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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.

I marchi, loghi, piattaforme, nomi, etc. utilizzate nella presentazione sono di proprietà
dei legittimi proprietari.

La presente presentazione e i suoi contenuti sono da intendersi a titolo riservato e non
divulgabile senza previo accordo con l’autore.



Le prime attività peritali da svolgere

Il perito devo svolgere una prima serie di verifiche:

• Pratiche
• Amministrativo - Burocratico- Fiscali
• Tecniche



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 
MODELLO”; “Realizzazione platea per installazione CENTRO DI 
LAVORO ABC”)

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



Verifiche pratiche

Il perito deve verificare:
• L’azienda esiste?
• La macchina è stata acquistata?
• Verrà consegnata in tempi utili per lo svolgimento delle attività 

nei tempi concordati
• Quando chiude il bilancio l’azienda committente?



Verifiche Tecniche - I

Il perito deve:
• Individuare la classificazione del bene (allegato A o B)
• Individuare i requisiti tecnici da rispettare
• Verificare la presenza dei requisiti in capo alla macchina (anche 

con eventuale presenza di un documento di idoneità 4.0 da parte 
del fornitore)



Verifiche Tecniche - II

Il perito deve:
• Analizzare l’architettura della rete
• Descrivere il flusso di materiali e informazioni relativi al 

processo e al perimetro di «I4.0»
• Verificare la presenza dei requisiti di interconnessione, 

integrazione e di come la macchina viene utilizzata nel ciclo 
produttivo



Classificazione e requisiti per accedere alle agevolazioni

Per poter beneficiare delle agevolazioni per I4.0 i 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: i requisiti messi a disposizione dal bene sono condizioni 
necessarie ma non sufficienti, chi vuole godere del beneficio deve 
dimostrare di utilizzare le potenzialità 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/


I c.d. «5+2» requisiti

I beni della Sezione 1 dell’Allegato A e il sistema produttivo in cui sono inseriti, devono essere dotati delle 
seguenti caratteristiche:
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 uomo macchina semplici e intuitive
5. rispondenza ai più 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. sistemi di tele manutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto,
b. monitoraggio in continuo delle condizioni di lavoro e dei parametri di processo mediante opportuni set di 

sensori e adattività alle derive di processo,
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),



Classificazione



Classificazione



ESEMPI PRATICI



TRATTORE/TRATTRICE
Esempio



TRATTRICE/TRATTORE

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 program;
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 più 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



TRATTRICE/TRATTORE

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

Il trattore è 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 è equipaggiato con un sistema denominato CommandCenter.

Il CommandCenter™ Gen. 4 John Deere è progettato per garantire la massima facilità di
utilizzo e la massima produttività. Il display CommandCenter™ è 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++.



TRATTRICE/TRATTORE

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

Il trattore inoltre è 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'operatività della macchina.

Per supportare l'integrazione all'interno del sistema collegato, MTG 4G LTE
offre più canali CAN, porte RS232, linee I / O discrete e una porta Gigabit
Ethernet. L'accelerometro integrato e la funzionalità 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) è:
ABCD1234



TRATTRICE/TRATTORE

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

Lo schema di collegamento e scambio dati è:

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 può essere
univocamente indirizzato ed inserito nel sistema
informativo aziendale.



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



TRATTRICE/TRATTORE

RO5:   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



TRATTRICE/TRATTORE

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 adattività 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).



TRATTRICE/TRATTORE

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

La macchina è dotata del sistema Service Advisor. Service ADVISOR è uno strumento diagnostico impiegato dai concessionari 
John Deere sia per eseguire la diagnosi sia per aggiornare le impostazioni e il software della macchina. I concessionari 
possono accedere ai codici diagnostici e ai relativi indirizzi, creare letture e registrazioni, e programmare le unità di comando. 
Questa tecnologia è sia software che hardware. SAR è 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 unità di comando.

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



TRATTRICE/TRATTORE

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

Monitoraggio in remoto



TRATTRICE/TRATTORE

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

Monitoraggio a bordo macchina



TRATTRICE/TRATTORE

INOLTRE…

La macchina è dotata di guida semi-automatica AUTOTRAC



TRATTRICE/TRATTORE

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, bensì̀ una caratteristica tecnologica o, in altri termini, una 
modalità ̀ 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 è 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.



MIETITREBBIA
Esempio



MIETITREBBIA

Classificazione:
Allegato A
Sezione 1
Categoria 11: macchine operatrici



MIETITREBBIA

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, unità 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.



MIETITREBBIA

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

La Mietitrebbia è 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 l’azienda (ufficio).

Il modulo di trasmissione/ricezione dati è 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 è denominato PLM (Precision Land Management) Connect 2.0, è 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 dà accesso anche alla telematica della macchina, denominata IntelliView IV.

I dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.



MIETITREBBIA

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

Architettura di rete per scambio dati



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

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



MIETITREBBIA

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



MIETITREBBIA

RO5:   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



MIETITREBBIA

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

La macchina è 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.

I 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.

È quindi possibile accedere alla telediagnosi sullo stato di salute di alcune delle componenti (telemetria).



MIETITREBBIA

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

Monitoraggio in locale



MIETITREBBIA

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

Monitoraggio in remoto



TRATTORE + ATTREZZI
Esempio



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

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

Il trattore è 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 è equipaggiato con un sistema denominato CommandCenter.

Il CommandCenter™ Gen. 4 John Deere è progettato per garantire la massima facilità di
utilizzo e la massima produttività. Il display CommandCenter™ è 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 l’azionamento ed il controllo 
delle macchine (funzione attiva e passiva).



TRATTORE + ATTREZZI

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

Il trattore è 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 più canali
CAN, porte RS232, linee I / O discrete e una porta Gigabit Ethernet. L'accelerometro
integrato e la funzionalità 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) è: 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 (Funzionalità UT), o di effettuare uno scambio di
comunicazione da trattore a macchina agricola (Funzionalità 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 (Funzionalità TC-GEO: rateo variabile con mappe di prescrizione), operando dalla trattrice è
possibile variare i parametri operativi della macchina ( Funzionalità TC-SC per il controllo delle sezioni).



TRATTRICE/TRATTORE

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

Lo schema di collegamento e scambio dati è:

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 può essere
univocamente indirizzato ed inserito nel sistema
informativo aziendale e fare da gateway per le macchine
MG.



TRATTORE + ATTREZZI

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



TRATTORE + ATTREZZI

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



TRATTORE + ATTREZZI

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



TRATTORE + ATTREZZI

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



TRATTRICE/TRATTORE

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



TRATTRICE/TRATTORE

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 (funzionalità 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, quantità 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).

È presente un costante uno scambio di comunicazione bidirezionale (Funzionalità TECU-A) con il trattore.



TRATTORE + ATTREZZI

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



TRATTORE + ATTREZZI

RO5:   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



TRATTORE + ATTREZZI

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

Collegamento da remoto alle macchine



TRATTORE + ATTREZZI

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



ATOMIZZATORE
Esempio



ATOMIZZATORE

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 –
SmartSpray 2S



ATOMIZZATORE

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 più lavorazioni. Viene gestita la tabella operatori e l'associazione 
operatore-lavorazione. 

L'operatore sul trattore può selezionare la lavorazione da effettuare e la macchina regola l'erogazione a seconda della 
programmazione effettuata in azienda. 
Una volta terminata la lavorazione, questa è visibile attraverso l'interfaccia WEB come foglio di campagna che contiene tutti i 
dati di erogazione effettuata, degli ettari trattati, ecc. 

I 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 è 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 modalità 
di integrazione).

I dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.



ATOMIZZATORE

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

Architettura di rete per scambio dati



ATOMIZZATORE

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



ATOMIZZATORE

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



ATOMIZZATORE

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 dovrà effettuare il trattamento.

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

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

È inoltre possibile utilizzare delle REST API per esportare i dati ed integrarli nel proprio sistema informativo.



ATOMIZZATORE

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



ATOMIZZATORE

RO5.   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



ATOMIZZATORE

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



ATOMIZZATORE

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

Monitoraggio in locale



ROBOT DI MUNGITURA
Esempio



ROBOT DI MUNGITURA

Classificazione:
Allegato A
Sezione 1
Categoria 11: macchine operatrici



ROBOT DI MUNGITURA

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

Il governo della macchina avviene
mediante un microprocessore e
una scheda di controllo
proprietaria



ROBOT DI MUNGITURA

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 più lavorazioni. Viene gestita la tabella operatori e l'associazione 
operatore-lavorazione. 

L'operatore sul trattore può selezionare la lavorazione da effettuare e la macchina regola l'erogazione a seconda della 
programmazione effettuata in azienda. 
Una volta terminata la lavorazione, questa è visibile attraverso l'interfaccia WEB come foglio di campagna che contiene tutti
i dati di erogazione effettuata, degli ettari trattati, ecc. 

I 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 è 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 
modalità di integrazione).

I dati e le informazioni vengono gestiti attraverso applicazioni web-based e basate su protocollo HTTP e TCP/IP.



ROBOT DI MUNGITURA

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



ROBOT DI MUNGITURA

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



ROBOT DI MUNGITURA

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



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



ROBOT DI MUNGITURA

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



ROBOT DI MUNGITURA

RO5:   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



ROBOT DI MUNGITURA

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



ROBOT DI MUNGITURA

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

Monitoraggio in remoto



ROBOT DI MUNGITURA

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

Monitoraggio in locale



CARRO MISCELATORE
Esempio



CARRO MISCELATORE

Classificazione:
Allegato A
Sezione 1
Categoria 3: macchine e impianti per la 

realizzazione di prodotti mediante la 
trasformazione dei materiali e delle 
materie prime



CARRO MISCELATORE

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



CARRO MISCELATORE

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 è 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
• Quantità effettivamente caricata dell’Ingrediente/Prodotto
• Esecuzione dei programmi di carico e scarico
• Eventi di overload e loro timestamp
• Eventi di Motion e loro timestamp



CARRO MISCELATORE

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

• I 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.

• A supporto 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 funzionalità evolute a livello gestionale per la 
conduzione dell’allevamento zootecnico.

• Lo scambio di informazioni è gestito da un apposito software di interconnessione residente sul server CLOUD. I dati 
delle singole attrezzature, scambiati grezzi, vengono archiviati ed organizzati in database residenti nel CLOUD.



CARRO MISCELATORE

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

Architettura di rete per scambio dati



CARRO MISCELATORE

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



CARRO MISCELATORE

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’attività di macchina.

Attraverso il sistema gestionale e la rete di telefonia mobile cellulare è 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 tracciabilità del processo produttivo.

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

a) IP di rete 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
l’associazione univoca tra Macchina e spazio cloud dell’azienda.



CARRO MISCELATORE

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



CARRO MISCELATORE

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



CARRO MISCELATORE

RO5.   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.



CARRO MISCELATORE

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



CARRO MISCELATORE

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

Monitoraggio in locale



SALE DI DI MUNGITURA
Esempio



SALE DI MUNGITURA

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”



SALE DI MUNGITURA

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

Tipologia sistema di controllo (PLC, CNC, microprocessore, etc.):
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:
Il controllore di sistema viene utilizzato nei sistemi DelPro per sale di mungitura e sistemi VMS.
Il controllore di sistema è 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 funzionalità, e le attrezzature come le stazioni di 
alimentazione, i lettori ID, i cancelli separatori e i ricevitori attività. 



SALE DI MUNGITURA

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

Protocollo Norma di 
riferimento Documentato Disponibile

pubblicamente
Internazionalmente

riconosciuto
Identificazione 

univoca
Ethemet
TCP/IP IEC61158 SÌ SÌ SÌ SÌ

(Indirizzo IP)

ModbusTCP IEC 61158 SÌ SÌ SÌ SÌ
(Indirizzo IP)

Il controllore di sistema è 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. 



SALE DI MUNGITURA

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

Descrizione Requisito/Caratteristica

Le ricette a/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

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.



SALE 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

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 sarà in grado di riconoscere tutte le caratteristiche dell’animale, permettendo quindi un’azione specifica 
dell’attrezzatura. In questo modo l’END USER può gestire con ordini automatici e programmati specifiche azioni da 
compiere. A questo punto è possibile creare specifici comandi in funzione di rapporti pre-confezionati dall’utente. Per 
esempio, un animale con un valore di latte non conforme può essere separato o scartato. Infine, tutti i dati sono 
immagazzinati nel software DelPro, garantendo la tracciabilità degli eventi e delle caratteristiche dello specifico 
animale.

La gestione dell’attrezzatura
• L’utente finale può 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” 



SALE 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

Le macchine tra di loro possono dialogare tramite il 
collegamento al controllore di sistema. Impostando un'azione 
specifica, questa può essere gestita in modo autonomo tra due 
macchine. Per esempio, la quantità di alimento da dare ad un 
animale può essere gestita dal VMS e in parallelo dalla stazione 
di alimentazione esterna. In base a dove l'animale si presenterà, 
questo riceverà la quantità di animale stabilita.



SALE DI MUNGITURA

RO4: interfaccia uomo macchina semplici e intuitive



SALE DI MUNGITURA

RO5:   rispondenza ai più recenti parametri di sicurezza, salute e igiene del lavoro.

Descrizione Caratteristica

La macchina è fornita di dichiarazione CE di conformità

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
l'armonizzazione delle legislazioni degli Stati membri relative alla compatibilità 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



SALE DI MUNGITURA

RU_a) sistemi di telemanutenzione e/o telediagnosi e/o controllo in remoto
Descrizione Requisito/Caratteristica Eventuali Note e Informazioni Aggiuntive

Il bene è 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 
manutenzione su componenti della macchina/impianto. 
Si devono considerare inclusi anche i casi in cui un operatore sia tele-
guidato in remoto (anche con ricorso a tecnologie di augmented reality, 
ecc.).

Sistema DeLaval Remote Farm Controller
(RFC)

Il bene è 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 DeLaval Myfarm, AMS Notifier e

sistema RFC

Il bene è 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
controllo digitale diretto che in supervisione, a condizione che ciò
avvenga in remoto e non a bordo macchina.

Sistema DeLaval Remote Farm Controller
(RFC) e ad PC tramite il monitoraggio
dispositivi



SALE DI MUNGITURA

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

La connessione remota all'azienda
DeLaval (RFC) è una soluzione per
l'accesso e la gestione a distanza dei
macchinari DeLaval tramite un
sistema di reti sicure.Gli strumenti
per l'accesso remoto rendono
possibile la gestione a distanza della
configurazione, monitoraggio,
diagnostica, e supporto di più
computer remoti da qualsiasi luogo vi
sia una connessione internet. Si
accede al sistema tramite
l'applicazione di internet interfaccia
host LogMeln.



SALE DI MUNGITURA

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



SALE DI MUNGITURA

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

Descrizione Caratteristica Eventuali Note e Informazioni Aggiuntive

Monitoraggio dei seguenti parametri di processo: Identificazione animale, produzione di latte, operatività 
dell'attrezzatura, gestione completa delle operazioni di mungitura, 
gestione della parte alimentare e distributiva dell'alimento.

Elenco dei principali sensori che equipaggiano il bene:
Misuratori del latte (FI7, MM25SG),
unità di controllo alla posta, rilevamento conducibilità 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 
della adattività.

Dashboard DelPro.
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