error de 2 a 5 cm. NECESITAMOS TRES ELEMENTOS

Receptor GPS capaz de recibir correcciones diferenciales de cédigo o fase
RECEPTOR DGPS O RTK

Conexion a internet en campo a través de las redes de telefonia mévil
MODEM GPRS

Software para acceder a las correcciones de la red mediante NTRIP
CLIENTE NTRIP
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New Holland Agriculture Pabellon Calle Numero

Identificacion de la novedad: Red RTK de New Holland

Marca: NEW HOLLAND

%
Ay

Descripcion:

Red de estaciones RTK a lo largo de toda Espana que suministran una sefnal de
correccion con precision centimeétrica (de 2.5 cm) las 24 horas del dia, los 365 dias del
ano. Todas las estaciones bases estan conectadas a un servidor, el cual envia las
correcciones directamente al tractor a través de un modem y de una conexion a
Internet. Con este servicio no es necesario que €l usuarno adquiera una estacion
propia, ni conectarse a una red local de estaciones RTK. La zona de cobertura es
mucho mas amplia, lo que favorece a los usuarios que se desplacen a diferentes
regiones, sin necesidad de tener que mover su propia estacion o adquirir repetidores
de senal.

" f A - - -~




Sistemas GNNS diferencial

Free- E-diff Egnos Star-Fire | Omnistar Star-Fire | Omnistar
diff SF1 VBS SF2 HP

1-2 cm 20-50 cm <20 cm 4-10 cm

= Clasificacion GNSS Diferencial

Comunicacion desde Tierm RTK

- GNSS diferencial DGNSS. Comunicacion radio o telaefonia movil NTRIP

- Aplcacidon: !
Topografia. O mnistar
Cartografia. Comunicacion desde el espacio Skyfix
Agricultura de precision. Comunicacion savelital Starfix

Starfire
G NS 5SSl in. Cornunicaci(.)n cgesde tierra GBAS LAAS

 ApE - Comunicacion satelital Pseaudolnes
Navegacion. .
Cartografia.

Comunicacion desde 2l espac«o SBAS WAAS
Comunicacion savelital EGNOS, ewc. ..




“.Recdeptores

Antena + reloj cuarzo + generador codigos + memoria.

Antena: simple/doble (correccion diferencial). Interna/externa.

Frecuencia: simple/doble (L1/L2)

Numero de canales: 8-12. Paralelo.

Tiempo de adquisicion.

Protocolos por medio de codigos Pseudo-Randomizados (CPR).
Caodigo de senales binarias muy complejos con tres objetivos:

Garantizar que el receptor no confunda la sefial con cualquier otra emision.
Evitar el riesgo de distorsiones intencionadas.
Permitir la amplificacion de la sefal del satélite, evitando grandes antenas

Los receptores condicionan las compatibilidad de los sistemas y la precision.



» Es una ciencia que comprende el conjunto de
técnicas y métodos interpretativos  que
permiten adquirir a distancia informaciones el N
cualitativas y cuantitativas de objetos Sin entrar e oo s

lizando la banda 321 en RGB. La coloracion de la imagen respeta los colores

en contacto con ellos.

» La fuente de informacion se obtiene de la
radiacion de energia electromagnética
procedente del sol, emitida por la tierra, la
vegetacion o generada por instrumentos.

Figura 17b — Composicion en colores falsos de una imagen LANDSAT utili-

zando la banda 432 en RGB. Los colores son andlogos a la fotografia tomada

> Latoma de informacion es captada por medios oo
fotogréaficos

Agosto

Figura 17c - La misma imagen con la introduccion de la banda 5 del verde permite

obtener mas informacion de la vegetacion. Varias tonalidades de naranja desde claro
LIE P .




Es pectro visible por el ojo humano (Luz)

l400rm | 450mm  |S00Pm | 550 nm GO0RM | 650nm | 700 nm 750 nm

)
LIHF Onda media Fracuencin

Rayos Rayas Rayos X [ig- Infrarrojo Radar
cosmicas | Gamma AT VHE Onda corta  Onda larga E:ctrzmadarnent:
Al
Microandas Radia
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> La radiacion electromagnética es una combinacion de campos eléctricos y
magnéticos oscilantes, que se propagan a través del espacio transportando
energia de un lugar a otro

> Las caracteristicas de los objetos pueden ser identificados por la interaccion
entre el objeto y la energia electromagnética.

> La sefial captada por los sensores esta en funcion de las relaciones de la
radiacion electromagnética entre:

emisividad de los cuerpos
coeficientes de reflexion
coeficiente de absorcion
coeficiente de transmision
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Teledeteccw &t

Los sistemas de teledeteccion son evaluados por
medio de:

>

>

Resolucion espacial. Menor tamarfio del objeto
gue puede ser observado en una imagen.

Resolucion espectral. Habilidad que tiene el
sensor para definir los intervalos de longitud de
onda

Respuesta espectral. Velocidad del sensor
para captar los datos de radiacion en una
determinada banda de longitud de onda

Frecuencia de cobertura. Intervalo de tiempo
gue transcurre entre dos tomas de datos de la
misma zona de la superficie terrestre.




» Tipos de sensores

Energia

incidente '

 Adquisidi.

Energia
reflejadq
4

Yl

// Energia
emitida

Tierra

4

Atmosfera ,,-"
|

informacion

Tipo pasivo

Tipo activo




AdquiSicFéh'@E‘jdﬂ%Mﬁﬁf'égeneé de satélites
" a .."- ! D .

Indice de Vegetacion por
Diferencias Normalizado

(IRCereano — ROJO)
(IRCercano + ROJO)

dgriSat

Iberia, s.L.

NDVI =

Valores de reflactancia
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Dron de ala fija Dron de ala rotatoria

Dotados de tecnologia como son:
- Sensores de vuelo (GPS, radio control y sensores electrénicos),

- Procesadores de la informacion,
- Camaras (fotograficas o de video, de infrarrojos o téermicas),

- Actuadores



DeSde.la plaﬂﬁj,fﬂ?a&ﬂehvuélo hasta el
tratamiento 'de la informacién
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‘Adquisicith de informacion

Toma de muestras

El P4000 incorpora los sensores opticos de longitudes de
onda del espectro visible y del infra-rojo cercano para medir
el contenido en Materia Organica (MO), asi como la sonda
toma-muestras con dipolo para medir la Conductividad
Eléctrica (CE) y pH, v presenta ademas en esta sonda un
sensor de fuerza para medir, al enterrar dicha sonda,

la compactacion del suelo.

Mapeo de suelos



“ “Crear'mapasidesinformacion
‘Interpolacién Geoestadistica

" RC

37.00 R age M xsC
- -

La “Inverse Distance to a Power-
Weighted” (o IDW), en el cual se
realiza un promedio de las muestras
en una ventana de resumen, de tal
manera que la influencia de un punto
de muestreo declina con la “simple”
distancia cuadratica, desde un valor
desconocido hasta valores
conocidos.

30 - rerre B

R e e e . e e e e e T

Iheporgtcnl Vananos = 25

20
10 » | 2

i) - i 0
0 5 10 15 20 25 30 35 40

It

El variograma es una herramienta
qgue permite analizar el
comportamiento espacial de una
variable sobre un area definida.

El variograma experimental refleja la
distancia maxima y la forma en que
un punto tiene influencia sobre otro
punto a diferentes distancias.



intos métodos
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Adquirir informaeion"de’eonsumos y-requerimiento de
g ' sfraccron

Fotografia 14.- Equipo de experimentacion en la cabina del tractor (2).

Caudalimetro de fuel
Captador de velocidad en ruedas motrices
Radar
Control de parada automatica de conteo
Consola



Adquirir informacgion"deseonsumos y-requerimiento de
g ' straccron

Y

Fotografia 12 -Ejes dinamometricos instalados en los brazos de tiro.

Ejes dinamométricos, marca Vibrometer
modelo LB 214 con las caracteristicas:
carga: 50 kN.
diametro medio: 50 mm.

Lﬁ;.‘ "

Fotografia 11.- Brazos de tiro del tractor.

Equipo de medicion — Sensor de esfuerzos



V4

lentos energeéticos

Mapas.

de requerim

de unas variables

Modelos matematicos de traccioéon en funcién

Requerimientos de traccion de parcelas por operaciones

)

Traccion (*100 dN




R - = e .i,‘. p -8
.- "Mapas de produccion
Sistemas que representan de una forma continua la produccion

sobre cada fraccion de superficie del suelo de la finca.
Utilidad:

Indicadores de la potencialidad del suelo vy eficiencia de las
practicas culturales de una finca.

Indicadores de la influencia de los factores productivos y las
acciones a realizar.

Indicadores de otras variables, ademas de la produccion, como
la calidad de la cosecha y la sanidad del cultivo.

M > 14.000 kg/ha
M 13.000 - 13.999 kg/ha
M 12.000 - 12.999 kg/ha
[7] <12.000 kg/ha

MONITORES DE RENDIMIENTO

Superficie (ha)

Figura 12 — Ejemplo de mapa de produccion de un cultivo de maiz.



. Mapas déproduccion

Sensores de localizacidn

GPS

DGPS- sefales de cor

TeCcitn

e core

e
e
-
" =
L=

Humedad

Rendimiento

Residuos

Sensores de remdimiento
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Fundamento de los mapas de produccion

» Registro de la masa o volumen de producto recogido en cada instante y
asociada a la posicion.

Variables para la realizacion de I Equipamiento béasico para la
los mapas de produccion | realizacion de los mapas de
- produccion
]
- Posicién de la cosechadora. -
I - Receptor GPS
- Caudal de grano -
I - Sensores

- Densidad del grano | - Unidad central de control

- Humgdad del grano o | - Unidad de almacenamiento de
- Velocidad de avance de la maquina . datos

: | .,
- Inclinaciéon de la cosechadora |



-Mapas d&p&educqon en cereales

Posicion de'la cosechadora. m
Receptor GPS.
Caudal de grano.
Sensores:
Directos:

o Sistema optico. Para disminuir errores
sensor doble. <4%.

o Mecanico de paletas. Sobre el punto de
descarga elevador. No mide de forma —
continua. s ,
4

Indirectos:
o Sistema capacitivo.
o Sistema radiométrico. Peligro. e R

o Impacto de granos. Sobre una placa ”""’,‘Zi'.if?”"’,"’,’f"’,”‘;Z"""’,’,’i/if;‘,;i';f’,”.i‘;f3;,1'.1’2’27,",’;;’,’ifl';'i,ifii
midiendo deformacion. <5%. :

Humedad de grano.

Para poder expresar la produccion en masa de
materia seca.

Junto al sensor de caudal.
Tipos:
= Capacitivos. Son los mas empleados.

= Ultimos desarrollos tipo NIR (Infrarrojo ,
Ce rcan O) . ‘igura S — Sensor de impacto.

e A

grano multiplicando la capacidad de cada celdilla por
el mimero de ellas que se han llenado.




© 7 L Adquisicionde datos

Sensores de clima, cultivo y suelo

Elementos basicos del sistema Yara Water Solution

* =
o . 1 x temperatura uyE -

10 x Yara 1 x humedad relativa '

Water-Sensor I x humedad de suelo 5 x Transmitter 1 x Base Station Recomendacion de riego

i |




Sensor optico basado en la fluorescencia de las plantas que mide en movimiento y
en tiempo real la calidad de los racimos cosechados sobre la base de su
contenido de antocianinas, responsables del color rojizo de las uvas y el vino.

v - R

En la pantalla tactil IntelliView™ Ill se muestran en tiempo real dos indicadores por
cada lote cosechado:

- el valor medio de los miligramos de antocianinas por litro.

- el % de heterogeneidad del contenido de antocianinas de cada lote vendimiado.
Con la antena NH162, es capaz de registrar un mapa de la variabilidad en el
contenido de antocianinas del viiiedo recolectado.



~ " Sistemas de'taptacién de informacion
- " .‘ - !

X

Mapas De Deteccion De La Mapas De
Rendimiento De L3 Humedad En Tiempo Rendimiento De La
Cosechadora Real Picadora De Forraje

Aplicacion Precisa

Sistemna De Pesaje De Aditivos

En Movimiento
ActiveWeigh™

Tecnologia Sistema IntelliFill™ Sensor De Humedad
ActivelLoc™ En La Empacadora

. X ' > -
(;
' 4 : ‘
1112
Sistema Sensor Force-A - Sistema Opti-

EnoControl ™ Sensor antocidnico Grape™
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42.16 .- JOHN DEERE IBERICA S.A.- Parla (Madrid)

Pabelién 8

Galena de lalnnovacion —FIA 2018

Harvest Analytics

Ofrece una primera evaluacion comparativa y un asesoramiento inteligente para ayudara los
operadores y administradores de fincas a tomar decisiones para aumentar la rentabilidad de
sus operaciones. Harvest Analytics proporciona pruebas de rendimiento a través de las areas
operativas mas importantes de la maquina (productividad del grano, utilizacion de energia,
eficiencia de combustible y pérdida de grano).




Sistemas de Ihf6fniacién Geografica (SIG)

Conjunto de metodos, herramientas y datos que estan
disenados para capturar, almacenar, analizar, transformar
y presentar toda la informacion geografica y atributos.

Los SIG permiten:
localizar sobre mapas digitales elementos espaciales
buscar datos
resaltar atributos
Analizar datos

o\ Caul




Sistemas de Infermacion-Geegrafica (SIG)
' - Tipos de"datos

Los modelos de datos vectorial y los modelos de datos raster son los dos procedimientos para
informatizar los datos geograficos de modo que puedan ser almacenados como base de datos
en un ordenador y que representen las correspondientes imagenes.

Las imagenes vectoriales son representadas por puntos, lineas y poligonos. Los puntos se
definen por coordenadas, las lineas por pares de coordenadas y los poligonos por las
coordenadas de los veértices, representando dichos elementos un atributo.

Las imagenes raster se dividen en las que contiene datos de imagen y las que contienen
datos tematicos. La imagen raster esta formada por un conjunto de celdillas cuadriculadas
cada una de las cuales representa una pequeia porcion de la superficie. La imagenes de un
mapa en formato raster describen las caracteristicas de una zona y su posicion relativa en el
espacio.

MUNDD REAL

:'r.! .'E"‘I|
..n-'r 4 I:}J '.}5 /
Modelo de datos Modelo de datos
RASTER VECTORIAL

1
1
1 RIO
1
1
] W
1
1 2
1 2212
1 2|22
1
x




Sistemas de

infermacion Geografica (SIG)

e »
Software SIG 4 Windows 4 | MacOSX & | GNULinux ¢ BSD Unix Entorno Web % Licencia de software

ABACO DbMAP Si Si Si Si Si Java Software no libre
ArcGIS Si Na Si Mo Si Si Software no libra
Autodesk Map Si Na No Mo Na Si Software no libre
Bentley Map Si No No No No Si Software no libre
Capaware Si (C++) Na Si Mo Na Mo Libre: GNU GPL
Caris Si No No No No Si Software no libre
CartaLinx Si Na No Mo Na Mo Software no libre
El Suri Java Java Java Java Java No Libre: GNU
Geomedia Si Na No Mo Si Si Software no libra
GeoPista Java Java Java Java Java Si Libre: GNU
GestorProject - PDAProject Si No No No No Java Software no libre
GeoServer Si Si Si Si Si Java Libre: GNU
GRASS Si Si Si Si Si Mediante pyWPS & Libre: GNU
gvSIG Java Java Java Java Java Mo Libre: GNU
IDRISI Si No No No No No Software no libre
ILWIS Si Na No Mo Na Mo Libre: GNU
Generic Mapping Tools Si Si Si Si Si Si Libre: GNU
JUMP Java Java Java Java Java Mo Libre: GNU
Kosmo Java Java Java Java Java En desarrollo Libre: GNU
LocalGI5 Java Java Java Java Java Si Libre: GNU
LatinoGis Si Na No Mo Na Si Software no libre




Sistemas‘d_em-m@@n‘:ereogréfica (SIG)

Manifold Si No No No No Si Software no libre
MapGuide Open Source Si Si Si Si Si LAMPAVAMP Libre: LGNU
Maplinfo Si No Si No Si Si Software no libre
MapServer Si Si Si Si Si LAMP/WAMP Libre: BSD
Maptitude Si No No No No Si Software no libre
MapWindow GIS Si (ActiveX) No No No No No Libre: MPL
MiraMon i (C) No No No No Si Software no libre
ortoSky Si (C++) No No No No No Software no libre
QGIS Si Si Si Si Si Si Libre: GNU
SAGA GIS Si Si Si Si Si No Libre: GNU
GE Smallworld Si ? Si ? Si Si Software no libre
SavGIS Si No No No No Integracion con Google Maps | Software no libre: Freeware
SEXTANTE Java Java Java Java Java No Libre: GNU
SITAL Si No No No No Integracion con Google Maps Software no libre
SPRING Si No Si No Solaris No Software no libre: Freeware
SuperGIS Si No No No No Si Software no libre
TatukGlS Si No No No No ? Software no libre
TNTMips Si No No No Si Si Software no libra
TransCAD Si No No No No Si Software no libre
ubDIG Si Si Si No No No Libre: LGNU
GeoStratum Si(Flex/Java) | Si(FlexlJava) | Si(Flex/Java) | Si(Flex/Java) | Si(Flex/Java) Si (Flex/Java) Software no libre
ASINELSA SIDAC Java Java Java Java Java Si Software no libre
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La informacion GIS shapefile se compone de varios archivos que se lee como uno
unico. EI minimo requerido es de tres: el .shp almacena las entidades
geometricas, el .shx almacena el indice de las entidades geométricas y el .dbf es

la base de datos, en formato dBASE.

Seleccion de explotaciones

] ..p,r

Figura 6.7. Situacidn geogréfica de las explotaciones por parcelas

Figura 6.8. Situacion geografica de las explotaciones




Trabajar colsmapas de rendimiento

https://www.wikiagro.com/es/Portada
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Sistemas de navegacion y guiado

Evitar solapamientos en tratamientos
Pérdidas econdmicas y medioambientales

Evitar errores por agentes ambientales, niebla, falta
de luz...

Reduccion de fatiga del operario
Aumento de las oportunidades de realizar una labor



-Ststemasidenavegacion y guiado

» Sistemas absolul'os o relativos depend!ndo del'sistema de referencia sobre el que se guie

» Evitar solapamientos en tratamientos con pérdidas econdmicas y medioambientales.

Sistemas de asistencia al guiado absolutos
- Leds
- Precision: 15 — 30 cm.
- Prestaciones: Aumenta la capacidad de trabajo:
13%.
- Reduccion de errores de solapamiento: 10%
- Umbral rentabilidad:
Arroz: abonado 60 ha.
siembra 30 ha.
Trigo: abonado 200 ha.

31 bright LED's give you guick on-line
visual feedback in any light
Large color display gives
‘:ct‘;‘:‘“a‘waGNP&E%ngoc i you all the information
monitors, planters. vanable you nesd at a glance — no
rate controllers, and field
computers

squinting required!

A en right LED
lights and clear
dis play lo keep
you dnving on
line in d st, fog,
or even in the
dark

e D winihie With built-in dual-frequenc i Large buttons give you

-G ui y GPS receiver you get ge g y
ﬁ«lgah':gg:dorayzoﬁ;ru::%%igu:f to choose your accuracy option without adding an Onejpre_sj cont_r'oi of all the
higher performance overhead and perspective extra GPS receiver to your cab g‘g"s’ 91‘-”1 ance luncnogs_
receivers—we have the view show you where you = siatus, set-up an
accuracy and corrections need to be P

that best suit your operation

Simple displays. including

WAAS RTK OmniSTAR XP OmniSTAR HP

Ormne Det ) otmne ot """O Ares 42558 Q
= ; 1 : >2'3" R |'¢| Conces aaea N 6-8 inch accuracy 1 inch accuracy 3-5 inch accuracy 2-4 inch accuracy
< > ip  Offine-< 0" 10™ [ip
) Fok: 4°
2 7 2 2



Sensores que supervisan constantemente la posicion del producto que entra en el
cabezal y quian la maquina automaticamente para garantizar la entrada
perpendicular incluso en condiciones de poca visibilidad o a velocidades elevadas.
Puede ir con GPS para detectar ultima fila cosechada.




-7 .Sisténid SMARTSTEER

Examinar el borde entre el producto cosechado y sin cosechar con un sistema de
deteccion por laser, y conduce la maquina automaticamente enviando sefiales al
sistema de direccion



42.6.- JOHN DEERE IBERICA S.A.- Parla (Madrid)

Pabslién 8

Galena de I lnnavacion —FINA 201&

Sistema de camara 360° 3D

Este sistema proporciona al conductor una vision completa sobre el vehiculo incluidas
funciones innovadoras como vista de cruces o el anuncio de vias, ya sea en transporte,
maniobrando en la granja o en trabajos de campo
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La direccion del tractor se modifica para compensar la alineacion del implemento



Sistemas“d&€havegacion y guiado

Sistemas de quiado autbnomo

PN

- Difieren en la precision y la variacion causada en la
repetibilidad del dato de posicionamiento.

- Receptores DGPS: £30 cm.

- Receptores doble frecuencia con 12 canales y
correccion diferencial desde satélite: £ 5 cm.

- Receptores doble frecuencia con 12 canales y
correccion diferencial desde estacion base (RTK) a
no mas de 3km: £ 2 cm.

)

http://www.trimble.com/aqgriculture/index.aspx

https://topconpositioning.es/productos/agricultura
-aqgriculture/

http://www.agleader.com/

http://www.leica-
geosystems.es/es/Aqgricultura 70424 .htm



http://www.trimble.com/agriculture/index.aspx
http://www.agleader.com/
http://www.leica-geosystems.es/es/Agricultura_70424.htm
https://topconpositioning.es/productos/agricultura-agriculture/

“ Solucién"de’guiado completa
Sistema IntelliSteer

Receptor NH 372, un sensor de angulo de giro o bien un giroscopio de estado
solido, el Navigation Controller Il y una valvula de control hidraulica que convierte
las sefales del Navigation Controller Il en movimientos hidraulicos capaces de

accionar automaticamente el sistema de direccion.




- Sistenfas"@eéiuiado Auto pilot

El BoomPilot se conecta a los receptores GPS
o Sistemas de Guia ya existentes

2

B e ey v

BoomPilot

\L/.“E e Sistema de compensacion de terreno
| Adsrador g ncendedor calcula y corrige el balanceo, cabeceo

TR y oscilacion a base de sensores que
| s deowosde s ﬁ actuan sobre los sistemas acoplados
cpismc a la direccion al fin de reducir al

minimo los saltos y solapes entre
pasadas en terrenos irregulares o
ot oscapivgsr accidentados.

al controlador)

e

de caudal Valvulas de
Secciones de Barra

i

Utiliza el circuito
electrohidraulico de
la maquina para
ofrecer el autoguiado







“. . Profocole isobus
sow |

Parte 1 Aspectos generales

Parte 2 Aspectos fisicos

Parte 3 Intercambio de datos

Parte 4 Red de comunicaciones

Parte 5 Gestion de redes

Parte 6 Terminal virtual

Parte 7 Aplicaciones basicas

Parte 8 Mensajes para estion de la transmision
Parte 9 Unidad de mando electronico del tractor
Parte 10 Control de tareas e intercambio de datos para los sistemas de gestién
Parte 11 Diccionario de datos de elementos moviles
Parte 12 Servicio de diagndstico

Parte 13 Ficheros

Parte 14 Control de secuencias
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Tecno[oma de A@Ilcacmn Varlable (TAV)

Todo la informacion anterior, en si no valdria para
nada sSI no existen equipos capaces de hacer
aplicacion variable de productos.

Tipos.

TAV basada en sensores: “sobre la marcha”. No
necesita GPS. Problema no hay intervencion
humana.

TAV Dbasada en mapas: Problema variabilidad
temporal.



Tecnolog ia,&':éﬁgﬁﬁa‘sic’m Variable (TAV)

funcion de la informacion suministrada.

TAV BASADA EN SENSORES

SENSORES l_f\\ UNIDADDE | UNIDAD DE

; ADQUISICION - l._;x ACTUADORES
..\‘\lBlliNT.\LlES,_,/‘ : BE Dl\'l‘()S ,—| _~1 CONTROL F/ / < RE

P T T aT—

9 C
| SENSORES DE
| FUNCIONAMIENTO
E DE LA MAQUINA

TAV BASADA EN MAPAS

ADQUISICION ACTUADORES

SENSORES L\ UIDAD e L——> ————

AMBIENTALES — 7] AR CONTROL l_‘//
5= =%
GPS ‘

SENSORES DE
FUNCIONAMIENTO
DE LA MAQUINA

» Equipos capaces de variar continuamente las caracteristicas de trabajo en

» Elementos principales.

- Sensores.

- Unidad de adquisicion y
tratamiento de datos.

- Unidad de control.

- Sistema de mando sobre el
dispositivo de regulacion del
apero.

- Protocolo de comunicacion
CAN (ISOBUS) ISO11783



Vicon ISOBUS.mp4

Pantalla Pantalla il -Guided la FM-75 Pantalla FM-1000 Pantalla XCN-
2 2050™

IntelliView™ 111 IntelliView™ v

inCommand inCommand
Funciones Compass 800 Integra 1200

Tamado de pantalia { LR 84" 124" 121"
Pantalla milGple » = | e - v
Guiado/Astoguiado v v | v v v
Murcado de ubc«u v v ‘ v v v
‘l’um-do dam da c-npo m v v 1 v v v
Com de ttamos Mmh) * v | v v v
Control de altura de la basra de pulvesizacion — > | » 7 i
=z opse v v v v
¢ —{ — = . (Max. 3 productos) | Max. 3 pcoduaos) (Max. 8 productos)  (Max. 8 productos)
Aplicucion de dosis veriuble x v v v
Registro de variedades * x 1 v v
Monitorizacion de la siembea hilera a hilera x = | x x v
Calculo de densidad vegetal y de demanda de N 7 =
(sensores OpRx) = B | =
Control hidraulico de proflundidad de siembea (Down = o | - o 7
Force) | !
Elaboracion y lectsra de mapas de rendimiento x v | v v v
Camaras v | v v v
Aplicacion de enterramiento de tuberias (Intellislope) = I = v v
Monitorizacion de oqulpoo (V‘I) opcional opcional | opcional v v
&n.jo ISMUS O’ as<h Con.ol‘) * opcional [ opcional v v



Galena de lainnovacibn —FINA 201e

‘Monitor K M7001

Terminal tactil de 12" que ofrece el control mas sencillo del mercado, con una completa
integracion de todos los controles del tractor, de los aperos ISOBUS, de las funciones de
geocontrol y de autoguiado.




B e

AGCO Iberia S.A. Pabellon Calle Numero
Via de las Dos Castillas, 33, Atica7 6 B-C 1548, 37-48, 27-
28224 Pozuelo (Madrid) 36, 15-26

Identificacion de la novedad: Pantalla del Centro de Control (CCD) en tractores MF 7600 y 8600

Marca: Massey Ferguson

Descripcion:

Permite integrar en |a secuencia de trabajo en cabeceras, el autoguiado del tractor. Cuando se
monta una antena GPS, es posible visualizar |a trayectona del tractor en cada instante. Con ella se
ajustar y controlan las maquina o aperos conectado via ISO-BUS utilizando |a propia pantalla.
Dispone de un puerto de conexion para una camara de video, lo que facilita el enganche y el
desenganche de apero y permite comprobar 10s procesos de trabajo en zonas de haja visibilidad
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Ejemplos de Aplicdtiones Variables

Laboreo:
variacion local del sistema de laboreo.
variacion de la profundidad de la labor.

Figura 15 — Aperos de labranza capaces de variar de forma continua la profundidad de trabajo. Esto es posible gracias a la presencia de cilindros hidrdaulicos

comandados por la unidad de control que varian la altura del bastidor secundario del apero respecto al principal.
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32.1.- Lemken lberia S.A.

Pabelién &

Galena de k Inneracton - FINA 2016

Sistema de control de cultivadores Contour Track Karat 9

Sistema electrohidraulico de seguimiento del contorno del terreno, para cultivadores
intensivos semisuspendidos Lemken Karat 2@ gque modifica la geometria del apero, asegurando
automaticamente la misma profundidad de trabajo en zonas con cambios de pendientes a la
vez que mantiene la potencia de traccion en cada eje del tractor. Utiliza un eje de rotacion en
el bastidor sobre el que se articulan los rodillos que determinan la profundidad de trabajo,
con un sensor de presion en las ruedas de apoyo y un cilindro hidraulico adicional.
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% 10.4.- Kverneland Group |bérica S.A.

Galena de b innewvacton —FIMA 2018

| Arado Kverneland 2500 i-Ploug controlado electronicamente

Arado 100% controlado electronicamente con ISOBUS. Se puede controlar |la posicion del
primer surco, la anchura de trabajo, |a adaptacion a las irregularidades de perimetro de la
parcela, |la adaptacion a la potencia del tractor, el volteo, el seguimiento de lineas rectas de
laboreo, y |a verticalidad del equipo.




' Ab_crna'éommeral

Necesidad de unlformldad abono y calibracion previa (sensores
de peso en tolva)

Sensores de luz reflejada. TAV basado en sensores.

Centrifugas: Dosis regulada mediante cilindro hidraulico que
actua sobre el dosificador (ventana)

Figura 18 — Abonadora centrifuga de doble disco durante una distribucion variable.




~ - Abonado mineral

KUHN IBERICA S.A.U. Pabelion Calle Numero

Identificacion de la novedad: Sistema de medicion y regulacion de la distribucion
en la abonadora centrifuga AXMAT

Marca: RAUCH (KUHN IBERICA S.A.U.)

| J:\\.-‘. 2;_21 -‘,',
Descripcion:

Realiza Ia distribucion de abono, y ajusta automaticamente la abonadora de discos en
funcion del tipo de abono y la anchura de trabajo deseada. El sistema esta formado
por un brazo giratorio que se mueve bajo la zona completa de dispersion
(aproximadamente 220°). Durante el proceso de giro, mediante sensores de radar, se
registra la masa de granos de abono proyectada. El software de analisis determina la
ubicacion de la masa respecto al angulo medido y compara el diagrama de dispersion
real con el tednco. Se modifica, por control remoto, el punto de caida para conseguir
un buen patron de dispersion conforme a la calibracion inicial.




- - Abonado mineral

15.3.- Kuhn Ibérica

Pabelién 8

Galena de nnovacion —FINMA 2016

Sistema de regulacion de flujo de abono M-EMC en abonadoras Axis

Controla el flujo de |la masa de abono que cae en cada disco, de forma independiente y
electronicamente, desde la cabina del tractor. Adaptado a las abonadoras de accionamiento
mecanico a través de |a toma de fuerza.




Neumaticas: Dosis regulada
mediante la variacion de la
velocidad de giro del
distribuidor mediante motor
de velocidad variable.

= Mejor adaptacion.

.7 g ./apgnadp,@i_r‘].eral

Figura 19 — Abonadora neumdtica de dosis variable realizando un abonado

localizado de cobertera en un cultivo de maiz.

Figura 20 - Actuador eléctrico para variar la velocidad de giro del distribui-

dor en una abonadora neumdtica.



LISE “ ~Siembra - -
Distancia“entre semlllas"y su profundidad.

Distancia entre semillas.

= Sembradoras monograno: el disco de distribucion es
accionado por un motor hidraulico o eléctrico cuya velocidad
de giro es regulada de acuerdo a las exigencias.

= Sembradoras a chorrillo: servomecanismo que desplaza el
rodillo acanalado o régimen variable en su eje.

= Necesidad de retroalimentacion: conteo de semillas con
célula fotoeléctrica.

Profundidad de siembra.
Cilindros hidraulicos comandados con sensores de humedad.

Figura 16 — Sembradora

equipada para hacer la

siembra con dosis variable.

1) Contador de semillas.

2) Variador de la velocidad del
distribuidor.

3)CAN BUS que conecta el
tractor y la sembradora.

4)Unidad de control y
adquisicion de datos.

5)Receptor GPS.
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22.1.-Vaderstad A.B.
2 Agrometalicas Arecha

Pabelién 11

Galena de b inpovacion —FIMA 2316

Sistema de conteo de semillas SeedEyes en sembradora Vaderstad

Sistema de conteo de semillas por unidad de superficie desde el panel de control en el tractor,
eliminando los sistemas de calibracion convencionales, con el consiguiente ahorro de tiempo
y esfuerzo. Utiliza luces infrarrojas que son interrumpida por el paso de las semillas.




Tecnologia de éﬂf@&ic’)h Variable (TAV)

_ Py*

Controlador De Control IntelliRate™ Sistemas De Control
Tareas 1SO Para De Insumos Para
PLM® Cultivos Field-1Q™

Gestiéon Del Estiércol Regulacién De La
Altura Del Brazo
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Duran Maquinaria Agricola,
S.L.

Pabelion

Calle

Numero

Identificacion de la novedad: Sembradora neumatica Pottinger Aerosem 1002 con
IDS (sistema de distribucion inteligente).

Marca: POTTINGER

Descripcion:

Sembradora neumatica por cormente de aire que, a partir de la conduccion central,
abre y cierra las salidas de las conducciones que alimentan cada bota de siembra.
Este control se realiza electronicamente mediante BUS. Reduccion automatica de la
cantidad de semilla sembrada segun el numero de tubos activados; la semilla de los
tubos cerrados vuelve al tubo principal. Calibracion eléctrica desde del puesto de

conduccion.
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10.3.- Kverneland Group |bérica S.A.
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Dosificador electronico para sembradoras de cereales Kverneland

Dosificador electronico para las sembradoras de cereales Kverneland. Elemento 100% ISOBUS
controlado electréonicamente desde el monitor de la sembradora. Dispone de canjilones de
dosificacion adaptados a las dimensiones y dosis de las distintas semillas de siembra. El propio
dosificador reconoce el canjilon instalado e informa al operador del rango de siembra
disponible para ese canjilon y la semilla seleccionada. Efectia un autocalibrado que tan solo
requiere del pesado del contenedor. Al introducir en el ordenador el peso obtenido de semilla
es capaz de autoregularse por completo.




L eDigmBra s

Maquinaria Agricola Sola, S.L. Pabellon Calle Numero
Cira Igualada s/n 2 A 2545
08280 Calaf (Barcelona)

Identificacion de la novedad: Transmision electrica para el accionamiento de los
dosificadores en sembradora monograno Prosem-K Elektra

Marca: Sola Prosem-K Electra

Descripcion:

Cada elemento lleva un motor eléctrico para accionar el distribuidor de semilla. El motor es del
tipo "paso a paso”. que pemite obtener una regulacion milimétrica, garantizando precision de
siembra. La alimentacion se realiza mediante un altemador con 2 baterias de 24 voltios
independiente de las baterias del tractor. El accionamiento del altemador se realiza mediante
un motor hidraulico.

El giro de cada motor se realiza mediante una centralita que contiene los controladores de
todos ellos. Antes de empezar a trabajar se introduce Ia configuracion de maquina (distancia
entre filas y nimero de alvéolos en el disco de siembra del distribuidor). La informacion de la
velocidad de avance se obtiene a través de un sensor situado en |a rueda de la maquina
sistema de radar o GPS. La combinacion de esta informacion permite, mediante un monitor
externo, regular y confrolar la maquina y realizar la siembra en dosis variable sin intemumpir el
trabajo
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Kvemeland Group Ibérica, S.A Calle NUmero
Zona Franca, Sector C, Calie F, 28

08040 Barcelona (Espana)

Identificacion de la novedad: GEOSeed Control

Marca: Kverneland Group

Descripcion:

El sistema GEOseed permite la siembra monograno en lineas con alineacion paralela, al tresholillo o
con ajustes individuales en cada hilera. El niUmero de semillas por hectarea y el espaciamiento entre
las mismas puede ajustarse al optimo establecido.

Requiere le utilizacion de sistemas GPS con precision RTK en combinacion con una sembradora
cuyos cuerpos de siembra tengan un dosificador accionado eléctricamente de forma independiente
(e-drive) y con discos alveolados dotados de sensores que indiquen su posicion.

El sistema GEOseed se gestiona mediante el monitor IsoMatch GEOcontrol que permite, entre otras
opciones, 1a siembra con dosis variable de semilla.

Ccomentarios:

La precision intrinseca de la siembra, segun el modelo utilizado, esta entre 1.5y 2.2 cm; la precision
GPS RTK seria de unos 2 cm. Hay que contar, ademas, con las desviaciones que se producen con
la emergencia de |la planta.




- TAV Tratamientos

 TAV basado en mapas.

o Elaboracion del mapa de malas hierbas.

o Transformacion en mapa de dosis de herbicida.
0 Uso del pulverizador.

* Pulverizadores TAV. 30-70% ahorro respecto a d.
constante.

« Regulaciones (tipos).
= Pulverizacion a intervalos (on/off).
= Control de presion (+p/+v) Problemas de deriva.
= Control de caudal. Boquilla+tmando electroneumatico.

* |nyeccion directa pesticida: 2 circuitos :

« Agua(caudal constante) + pesticida (caudal variable)
» Circuito de bajo caudal +circuito de alto caudal.




© 7 TAV basdda'en sensores

Pulverizador Detectspray equipado con sensores Opticos para la deteccion de malas hierbas

http://wwwl.agric.gov.ab.ca/$department/deptdocs.nsf/all/enq7995



http://www1.agric.gov.ab.ca/$department/deptdocs.nsf/all/eng7995

© TAV basdda'en sensores

Pulverizador inteligente "Spot Sprayer”

El pulverizador inteligente de GGadford, o Spot Sprayer,
es una barra pulverzidora cuyas boqguillas estan
controladas por un sistema de reconocimiento de
imagen, que activa las boquillas solo cuando es
necesario, logrando un ahorro de producto beneficioso
para su bolsillo y para el medio ambiente.
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24 .4.- Deltacinco
Delgado Delgado e Hijos
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Sistema de control de malezas combinado con tramos de boguillas Amazone Amspot

Solucion de gestion agronomica consistente en un conjunto de sensores individuales de
deteccion de plantas wverdes para determinar de este modo la necesidad de accionar las
boquillas de pulverizacion o no. Puede trabajar a velocidades de hasta 20 km/h, cada uno de
los sensores que posee controla 4 boguillas individuales separadas 25 om entre si. Funciona
en la total oscuridad. Se basa en la utilizacign de sensores Gpticos con medician fluorescente
v una frecuencia de trabajo de 50 Hz, no les afectan las condiciones externas (humedad, polvo,
oscuridad, lluwvia). Los sensores estan separados 1 metro entre si ocupando toda la longitud
de la barra en su parte superior delantera.
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AGCO lberia, S.A. | Fabellon Calle Mumero

ldentificacion de la novedad: Integracion del control de secciones en el terminal
Fendt Vario de 10.4 pulgadas (Series 500 - 900 SRC)

Marca: FENDT

Descripcion:

Control de secciones en maquinas y apernos con comunicacion 1S0O-BUS integrado en
el terminal estandar del tractor. Asimismo se pueden asignar hasta 10 pulsadores del
joystick multifuncion para el control de los aperos. Incluye ajuste rapido de los tiempos
de apertura vy cieme de cada una de las secciones condicionados por la velocikdad de
avance.
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Spray Control System with Automatic Section Control

As-Applied Map

-
Controller +
Softwarg

(R — : ON-OFF Control Signal to
X _ Closed-Loop < Boom-Valves or Nozzle
Control Solenoids

c .

EZas
Pump Regulating Flow
Valve Meter 1 P 3
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Z I I Boom Shut-off Valves

Nozzles

Rate control
Guidance
. Automatic Section Control

gl

Displays / Control Systems
Agleader .
John Deere
Raven
Teelet
Topcon
Trimble

Select what works best for your operation (cost).

Purchase a display which allows for technology upgrades.
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@9 3.1.- Pulverizadores Fede S.L.

Pabelién 1

Galena de b innowacion —FA 2016

Sistema automatico de calibracion en el atomizador Futur H30

Nuevo sistema automatico de calibracion que permite reducir la deriva. Opera a través de
una App para Android y sin cables y ofrece la informacion sobre el volumen de aire y dosis a

aplicar en funcion de los diferentes parametros, contrastados por numerosos ensayos en

campo. Sistema pro-activo que avisa al usuario si algin parametro de la pulverizacion no es
correcto. Proyecto apoyado por la Unién Europea dentro del marco del Horizonte 2020.
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Teejet Technologies Pabelion Calle Numero

Identificacion de la novedad: Boquilla de pulverizacion Dynajet Flex 7920

Marca: TEEJET

Descripcion:

Permite controlar el paso del liquido a la boquilla de pulverizacion hidraulica mediante
pulsos eléctricos sobre un solenoide. La frecuencia de pulsacion es de hasta 10
hercios. El tiempo de apertura determina el caudal pulverizado por la boquilla en un
rango amplio, por lo que no es necesario cambiar la boquilla, para modificar la dosis
de aplicacion. Se utiliza en combinacion con boquillas convencionales de pulverizacion
hidraulica de las que dependeran las caracteristicas de la pulverizacion.
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Tecnoma Pabelion Calle Mumero

Identificacion de la novedad: Nozzle Control Individual System NCIS

Marca: Tecnoma - NCIS

BOELE TERMINAL
Q‘ CALCUL S TR
IEDRUS ')
SO I ATION
Gl - FOES
OATS TRANSFER
HLC LS MOHMALEE AU BB LIS ) VSl LRSI RCLA T RO

L LR

Descripcion:

El modulo de MCIS electronico puede albrir y cerrar cada boguilla de manera individual.
Se controlan 4 boquillas por modulo mediante Can-Bus y es alimentado por una
conduccion de liquido. Cada boquilla se abre o ciera en funcion de su posicion en el
campo, o que permite evitar la aplicacion duplicada en determinadas zonas con
respecto al control por tramos de boquillas de los pulverizadores de barras




© - Caudalimetrogde turbina
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30.1.- Polmac

Pabelién 1

Gilera d¢ la Inpowacion —FIMA 2018

Caudalimetro de turbina Pro-Flow 9volt

Caudalimetro de la turbina para pulverizadores con paro automatico programable; permite
establecer la cantidad deseada se para automaticamente el flujo con un porcentaje de error
de +/- 1%. Alimentacion auténoma a 9 voltios, con posibilidades de conexion externa de 12
voltios. Display digital, teclado alfanumérico y puerta USB.

Caudal maximo de 500 L/min; presiones de trabajo entre 0.5 y 12 bar.
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Plataformas de gestion de las maquinas en la explotacion agraria

Plataformas

New Holland PLM

Agco Fuse

Claas EASI

Same Deutz-Fahr Agrosky

John Deere AMS

Case IH AFS

Topcon Agricultura-agriculture
Trimble Trimble Agriculture

Aams lberica Adgricultura de precision



http://agriculture1.newholland.com/lar/es-ar/agricultura-de-precision/productos/gestion-de-datos-software/software-plm-mapping
https://www.fusesmartfarming.com/
http://www.claas.es/productos/easy
http://www.deutz-fahr.com/landing/precision-farming/?es
https://www.deere.es/es/soluciones-de-gesti%C3%B3n-agron%C3%B3mica/
https://www.caseih.com/emea/es-es/productos/afs%C2%AE-advanced-farming-systems
http://topconpositioning.es/productos/agricultura-agriculture/
https://www.trimble.com/agriculture/index.aspx#menu-right
http://www.aams-iberica.com/productos/
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New Holland Pabelion Calle Numero
Av. José Garate, 11 7 B-D 9-22
28823 Coslada

Identificacion de |a novedad: Gestion de maquinaria a distancia - Telematics

Marca: New Holland, Telematics

Descripcion:

Canal de comunicacion a través del cual se puede enviar informacion relativa a la maquina, a
las condiciones agronomicas y al lugar de trabajo para tener un control mas preciso de la flota
de maquinas por los encargados de las explotaciones.

Visualizacion de todas las maquinas de la flota en una unica pagina Web. Permite visualizar el
estado de la maquina y los parametros de trabajo, con comunicacion instantanea entre el
usuario del portal "Telematics” y el monitor de la maguina. Registra la infformacion historica de
la maquina, analiza la informacion de la maquina, el control y comparacion del consumo de
combustible, y descarga los datos para el software de agricultura de precision.
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o Redde Telemabics
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John Deere Iberica, S.A Fabellon Calle Munmero
Boulevar John Desre n°2 8 1 19
28984 Para (Madrid)

Identificacion de la novedad: Sistema de diagnostico remoto John Deere

Marca: John Deere Remote Service ADWVISOR

Descripcion:

El sisterna de diagndstico remoto pemite & acceso al modo diagndstico de una maguina John
DCeere equipada con linea CAN-BUS a cualquier concesionario oficial John Desre para una
deteccion precoz de las posibles averias producidas. Ademas, puede enviar v recibir paquetes
de datos para realizar re-programacionas, realizar grabaciones de unidades de control
electrdnico con el fin de asegurar un comecto funcionamiento de la maguina, todo ello de forma
inalambrica.

Acceso raemots a
sale| o traves ce JOLink

Comentarios:
Premio en FIMA 2010 para una picadora de forraje (con JOLink)

Wisita el recinto de la Feria
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a 42.21.- JOHN DEERE IBERICA S.A.- Parla (Madrid)

Pabelién 8

Galena de kalnnevactbn —FIINA 2018

; M istics
VL

My Logistics

Es una solucion movil para la optimizacion de la interaccion de las distintas maquinas
agricolas, incluyendo un sistema de navegacion rural. Con la ayuda de una vision general y en
directo de toda la flota - incluyendo la maquinaria no John Deere — por ejemplo, la
cosechadora, picadora de forraje o aplicacion de purines se pueden optimizar de una manera
fiable. My Logistics esta ofreciendo una situacion referenciada y una decision especifica de
apoyo para toda la maquinaria implicada.
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Topcon Positioning Spain, Pabelion Calle Numero
S.L.U.

Identificacion de la novedad: Asistencia y control remoto en tiempo real

Marca: TOPCON

Descripcion:

Para la asistencia y el control remoto en tiempo real se utiliza un sistema compuesto
por una consola que actua a modo de terminal, una antena con modem que permite la
recepcion de comunicaciones de Internet y un USB internet dongle. La comunicacion
también es posible via LAN. Para su interoperabilidad es necesario contar con un
ordenador extermo equipado con conexion a Intemet que permita la intercomunicacion
de los sistemas y con el programa Magnet que permita |la inter-actuacion de datos y el
funcionamiento de la telemetria. El monitor X30 en la cabina del vehiculo agricola
movil (tractor, cosechadora...) permite la conexion a Internet, la recepcion de datos y la
interoperabilidad con el usuario exterior. El sistema hace posible la interoperabilidad
entre distintos usuarios y compartir conocimientos, datos y experiencias en tiempo
real, asi como el diagnostico y Ia solucion de averias.
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Claas Ibérica, S.A. Pabellon Calle Numero

Identificacion de la novedad: Simulador online para el manejo de maquinas y
tractores

Marca: CLAAS

Descripcion:

El simulador online de Claas para el manejo de cosechadoras y tractores pemite
recoger toda la variedad de comportamientos dinamicos de una maquina en diferentes
condiciones a través de una pantalla de PC. El usuario puede trabajar online en su PC
simulando la gestion de una compleja cosechadora o tractor de forma independiente
de los tiempos reales de uso. Con la ayuda de un procesador de datos, dispositivos de
control virtual, controles y software, el simulador reproduce en gran medida las
condiciones reales de funcionamiento y procesos de una maquina. La representacion
del comportamiento de la maquina se hace a través del sistema de informacion y
ordenador de a bordo de Claas en la pantalla del PC.
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40.1.- Agricolum S.L.

Pabelién 4

Galena de v innovacion —FINMA 2018

licacion para el control de explotaciones agrarias Agricolum

Es una aplicacion en la nube que permite llevar el control de las explotaciones agricolas
mediante GPS para la mejora de |a productividad en el campo, |a gestion técnica y economica,
permitiendo una mejor toma de decisiones de una forma muy facil y accesible desde el propio
campo a través del movil o tableta. También dispone de una version para ordenador. Es una
herramienta para mejorar las explotaciones a todos los niveles: técnico, econdomico, de
productividad y sostenibilidad. Ofrece datos concretos de todas las tareas y operaciones que
realizaban en los campos: historico, trazabilidad de los productos, costes de explotacion,
gestion economica, de personal y de maquinaria, entre otros. Permite disponer del cuaderno
de campo de tratamientos fitosanitarios actualizado.
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AGCOD Iberia S_ A, Pabellom Calle Mimero
‘Wia de las Dos Castillas, 33, Atica 7 5} B-C 1548, 3748, 27-
28224 Pozuslo (Madrid) 35, 15-26

ldentificacion de la novedad: Fendt GuideConnect

Mlarca: AGCD - Fendt

Descripcion:

Enlace electrénico entre dos tractores de forma que el conductor de uno de ellos controla tambign =l
segurndo tractor que trabaja en paralelo, o por detras. El sistema se basa en el enlace por radio
entre ambos vehiculos, junto con un sistema de GPS de alta precisian.

Las cajas de envio/recepcion garantizan el intercambio de informacion entre ambos tractores; =l
fracior sin conductor envia regulamente la informacion de su estado al tractor gue guia. La cantidad
de maquinas y el metodo para sortear los obstaculos se puede predefinir utilizando los monitores de
los tractores enlazados.

Fendt GuideConnect monitoriza su propio estado, vy, si es necesano, puede detener el tractor
desatendido y apagar los actuadores (TOF, ete. ). El operador de la primera maquina puedes dejar en
estatico la segunda maguina en & moments gue lo decida.
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John Deere Ibérica, S.A. Pabellon Calle Numero

Identificacion de la novedad: Plataforma Online MyJohnDeere

Marca: JOHN DEERE
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Descripcic')n:“

MyJohnDeere_com una "plataforma abierta” on-line que ofrece a los agricultores y
contratistas de servicios una solucion integral para administrar su maquinaria y los
datos de funcionamiento en una sola ubicacion central, completamente segura. Esta
plataforma permite a los administradores de fincas intercambiar datos concretos con
sus contratistas de confianza, socios de negocio, proveedores de servicios o asesores
agronomicos. Tambien permite a otras empresas desarrollar aplicaciones (apps) en y
para esta plataforma, proporcionando a los usuanos aplicaciones de facil uso para
todas las labores que se llevan a cabo en la granja o en el campo.
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ISAGRI S L. Pabellon Calle Numero
Calle Espinosa, 8410 4 A 3
45008 Valencia

Identificacion de la novedad: ISA360 - Consola inteligente e intuitiva para el control completo de
1a explotacion

Marca: ISAGRI

Descripcion:

Ordenador para montaje en =l tractor integrado en una consola tactil. Pemite =1 control de todas las
actividades de la explotacion tan diversas como el guiado de tractores o =l control de una sala de
ordefo.

Meadiante |la pantalla 1actil se puede acceder a 1oda la nformacion de la explotacion agropecuaria,
simplificando el trabajo del empresario. Incluye gestion parcelaria. guiado automatico de maguinas
en campo. y mediante la conexion |1SO-BUS controlar ef funcionamiento de las maquinas
accionadas por el tractor. Dispone de acceso a Internet, lo gque permite recibir informacicén en tiempo
real, como las previsiones meteorologicas.

SAGR)

Comentarios:

Es una tableta-ordenador con estructura de consola similar a 1a gue utilizan los fabricantes de
tractores, adaptada a trabajar en condiciones de campo.

Esto ya lo incorporan algunos monitores de tractor.
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http://www.jccm.es/

e
L tos ammiisterile de Maquina
Castilla-La Mancha
-
r - - - =
Calculo de la maquinaria. Resultados obtenidos.
Datos de la explotacion analizada.
Mombre de la explotacidn : Nueva explotacidn L3
Propietario : Nombre del propietario
Parcelas de la explotacion :
| Nombre | Sup.(ha) Pol /Parc
— 100 Cereal de invierno de secano
Jornada media de trabajo ;6.5 horas
Tractores considerados.
La sigwiente tabla muestra los tractores que se han considerado inicialmente en el dimensionamiento de la maquinaria para ser escogidos o rechazados en el proceso
de optimizacion.
Tractores considerados :
Coste fijo(€) Coste usa (€/h)
TRACTOR.7SCW 2.490,04 5,15
TRACTOR.100CY 3.264,06 6,86
TRACTOR.125CY 4.038,028 8,58
TRACTOR.150CY 4.800,028 10,29
TRACTOR.175CY 5.562,08 12,01
TRACTOR.200CY 6.324,08 13,72
Resultados de ejecucion.
v

Se ha encontrado una solucion optima de acuerdo a las condiciones del problema.



Farque de maquinaria obtenido.

Tran:tu:nres :
TRACZTOR, 100 2.264,06 5,86 = T-"l:ll:l fu ¥
Total 55 S.700 04
Aperos
| vombre | cC.Fjo(e) | C.(€/h) | Usoprevisto (h) | C.Total (€] |
Chiszl de 8 brazos 122,40 5,5 ?25 =85
Cultivador de 12 brazos 152,40 5,54 12EI 979 20
Sembradora de linea de 2m 404,00 10,232 b5 1.165 45
Abhonadora de 600 kg tolva 273,60 7,92 B0 w48 80
Pulverizador de 12m 220,00 11,00 28 B33 00
Total I ot 4 308 33

Externalizaciones :

giempoprevisto () Lt totat (<)

= Recoleccion 4500 00
93 A 500,00


lapiz grande/Explotaciones tipos.doc

lareas

| Nombre [ Min.Inicio | Inicio | Fin | MaxFin |

Alzado

Labareo Cultivadar
Abonado

Lahaoren Grada
Siembra

Abaonado
Tratamiento
Recoleccion

24/09/2007
17/10/2007
01/11/2007
09/11/2007
16/11/2007
01/03/2008
01/04,/2008
24/06/2008

24092007
171072007
01/11/2007
09/11,/2007
28112007
01/03/2008
20/04/2008

Ok/10/2007
261052007
05/11/2007

1172007
05/12/2007
05/03/2008
30/04/2008

24/10/2007
08/11/2007
15/11/2007
30/11/2007
08/12/2007
31/03/2008
30/04/2008
24072008

Esquema de tiempos

i &
I B0
I 0
I BD
1| 5
| | 0
M 2
i |

Tatal : iatal

M Maquinaria necesaria

TRACTOR.100CY Chizel de & brazo:
TRACTOR.100CY Cultivadar de 12 brazo:
TRACTOR.100CY Abonadora de GO0 kg tolv:
TRACTOR.100CW Cultivador de 12 brazo:
TRACTOR.100CY Sembradara de linea de 3
TRACTOR.A00CY Abonadora de GO0 kg tolw:
TRACTOR.100CY Pulverizador de 12

. Externalizada .



- - Uso practico PARMAQ
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Machinery of the grouping

Crops of the grouping

- Tractores: 88

- Arados de Vertedera: 36

- Arados de discos: 7

- Chisel: 52

- Cultivadores: 22

- Cultivadores para vifia: 84
- Gradas de discos: 5

- Sembradoras de lineas: 39
- Sembradoras monograno: 10
- Abonadoras: 45

- Pulverizadores: 67

- Tractors: 6

- Chisel: 3

- Cultivators: 3

- Cultivators of vines: 3
- Disk harrows: 5

- Seed Dirills: 3

- Single seeders: 3

- Fertilizer distributors: 3
- Sprayers: 3

- Mowers-Choppers: 2
- Rotary mowers: 1

- Alfalfa: 0 ha

- Barbecho tradicional: 45 ha

- Cereal secano invierno: 448 ha
- Cereal invierno regadio: 112 ha
- Cereal primavera: 74 ha

- Forraje de secano: 46 ha

- Forraje deinvierno: 39 ha

- Leguminosa secano: 133 ha

- Leguminosa regadio: 0 ha

- Oleaginosa secano: 39 ha

- Oleaginosaregadio: 7 ha

- Segadoras-picadoras: 5 - Mower conditioners: 2 - Olivar: 14 ha

- Segadoras rotativas: 1 - Side delivery rakes: 2 - Vifia: 549 ha

- Segadoras-acondicionadoras: 5 - Balers: 2

- Rastrillos hiledarores: 1 - Farm trailers: 5

- Empacadoras: 14 - Rollers: 2

- Rermolques: 87 - Machine to pick up wine -shoots: 3

- Rulos: 35

- Recogedor de sarmientos: 82

T164CV CH15 CU15 SL24 SM6 RE9

T120CV CH13 Cu1s SL20 SM4 RE5 RU5

T81CV AB600 PU800 SP1 SAl RA1 EMP RE4

T77CV AB600 PU400 RE4 RU4 CV5 JAO
T74CV CH7 Cu9 SL15 SM4 RE5 CV5 JAO
T67CV CV5 JAO
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Coste de las explotaciones.shp
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\ :% a&é“ .}% 3 vy :4‘3;: j‘ { Il 0 - 50 euros/a

S W o LS 0 vy 4y * & [ 50 - 100 eurostha
» a = K Dy AR L fgf’ I 100 - 150 eurostha
ool GG  w s 150~ 200 eurosiha
P P 1.."" = 'n%. - [ 200 - 250 eurostha
Loy =TS = | [ 250- 300 eurosha
- b, [] 300- 350 eurostha
[ [ 350- 400 eurostha

[ 400 - 450 eurestha
[ 450 - 500 eurostha
[ 500 - 550 eurostha
[ ] Restashp

Coste de mecanizacion de las explotaciones

Beneficio explotaciones.shp
[ 200 - -100 eurotha
[ -100 - O euratha
[ 0-100 euratha
[]100- 200 eurofha
[[_]200-300 euro/ha
[ 300 - 400 euro/ha
[ 400 - 500 suro/ha
[ 500 - BO0 eurofha
[ 600 - 700 surofha
[ 700 - 800 euro/ha
[I 600 - 900 eurotha

900 - 1000 eurofha
[ 7000 - 3000 euroha
[] Resto.shp

Beneficio de las explotaciones

Coste inicial

NC° de explotaciones

50-100

9

100-150

14

150-200

13

200-250

20

250-300

12

300-350

9

> 350-400

15




. Use practicoPARMAQ

Tarazona.shp
Il 0 - 50 euro/ha
I 50- 100 euro/ha
[ 100 - 150 euro/ha
I 150 - 200 euro/ha
[ 200 - 250 euro/ha
] 250 - 300 euro/ha
] 300 - 350 euro/ha
[ 350 - 400 euro/ha
[[] 400 - 450 euro/ha
[ 450 - 500 euro7ha
500 - 550 euro/ha

[_]Restoshp

Tarazona.shp
[ -200 - -100 eura/ha
[]-100 -0 euro/ha
[ 0- 100 euro/ha
[ 100-200euro/ha
[ 200-300euro/ha
[ 300-400euro/ha
[C]400-500euro/ha
[ 500 - 600 euro/ha
[ 600 - 700 euro/na
[ 700 - 800 euro/ha
[ 800 - 900 euro/ha
900 - 1000 euro/ha
I 1000 - 3000 euro/ha

[_] Otras.shp

Coste de mecanizacion de la agrupacion con el nuevo Beneficio de la agrupaciéon con el nuevo parque de
parque de maquinaria maquinaria.

Costes totales agrupadas: 37,33 €/ha
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Tarazona.shp
Il 0- 50 eurofha
I 50 - 100 euro/ha
[ 100 - 150 euro/ha
[ 150 - 200 euro/ha
] 200 - 250 euro/ha
[]250-300euro/ha
[]300- 350 euro/ha
[_1350- 400 euro/ha
[[] 400 - 450 euro/ha
] 450 - 500 euro7ha
500 - 550 euro/ha

[ ] Restoshp

Coste de las explotaciones.shp
[l O - 50 eurosha
I 50 - 100 eurosia
[ 100 - 150 euros/ha
[ 150- 200 eurostha

200 - 250 euros/ha
[ 250-300 eurcs/ha
[] 300 - 350 euros/ha
[] 350 - 400 eurosiha
[ 400 - 450 euros/ha
[ 450 - 500 eurosha

500 - 550 euros/ha
[ Restoshp

Coste de mecanizacion de las explotaciones Coste de mecanizacién de la agrupacién con el nuevo parque
de maquinaria
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Beneficio explotaciones.shp
[ -200 - -100 eurotha
[ -100 - O suro/ha
[ 0- 100 surotha
[_] 100 - 200 euwro/ha
200 - 300 euratha
[ 300 - 400 euro/ha
[ 400 - 500 eurotha
[C] 500 - 600 eurasha
[ 600 - 700 suro/ha

700 - 800 eurotha
[ 800 - 900 ewro/ha

900 - 1000 euraha
I 1000 - 3000 euroiha
] Resta.shp

Tarazona.shp

[ -200 - -100 euro/ha
[1-100 - 0 euro/ha
[ ]0-100 euro/ha
[_] 100 - 200 euro/ha
[ 200- 300 euro/ha
[] 300 - 400 euro/na
[C]400- 500 euro/ha
[ 500 - 600 euro/ha
[ 600 - 700 euro/ha
[ 700 - 800 euro/ha
[ 800 - 900 euro/ha
I 900 - 1000 euro/ha
I 1000 - 3000 euro/ha
[_] Otras.shp

Beneficio de las explotaciones

Beneficio de la agrupacién con el nuevo parque de

maquinaria.




