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£ Cole Iimanecy Disclaimer

Le immagini di prodotti utilizzate nella presentazione sono inserite solo a titolo di
esempio della categoria e delle casistiche a cui si riferiscono.

In nessun modo l'autore intende promuovere i prodotti indicati né considerarli come
unico o miglior riferimento della loro categoria.

| marchi, loghi, piattaforme, nomi, etc. utilizzate nella presentazione sono di proprieta
dei legittimi proprietari.

La presente presentazione e | suol contenuti sono da intendersi a titolo riservato e non
divulgabile senza previo accordo con l'autore.
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£ Cole Iimanecy Le prime attivita peritali da svolgere
Il perito devo svolgere una prima serie di verifiche:
* Pratiche

e Amministrativo - Burocratico- Fiscali
e Tecniche




£ e B, Verifiche burocratico-fiscali

Il perito deve verificare:

* Visura camerale dell’azienda cliente

* Contratto di acquisto

« Fattura di acquisto o contratto di leasing

« Fatture oneri accessori con dicitura precisa (es. “Ampliamento
Impianto elettrico per installazione macchina MARCA
MODELLQ"; "Realizzazione platea per installazione CENTRO DI
LAVORO ABC”]

 Documenti di consegna e installazione del bene
« Certificato di collaudo
« Eventuale dettaglio delle attivita realizzate «in economia»



Verifiche pratiche
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Il perito deve verificare:

 L'azienda esiste?

* La macchina e stata acquistata?

* Verra consegnata in tempi utili per lo svolgimento delle attivita
nel tempi concordati

* Quando chiude il bilancio l'azienda committente?
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Il perito deve:
 Individuare la classificazione del bene (allegato A o B

* Individuare 1 requisiti tecnici da rispettare

 Verificare la presenza dei requisiti in capo alla macchina (anche
con eventuale presenza di un documento di idoneita 4.0 da parte

del fornitore]




Verifiche Tecniche - ||
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Il perito deve:
 Analizzare l'architettura della rete

e Descrivere il flusso di materiali e informazioni relativi al
processo e al perimetro di «l4.0»

* Verificare la presenza dei requisiti di interconnessione,
Integrazione e di come la macchina viene utilizzata nel ciclo

produttivo
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Per poter beneficiare delle agevolazioni per 14.0 1 beni devono

appartenere alla lista allegata alla Legge di Bilancio e devono soddisfare
alcune caratteristiche specifiche:

« 5+2/3 Requisiti per beni dell’Allegato A (Beni Strumentali), Sezione 1

1 Requisito («interconnessione») per beni dell’Allegato B (Beni
Immateriali) e per Allegato A, Sezione 2 e 3

Nota: | requisiti messi a disposizione dal bene sono condizioni
necessarie ma non sufficienti, chi vuole godere del beneficio deve
dimostrare di utilizzare le potenzialita del bene nella maniera prescritta
dalla legge



https://www.miotti.org/wp/allegato-a-industria-4-0/
http://www.miotti.org/wp/allegato-b-industria-4-0/
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C3e Rnaone, | c.d. «5+2» requisiti

| beni della Sezione 1 dell’Allegato A e il sistema produttivo in cui sono inseriti, devono essere dotati delle
seguenti caratteristiche:

1.
2.

controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

interfaccia uomo macchina semplici e intuitive
rispondenza ai piu recenti standard in termini di sicurezza, salute e igiene sul lavoro

Inoltre tutte le macchine sopra citate devono essere dotate di almeno due tra le seguenti caratteristiche
per renderle assimilabili e/o integrabili a sistemi cyberfisici:

a.
b.

sistemi di tele manutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto,

monitoraggio in continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante opportuni set di
sensori e adattivita alle derive di processo,

caratteristiche di integrazione tra macchina fisica e/o impianto con la
modellizzazione e/o la simulazione del proprio comportamento nello svolgimento del processo
[sistema cyberfisico),
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Classificazione

MACCHINE E/O
DISPOSITIVI

TIPOLOGIA BENE

CARATTERISTICHE TECNOLOGICHE OBBLIGATORIE

Altre macchine per la lavorazione

Botte liquame/digestato

Impianti per irrigatori e semoventi

Macchine trattrici

Macchine seminatrici

Macchine
semoventi/falciatrinciacaricatrice/mietitreb
biatrice/vendemmiatrice/raccoglibietole/sc
avaraccoglipatate

Macchine semoventi per la raccolta di
ortaggi a foglia

Macchine raccoglitrici/imballatrici

Macchine spandiconcime

Nebulizzatori/atomizzatori/sprayer/impolve
ratori

Macchine mungitrici

Macchine piantapali per vigneto o per
frutteto

Allegato A
Gruppo 1

Beni strumentali il cui funzionamento é controllato da sistemi
computerizzati o gestito tramite opportuni sensori e azionamenti

Punto 11

macchine, anche motrici e operatrici, strumenti e dispositivi per il
carico e lo scarico, la movimentazione, la pesatura e la cernita
automatica dei pezzi, dispositivi di sollevamento e manipolazione
automatizzati, AGV e sistemi di convogliamento e movimentazione
flessibili, e/o dotati di riconoscimento dei pezzi (ad esempio RFID,
visori e sistemi di visione e meccatronici)

Cosiddetti “5 + 2/3” requisiti, ovvero: tutti i 5 requisiti

1. Controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical
Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller);

2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con
caricamento da remoto di istruzioni e/o part program;

3. integrazione automatizzata con il sistema logistico
della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre macchine
del ciclo produttivo;

4. interfaccia tra uomo e macchina semplici e intuitive;
5. rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza,
salute e igiene del lavoro.

e almeno 2 tra

1. Sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o
controllo in remoto;
2. Monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei

parametri di processo mediante opportuni set di sensori e ad
attivita alle derive di processo;

3. Caratteristiche di integrazione tra macchina fisica e/o
impianto con la modellizzazione e/o la simulazione del proprio
comportamento nello svolgimento del processo (sistema cyber
fisico).

NOTA  Peri beni appartenenti al Gruppo 1, Punto 11 dell’Allegato A
(Macchine, anche motrici', e operatrici) i requisiti di interconnessione e
di integrazione possono essere soddisfatti mediante la guida
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Classificazione

MACCHINE E/O
DISPOSITIVI

TIPOLOGIA BENE

CARATTERISTICHE TECNOLOGICHE OBBLIGATORIE

automatica o semiautomatica qualora i sistemi di guida siano in grado
di controllare almeno una funzione di spostamento (e.g. sterzata,
velocita, arresto) (cfr. punto 6.3.1 e punto 6.3.2)

Vasche per il latte

Impianti e sale di mungitura?

Sistemi automatici di preparazione pasti
per gli animali da allevamento

Allegato A
Gruppo 1

Beni strumentali il cui funzionamento e controllato da sistemi

computerizzati o gestito tramite opportuni sensori e azionamenti
Punto 3

Macchine utensili e impianti per la realizzazione di prodotti
mediante la trasformazione dei materiali e delle materie prime

Cosiddetti “5 + 2/3” requisiti

Telecamere per la rilevazione insetti nocivi

Allegato A
Gruppo 2

Sistemi per I'assicurazione della qualita e della sostenibilita

Punto 2

Altri sistemi di monitoraggio in process per assicurare e tracciare la
qualita del prodotto o del processo produttivo e che consentono di
qualificare i processi di produzione in maniera documentabile e
connessa al sistema informativo di fabbrica

Interconnessione (cfr. punto 6.3)
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TRATTORE/TRATTRICE
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REQUISITI OBBLIGATORI

RO1. controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic
Controller]);

RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o
part programs;

RO3. integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con
altre macchine del ciclo produttivo;

RO4. interfaccia tra uomo e macchina semplici e intuitive;
RO5. rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

Alcune Caratteristiche Obbligatorie citate sono di esclusiva pertinenza della macchina e devono essere
quindi garantite dall'OEM (in rosso); altre sono a carico oltre che dell’'OEM anche dell’azienda
beneficiaria END USER (in verde).




TRATTRICE/TRATTORE

Classificazione:

Allegato A

Sezione 1

Categoria 11: macchine operatrici
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RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Il trattore e fornito di ampia sensoristica interconnessa attraverso il protocollo CAN BUS ed una serie di
centraline che formano un’intelligenza “distribuita”, ognuna in carico per controllare una specifica area
funzionale del macchinario.

Il trattore & equipaggiato con un sistema denominato CommandCenter.

Il CommandCenter™ Gen. 4 John Deere & progettato per garantire la massima facilita di
utilizzo e la massima produttivita. Il display CommandCenter™ e legato a
CommandARM™,

Il software del CommandCenter™ Gen. 4 si trova sul processore, non sul display.
Il CommandCenter 4600 monta un processore Intel Atom Baytrail, programmabile in Linux

e basato su sistema software real-time che ospita diverse applicazioni quali Guida,
Controllo sezioni e Documentazione e scritto con logica C++.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Il trattore inoltre e equipaggiato con JDLink MTG 4G LTE di John Deere, che rappresenta la quarta generazione di
hardware MTG ed integra le comunicazioni 4G LTE/3G/2G, GPS, Wi-Fi, Bluetooth® wireless e la comunicazione
integrata sulle macchine tramite CAN e Ethernet.

Grazie al sistema JDLink, comprensivo di una scheda SIM, che permette di
collegare il mezzo ad internet e con esso ai server John Deere ed ai sistemi
informativi aziendali, si possono sfruttare le informazioni provenienti dal
CANBUS del trattore per diagnosi remota, localizzazione dei dati,
aggiornamenti del software mediante Service ADVISOR™ Remote, fare la
manutenzione preventiva e l'ottimizzazione dell'operativita della macchina.

Per supportare l'integrazione all'interno del sistema collegato, MTG 4G LTE
offre piu canali CAN, porte RS232, linee | / O discrete e una porta Gigabit
Ethernet. L'accelerometro integrato e la funzionalita GPS rendono disponibili le
Informazioni sulla posizione e sul movimento fornendo consapevolezza della
situazione per l'applicazione.

Il numero di serie del MACHINE INFORMATION GATEWAY (JDLink]) é:
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Lo schema di collegamento e scambio dati é:

B D

'.:I
- ' |
: H - -
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A. Gateway telematico modulare (MTG])
B. Trasmissione su rete cellulare
C. Server JDLink

D. Portale utente remoto su PC o dispositivo mobile

Grazie a questo sistema il trattore puo essere
univocamente indirizzato ed inserito nel sistema

_ informativo aziendale.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

€ Acceiso Sapley remeto - Altnth persora - Google Chvorre - o x

& mydeere.com

Remote Display Access

D CommandCanter™ 4600

Centro diagnostica o n

e Ll MTG

Unith di comande Intensith del segnale

1D portante GSM
Codicl di guasto s

Versione firmmare MTG

Informazionl bus
CAN

Stato chiamata

Tipo di conn, ad Intermet

Compatibilith RDA MTG

| _Stato RDA
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part

program
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Aggiungi lavoro " = &' Applicazione

[ acurise asotey romess arvets peesorus s Creovme > -
z 2 &y deere.coe
Come si desidera usare le 0 eperazioni selezionate?
Serdhaik -
taione stat rea Mo di corAgurazions arabie .

D CommandCenter™ 4600

©  TIAMINA SISHONE
4 24 novembre

Importaz. da file ricevuti O

1. Selezionare file ricev... Perizia2Snov
Ricevuto: 25-11-2019 1554
Tipo: Impostazone
Prova_1%novembre
Ricevuto: 19-11-2019 15:30
Tipo: Impostanone
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo
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TRATTRICE/TRATTORE

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive

vrisoBus @ ©

Starfire 6000 - Principale 985574 ,

Info 1 ' Setup _‘\ !‘ Anivuioniﬁ‘ [— :::;:;

Attivazioni Codice di attivazione

SF1 Invio ‘

Abbonamento SF3 No

Data fine SF3

o \N.ser. StarFire

Finestra di stato hcenza/attivazioni
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RO5: rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

Dichiarazione di conformita CE
Deere & Company

Moline, Illinois U.S.A.

La sottocitata persona dichiara che

Tipo macchina: Trattore agricolo

Modello: 8370RT

Numero di serie.

Soddisfa tutti i provvedimenti rilevanti ¢ requisiti essenziali delle direttive seguenti:

DIRETTIVA _[NUMERO[ METODO DI CERTIFICAZIONE
DOirettiva Macchine 2006/42/€EC | Autocertificazione, come da documento di lavoro commissione CE
ENTR-80-1, 6 gennaio 2006
Compatibilita 2014/30EU Autocertificazione in accordo allegato It
elettromagnetica

Nome e indirzzo della persona della Comunita europea autorizzata alla compilazione del dossier tecnico di
fabbricazione:

Bngitte Birk

Ceere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Germany D-68163
BJConformity@3ohnDeere.com

Luogo della dichiarazione: Wated 0o, Nome: James W. Wienkes

lowa, USA
Data della dichwarazione: Titolo: Manager, Worldwide Large Tractor Product Engineering, Enterprise
1 Gennaio 2016 Emission Planning

Unita produttiva: John Deere,

Waterioo Works %«4 4/ 4/ w‘é
C€

DXCEOI-UN-28APR0O9
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REQUISITI ULTERIORI

Al fine dell’applicazione dell’agevolazione, il bene in analisi deve essere dotato inoltre di almeno due tra
le seguenti ulteriori caratteristiche per renderlo assimilabile o integrabile a sistemi cyberfisici:

RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto;

RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante opportuni
set di sensori e adattivita alle derive di processo;

RU_c] caratteristiche di integrazione tra macchina fisica e/o impianto con la modellizzazione e/o la
simulazione del proprio comportamento nello svolgimento del processo (sistema cyberfisico).
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

La macchina e dotata del sistema Service Advisor. Service ADVISOR & uno strumento diagnostico impiegato dai concessionari
John Deere sia per eseguire la diagnosi sia per aggiornare le impostazioni e il software della macchina. | concessionari
possono accedere ai codici diagnostici e ai relativi indirizzi, creare letture e registrazioni, e programmare le unita di comando.
Questa tecnologia e sia software che hardware. SAR & una funzione di Service ADVISOR che consente al tecnico del
concessionario di collegarsi a una macchina abilitata SAR tramite la rete JDLink per accedere a distanza alle informazioni sui
codici diagnostici di guasto, registrare i dati di diagnosi e programmare le unita di comando.

Inoltre, Service Advisor Remote consente alla macchina di dialogare costantemente con il concessionario ed inviare dati
relativi alla manutenzione preventiva.

R T e e s SN T P TN 104 % A = s el U SN0 T U e o L ~~ania
B e e Wy - A

P—— p——— — AR S T e i e —
ey ey e

-

() — W

o

- ——— 4 - — -

:‘.H.il
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattlwta alle derive di processo

- S \ B L ) N . \ - " - { o s .
T s N T L e T e T e L T Y % ‘
" oy B vhen - N e —— - v WL w e, B VN e e e T I N ' -
a i ta STy ru’-a “ . ) R S e S B ey ‘
WS e N G et e e A : ) J ‘ LR NS AN

T Ve A ma TR B e

Monitoraggio in remoto
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

@ DATI ESPORTATI IN MYJOHNDEERE
OPERATIONS CENTER

Contatori A

@,4 %/R

" Contatori A ‘ ha/h

BT 0

Macchina

o]
"C

‘l 1
| |
 — 71 @ |
2 P LAVORO | AUTOTRAC ‘ gy
anur ‘ QUICK LINE VT ISOBUS

Monitoraggio a bordo macchina
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INOLTRE...
La macchina e dotata di guida semi-automatica AUTOTRAC

Installazioni e
aggiornamenti

Seleziona metodo di guida @

operatore di campo ) L_— @ @

Sollev. post. Sistema di guida

Modalita Rettilinea

Linea di guid...

Linea curva *| MetodoA +B

Imposta linea

Informazioni sulla K .
versione ﬂ

| 2.8000m
Linea circolare B Larghezza linea

3 = 7 = Cambio passata

Informazioni di
sistema

Linea di confine

v

Metodo Lat./

Lon. + Potenza motore
Direzione

PTO posteriore
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PERTANTO...

Nella Circolare 23 maggio 2018, n. 177355 afferma che:

(...) la guida automatica o semiautomatica non costituisce un autonomo e ulteriore requisito rispetto a
quelli richiesti dalla disciplina agevolativa, bensi una caratteristica tecnologica o, in altri termini, una
modalita attraverso la quale per le “macchine mobili” in questione si considerano realizzati i requisiti
della interconnessione e dell'integrazione automatizzata.

Poiché il Trattore John Deere 8370RT e qualificabile come “macchina mobili”, ai sensi della Direttiva
46/2007/CE del Parlamento Europeo e del Consiglio, ed inoltre, poiché “si precisa che, agli effetti della
disciplina dell'iper ammortamento, possono intendersi “macchine mobili” a guida semiautomatica
quelle dotate di sistemi di guida in grado di controllare almeno una funzione di spostamento: ad
esempio, sterzata, velocita, arresto, allora i requisiti RO2 e RO3 possono intendersi rispettati anche in

questo modo.
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Esempio

MIETITREBBIA
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Classificazione:

Allegato A

Sezione 1

Categoria 11: macchine operatrici
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RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Il controllo della macchina avviene mediante diverse centraline con specifiche funzioni,

processori
elettronici e sensori che equipaggiano la macchina, quali ad esempio:

« H-Bridge -ECU: Engine Control Unit, unita di controllo motore

« UCM1, UCM2, UCM3: Centraline Elettroniche Universali

* NAV II: Centralina per il sistema di guida DGPS IntelliSteerTM

* IntelliCruise: centralina di resa

« Centralina elettronica del bracciolo di comando: per il controllo dell’assale, della
trazione e altre impostazioni di trasmissione meccanica

* DCU: Dosing Control Unit, Centralina di controllo del dosaggio.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

La Mietitrebbia e equipaggiata con diversi moduli di trasmissione che consentono la connessione della macchina
alla rete internet attraverso una connessione dati mobili GPRS su scheda SIM e in particolare permette di
trasmettere e ricevere informazioni da/verso 'azienda (ufficio).

Il modulo di trasmissione/ricezione dati & collegato alla rete CAN-BUS e ISO-BUS della macchina e invia i dati di
controllo e assistenza remota della macchina alla piattaforma cloud (“portale”) messa a disposizione dal fornitore

New Holland, memorizzando inoltre su questa piattaforma lo storico delle informazioni.

Questo portale & denominato PLM (Precision Land Management] Connect 2.0, e accessibile all'indirizzo
https://www.plmconnect.com via browser web e da applicazioni per dispositivi mobili (sistemi iOS e Android).

Il portale PLM Connect 2.0 da accesso anche alla telematica della macchina, denominata IntelliView IV.

| dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

‘A Macchina

Provider di
telefonia mobile

A /ntemet

/nter:c:{ '%
2 @

Cliente/Utilizzatore Fornitore della macchina
o del servizio di assistenza

OOO

Architettura di rete per scambio dati
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

& My New Holland X X FLEET X + = X

< C @ fleetmyplmconnect.com/fleet/detai T * ¢ » 0 :

MYPLMCONNECT
FLOTTA PANORAMICA NOTIFICHE RAPPORTI
Ricerca v New Holland AG CR8.90 | DETTAGLI EARAMETRI
< PANORAMICA DELLA FLOTTA |«
08:26
INFORMAZIONI SUL VEICOLO : INFORMAZIONI SUL

SELEZIONE CHIARA DISPOSITIVO
NOME

ﬂ'—' GENERE GENERE AMS3

N 2 veicoli
MARCA / MODELLONew Holland AG CR8.90 STATO @ In opera NUMERO DI SERIE1
VERSIONE 52.52.0
"ﬁ ORE TOTALI DEGLI ULTIMI 7 GIORNI LAVORATIVI ULTIMI7:GIORN l{ﬂ R -
CONSUMO TOTALE DI CARBURANTE NEGLI ULTIMI 7 GIORNI ULTIMEZ |£/
Ore Totali Degli Ultimi 7 Giorni Lavorativi LAVORATIVI GIORNI
66 h 54 m Carburante Totale Tasso Medio Di Carburante
@ In Opera 41 ore 20 min @ In Movimento 9ored4m 0 GALLONI 0 GPH
Oh5m @ In Viaggio 3 ore 53 min
P : Vedi Grafico Per Totale ~  Consumo Di Carburante
@ Inattive 12 ore 30 min
S Consumo Di Carburante Pit Alto. 0 galloni
L i ante Pil jall
16/09/2020 _ Consumo Di Carburante Piti Basso. 0galloni
1610912020 WA [RETRATETEEY B S |
141092020 AR 160 =

1027
= |

7
" 16/09/2020

i
e
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I
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Esporta dettagli

Inserisci | dettagli di esportazione

Tipo di esportazione

Nome del file

Destinazione

Salva come file di configurazione
principale
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

E_PLM Viewer - [w] X
File  Vedi Risorse Guida mercoledi 16 settembre 2020
e 0O ativis @ Moppe |

Fira attivith per selezions | @ @@@@ @

= .a < Info utente. >

[ of8 < Cliente non assegnato >
[#-of BOR
o8 DARI
# o FRIEL
Fof GALL
= o MUS
SR
=3 |

= ¥s 2020 Wheat

@ 20/06/29-12:51:50

# o

0 vise Job Layer Data ] Legenda
& Flusso Wheat ~ "i 75722 - 433335 kg/ha
@ Fuel Economy 7152,0-7572.1 kg/ha
B @ Fuel Usage

67121 - 7151 3 kg/ha
@ Intestazione

" | & Larghezza D 60295 - 67120 kg/ha

o @ Prod. secca . 51903 - 60234 kg/ha
___| @ Prod. umida . 37190-5190.2 kg/ha
@ Qualita GPS . 0,0-37183kg/ha

@) Resa Raccolto
® Umidita M

[Tenere premuto per muovere finestra [45,33555224" N 10,47116414°E X Y Al




RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

§ My New Holland X | ¥ FLEET

< (& @& data.myplmconnect.com/data/connections

MYPLMCGNNECT

= DATI ACCESSO Al DATI

X | = MyFarm X W DATA

COLLEGAMENTI

MIETITREBBIA

X  BX FLOTTA X | & My New Holland

CLIMATE

y

FieldView climatico

Gli utenti di Climate FieldView ™
Drive possono connettere i loro
veicoli abilitati FieldView Drive al
portale Connect, consentendo loro di
tracciare la posizione corrente dei
veicoli, visualizzarne lo stato e i
parametri.

STATO: non disponibile

COLLEGARE

g‘ JOHN DEERE

John Deere

Abilita la visualizzazione dei dati di

se della macchina dalla tua

attrezzatura John Deere nel portale
Connect.

STATO: non disponibile

CLAAS

Consentite la visualizzazione dei dat

attrezzatura CLAAS nel portale

Connect

STATO: non disponibile

Le applicazioni agronomiche di condivisione dei dati sono in fase di transizione - Prossimamente

<Sfarmerstdge’

FarmCommand
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RO4: interfaccia uomo macchlna semplici e intuitive
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RO5: rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

§% NEW HOLLAND

7 [rewrHoumo CR8.90
Combine

@l 8KSA

‘ RT23EI

Reg. 596/2009; 2009/127/EC;
Reg. 167/2013; 2014/33/EU;

o EN ISO 4254-1:2015
EN ISO 4254-7:2017
EN ISO 14982:2009
EN 15811:2014

EN ISO 16231-1:2013
EN ISO 16231-2:2015

Kalina Hadzhieva
1o Product Safety & Compliance
1) Leon Claeysstraat 3a, 8210 Belgium

i Zedelgem, Belgium
tw 10 March 2020

18 Kris Hindryckx

(6] Platform Manager
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

La macchina e dotata di un sistema di controllo tramite sensoristica che segnala le situazioni di anomalia della macchina stessa e la
diagnostica della macchina viene visualizzata sul quadro strumenti ed in remoto.

| parametri CAN-BUS rilevanti e i dati della macchina sono inviati a intervalli regolari alla piattaforma digitale PLM Connect tramite la
connessione dati mobile disponibile a bordo.

E quindi possibile accedere alla telediagnosi sullo stato di salute di alcune delle componenti (telemetrial.

& My New Holland x | g Reer x | B sEET x | 3 RomA X B My New x 4+ - o
tolla @« B @ :
CR8.90 TA- CR8.90 FAx
PLM COLLEGATI TELEMATICA PLM COLLEGATI TELEMATICA
o e

VEDIALTRO > VEDIALTRO >

TOP SERVICE

LINKS UTIL)
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

\‘. Ve ‘%

-

Monitoraggio in locale
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

8§ My New Holland X | B FLEET X X FLEET X + = X

< C @ fleetmyplmconnect.com/fleet/faults/detail/CEQ000344273 & % » @ 2

MYPLMCONNECT
FLOTTA PANORAMICA NOTIFICHE RAPPORTI
Ricerca p New Holland AG CR8.90
< PANORAMICA DELLA FLOTTA |« NOME AWVISO STATO GRAVITA ID FONTE DATA =
¥ - 2 veicoli Crivello superiore non in posizione comandata Attivo fiicdic A-0120 SCHERMO 07:25
CR8.90 : o
e New Holland AG CR8.90
W
e85y 04 Attivo @ Basso E-0057-04 SCHERMO  06:36 am
| CR8.90 v
RS | ot AG CRE0 y———
Attivo @ Basso E-0071-04 SCHERMO 06:36 am .
CR8 90 v :
E-0077-05 Attivo @ Basso E-0077-05 SCHERMO 06:36 am
CR8 .90 v
Taratura della posizione della bobina richiesta Inattivo @ Basso A-0199 SCHERMO 06:36 am
CR8.90 i v
Controllare I'alimentatore sulla strada Inattivo @ Basso A-0205 SCHERMO 06:25 am
CR8.90 v
1-0di 0
2020-09-16-09-12-...zip ~ Mostra tutto X

13
@ O 10:32 E

16/09/2020

Monitoraggio in remoto
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TRATTORE + ATTREZZI




Classificazione:
Allegato A
Sezione 1

Categoria 3: macchine utensili e impianti per
la realizzazione di prodotti mediante la
trasformazione dei materiali e delle materie
prime (si considera la linea di produzione
composta dal trattore + gli attrezzi come
fossero un tutt'uno)

TRATTORE + ATTREZZI
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RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Il trattore e fornito di ampia sensoristica interconnessa attraverso il protocollo CAN BUS ed una serie di
centraline che formano un’intelligenza “distribuita”, ognuna in carico per controllare una specifica area

funzionale del macchinario.

Il trattore e equipaggiato con un sistema denominato CommandCenter.

Il CommandCenter™ Gen. 4 John Deere € progettato per garantire la massima facilita di
utilizzo e la massima produttivita. Il display CommandCenter™ e legato a
CommandARM™,

Il software del CommandCenter™ Gen. 4 si trova sul processore, non sul display.

Il CommandCenter 4600 monta un processore Intel Atom Baytrail, programmabile in Linux
e basato su sistema software real-time che ospita diverse applicazioni quali Guida,
Controllo sezioni e Documentazione e scritto con logica C++.

Le seminatrici MG equipaggiate con una centralina elettronica (ECU-MG56 sviluppata da un
fornitore su specifiche di Maschio Gaspardo) e permettono 'azionamento ed il controllo
delle macchine (funzione attiva e passival.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Il trattore € equipaggiato con JDLink MTG 4G LTE di John Deere, che rappresenta la quarta generazione di
hardware MTG ed integra le comunicazioni 4G LTE/3G/2G, GPS, Wi-Fi, Bluetooth® wireless e la comunicazione
integrata sulle macchine tramite CAN e Ethernet.

Per supportare l'integrazione all'interno del sistema collegato, MTG 4G LTE offre piu canali
CAN, porte RS232, linee | / O discrete e una porta Gigabit Ethernet. L'accelerometro
integrato e la funzionalita GPS rendono disponibili le informazioni sulla posizione e sul
movimento fornendo consapevolezza della situazione per l'applicazione.

Il numero di serie del MACHINE INFORMATION GATEWAY (JDLink) &: ABCD1234

Le macchine MG sono equipaggiate e certificate ISOBUS (https://www.aef-isobus-database.org) e sono in grado di
ricevere istruzioni per gli azionamenti da qualsiasi terminale (Funzionalita UT), o di effettuare uno scambio di
comunicazione da trattore a macchina agricola (Funzionalita TECU-A), di inviare, ad esempio, da macchina a UT il
rateo di lavvoro corrente o le statistiche totali di lavoro (TC-BAS),di acquisire dati basati sulla propria posizione ed
altri parametri (Funzionalita TC-GEO: rateo variabile con mappe di prescrizione), operando dalla trattrice &
possibile variare i parametri operativi della macchina ( Funzionalita TC-SC per il controllo delle sezioni).
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Lo schema di collegamento e scambio dati é:

D
~ y
P E
’ -

d
el |
21| “—> -
[ -\h-‘./

A. Gateway telematico modulare (MTG])
B. Trasmissione su rete cellulare
C. Server JDLink

D. Portale utente remoto su PC o dispositivo mobile

Grazie a questo sistema il trattore puo essere
univocamente indirizzato ed inserito nel sistema

_ iInformativo aziendale e fare da gateway per le macchine
MG.




o
o

0. TE;(;JA,A'T,CO TRATTORE + ATTREZZI

RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

€ Acceiso Sapley remeto - Altnth persora - Google Chvorre - o x

& mydeere.com

Remote Display Access

D CommandCanter™ 4600

Centro diagnostica o n

e Ll MTG

Unith di comande Intensith del segnale

1D portante GSM
Codicl di guasto s

Versione firmmare MTG

Informazionl bus
CAN

Stato chiamata

Tipo di conn, ad Intermet

Compatibilith RDA MTG

| _Stato RDA
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part

program
Joo o
@ '_‘ JOUnk Dashboard @ ‘ m Radanan Servbi . v ’ Marko Rarbierl Vv

Dana = wwam vaia o The

Dettagli della macchina

H Ly
1 95.05 68%
Avvisl Ove DI Cartrurarte
furgioramento
Morece

Ore di funzionamento della macchina

0.75
Ove Di Funrionamento Mosore Nel Periodo
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Aggiungi lavoro " = &' Applicazione

[ acurise asotey romess arvets peesorus s Creovme > -
z 2 &y deere.coe
Come si desidera usare le 0 eperazioni selezionate?
Serdhaik -
taione stat rea Mo di corAgurazions arabie .

D CommandCenter™ 4600

©  TIAMINA SISHONE
4 24 novembre

Importaz. da file ricevuti O

1. Selezionare file ricev... Perizia2Snov
Ricevuto: 25-11-2019 1554
Tipo: Impostazone
Prova_1%novembre
Ricevuto: 19-11-2019 15:30
Tipo: Impostanone
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

Per quanto riguarda le macchine di MG, il sistema permette di scambiare dati tra il sistema di gestione delle aziende
agricole e il task controller (funzionalita TC-BAS), inoltre ho informazioni produttive della macchina inserita nel ciclo di
produzione (p.es. numero di ettari seminati, dati statistici di semina geo-referenziati, quantita di prodotto erogata,
diagnostica dei componenti installati in tempo reale come assorbimento in corrente, giri/motore, etc.}, visualizzabile sia
sulla macchina motrice sia in sala di controllo (CAN-Live) sia su sistemi mobili (cellulare, tablet).

E presente un costante uno scambio di comunicazione bidirezionale (Funzionalitda TECU-A) con il trattore.
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TRATTORE + ATTREZZI

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive

il

| Attrezzi ISOBUS collegati

Macchina

o,
%

Contatori A

195,18 %
fa

|DLink (Machine Monitoring System)

John Deere

Precision Farming Reprogramming
John Deere

Seminatrice/piantatrice
Maschio Gaspardo S.P.A.

Seminatrice/piantatrice
Maschio Gaspardo S.P.A.
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rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

Dichiarazione di conformita CE

La sottocitata persona dichiara che

Tipo macchina: Trattore agricolo
Modello: 8370RT

Deere & Company

Moline, Illinois U.S.A.

IRWB8370RHID918437
Soddisfa tutti i provvedimenti rilevanti ¢ requisiti essenziali delle direttive seguenti:

DIRETTIVA

JINUMERO|

METODO DI CERTIFICAZIONE

). The harmonized
machine: EN ISO 4254-1:2015, EN ISO 13857:2008, as well

m.scrlo GASP
Via Mar (PD) - haly
Tl «:9 049 msmo Fax nasms szasm

i
Cop. St €17 0000000 v I PO GSSTSR0088
D-REA.PD 297673

NEDERLANDS
EG Verklaring van Overeenstemming
Schoffelmachines

11584 1995 SO 375722016 The technical dossier is drawn up by mr. Gianfranco
al Depariment Mannar a MASCHIO GASPARDO SpA Via
it mncamaasapo (PD) - kay.

%

SpA, erstelt Via Maroello, 73 - 35011Campodarsego (PD) — haly.

Direttiva Macchine 2006/42/€EC | Autocertiicazione, come da documento di lavoro commissione CE Didamﬁg:dulmmm-‘ace
ENTR-80-1, 6 gennaio 2006 Nous déct rcleuses
par la Di 2006/42/CE et 2014/30/VE

Compatibilita
elettromagnetica

2014/30EU

Autocertificazione in accordo allegato If

Nome e indirizzo della persona della Comunita europea autorizzata alla compilazione del dossier tecnico di

fabbricazione:

Luogo della dichiarazione: Wated 0o,

lowa, USA

Data della dichwarazione:

1 Gennaio 2016

Unita produttiva: John Deere,
Waterioo Works

Ce

OXCEOL-UN-28APR0O9

Bngitte Birk

Ceere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Germany D-68163
BUConformity@3ohnDeere.com

Nome: James W. Wienkes

Titolo: Manager, Worldwide Large Tractor Product Engineering, Enterprise

Emission Planning

P A

(1o cas échéant). Les nomes harmonisées EN ISO 4254-1:2015, EN ISO 138572008,
ainsique les spécifications techniques ISO 11684:1995, ISO 3767-2:2016 ont &té utiisées

Gianfranco
Donadon, le Responsable du Bureau Technique de lasociété MASCHIO GASPARDO
)-
Dichiarazione di Conformita CE
Sarchiatrici

Dichiariamo sotto la nostra responsabilita che la macchina & conforme ai requisiti di
sicurezza e salute previsti daila Direttiva Europea 2006/42/CE e 2014/30/UE (ove
applicabile). Per

12015, EN SO 13857:2008, unldenhkrlskamm.lrd 1SO 11684:1995, ISO 3767
22016. D lederen af
Teknisk Afdeing | MASCHIO GASPARDO SpA., ViaMircelo, 73- 35011Campodarsego
(PD) - Htaien.

Forsakran om EU-bverensstimmelse
Ogrismaskiner

fr— . "
och Iﬂsa enligt direktivet 2006/42/EG och 2014/30/UE (i tildmplga fall). Kraven
istandardema EN ISO 4254-1:2015, EN IS0 138572008, samt don teknisia standarden
ISO |1684 I995 ISO = h

Ciananes avdelningschefen pa
NASCHIO GASPARDO S, PA.Va Mamuo 73- 35011 Ca Campodamna (PD) - haly.

EU overensstemmelseserklzering
Radrensere
Vi erkieerer under eget ansvar at maskinen er | samsvar
heisevern foreskrevet | d-mmu

amonizzate: EN ISO 4254-1:2015, EN ISO 13857:2008, nonché le specifiche
tecniche I1SO 11684:1995, ISO 3767-2:2016. |l fascicolo tecnico @ costituito dal sig.
Gianfranco Donadon, Responsabile Ufficio Tecnico in MASCHIO GASPARDO S.p.A,
Via Marcello, 73 - 35011 Campodarsego (PD) - Haly.

ESPANOL
Declaracién de Conformidad CE
Escardadoras

Declaramos bajo nuestra responsabiidad que la méquina respeta los requisitos de
sequridad y salud previstos por la Directiva Europea mwcs  201430UE (cundo

EN
tekniske standarden ISO 11684: 'ses 1SO 3767-22016 har bilt MgLDeﬂ lskn‘ske

IMASCHIO GASPARDO S.p.A. Via Marcello, 73 - 35011 Cnmpodlrsego ey

Vakuutus EY yhdenmukaisuudesta
Multausaurat
Vakuutamme omalla vastuulamme, elti kone tiytaa direktivin 2006/42EY ja
201430UE  (tanvitaessa) tnvalisutta ja terveyta koskevat _vaaimukset

PORTUGUES
Declaragao de Conformidade CE
Sachador

Declaramos sob a nossa responsabilidade que a maquina esta em

on Kyt 1SO 4254-
1:2015, EN ISO 13857:2008, seka teknista madritysta ISO 11684:1995, ISO 3767-
2:2016. Tekniset asiakirjat on laatinut MASCHIO GASPARDO S.p.A.:n teknisen osaston

Gianfranco Donadon, Via Marcello, 73 - 35011 Camy D)~

5
i
%i

AfAwonouppopewangEK
KaAMiepynTiig

o8 roquite do sequrn o saido previoe pea Dkt Eurcpsle 2006421CE y y
20147300E normas
Ramonidse N 80 it 2015, EN 1SO 13857.2008, assm como as

pecificagbes 1écnicas ISO 11684:1995, 1SO 3767-2:2016. O fasciculo téenico foi
compilado pelo mr. Gianfranco Donadon, Escritbrio Técrico Responsavel na MASCHIO
GASPARDO S.pA., Via Marcello, 73 - 36011 Campodarsego (PD) - It

8

wmmmvmnwwmmmmamm
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MI\IW:ENN&S‘-!?O‘-’D.BI

16 1995, 1SO 3767-2:2016.

%i%

TYPE SARCHIATRICI
COPIA CONFORME
MODEL HS 8 ROWS PLACE CAMPODARSEGO
ALL'ORIGINALE
SERIAL NUMBER  LM9860417 DATE  30.06.2020
cos ~Research & GASPARDO S p.A Amministratore Delegato
Luigi De Puppi De Puppi
2ty N \//L"f g
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

-

- _ = S
l MylohnDeere X | €N IDLink X E Accesso display remoto - Attivit: X ° QJ—\———;.
C & my.deere.com/machir w 6

i App @ Login Mylohndeere @, it @ StellarSupport Joh.. @) Tecnicodealer (), Libero Mail - login  dff Login @ Parts ADVISOR™ [ Ricambi robot aspir.. % Warth SRL Prodot.. Q) John Deere Italiana...

] commandCenter™ 4600

Seminatrice centauro

S0 © , AutoTrac
@2 Rpm & Km/h Al

(O 5.4

g Prodottol PreStart
> Tempo
4+ 210.0 100% Attivo

kg/ha (0]

o, _ o

Potenza motore

.0
— 1 =S
m IIII Sterzo
oo N === p 100
7\ ATo 100
1 | | | ]

o IERCEH B @ 7 Mg 'xa va . B W TR

02/12/2020

Collegamento da remoto alle macchine
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

s 6 PTO posteriore

Velocita massima motore

m 0

()
in_

21 50 n/min 21 00 n/min i

-
\J

{ a del motore
pulizia del filtro di scarico Potenz

53 AUTO
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Esempio

ATOMIZZATORE
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Classificazione:

Allegato A

Sezione 1

Categoria 11: macchine operatrici




ATOMIZZATORE

RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Il controllo della macchina avviene mediante un microprocessore e il sistema di controllo Inovel -
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

L'invio dei dati di lavoro avviene, da remoto, tramite portale WEB Based accessibile tramite login (user name e password) con
credenziali del cliente. Attraverso l'interfaccia WEB si possono mappare gli appezzamenti su cartografia Google Maps sia in
visualizzazione topografica che satellitare.

Ad ogni appezzamento possono essere associate una o piu lavorazioni. Viene gestita la tabella operatori e I'associazione
operatore-lavorazione.

| 'operatore sul trattore pud selezionare la lavorazione da effettuare e la macchina regola |'erogazione a seconda della
programmazione effettuata in azienda.

Una volta terminata la lavorazione, questa & visibile attraverso |'interfaccia WEB come foglio di campagna che contiene tutti i
dati di erogazione effettuata, degli ettari trattati, ecc.

| dati del foglio di campagna possono essere esportati generando un foglio Excel, un documento PDF oppure attraverso web
service con API di tipo REST. L'implementazione del web service & a cura dell’acquirente che, in accordo con la software
house che gestisce il gestionale aziendale, integra l'interfaccia verso il cloud SprayTools (si veda la Descrizione delle modalita
di integrazione).

| dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

Attraverso l'interfaccia WEB da remoto (ufficio), si creano i lavori da effettuare che verranno, poi, caricati
dall'operatore di macchina nel momento in cui dovra effettuare il trattamento.

Una volta terminata la lavorazione, questa e visibile attraverso linterfaccia WEB come foglio di campagna che
contiene tutti i dati di erogazione effettuata, degli ettari trattati, ecc.

| dati che l'interfaccia WEB SprayTools raccoglie e genera (foglio di campagna) vengono visualizzati solo attraverso
l'interfaccia medesima. | dati dei fogli di campagna realizzati possono essere esportati nei formati PDF, XLS (excel):
quest'ultimo presenta campi che potranno essere successivamente elaborati per Uintegrazione in eventuali software
aziendall.

E inoltre possibile utilizzare delle REST API per esportare i dati ed integrarli nel proprio sistema informativo.
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RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive
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RO5. rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattiité alle derive di processo

f Monitoraggio in locale
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ROBOT DI MUNGITURA

Il governo della macchina avviene
mediante un microprocessore e
una scheda di controllo
proprietaria
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

L'invio dei dati di lavoro avviene, da remoto, tramite portale WEB Based accessibile tramite login (user name e password]
con credenziali del cliente. Attraverso l'interfaccia WEB si possono mappare gli appezzamenti su cartografia Google Maps
sia in visualizzazione topografica che satellitare.

Ad ogni appezzamento possono essere associate una o piu lavorazioni. Viene gestita la tabella operatori e l'associazione
operatore-lavorazione.

L'operatore sul trattore puo selezionare la lavorazione da effettuare e la macchina regola l'erogazione a seconda della
programmazione effettuata in azienda.

Una volta terminata la lavorazione, questa e visibile attraverso l'interfaccia WEB come foglio di campagna che contiene tutti
| dati di erogazione effettuata, degli ettari trattati, ecc.

| dati del foglio di campagna possono essere esportati generando un foglio Excel, un documento PDF oppure attraverso web
service con API di tipo REST. L'implementazione del web service € a cura dell’acquirente che, in accordo con la software
house che gestisce il gestionale aziendale, integra linterfaccia verso il cloud SprayTools (si veda la Descrizione delle
modalita di integrazione).

| dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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ROBOT DI MUNGITURA

RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

@ Time For Cows x @ localhost/TAC/Content/loginas: X | + = X
= C @ localhost/TAC/Content/StartPage.aspx * @
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D Wrissione datt Central Unit 21 Central Unit Farm Central Unit £ Ed
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program
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E?@ b dat 7) MUNGI SUBITO 3 3 3 3 4 4 4 4 No si No
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100) Start up group 3 3 3 3 4 4 4 4 No Si No
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& 102) PLURIPARE 3 3 3 3 4 4 4 4 No si No
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ROBOT DI MUNGITURA

RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

Time For Cows x localhost/TAC/Content/Loginase X |+ = X
< C @ localhost/TAC/Content/StartPage.aspx o % @ :
[ amo] EE—] o ] oo
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O N‘:lavggo Robot Datave ora ml‘ll:sga mudlra Risultato della visita Tempo di mungitura Tempi morti mu & 3 C @ localhost/TAC/Content/StartPage.aspx o ° ;
(1) AS AD PS PD | AS | AD
et £ SRR I - | covo rove | conce ] sonon | sporisnone L mposmon L s
] 63: 102 25/11/20 11:13 11,2 Avvenuto con successo 2:50  3:38 : 5:14 0:13 0:10 Allevamento
O 49 101 7,2 Awvenuto con successo 1:48  2:05 2:24 0:09 0:16 o Nome: Zamparo Luca
] 74 101 56 Avvenuto con successo 1:26  1:21 2:01 0:10 0:10 Indirizzo:
(] 24 1 24 Avvenuto con successo 3146 4:57 6:56 1:25 0:11 .
(] 95 101 129  Awvenuto con successo 328 2:58 5:35 0:11 0:11 Citta: . )
O 10 101 10,0 Awenuto con successo 535 606 612 0:32 0:23 Hungiturs = tungfture/ Or 23/11[202011:17:03
(] 5 102 25/11/20 10:42 121 Avvenuto con successo 4:22  3:37 1:50 3:53 0:12 0:12
O 8 102 25/11/20 10:34 14,1  Avvenuto con successo 7:51 8:05 8146 10:59 0:21 0:21
] 43 101 25/1/2010:33 11,6  Awenuto con successo 305 313 318 404 0:12 0:14 ;';
] 42 10 17,8 Awenuto con successo 2:30 4:00 0:10 0:11 EE
(m} 59 102 13,0  Awvenuto con successo 1:44 3:04 0:10 0:10 68
(] 8 101 20,5 Avvenuto con successo 4:50 4:26 0:12 0:11 6,6
O 355 102 238  Avvenuto con successo 6:11 10:05 0:21 0:18 of 6.4
O 78 101 25/11/20 10:09 9,0 Avvenuto con successo 2:44  2:13 2:35  2:01 0:14 0:13 6:2
(] 65 101 25/11/20 10:03 73 Avvenuto con successo 1:43  2:05 2:06 1:52 0:10 0:12 5 ;
O 67 102 25/11/2010:00 9,4  Avvenuto on Successo 2:23  3:36 10:12 5:08 0:12 0:14 0f o
(] ar 101 25/11/20 8 131 Avvenuto con successo 6:43 6:12 0:00 0:15 0:15 5:4
(] 80 101 25/11/20 7.9 Avvenuto con successo 1:44  2:10 2:06 0:11 0:11 5,2
O 62 102 25/11/20 15,8  Avvenuto con successo 4:02  3:01 3:23 0:13 0:10 s
] 2d 101 25/11/20 15,5  Avvenuto con successo 3148 4:30 4:59 0:11 0:11 48
] 87 102 25/11/2009:40 137  Avvenuto on Successo 5:38  4:58  4:33  5:35 0:15 0:15 :'i E
O 64 101 25/11/20 09:35 12,0  Avvenuto con successo 4:26  3:02 2:43  3:31 0:13 0:12 4'2
(] 7 10 25/11/20 09:31 10,7  Avvenuto con successo 2:22  3:31  0:58  2:31 0:10 0:09 ° '4 1
] 100 101 25/11/20 11,3 Avwvenuto con successo 4:05 4:01 0:12 0:10 0 £ 38
O 8 1 25/11/20 20,4 Avvenuto con successo 4:33 12:12 0:13 0:11 g 3.8
(] 20 101 25/11/20 15,1 Avvenuto con successo 7:26 8:19 0:14 0:19 » 3,4
O 398" 102 25/11/20 98 Avvenuto con SUCcesso 2:58 3:12 0:11 0:11 32
] 92 101 25/11/2009:08 11,3  Awenuto con successo 8:06 6:17 0:29 0:24 2, z
O 3¢ 102 25/11/20 141  Avvenuto con successo 6:26 6:34 0:19 0:12 2:5
] 97 101 25/11/20 08:56. 10,5  Avvenuto con successo 3:47 5:49 0:12 0:12 24
] 32 102 25/11/20 12,0 Avvenuto con successo 3:03 4:43 0:11 0:10 2.2
(] ar 101 25/11/20 08:47 10,4  Avvenuto con successo 2:49 2:34 0:11 0:10 2
m] 68 102 25/11/20 145 Awenuto con successo 302 401 0:13 0:13 18
] 416 101 25/11/20 155  Awvenuto con successo 2:56 8:57 0:12 0:21 i':
[m] 4T 102 25/11/20 9,7 Avvenuto con successo 2:34 1:57 0:13 0:10 12
O 2 1 25/11/20 Avvenuto con successo 3:05 2:54 0:11 0:00 1
(] 48 101 25/11/2008:21 161  Awenuto con successo 4:01 321 352 3:22 0:11 0:10 0,8
] 24 102 25/11/2008:19 7,1  Avvenuto con successo 1:06  1:13  1:54  2:36 0:10 0:10 of 0,6
m] 44 101 25/11/2008:14 154  Awenuto con successo 318 352 415 427 0:12 0:12 ol
00 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23
E o Cerca o5s
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RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive

Mungitura
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ndrea Galvani

RO5: rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

E 10,4.1.101 (LibVNCServer) - VNC Viewer

Mungitura

Lattazione 3 ‘
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e ROBOT DI MUNGITURA

Andrea

RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

i - o X

File&Exta * &
A

aeFos Cows x | % X ) Descrizione Openaioni ¢ Visualizza = LS Comunica ~
C  © lcalhost/TAC/Content/StartPage.aspx : x* O

Mungitura - prestazioni robot

Conta:s2 26/11/2020 08:44:10
Data Vacche Tob latte  Latte  Latte/Vacca Tempo & Tempo 2 Vacca  Veloota Velootd | Mungitre  Falimenti Rfiti  Media tempi morti Media tempo Media conducibilta
- munte separato mungrura tempo libero  tempo tbero MUNQRUra  Massima mungitura mungrura
mungitura mungitura
o AS AD PS5 PD AS AD PS PD AS AD PS PD
16:11 68,01 6:17. 27,15 127 1 14 14 15 212 221 246 255 69 & 6 69
Somma 7879 n
\ 26/11/2020 104 74 25 35 40 0:13 12 0:13 :
26/11/2020 10,7 012 13 0:) 323
21 0:12 13 04 3:36
179 ! , 1 0:13 0:14 0:X 352
208 1 25 38 0:14 0:14 0:l 3:34
189 p ¥ 27 40 3 0:12 0:13 0:13 N 3:38
/1172020 8 18 2 39 1 2:13 13 01 3:44
23/11/2020 181 17 27 40 0:13 0012 0:13 ERTEEE
2/11720 2,7 19 256 39 3 3 13 0:14 335 337 350
21 201 i8 27 39 2 14 014 319 237 341
21/1172020 20, 8 26 40 1 3 14 0:14 335 340 406
/112020 210 19 25 38 2 014 ERLEREY 340
20/11/2020 20 20 25 38 0:15 350 3:39 4:20
0/11/2020 214 19 25 38 1 0:14 QUREREREY 3:52
19/11/2020 0,6 18 2,7 39 3 0:15 332 340
207 17 7 35 1 14 330 340
218 19 25 38 14 334 348
192 17 26 38 14 332 3;
19,0 16 25 38 1 14 335 3:30
18 26 38 4 342 352
9 25 33 14 230 327
/1112020 7 25 39 14 330 345

/11/2020
/11/2020

14 338 3:35
1+ SR
14 341 332
LY 3:28 3:56
14 344 345
14335 344
15 334 331

R RE RN

1
13/11/2020

o eeeeeeeeeeee e

0:14 316 328
0:15 228 334 4:06
4325 330 3:50
0:14 337 343 412
: 14 327 334 503
7S 25 0:14 332 350 411
n 27,1 0:14 318 331 356
& 2556 014 406 419 5:02
67 125 0:13 347 348 424
74 738 015 333 349 &1

o Cerca

L Cerca qui cid che ti serve

Monitoraggio in remoto
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

Monitoraggio in locale



o
o

y % PFPOLO

¢ { 3@ TECNOLOGICO

oavs%g® ALTOADRIATICO
@ ® Andrea Galvani

Esempio

CARRO MISCELATORE




CARRO MISCELATORE

oL
Sive® ATRRANCO

.
o

Classificazione:

Allegato A

Sezione 1

Categoria 3: macchine e impianti per la
realizzazione di prodotti mediante la
trasformazione dei materiali e delle

materie prime




TR, CARRO MISCELATORE

rd-

RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Il controllo della macchina avviene mediante Sistema di pesatura DG600 di Dinamica Generale SpA con
modem cellulare in tecnologia 3G

Peso Totale
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Il dispositivo di pesatura Dinamica Generale DG600 implementa la tecnologia di comunicazione su rete di telefonia mobile
cellulare 3G. Il protocollo di scambio dati € FTP. Alcune delle principali variabili di scambio sono:

Flusso dati in INGRESSO:

. Programmazione dei carichi

Programmazione degli scarichi

Programmazione dei componenti

Programmazione dei timer di processo

Eventuali Parametri e Funzioni di Procedura e Controllo

Flusso dati in USCITA:

. Timer di lavoro

Quantita effettivamente caricata dell’Ingrediente/Prodotto
Esecuzione dei programmi di carico e scarico

Eventi di overload e loro timestamp

Eventi di Motion e loro timestamp
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

« | sistemi software dell’Azienda possono inviare alla Macchina le ricette (formulazioni) per la composizione del foraggio,
e ricevere da questa i dati relativi all’effettiva distribuzione nell’allevamento.

* Asupporto dell'interconnessione, ma quale elemento ausiliario e supplementare, STORTI SpA mette a disposizione
delle singole aziende zootecniche un portale in tecnologia Cloud che si interfaccia con le Macchine e con queste scambia
informazioni di tipo gestionale e funzionale. Tale tecnologia, di facile fruizione, semplifica e ottimizza lo scambio di
informazioni e la gestione delle Macchine. Il portale offre anche funzionalita evolute a livello gestionale per la
conduzione dell’allevamento zootecnico.

» Lo scambio diinformazioni & gestito da un apposito software di interconnessione residente sul server CLOUD. | dati
delle singole attrezzature, scambiati grezzi, vengono archiviati ed organizzati in database residenti nel CLOUD.
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part

program
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RO2. interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

Ogni Carro Trincia Miscelatore Trainato/Stazionario dispone della tecnologia HW e SW per poter essere univocamente identificato a
livello informatico all’interno della rete aziendale.

A livello gestionale gli identificativi univoci dello strumento di pesatura permettono ai sistemi informatici di fabbrica di inviare ricette e
dati di produzione e acquisire, gestire e registrare le informazioni di produzione riferite all’attivita di macchina.

Attraverso il sistema gestionale e la rete di telefonia mobile cellulare €& possibile inviare al Carro Trincia Miscelatore
Trainato/Stazionario informazioni relative alla missione da eseguire (ricetta di preparazione del foraggio)] e ricevere da questo
informazioni relative alle missioni compiute, allo stato dei vari organi di pesatura ed allo stato di allarme.

Questo realizza la completa tracciabilita del processo produttivo.

Nel caso del sistema di pesatura Dinamica Generale DG600 lidentificazione del dispositivo, e quindi l'origine delle informazioni,
avviene per mezzo di:

a) IP direte della centralina di pesatura (ad essa associato una volta effettuato l'accesso alla rete di telefonia mobile cellulare]

b) b) Numero Seriale Centralina programmato all’interno della centralina di pesatura e comunicazione all’atto della configurazione
iniziale, che viene veicolato nello scambio dati tra la Macchina ed i sistemi informatici di fabbrica.

c) Account ID (Codice Azienda, Nome utente e password), identificativo per l'accesso al portale Cloud DTM e che permettono
'associazione univoca tra Macchina e spazio cloud dell’azienda.
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo
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RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive
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RO5. rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

Monitoraggio in locale
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RO1: controllo per mezzo di CNC (Computer Numerical Control) e/o PLC (Programmable Logic Controller)

Tipologia sistema di controllo (PLC, CNC, microprocessore, efc.):
Microprocessore (controllore di sistema).

Identificazione del sistema di controllo (sigla del costruttore. Modello, etc.):
Intel Atom 2.4 Ghz 4 Core equipaggiato con RAM 8 GB Disco: SSD 32 GB mSATA

Caratteristiche Funzionali:
|| controllore di sistema viene utilizzato nei sistemi DelPro per sale di mungitura e sistemi VMS.

|l controllore di sistema & un componente fondamentale nella rete dell'azienda agricola.

Si tratta dell'interfaccia di collegamento in tempo reale tra il software DelPro, da installare insieme
alla macchina per garantirne la piena funzionalita, e le attrezzature come le stazioni di
alimentazione, i lettori ID, 1 cancelli separatori e i ricevitori attivita.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part

program

Norma di Disponibile [Internazionalmente| ldentificazione
Protocollo Documentato
riferimento pubblicamente riconosciuto univoca
Ethemet
e 'EC61158 (Indlrlzzo IP)
LU LLIEY N |EC 61158 Si Si Si . .Sl
(Indirizzo IP)

Il controllore di sistema € un componente fondamentale nella
rete dell’azienda agricola

Si tratta dell’interfaccia tra il software DelPro Farm Manager
su un PC, e le attrezzature in tempo reale come le sale di
mungitura, i robot di mungitura e sistemi di alimentazione.

£ Delaval

(i Azenda agicola
BB 5c GFS0698 local

Configuato

Nome comodo sc-GFS0698 local
Nome Host sc-GFS0698 local
DHCP: Dusabled (IP statico)
Indnzzo P 192168 168 201
Subret matk 2552552550
Gateway 192168168 250
Server DNS prefeito 192168 168 101
Server DNS altemabiva 192168 168 250
MAC c4:00.2d.07.85: 1

94298202
89537852 v4 6.C.003

1D prodotio
Dlnux

Applcazione Versione Stato deda configuraz Stato

ALPRO WE 554003 Configueato Esecuz..
BCS Software 238003  Configuato Esecuz.
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RO2: interconnessione ai sistemi informatici di fabbrica con caricamento da remoto di istruzioni e/o part
program

Caricamento da remoto di istruzioni di lavoro [Part Program)

Come descritto e riassunto nei paragrafi precedenti le istruzioni di lavoro
(indicate anche come “Ordini di Lavoro”, “Commesse”, “Ricette” et similia)
vengono inviata al controllore di sistema per via remota attraverso il software
DelPro.

Descrizione Requisito/Caratteristica

Le ricette al/o le distinte basi sono implementate all’interno della working list della macchina e/o della linea di
produzione

Le ricette o i part-program possono essere richiamati da remoto dall’operatore
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo

Le informazioni scambiate tra i sistemi sono molteplici e possono essere sia rivolte alla gestione del singolo animale che
all’attrezzatura.

In modo particolare questo avviene secondo specifiche linee guida che possono essere riassunte come segue:

La gestione dell’animale alla posta di mungitura:

« L'identificazione del singolo animale avviene tramite la lettura di un sensore specifico apposto sull’animale (al collare o
all’orecchio], che viene letto da un’antenna a bordo macchina. Questo dato viene interconnesso con il database
aziendale, che sara in grado di riconoscere tutte le caratteristiche dell’animale, permettendo quindi un’azione specifica
dell’attrezzatura. In questo modo UEND USER puo0 gestire con ordini automatici e programmati specifiche azioni da
compiere. A questo punto e possibile creare specifici comandi in funzione di rapporti pre-confezionati dall’'utente. Per
esempio, un animale con un valore di latte non conforme puo essere separato o scartato. Infine, tutti i dati sono
immagazzinati nel software DelPro, garantendo la tracciabilita degli eventi e delle caratteristiche dello specifico
animale.

La gestione dell’attrezzatura

« L’utente finale puo gestire le funzionali dell’attrezzatura finale, attraverso schermate specifiche sia nel software
gestionale DelPro, che in software di in software di integrazione con la rete di comunicazione tra “Attrezzatura-
Microprocessore-PC”
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RO3: integrazione automatizzata con il sistema logistico della fabbrica o con la rete di fornitura e/o con altre
macchine del ciclo produttivo
18
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collegamento al controllore di sistema. Impostando un‘azione —
specifica, questa puo essere gestita in modo autonomo tra due AT
macchine. Per esempio, la quantita di alimento dadareadun - S R T’ﬁ ___________________
animale puo essere gestita dal VMS e in parallelo dalla stazione _*J t [ ' i
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RO5: rispondenza ai piu recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

Descrizione Caratteristica

La macchina é fornita di dichiarazione CE di conformita

Il bene rispetta la Direttiva 2006/42/CE del Parlamento Europeo e del Consiglio del 17 maggio 2006 relativa alle
macchine e che modifica la 95/16/CE.

Il bene rispetta la Direttiva 2014/30/UE del Parlamento europeo e del Consiglio del 26 febbraio 2014 concernente
I'armonizzazione delle legislazioni degli Stati membri relative alla compatibilita elettromagnetica.

Il bene inoltre rispetta:

EN 60204-1/A1:2009

EN 61000-6-2:2005/AC:2005

EN 61000-6-4:2007/A1:2011

EN ISO 10218-1:2011 - Fulfills RoHS, Directive 2011/65/EU by design and purchase control
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

Descrizione Requisito/Caratteristica Seilll e i fenl sl

Il bene é dotato di sistemi di telemanutenzione.
Si intendono sistemi che possono da remoto, in automatico o con la
supervisione di un operatore, effettuare interventi di riparazione o di

. . e istema DelLaval Remote Farm Controller
manutenzione su componenti della macchina/impianto. S c

Si devono considerare inclusi anche i casi in cui un operatore sia tele- (R

guidato in remoto (anche con ricorso a tecnologie di augmented reality,

ecc.).

Il bene & dotato di sistemi di telediagnosi ossia di sistemi che in

automatico consentono la diagnosi sullo stato di salute di alcuni

componenti della macchina/impianto. App DelLaval Myfarm, AMS Notifier e
sistema RFC

Il bene é dotato di controllo in remoto:

si intendono sia le soluzioni di monitoraggio della macchina/impianto in

anello aperto che le soluzioni di controllo in anello chiuso, sia in gistema Delaval Remote Farm Controller
controllo digitale diretto che in supervisione, a condizione che ci6 (RFC) e ad PC tramite il monitoraggio
avvenga in remoto e non a bordo macchina. dispositivi
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto

%2 Monitoraggio dispositivo sistema Delaval - m X
La connessione remota all'azienda Fie Strumenti AAAllarmi  Guida
DeLaval (RFC) & una soluzione per | suwdsposwo it
I_IaCCGSSO e I_a gestione a distanza de| [ Nome dispositivo Stato disp... | Progresso ... Stato lavoro |Ultimo aggi...
macchinari Delaval tramite un > 0 DELAVALPC |Ininea | | |04/30/202.._

Alarm Dispatcher Avvio 04/30/202...
ISOProcessor Arrestato 04/30/202...
DelPro Gateway Arrestato 04/30/202...
Alpro WE Arrestato

sistema di reti sicure.Gli strumenti
per l'accesso remoto rendono

)OO0« ««0

possibile la gestione a distanza della Health Job

configurazione, monitoraggio, R BRI

diagnostica, e supporto di piu ey == 17 N 101 |
computer remoti da qualsiasi luogo vi 1 monikor del sistema Del.ava e |
sila una connessione internet. Si )

accede  al  sistema  tramite o ‘ﬁ B e B
'applicazione di internet interfaccia o :zm”{{‘m

host LogMeln. e I T

m Remlnd COde 2
Sort animal Remind code 3 Stop attention
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RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto
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Utente finale (‘

Internet

LogMeln
& Central
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Supporto
Globale
Supporto Tecnico
DeLaval
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Systaen Controles
Syween Controler 2
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N £-Delaval
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RU_b) monitoraggio continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante
opportuni set di sensori e adattivita alle derive di processo

Descrizione Caratteristica Eventuali Note e Informazioni Aggiuntive

Identificazione animale, produzione di latte, operativita
dell'attrezzatura, gestione completa delle operazioni di mungitura,
gestione della parte alimentare e distributiva dell'alimento.

Monitoraggio dei seguenti parametri di processo:

Misuratori del latte (FI7, MM25SG),

Elenco dei principali sensori che equipaggiano il bene: unita di controllo alla posta, rilevamento conducibilita latte (Con
MM27BC) , presenza di sangue (Con MM27BC), con Lattometro
MM27BC

Il bene genera un report di produzione ed eventuale grafico
che identifica le tipologie di arresti macchina, a dimostrazione Dashboard DelPro.
della adattivita.
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Ing. Christian Marin

/4.0, Digital Transformation Officer, Innovation Manager
[scritto all"Albo deqgli Innovation Manager del MISE

M: +39 328 2928337 | A: Via Roveredo 20/b - 33170 Pordenone
W: http://www.polotecnologicoaltoadriatico.it | E: christian.marin(@poloaa.it
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