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Tecnologie di identificazione,
georeferenziazione e vettorializzazione
degli elementi del verde:

dispositivi GPS-RFID, Machine Automation

Emilio Palchetti
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Leica Geosystems Spa

Soluzioni

Surveying

Civil engineering
Monitoring
Construction
Machine automation
Mobile Mapping

Rail & Tunnel

Mining and extraction
Real estate

Agriculture, forestry and
land management

Aerospace & automotive industry
Industrial solutions
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Sistema Semi /Automatico di Guida Parallela
SKIPPER (ARAG)

Skipper & un sistema di ausilio alla guida che, collegato alla
rete satellitare GPS, permette di dare indicazioni all'operatore
per guidare la macchina agricola nei piu disparati trattamenti in
agricoltura.

Infatti, grazie ai segnali inviati dai satelliti geostazionari,
Skipper fornisce tutte le indicazioni utili per non passare mai
due volte su una zona gia trattata.
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SmartWine

Leica Smart Wine
TRAPIANTATRICI, “SMART WINE” . sistema di Guida GPS
Il huovo sistema di guida denominat A -q:- per Trapiantatrit:i
"SMART WINE" , : :

La sohirsdme Ledch ﬂH-I‘H'I-t-lﬂhl di guida SATELLITARE

per traplantatricc

= Consente di abbandonare il tracclaments manusals
el nuowo wigneto por lo squadro preparatorio

s Guida Popetatore salle barbatells di ognl flare in
| ! mods semplice ¢ veloce, senza vincoll di partenza,
A serza filo guida & con precisions centimetrica

@ un sistema pratico e veloce
di progettazione e di guida per
l'esecuzione di nuovi impianti
di vigneto.

"SMART WINE" consente
all'operatore di progettare
direttamente in campo, con estrema
semplicita, il migliore sesto d'impiant
del vigneto da realizzare.

Il sistema di guida, si basa sull'uso ¢
ricevitorl GPS Leica della serie
AX1200 a 20 Hz. Questa nuova
tecnologia ad alta velocita di flusso
(20 impulsi al secondo) consente di
esequire applicazioni di controllo di
guida in tempo reale e ad alta
precisione (Errore planimetrico

1,5 cm).

= Permstte, aturaverss un display, Il controlle della
direzions di guida ded trattore, di viualizzame la

posizione del pall e delle barbatelle traplantate
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GPS con correzione differenziale per precisione centimetrica

BASE DI RIFERIMENTO

* 5 km di raggio
SERVIZIO ITALPOS * misura in 20 Hz (20 inpulsi al secondo)

* (Copertura nazionale

Basaling Vacios
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Componenti

GPS Antenna

Monitor

Motore elettrico

Computer
GPS Reciver

Interface Driver

Tilt Sensor "
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SmartWine — Realizzazione di un progetto

EASE DI RILIEVO E' la procedura di acquisizione

— delle coordinate del perimetro dell'area di impianto,
nel sistema di riferimento stabilito dall’'operatore. (
Locale o topografico) . Dopo aver memorizzato |
punti esterni dell’area del contorno
dell'appezzamento del terreno , 'operatore creera in
base alla propria esperienza, un progetto d'impianto,
stabilendo i seguenti elementi:

Orientamento d'impianto
Larghezza dei filari
Capezzagna

Distanza piante.

Il progetto d'impianto, verra poi trasferito con un file
di guida sul computer della trapiantatrice.
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SmartWine
Immagini del Programmasul Palmare
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SmartWine planting job

SMARTWINE Controlla

automaticamente lo spostamento
idraulico della trapiantatrice in

base alle informazioni progettuali
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e
Opzioni Tracciamento (Pali - Irrigazione - Sesti di inpianto)

Tracciamento PALI con ROVER
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e
Opzioni Tracciamento pali automatica

Tracciamento PALI con PIANTAPALI

(& o8 |
Riavvia GPS |

Inciromers [ WL ¢ =00 0 308 1
Riavvia inclinometro | %
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T
Tecnologia a disposizione per le nostre esigenze

CEE ST PRSI Trapianto a controllo
automatico da base SW
vettoriale e DGPS
(2006-2007)

Anagrafica piante con controllo RFId
al trapianto (2008)



Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico

Dove?

Quando?

Che tipo di lavoro?
Con che mezzo?

In che quantita?

-
- when it has to be right cﬁﬂ_‘:g

Geosystems



Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico
Incrementare I’operativita e ottimizzare i costi

*Analizzare | dati
*Produzione del reports
-Ildentificare parametri di azione

» Acquisire in modo automatico le
informazioni da: veicoli ed unita
periferiche in tempo reale

INCREASED PROFITABILITY

*Inviare le informazioni alle unita esterne
‘Registrare

*Aggiornare I’ On site management
-
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico
Gestione del cantiere del Verde Pubblico

Measure Anayse  adion

Manutenzione del verde

Studio del Cantiere Programmazione
Dinamica
Estensione Mezzi:
2 : Cadenza di: ; s g5
Qualita del tipo Disposizione logistica
di coltura taglio ! .
g Manutenzione delle macchine
Situazione climatica irrigazione
Orientamento.. otatura :
b Risorse umane:
irrorazione. .. . .
e efficienza operai
= [==]
, f G mazo 2009 = Materiali:
i r | Iy mame gi we ga do |
"E |':.-' ’ 1 | . . . N
59 T ;,_P - oftimizzazione (tipo e gnt)
) & 9 1011 12 13 1% 18 |
. 16 17 18 19 20 21 22 |
' 23 08 X AT MM
> - | Snses
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico
Measure

Studio del cantiere

Analisi del cantiere utilizzando tutte
le informazioni a disposizione per la
creazione di un piano di intervento
di manutenzione:

« gilievo
* mappe tematiche
* SEeNsori
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico

] ) Analyse
Programmazione dei

lavori in modo dinamico

Waak svardiew | 12 1 « Programma di manutenzione generico, variabile in
i fn o set s Wen e wed & modo dinamico in base alle informazioni ricevute
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aGat kasS 3 TREUILZ U (0 0 L e L | dai dati provenienti dalle unita periferiche esterne

vl P T T R Informazioni - operai della manutenzione
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K9 A S B e e e e et Feed back dalle macchine operatrici
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Assegnazione Obiettivi Hot Spots
Hotspots/Geofencing and reports

In base a una corretta
analisi posso pianificare

W Hee 0 Reperts A Admannsralion
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Assegnare vari obiettivi Ve Stckbolm st o
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico

Dove?

Quando?

Che tipo di lavoro?
Con che mezzo 7

Quantita?
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T
Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico

Chi? Giovanni

Dove? Villa Strozzi

Quando? 10 maggio 2009 ;“"j

; : 9 Eorirayt g ¢ ik :

Che tipo di lavoro? Irrigazione Siepi (nm W m:m

Con che mezzo? Bottedab g S | Ll

Quantita? Data base . '
ciginion B o e, "

remola da | -

cedhlare

Funzionalita associate al TURMS
Con il r
n-mgﬂm "autista vﬁmdnmuﬁ un supporto per
w 2 viene fomito con la cartografia italiana
un-gme satellitare, la mﬁﬂmt pﬂﬁmﬁﬁ :esusta
umwwummu dalla centrale operativa,
L‘mummm“alm

ﬁ'.sztm'-.l indirizzi, ecc.
{Intfllatfﬂ'l'lnd Iuﬂre Ia I:;E: delle destinazioni

impostare | parametri di navigaz
Il navigatore pud essere installato su gualsiasi palmare,
dallipaq a quelli industriali, con a borda wi CE.
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico

Gestione Autisti

Tramite il lettore installato a bordo del mezzo, e
il badge fomnito ad ogni autista, & possibile
conoscere tulta una serie di informazioni, che
permettono di ottimizzare al meglio, I'attivitd dei
singoli mezzi.

Ogni autista, all'accensione del mezzro, deve sola-
mente avvicinare |a sua carta sul lettore per
essere riconosCiuto dal sistema,

A questo punto Il mezzo viene abbinato a
quellautista specifico.

On / OFF
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Soluzioni per la manutenzione del verde pubblico
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Eventi di allarme
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Grazie della Vostra Collaborazione

Emilio Palchetti

Leica Geosystems SPA
Cell. 328-6442620

Emilio.palchetti@leica-geosystems.it

-
- when it has to be right cﬁﬂ_‘:g

Geosystems



