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W celu zapoznania sig z prawidtowym sposobem obstugi
systemu NALEZY UWAZNIE PRZECZYTAC NINIEJSZA
INSTRUKCJE OBSLUGI. Zaniechanie tego moze
doprowadzi¢ do obrazen ciata lub uszkodzenia sprzetu.
Niniejsza instrukcja obstugi oraz znaki bezpieczenstwa
mogaq by¢ dostepne takze w innych jezykach. (W celu ich
zamowienia skontaktowac sie z dealerem John Deere).

TE INSTRUKCJE NALEZY TRAKTOWAC jako
nieodtgczng czes¢ posiadanego systemu; nalezy
ja przekazac¢ razem z systemem w przypadku jego
sprzedazy.

JEDNOSTKAMI MIAR wystepujacymi w tej instrukciji
sg zarowno jednostki metryczne, jak i ich odpowiedniki
stosowane w USA. Nalezy stosowaé wylgcznie
odpowiednie czesci zamienne i elementy ztaczne.
Metryczne lub calowe $ruby i nakretki mogg wymagac
stosowania odpowiednich metrycznych lub calowych
kluczy.

PRAWA | LEWA STRONA MASZYNY sg okreslane
zgodnie z kierunkiem ruchu maszyny do przodu.

GWARANCJA jest zapewniana przez firme John Deere w
ramach programu wsparcia dla klientéw, ktérzy uzywajg
sprzetu i obstugujg go w sposob opisany w niniejszej
instrukcji obstugi. Warunki gwarancji sprzetu GreenStar
sg wyjasnione w karcie gwarancyjnej, ktérg powinien
przekaza¢ dealer.

Gwarancja ta stanowi zapewnienie, ze firma John Deere
naprawi lub wymieni swoje produkty, jesli w okresie trwania
gwarancji wystapia defekty. W niektérych przypadkach
firma John Deere zapewnia tez wprowadzanie usprawnien
w terenie bez obcigzania kosztami klienta, nawet w
przypadku produktéw nieobjetych gwarancja. Jesli system
byt nieprawidtowo uzywany lub zostat zmodyfikowany

w celu zmiany jego dziatania w stopniu wykraczajgcym
poza oryginalne specyfikacje fabryczne, gwarancja utraci
waznos$¢ i wniosek o wprowadzenie usprawniehn w terenie
moze spotkac sie z odmowa.
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Bezpieczenstwo

Rozpoznawanie informacji dotyczacych
bezpieczenstwa

To jest symbol niebezpieczenstwa. Ten symbol
umieszczony na maszynie lub w tej instrukcji oznacza
potencjalne niebezpieczenstwo uszkodzenia ciata.

Stosowacé zalecane $rodki ostroznosci i robocze
procedury bezpieczenstwa.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -53-29SEP98-1/1

Znaczenie napiséw ostrzegawczych

Napisy — NIEBEZPIECZENSTWO, OSTRZEZENIE
lub UWAGA — sg uzywane razem z symbolem
niebezpieczenstwa. NIEBEZPIECZENSTWO oznacza
zagrozenie najwyzszego stopnia.

Napisy ostrzegawcze NIEBEZPIECZENSTWO

lub OSTRZEZENIE sg umieszczane w miejscach
szczegolnych zagrozen. Ogodlne srodki ostroznosci

sg wymienione na napisach ostrzegawczych UWAGA.
Srodki ostroznosci opisane w tej instrukcji sg oznaczane
napisem UWAGA.

A NIEBEZPIECZENSTWO

A OSTRZEZENIE
A UWAGA

TS187 —53—30SEP88

DX,SIGNAL -53-03MAR93-1/1

Przestrzeganie instrukcji dotyczacych
bezpieczenstwa

Doktadnie przeczyta¢ wszystkie informacje dotyczace
bezpieczenstwa zamieszczone w tej instrukcji i na
znakach bezpieczenstwa na maszynie. Utrzymywac znaki
bezpieczenstwa w dobrym stanie. Uzupetnia¢ zagubione
znaki bezpieczenstwa lub wymienia¢ uszkodzone.
Upewniac sie, ze nowe zespoly i czesci wymienne
posiadajg aktualne znaki bezpieczenstwa. Wymienne
znaki bezpieczenstwa sg dostepne u dealera John Deere.

Na czesciach i podzespotach, pochodzacych od
dostawcow, mogg wystepowac dodatkowe informacje
zwigzane z bezpieczenstwem, nie przedstawione w tej
instrukcji obstugi.

Zapoznac sie z prawidtowg obstugg maszyny i uzywaniem
elementow sterowniczych. Nie dopuszczac osob bez
odpowiedniego przeszkolenia do obstugi maszyny.

Utrzymywac¢ maszyne w dobrym stanie technicznym.
Nieautoryzowane modyfikacje maszyny moga pogorszy¢

\/
a8 &

TS201 —UN—15APR13

jej funkcjonowanie i/lub bezpieczenstwo obstugi oraz
wptywac na trwatos¢ maszyny.

Jezeli jakakolwiek czes¢ tej instrukcji jest niezrozumiata
i potrzebna jest pomoc, skontaktowac sie z dealerem
John Deere.

DX,READ -53-16JUN09-1/1
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Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo przy obstudze

Przed wykonaniem czynnosci obstugowych zapoznac¢ sie
z procedurami obstugowymi. Utrzymywac czyste i suche
miejsce pracy.

Nigdy nie smarowac, nie obstugiwac i nie regulowac
maszyny bedacej w ruchu. Chroni¢ rece, stopy i odziez
przed elementami uktadow napedowych. Wytagczac
wszystkie napedy i zmniejszac¢ cisnienie przy pomocy
uktadow sterowania. Opuszcza¢ wyposazenie na
podtoze. Wytaczaé silnik. Wyjmowac¢ kluczyk. Poczekac,
az maszyna ostygnie.

Podpiera¢ w bezpieczny sposéb wszystkie czesci
maszyny, ktére musza by¢ podniesione dla
przeprowadzenia czynnosci obstugowych.

Utrzymywac wszystkie czesci w dobrym stanie i dbac, aby
byty prawidtowo zamontowane. Natychmiast naprawia¢
uszkodzenia. Wymienia¢ zuzyte lub uszkodzone

czesci. Usuwaé nadmiar smaru, oleju lub resztki innych
materiatéw.

W maszynach samojezdnych odtagczac przewdd masowy
akumulatora (-) przed regulacjg ukfadu elektrycznego lub
spawaniem maszyny.

W maszynach przyczepianych odtaczy¢ zespot
przewodow elektrycznych od ciggnika przed obstugg
uktadu elektrycznego lub spawaniem maszyny.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -53-17FEB99-1/1

Bezpieczne postepowanie z podzespotami
elektronicznymi i podpoérkami

Upadek podczas montazu lub demontazu podzespotéow
elektronicznych zamontowanych na osprzecie moze
spowodowac powazne obrazenia ciata. Uzywac¢ drabiny
albo podestu, aby zapewni¢ sobie tatwy dostep do
kazdego miejsca montazu. Wykorzystywac¢ mocne i
bezpieczne podpodrki dla ndg i porecze. Nie montowac
ani nie demontowac podzespotéw w warunkach wilgoci
lub oblodzenia.

Do przeprowadzenia montazu lub obstugi stacji bazowej
RTK na wiezy lub wysokiej konstrukcji zatrudni¢ osobe z
uprawieniami do prac na wysokosci.

Przy montazu lub obstudze masztu odbiornika GPS
uzywanego na narzedziu, stosowac prawidtowe techniki
podnoszenia i odpowiednie wyposazenie ochronne.

TS249 —UN—23AUG88

Maszt jest ciezki i moze by¢ nieporeczny. Jesli miejsca
montazu sg niedostepne z podtoza lub podestu
obstugowego, potrzebne sg dwie osoby.

DX,WW,RECEIVER -53-24AUG10-1/1
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Bezpieczenstwo

Bezpieczna obstuga systemu naprowadzania

Nie nalezy uzywa¢ systeméw kierowania na drogach
publicznych. Przed wjazdem na droge publiczng zawsze
nalezy wylaczy¢ (dezaktywowac) systemy kierowania.
Nie wolno wtgczac (aktywowac) systemu kierowania
podczas jazdy na drodze publicznej.

Systemy kierowania zostaty zaprojektowane, aby poméc
operatorowi wydajniej wykonywac prace polowe. Operator
jest zawsze odpowiedzialny za kurs maszyny.

Systemy kierowania oznaczajg wszelkie systemy do
automatyzacji kierowania pojazdem. Obejmujg one,
miedzy innymi, AutoTrac, iGuide, iTEC Pro, ATU oraz
RowSense.

Aby zapobiec obrazeniom operatora i 0s6b postronnych:
* Nigdy nie wsiadaj ani nie wysiadaj podczas jazdy
maszyny.

* Sprawdzaj, czy maszyna, sprzet i system kierowania sg
ustawione prawidtowo. W przypadku uzywania iTEC
Pro sprawdzaj, czy zdefiniowane zostaty doktadne
granice.

® Zachowaj szczegolng ostroznos¢ i zwracaj uwage na
zmieniajace sie warunki otoczenia.

* W razie koniecznosci przejmij kontrole nad kierownicg
w celu unikniecia zagrozen na polu, potragcenia
0s6b postronnych lub kolizji z urzadzeniami i innymi
przeszkodami.

* Przerwij prace, jesli staba widocznos¢ ogranicza
mozliwo$¢ prowadzenia maszyny lub rozpoznawania
ludzi lub przeszkdd na drodze maszyny.

* Przy wyborze predkosci pojazdu nalezy wzig¢ pod
uwage warunki polowe, widocznos$¢ i konfiguracje
pojazdu.

JS56696,0000970 -53-10MAY11-1/1

Prawidlowo uzywaé pasa bezpieczenstwa

W ciagniku z ramg ochronng (ROPS) lub kabing zawsze
uzywac pasa bezpieczenstwa w celu zmniejszenia ryzyka
zranienia w wyniku takich wypadkéw jak np. przewrécenie
ciggnika.

Nie uzywac pasa bezpieczenstwa w ciggniku bez ramy
ochronnej lub kabiny.

Wymieni¢ w catosci pas bezpieczenstwa, jesli jego
elementy mocujace, klamra, pas lub mechanizm cofania
wykazujg oznaki uszkodzen.

Sprawdzac¢ pas bezpieczenstwa oraz jego elementy
mocujgce przynajmniej raz w roku. Zwraca¢ uwage, czy

TS205 —UN—23AUG88

elementy mocujace nie sg obluzowane, a pas nie wykazuje
oznak uszkodzen, takich jak: przeciecie, postrzepienie,
nadmierne lub niespotykane zuzycie, odbarwienie lub

wytarcie. Uzywac tylko cze$ci wymiennych odpowiednich
do Twojej maszyny. Skontaktowac sie z dealerem
John Deere.

DX,ROPS1 -53-07JUL99-1/1

Zachowaé bezpieczng odlegtos¢ od hedera

Zespot tnacy, slimak, nagarniacz i walce zasilajgce nie
moga by¢ catkowicie ostoniete ze wzgledu na ich funkcje.
Trzymac sie z dala od tych zespotéw, gdy sg w ruchu.
Zawsze wytagczac sprzegto gtowne, zatrzymywac silnik

i wyjmowac kluczyk ze stacyjki przed wykonaniem
czynnos$ci obstugowych lub usuwaniem materiatu
zapychajacego maszyne.

\¥

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -53-21DEC90-1/1
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Bezpieczenstwo

Zapoznanie si¢ z instrukcjg uktadu naprowadzania

Przed przystapieniem do korzystania z systemu Instrukci ; ;
; . . ja obstugi uktadu naprowadzani dotyczy

Parallel Tr’a\ckmg Iup AutoTra!c nalezy dokladnie . zastosowania zaré6wno systemu naprowadzania

przeczytaé Instrukcje obstugi uktadu naprowadzania Parallel Tracking, jak i systemu AutoTrac.

w celu zrozumienia dzialania elementéw oraz procedur ’

niezbednych do bezpiecznej i prawidtowej obstugi.

0OU06050,0000F2C -53-03APR08-1/1
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Przycisk przywracania

Konfiguracja przycisku przywracania S

Po podtaczeniu kombajnu wyposazonego w system
AutoTrac do hedera do kukurydzy wyposazonego w
system RowSense przyciski aktywacyjne 2 i 3 na dzwigni
wielofunkcyjnej zostang automatycznie aktywowane

w charakterze przyciskbw opuszczania hedera i
przywracania systemu AutoTrac dla tego systemu. W
kombajnach z rocznika modelowego 2012 i nowszych
przycisk za pomocg przycisku Auto mozna wigczaé
system AutoTrac, a aktywacja czujnikéw rzedu nastapi po
zetknieciu uprawy z koncowkami pomiarowymi. (Wiecej
informaciji zawiera punkt Ustawianie wejscia w rzad w
sekcji Wigczanie systemu).

PC13860 —UN—13JUL11

Przycisk przywracania w kombajnie

BA31779,00001F5 -53-08NOV11-1/1
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AutoTrac RowSense

Informacje ogdine

System AutoTrac RowSense zawiera nastepujace
komponenty:

® Zintegrowany i aktywowany w kombajnie system
AutoTrac z uaktualnionym oprogramowaniem AutoTrac
RowSense zespotu sterujagcego uktadu kierowniczego
(SSU), odbiornik SF1 AutoTrac lub aktywacja SF2.

- W przypadku kombajnow serii 50 i 60 konieczne jest
zainstalowanie oprogramowania bramy / sterownika
mostkowego.

- W przypadku rocznika modelowego 2008 kombajnow
serii S-, W-, T-, oraz rocznika modelowego 2009
kombajnéw serii C- zapewnienie kompatybilnosci
z systemem AutoTrac RowSense wymaga
zainstalowania magistrali Lynx.

* Zintegrowany i aktywowany w kombajnie system
AutoTrac z uaktualnionym oprogramowaniem AutoTrac
RowSense zespotu sterujacego uktadu kierowniczego
(SSU), odbiornik SF1 AutoTrac lub aktywacja SF2.

¢ W kombajnach z rocznika modelowego 2012 i
nowszych konieczny jest wyswietlacz GS3 2630 lub
GreenStar™ 3 CommandCenter.

¢ W kombajnach z rocznika modelowego 2011 i starszych
konieczny jest wyswietlacz GS2 2600, GS3 2630.

¢ Aktywacja programu GS3 AutoTrac RowSense dla
wyswietlacza GS3 lub GS3 CommandCenter.

¢ Aktywacja odbiornika SF1 albo SF2 systemu AutoTrac
RowSense dla wyswietlacza GreenStar 2.

* Odbiornik StarFire™ z aktywacjg SF1, SF2 lub RTK.
* Jedna para czujnikow rzedu zamontowana na
zatwierdzonym hederze do kukurydzy.

System AutoTrac RowSense wspotpracuje ze
wszystkimi istniejacymi wzorami sledzenia i wiekszo$cig
standardowych wzorow zbioréw. System AutoTrac dziata
w nastepujgcych trybach: krzywych adaptacyjnych,
krzywych A-B, okreznej Sciezki i prostej sciezki.
System AutoTrac RowSense to rozszerzenie systemu
AutoTrac zintegrowanego z wyswietlaczem GS2, GS3
oraz GS3 CommandCenter do zbiorow kukurydzy.
Czujniki rzedu zamontowane w potozeniu jednego

z rzedow wykrywajq todygi kukurydzy, rozpoznajgc

w tej sposdb potozenie rzedu. Sygnaty przesytane
przez czujniki rzedu sg zintegrowane z istniejgcymi
sygnatami AutoTrac, pomagajgc utrzymac tor kombajnu
wzdtuz rzedow. Kiedy sygnat z czujnikow rzedu nie jest
wykrywany (np. urzadzenie przemieszcza sie drogg
wodna), stosowane bedzie zwykte naprowadzanie GPS.
Wiekszos¢ pozostatych cech systemu AutoTrac pozostaje
niezmieniona. Czujniki rzedu stanowig po prostu inne
zroédio sygnatu pozycjonujgcego, umozliwiajgcego
kierowanie kombajnem. Wszystkie tryby Sledzenia mozna
konfigurowac¢ w taki sam sposob, jak ma to miejsce w
przypadku systemu AutoTrac korzystajgcego z sygnatu
GPS.

BA31779,00001F6 -53-08NOV11-1/1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2012 i nowszych

Konfiguracja systemu AutoTrac RowSense RowSense Settings
WSKAZOWKA: Przed przystapieniem do korzystania
Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze Sensor Ty Conics
kroki, aby skonfigurowaé system AutoTrac: Sistuy A
1. Na wyswietlaczu GS3 wybra¢ kolejno MENU >> Smw Offset _| 0 |+|
przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk programowy
NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA >> przycisk edycji USTAWIENIA EF,‘,,”; C | Manual
ROWSENSE. £
Na wyswietlaczu GS3 CommandCenter wybraé gl
kolejno MENU >> przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk E
programowy USTAWIENIA >> przycisk USTAWIENIA 0 @ J
ROWSENSE. Accept 8
(6]
2. Za pomocg przycisku przetgczania wtaczy¢ czujniki — — *
rzedu. Ustawienia kalibracji
3. Upevynic’: sie, ze wgl"toéc': pr'zesuniecia.czujnika jest A—Stan czujnika C—Metoda wejécia w rzad
prawidtowa (wartos¢ domysina wynosi 0). B—Przesuniecie czujnika D—Akceptuij

4. Wybraé tryb wejscia w rzad za pomoca przycisku (-50-50)

przetacznika.

5. Wybrac¢ przycisk Akceptuj, aby zamkng¢ ekran

Ustawienia RowSense. BA31779,000020C -53-170CT11-1/2

Ikona AutoTrac RowSense jest dostepna w nastepujgcych 710040 —UN—04FEB08
lokalizacjach: .1~

* GS3 2630 — strona Naprowadzanie na karcie WIDOK.
® GreenStar™ 3 CommandCenter — Strona Praca

(R RN ]
>

=

BA31779,000020C -53-170CT11-2/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2012 i nowszych

Konfiguracja przesuniecia naprowadzania RowSense Settings

na rzad

Aby zmieni¢ wyréwnanie todyg wchodzacych do hedera Sensor Ty Enzbled

do kukurydzy, do naprowadzania na rzad mozna doda¢ Status | R

przesuniecie. =

Sensor Offset | ___

Przyktadowe sytuacje, w ktorych konieczna jest zmiana | |+|
wyréwnania:

* Przewidywany rzad uprawy znajduje sie w $rodkowej S C | ——
czesci hedera do kukurydzy, a rzedy zostaty i

przepchniete nad hederem. Za pomocg przesuniecia
mozna "podzieli¢ réznice", tak ze wszystkie rzedy

sie pochylaty, ale nie w tak duzym stopniu, jak bez
przesuniecia. 0 @
* Rozdzielacza tandéw z zamocowanymi czujnikami Accept

rzedu niewyrownane wzgledem rzedu. Przesuniecie
moze pomoc w skompensowaniu braku wyréwnania,
dopoki nie zostanie przeprowadzona naprawa w celu

wyréwnania czujnikéw. A—Stan czujnika C—Metoda wejscia w rzad
. . o . . B—Przesunigcie czujnika D—Akceptu;j
Wprowadzenie wartosci przesunigcia ponizej 0 moze (-50-50)

spowodowac nieznaczne zjezdzanie kombajnu na lewo, a
wartosci powyzej 0 nieznaczne zjezdzanie kombajnu na

prawo. Wartos¢ domysina wynosi 0, a dostepny zakres programowy USTAWIENIA >> przycisk USTAWIENIA

wynosi od —50 do 50. ROWSENSE.

1. Na wyswietlaczu GS3 wybra¢ kolejno MENU >> 2. Wprowadzi¢ przesuniecie naprowadzania na rzad
przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk programowy (-50-50). Warto$¢ domysina to 0.

NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA

NAPROWADZANIA >> przycisk edycji USTAWIENIA 3. Wybrac przycisk Akceptuj, aby zamkna¢ ekran
ROWSENSE. Ustawienia RowSense.

Na wyswietlaczu GS3 CommandCenter wybraé
kolejno MENU >> przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk

BA31779,000020D -53-08NOV11-1/1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2012 i nowszych

Ustawianie wejscia w rzad

1.

2.

3.

Na wyswietlaczu GS3 wybra¢ kolejno MENU >>
przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk programowy
NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA >> przycisk edycji USTAWIENIA
ROWSENSE.

Na wyswietlaczu GS3 CommandCenter wybraé
kolejno MENU >> przycisk GREENSTAR 3 >> przycisk
programowy USTAWIENIA >> przycisk USTAWIENIA
ROWSENSE.

Wybra¢ tryb wejscia w rzad za pomocg przycisku
przefacznika.

Wybra¢ przycisk Akceptuj, aby zamkna¢ ekran
Ustawienia RowSense.

Reczny:

1.
2.

3.

Wijecha¢ kombajnem w rzad.

Nacisna¢ przycisk przywracania jeden raz, aby
opusci¢ heder.

Nacisnag¢ przycisk przywracania drugi raz, aby
wiaczy¢ funkcje naprowadzania oraz czujniki rzedu.

GPS:

Wijecha¢ kombajnem w rzad.

Nacisna¢ przycisk przywracania jeden raz, aby
opusci¢ heder i wigczy¢ funkcje naprowadzania.
Nacisna¢ przycisk przywracania drugi raz, aby
wiaczy¢ czujniki rzedu.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Row
Emtry

;:} Enabled

= ° |+

-
-

OF

Accept

PC13820 —UN—14JUN11

A—Stan czujnika
B—Przesunigcie czujnika
(-50-50)

C—Wejscie w rzad
D—Akceptu;j

WSKAZOWKA: System AutoTrac wigczy sie
po nacisnieciu przycisku Auto. Czujniki
rzedu wigczajg sie po zetknieciu uprawy z
koncowkami pomiarowymi.

BA31779,000020E -53-08NOV11-1/1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2012 i nowszych

Procedura kalibracji czujnikow rzedu

Niniejsza procedura jest przeprowadzana podczas
instalacji lub po naprawie systemu. Czujniki rzedu musza
by¢ zainstalowane i ustawione wzgledem ogranicznikow
spoczynkowych.

1. Przygotowanie do kalibracji

Sprawdzi¢, czy czujniki rzedu sg zainstalowane

i osadzone za pomocg sprezyn we wtasciwym
potozeniu. Unies¢ heder, tak aby czujniki rzedu
nie stykaly sie z podtozem. Kombajn nie moze sie
poruszac.

2. Wybrac¢ kolejno MENU >> przycisk GREENSTAR 3
>> przycisk programowy DIAGNOSTYKA >> pozycja
RowSense w menu rozwijanym.

3. Skalibrowa¢ spoczynkowe napiecia czujnika.

Nacisna¢ przycisk KALIBRACJA, aby zapisa¢ napiecia
spoczynkowe czujnika w pamieci SSU.

WSKAZOWKA: Aby przycisk kalibracji byt widoczny,
czujniki muszg byc wigczone.

WSKAZOWKA: Wéwczas na wyswietlaczu GS3 2630
i GreenStar™ 3 CommandCenter zostang
wyS$wietlone napiecia lewego i prawego czujnika.
Napiecie spoczynkowe prawego czujnika powinno
by¢ wieksze niz 2,5 V. Napiecie spoczynkowe
lewego czujnika powinno by¢ mniejsze niz 2,5 V.

4. Po zakonczeniu kalibracji zamkna¢ strone Odczyty
diagnostyczne RowSense.

GroanSia - Diagnostic Readings

Read the latest Operator Manual prior 10 operation. To obiain a copy, seeyour dealer
OF AiSit WA Stellar Support. con

view |RowSense

@ &

Row Sensors Avalable:
RowSense Actvalion Available:
AutoTrac License:

Rowve Offsei: O
Primary Steering Source  ---

Sensor Coast Mode Time Renaining: 0

G Lé&ft Sensor Voltage: 05

© Right Sensor Voliage: 4.5

Calibrate Sensor

@ Calibration Stalus:

Yes
Yes

SF2

(in)

°v |

Calibrated

PC13818 —UN—170CT11

Ustawienie kalibracji

A—Lista rozwijana widoku
B—Napiecie lewego czujnika
C—Napiecie prawego czujnika

D—Przycisk KALIBRACJA
E—Stan kalibracji

BA31779,000020F -53-08NOV11-1/1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2011 i starszych ’

Konfiguracja systemu AutoTrac RowSense AutoTrac

3 SETUP

Steer Sensitivity

=

WSKAZOWKA: Przed przystapieniem do korzystania

Ciag dalszy na nastepnej stronie

Ustawienia AutoTrac

1 2]
Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze 3 | 4 G0 - 200 @
kroki, aby skonfigurowac system AutoTrac: SRR
5 6 || AutoTrac
1. Na wyswietlaczu GS2 wybrac¢ kolejno Oryginalny Calibration
wyswietlacz GreenStar >> USTAWIENIA >> 7 8 - E—‘—'
AUTOTRAC — . Row Guidance Yo ©
Lo . . g9 || o |Option Installed
2. Dla pozycji Zainstalowana opcja naprowadzania na El:
rzad i Wiaczona opcja naprowadzania na rzad wybrac Row Guidance Sensor @
ustawienie TAK. * || ‘R | calbration
Skalibrowa¢ czujniki naprowadzania na rzad. H| pace | Row Guidance 100 Ej ®
4. Upewnic¢ sie, ze warto$¢ przesuniecia naprowadzania Offset (50 = 150) 8
na rzad jest prawidtowa (warto$¢ domysina wynosi SETUP F| |z
100). ® 3
= 5
INFO — i
A—Czulos¢ kierowania E—Przesuniecie naprowadza- S 8
(50-200) nia na rzad (50-150) RUN SETUP @ 3
B—Kalibracja systemu F—Nieuzywany Setup e
AutoTrac G—Powrét L . p
C—Zainstalowana opcja Ustawienia kalibracji
naprowadzania na rzad
D—Kalibracja czujnika
naprowadzania na rzad
KR43067,00000FA -53-13NOV08-1/1
Procedura kalibracji czujnikow rzedu 1 b SETUP AutoTrac
Niniejsza procedura jest przeprowadzana podczas Steer Sensitivity . o
instalacji lub po naprawie systemu. Czujniki rzedu muszg 3 4 G0 - 200 104 @
by¢ zainstalowane i ustawione wzgledem ogranicznikow R
spoczynkowych. 5 6 | AutoTrac
. N Calibration
1. Przygotowanie do kalibracji 7 8 —
Sprawdzi¢, czy czujniki rzedu sg zainstalowane — ROW_ Guidance Yes@ @
i osadzone za pomoca sprezyn we wtasciwym 9 | 0 |Option Installed
potozeniu. Unies¢ heder, tak aby czujniki rzedu : D)
nie stykaty sie z podtozem. Kombajn nie moze sie e || CLR Row Gmme Sensor @
poruszag. Calibration
N Cautoté _ . o . O .ce |Row Guidance 100 E@
—CzuiosC Kierowania —FPrzesunig¢cie naprowaaza- o ©
(50-200) nia na rzad (50-150) Offset (50 150) — §
B—Kalibracja systemu F—Nieuzywany SETUP F| | =
AutoTrac G—Powro6t ® q
C—Zainstalowana opcja L} oo %I
naprowadzania na rzad P .
D—Kalibracja czujnika SETUP € 8
naprowadzania na rzad RUN Setup @ g

KR43067,0000123 -53-17NOV08-1/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z rocznika modelowego 2011 i starszych

2. Nacisng¢ przycisk USTAWIENIA na oryginalnym 1 vl SETUP Calibration
monitorze GreenStar. Nacisng¢ przycisk litery — - ,
wskazywany przez AutoTrac. 3 a i @

3. Skalibrowa¢ spoczynkowe napiecia czujnika. — S

poczy pie J = = R
Nacisna¢ przycisk kalibracji czujnika naprowadzania
na rzad (E), aby zapisa¢ napiecia spoczynkowe e
czujnika w pamieci SSU. 7 8 E@ '

WSKAZOWKA: Wéwczas na ekranie GSD zostang 9 0

wy$wietlone napiecia lewego i prawego czujnika. Left Sensor Cal (V) 1.17 D
Napiecie spoczynkowe prawego czujnika powinno «+ |l cLr |Right Sensor Cal (¥) 3.83 @
byc wieksze niz 2,5 V. Napiecie spoczynkowe
lewego czujnika powinno by¢ mniejsze niz 2,5 V. ’
E pace | Calibrate D (&) .

4. Po zakonczeniu kalibracji zakonczy¢ tryb kalibracji —— Row Guidance Sensor - 2

czujnikéw rzedu. SETUP f® L3

|

A—Nieuzywany E—Kalibracja czujnika INFO %|

B—Nieuzywany naprowadzania na rzad toT 5

C—Kalibracja lewego czujnika F—Nieuzywany utolrac §

(V) 117 G—Powrot rov A © 5
D—(}:(:Jljl:‘zz:je(avgaga:&ego Ustawienie kalibracji

KR43067,0000123 -53-17NOV08-2/2

Konfiguracja przesuniecia naprowadzania SETUP AutoTrac

na rzad Steer Sensitivity [FPWAF

Aby zmieni¢ wyréwnanie todyg wchodzacych do hedera G0 - 2000 @

do kukurydzy, do naprowadzania na rzad mozna dodac¢ 'r

przesuniecie. S;EST'?C p

ration

Przyktadowe sytuacje, w ktorych konieczna jest zmiana ]
wyréwnania: Row Guidance Yes [E ©

* Przewidywany rzad uprawy znajduje sie w srodkowej Option Installed
czesci hedera do kukurydzy, a rzedy zostaty - R
przepchniete nad hederem. Za pomocg przesuniecia Row Guidance Sensor @
mozna "podzieli¢ roznice", tak ze wszystkie rzedy Calibration
sie pochylaty, ale nie w tak duzym stopniu, jak bez >
przesuniecia. Row Guidance 100 @

* Rozdzielacza tandéw z zamocowanymi czujnikami Offset (50 - 150) 8
rzedu niewyréwnane wzgledem rzedu. Przesuniecie |z
moze pomoc w skompensowaniu braku wyréwnania, ® q
dopdki nie zostanie przeprowadzona naprawa w celu %l
fizycznego wyréwnania czujnikow. SETUP P E g

Wprowadzenie wartosci przesuniecia ponizej 100 moze Setup 9 @ §

spowodowac nieznaczne zjezdzanie kombajnu na lewo, a
wartosci powyzej 100 nieznaczne zjezdzanie kombajnu
na prawo. Wartos¢ domysina wynosi 100, a dostepny
zakres wynosi od 50 do 150.

1. Nacisng¢ przycisk USTAWIENIA na oryginalnym
monitorze GREENSTAR. Nacisng¢ przycisk litery
wskazywany przez AutoTrac.

2. Wprowadzi¢ przesuniecie naprowadzania na rzad
(50-150). Wartos¢ domysina to 100.

3. Zakonczy¢ konfiguracje.

Konfiguracja przesuniecia naprowadzania na rzgd

A—Czutos¢ kierowania
(50-200)

B—Kalibracja systemu
AutoTrac

E—Przesuniecie naprowadza-
nia na rzad (50-150)

F—Nieuzywany

G—Powrot

C—Zainstalowana opcja
naprowadzania na rzad

D—Kalibracja czujnika
naprowadzania na rzad

KR43067,00000D6 -53-12NOV08-1/1
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Wiaczanie systemu

Wyswietlacze i wskazniki

Podczas korzystania z systemu AutoTrac RowSense na
ekranie bedg widoczne nastepujgce ikony. W przypadku
wyswietlacza GS3 2630 ikona pojawi sie na karcie
WIDOK NAPROWADZANIA, na mapie wskazujacej
dostepne czujniki rzedu (po przetaczeniu przycisku
STAN CZUJNIKA do potozenia wigczenia). W przypadku
wyswietlacza GreenStar™ 3 CommandCenter ikona
pojawi sie na stronie Praca. Kazda ikona wskazuje, co sie
w danym momencie dzieje z kombajnem.

Gdy czujniki rzedu sterujg pojazdem, biata ikona zostaje
zastagpiona kolorowg (zielong) animacja.

PC10042C —UN—04FEB08

JAVA\

System zainstalowany (szare tfo)

PC10042 —UN—04FEB08
L]
i1
-

L
L
L

System aktywny, pracuje przy uzyciu czujnika rzedu i GPS (zielone tfo)
PC10042A —UN—O04FEB08

‘0.0'&“

Utrata sygnatu GPS, pracuje tylko przy uzyciu czujnika rzedu (z6tte tto)
PC10042B —UN—O04FEB08

AN

Utrata sygnatu czujnika rzedu, pracuje tylko przy uzyciu
GPS (pomaranczowe tto)

BA31779,0000224 -53-08JUL11-1/1
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Wigczanie systemu

Aktywacja czujnikéw rzedu

Czujniki rzedu naprowadzajg kombajn, gdy tylko sg w
stanie okresli¢ pozycje rzedu. Operator bedzie wiedziat,
ze czujniki rzedu naprowadzajg kombajn, gdy ikona
systemu AutoTrac RowSense zostanie zastgpiona zielong
animacja.

Po ustaleniu wstepnej sciezki (linii AB lub
zarejestrowanego wczesniej przebiegu $ciezki
krzywej), mozna nacisna¢ przycisk przywracania,
gdy kombajn znajdzie sie w potowie szerokosci
rzedu i bedzie ustawiony pod dopuszczalnym
katem wzgledem rzedéw. Czujniki rzedu zaczna
naprowadzaé¢ kombajn, gdy tylko czujniki rzedu
wykryja aktywnosé.

Zawracanie na obrzezach: Zawracanie na obrzezach
przebiega tak samo, jak w przypadku systemu AutoTrac
opartego na sygnale GPS. Operator zrownuje sie ze
Sciezka, ktorg chce podazac. Nacisniecie przycisku
wznowienia spowoduje, ze system AutoTrac bedzie
prowadzit maszyng po sciezce naprowadzania. Czujniki
rzedu wykrywajg woéwczas potozenie rzedu i kierujg
wzdiuz niego. Funkcja rozszerzenia linii trybow "krzywa
adaptacyjna", "okrezna sciezka" i "krzywe AB" moze
postuzy¢ do rozszerzania przylegtej $ciezki wyznaczonej
na obrzezach.

RIF

[0 E} fe8

Aktywacja czujnikéw rzedu — GS3 CommandCenter

PC15049 —UN—22MAY12

PC13877 —UN—18JUL11

BA31779,0000470 -53-22MAY12-1/1
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — Sciezka prosta

Sciezka prosta

Tryb Sciezka prosta powinien byé uzywany wtedy, gdy
rzedy sg proste, a zmiana odlegtosci miedzy nimi nie — L —
przekracza wiecej niz okoto 1 m (3-1/4 ft). W trybie
prostej Sciezki kolejne linie sg wyznaczane na podstawie
pierwszej sciezki.

Jezeli pole jest stosunkowo proste i kurs sie nie zmienia,
zaleca sie korzystanie z trybu prostej Sciezki, poniewaz
umozliwia on wchodzenie na rzedy na przylegajgcych
Sciezkach. Jakosc¢ dziatania funkcji wchodzenia na rzedy
rosnie, jezeli pole zostato rozplanowane z uwzglednieniem
systemu AutoTrac. Rosnie ona rowniez wtedy, gdy
poszczegolne rzedy wypadajg na drogach wodnych.

W trybie prostej sciezki linia GPS automatycznie ulega
wysrodkowaniu. Zapewnia to prawidtowe wyréwnanie
Sciezki GPS z rzedami kukurydzy. Funkcja ta jest
niedostepna przy krzywych adaptacyjnych.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

Prosta $ciezka

PC10390 —UN—07JANO8
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — Sciezka prosta

MENU >> przycisk GREENSTAR >> przycisk PC8663 —UN—29APR15
programowy NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA

Wybraé opcje PROSTA SCIEZKA z menu rozwijanego
TRYB PROWADZENIA. Wybra¢ karte WIDOK. Przycisk MENU

PC12685 —UN—29APR15

WSKAZOWKA: Wstrzymaé zapis, gdy nie wykonuje
sie zbioru plonéw.

Przed uruchomieniem
GreenSt
1. Potwierdzi¢ dostepnosé sygnatu SF1, SF2 lub RTK, @ . =
patrzac na ikone na stronie Praca.

2. Sprawdzi¢, czy rozstaw sSciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic - -
na karcie NAPROWADZANIE. Przycisk GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07
Wybraé opcje USTAW SCIEZKE 0.

Przycisk programowy NAPROWADZANIE

BA31779,0000201 -53-08NOV11-2/4

1. Z menu rozwijanego BIEZACA SCIEZKA 0 wybraé

nazwe Sciezki. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy Set Track 0
utworzy¢ nowa, wybierajgc przycisk NOWY.
Current Track 0 Method
2. Wybra¢ metode prowadzenia (A + B) z menu Track 3
rozwijanego METODA. @ &
3. Przejecha¢ do poczatku Sciezki i wybra¢ przycisk @ e J@kmw I
USTAW A. —
4. Przejecha¢ do korica $ciezki i wybraé przycisk USTAW Heading :  0.0000 e
B. Paint A Lat: g pooooooo

Paint A Lon .

- 0.00000000
Zostanie utworzona linia poprowadzona przez pole. Track Spacing [ 5o 000

iy
5. Nacisna¢ przycisk wznawiania, aby uruchomi¢ system
AutoTrac RowSense.

S

@ Set A ] @ Saf # I 'g

A—Menu rozwijane Biezaca E—Przycisk Rozstaw Sciezek §|
sciezka 0 F—Przycisk Ustaw A z
B—Menu rozwijane Metoda G—Przycisk Ustaw B 7
C—Przycisk Nowa z 2
D—Przycisk Usun 4 S
(@]
o

Ustaw Sciezke 0
Ciag dalszy na nastepnej stronie BA31779,0000201 -53-08NOV11-3/4
35 2 071116
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — $ciezka prosta

Wypadanie rzedu — w strumieniu nie bedzie rzedu
kukurydzy. Sciezka prosta i krzywe AB wysrodkowuja
Sciezke, dlatego istnieje duze prawdopodobienstwo,
ze tryby te odnajda wiasciwy rzad po drugiej stronie —— —
strumienia.

WSKAZOWKA: W przypadku utraty zaréwno
sygnatu GPS, jak i czujnika rzedu system
nie zostanie wigczony, dopoki nie nastgpi
przywrécenie sygnatu GPS.

[ |F~h". f—
1 1 1 1 1 1 n
"'-.._ | | | | |
n
—
©
o
4
<
-
©
T
z
]
I
>
[Se]
=]
O
o
Strumien
BA31779,0000201 -53-08NOV11-4/4
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — krzywe adaptacyjne

Krzywe adaptacyjne

PC10399 —UN—O04FEB08

Sciezki ulegajg zmianie na przestrzeni pola

Trybu Krzywe adaptacyjne mozna uzy¢ na wszystkich
polach. Jednak jego uzycie jest zalecane zwtaszcza
wtedy, gdy Sciezka zmienia sie na przestrzeni pola,
wystepujg znaczace zmiany kursu lub krzywa ma
skomplikowany ksztatt. Tryb Krzywe adaptacyjne majq
dodatkowg funkcje umozliwiajaca wybor opcji RowFinder
za pomoca przycisku przetgcznika. Czujniki rzedu mozna
wykorzysta¢ do kierowania kombajnem zawsze wtedy,
gdy sg one wiaczone w danym rzedzie. Zapis krzywej
Sciezki musi by¢ WLACZONY. W ten sposob ustanowiony
zostanie pierwszy przejazd, co umozliwia rozszerzenie
prostych linii.

Tryb krzywych adaptacyjnych wyznacza tylko przylegte
przejazdy, ale ma te zalete, ze radzi sobie z r6znymi
ksztattami krzywych i potencjalne btedy przewidywania
rzedéw nie kumulujg sie na catym polu.

Jesli na polu pracuje wiele kombajnéw, tryb krzywych
adaptacyjnych zapobiega pominieciu Sciezki. W tym
scenariuszu tryb krzywych adaptacyjnych moze dziata¢
jedynie wéwczas, gdy do wtasnego rozstawu Sciezek
zostang dodane rozstawy $ciezek innych kombajndw.
Jesli na tym samym polu sktadajacym sie z 30-calowych
rzedow zbiory wykonywane sg za pomocg dwdch maszyn
z hederem 12-rzedowym i hederem 8-rzedowym, kazda z
maszyn musiataby mie¢ rozstaw sciezek 20 rzedow (50
stop).

Uzycie trybu krzywych adaptacyjnych jest zalecane
wtedy, gdy na polu wystepujg czeste zmiany Sciezki.

i

Kurs ulega zmianie na przestrzeni pola

PC10400 —UN—O04FEB08

PC11000 —UN—O04FEBO08

Krzywe majg ksztatt litery U

Tryb krzywych adaptacyjnych wyznacza tylko nastepng

Sciezke.

KR43067,00000AE -53-10NOV08-1/1
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — krzywe adaptacyjne

Ustawienia krzywych adaptacyjnych

MENU >> przycisk GREENSTAR >> przycisk
programowy NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA

Z menu rozwijanego TRYB PROWADZENIA nalezy
wybraé¢ opcje KRZYWE ADAPTACYJNE. Wybra¢ karte
WIDOK.

Przed uruchomieniem

1. Potwierdzi¢ dostepnos¢ sygnatu SF1, SF2 lub RTK,
patrzac na ikone na stronie Praca.

2. Sprawdzi¢, czy rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie NAPROWADZANIE.

1. Wybra¢ przycisk Zapisz, aby rozpocza¢ zapisywanie
Sciezki.
2. Przejechac sciezkg przez pole. Po przejechaniu

przez pierwszg sciezke utworzona zostanie projekcja
wytacznie kolejnej sciezki.

3. Nacisna¢ przycisk wznawiania, aby uruchomi¢ system
AutoTrac RowSense.

Podczas pracy w trybie AutoTrad zapis zostaje przerwany
po obréceniu kierownicy. W trybie dokumentowania zapis
zostaje przerwany po podniesieniu hedera.

Tryb AutoTrac — jesli operator chce poprawi¢ wejscie
w rzad tylko dla sgsiedniej Sciezki, nalezy powigzac
zapis adaptacyjny z funkcjg AutoTrac. Jest to zalecane
wytgcznie wowczas, gdy pole jest wzglednie proste, nie
wystepujg na nim ostre zakrzywienia, a system AutoTrac
jest rzadko wytaczany (z powodu recznego przejecia
kierowania lub utraty sygnatu GPS).

Tryb Dokumentacja — powigzanie trybu Krzywe
adaptacyjne z trybem Dokumentacja. Umozliwia
operatorowi pochwycenie kierownicy w trakcie pracy bez
przerwy w zapisie $ciezki, po ktérej sie porusza. Funkcja
rozszerzen linii bedzie dostepna na kolejnej Sciezce, ale
nie beda zbyt przydatne podczas wchodzenia w rzad,

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC8663 —UN—29APR15

Przycisk MENU

PC12685 —UN—29APR15

Przycisk GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07

Przycisk programowy NAPROWADZANIE

poniewaz w przypadku rzedow koncowych wystepuje
opo6znienie przy podnoszeniu hedera. Wydajnos¢ bedzie
marginalna w okresach wypadania rzedow.

Zapis reczny — operator moze powigzac¢ zapis
adaptacyjny z zapisem recznym. W tym trybie nie
mozna korzystaé z rozszerzenia linii, chyba ze operator
bedzie stale naciskat przycisk zatrzymania w rzedzie
koncowym. Jesli operator zapomni wytaczy¢ zapis, moga
pojawicC sie problemy, takie jak btedne przewidywanie
krzywizny. Przyktad: Jesli operator zjedzie z rzedu w
celu roztadunku, a nie uzyje funkcji wstrzymania, $ciezka
bedzie zapisywana. Gdy operator bedzie poruszat

sie sgsiednig sciezka, kombajn bedzie nieznacznie
zjezdzat z rzedu, poniewaz przewidywana linia bedzie
sie znajdowata poza nim.

BA31779,0000472 -53-24MAY 12-1/2
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — krzywe adaptacyjne

Nacisng¢: MENU >> przycisk GREENSTAR >> przycisk
programowy NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA >> przycisk USTAWIENIA KRZYWEJ
SCIEZKI >> menu rozwijane ZAPIS KRZYWEJ SCIEZKI
(A).

Dostepne na liscie tryby krzywych adaptacyjnych mozna
zmienia¢ na powyzszym ekranie, wybierajgc zadany tryb
Z menu rozwijanego.

* AutoTrac
* Dokumentacja
* Instrukcja

Curve Track Settings

Curve Track
Recording A
End of Path | Straight Line Projection
Transition B

30.0

Clear Curve e
Track Data

Implement In-Grou
Turn Radius
ft)

A—Zapis krzywej sciezki

B—Koniec przejscia sciezki

C—Pole wyboru Promien
skretu ze sprzetem

E—Przycisk kasowania danych

F—Pole wyboru Wyréwnanie
ostrych zakretow

G—Przycisk Akceptuj

Smooth
Tight Turns

zagtebionym w glebie
D—Pole wprowadzania danych

Promien skretu ze sprzetem

zagtebionym w glebie

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -53-24MAY12-2/2

RowFinder

Funkcji RowFinder mozna uzy¢ w trybie krzywych
adaptacyjnych do wykrywania rzedu znajdujacego sie
co najmniej dwa przejazdy dalej. Aby wigczyc¢ funkcje
RowFinder, nalezy zblizajac sie do obrzeza w trybie
Krzywa adaptacyjna, wybraé przycisk RowFinder.
Spowoduje do zapisanie potozenia i kursu pojazdu.

WSKAZOWKA: Zapisane pofozenie oraz kurs zostang
odrzucone, jesli w ciggu 3 minut od pierwszego
uzycia przycisku RowFinder nie zostanie
wytgczona funkcja AutoTrac.

Nalezy pamieta¢ o wytaczeniu zapisu na koncu rzedu. Na
wyswietlaczu pojawig sie rownolegte rzedy.

Nalezy przejecha¢ po obrzezu w kierunku odpowiedniego
rzedu. Wejs¢ w rzad i nacisna¢ przycisk RowFinder, aby
wylaczyé funkcje RowFinder. Spowoduje to przywrdcenie
trybu krzywych adaptacyjnych.

Przed rozpoczeciem zbioréw nalezy sie upewni¢, ze
zapis jest wigczony. Nacisnaé przycisk wznawiania.
Wéwczas system AutoTrac poprowadzi kombajn wzdtuz
rzedu, a nowa pierwsza sciezka zostanie zapisana.

A—Widok

B—Ustawienia naprowadzania

C—Ustawienia przesuniecia
Sciezki

D—iTec Pro

E—Przycisk RowFinder

F—Ilkona stanu funkcji
RowSense
G—Przycisk Zapisz
H—Przycisk Wstrzymaj
I— Przycisk wt./wyt.
kierowania

PC15050 —UN—22MAY12

L

Funkcja RowFinder wytgczona

PC15051 —UN—22MAY12

Funkcja RowFinder wigczona

-

C ;
0.0

PC15157 —UN—24MAY12

BA31779,0000471 -53-24MAY12-1/1
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — krzywe AB

Krzywe AB

Uzycie trybu Krzywe AB jest zalecane wtedy, gdy na
polu wystepuje ciggta jazda po krzywej. Umozliwia

to wyznaczanie przylegtych Sciezek. Jakos¢ bedzie
lepsza, jesli pole zostato rozplanowane z uwzglednieniem
systemu AutoTrac. Tryb krzywych AB poprawia wyniki
réwniez w momentach wypadania rzedow.

I‘ l‘

A
-
Zaletg trybu krzywych AB jest rysowanie zakrzywione;j
Sciezki w polu w formie linii rownolegtych przy zachowaniu
identycznego ksztattu krzywej dla kazdego przejazdu.

W trybie krzywych AB krzywa GPS ulega automatycznemu
wysrodkowaniu. Zapewnia to prawidtowe wyréwnanie
sciezki GPS z rzedami kukurydzy. Funkcja ta jest
niedostepna przy krzywych adaptacyjnych.
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W trybie krzywych AB wszystkie linie sq wyznaczane na
podstawie pierwszej Sciezki

Ciag dalszy na nastepnej stronie BA31779,0000203 -53-08NOV11-1/3
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — krzywe AB

MENU >> przycisk GREENSTAR >> przycisk
programowy NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA

NAPROWADZANIA

WSKAZOWKA: Zapis nalezy wstrzymaé, gdy nie
wykonuje sie zbioru plonéw.

. Z menu rozwijanego TRYB PROWADZENIA nalezy
wybra¢ opcje KRZYWE AB. Wybrac¢ karte WIDOK.

Potwierdzi¢ dostepnos¢ sygnatu SF1, SF2 lub RTK,
patrzac na ikone na karcie WIDOK.

Nacisna¢ przycisk KRZYWE AB.

Sprawdzi¢, czy rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie NAPROWADZANIE.

PC8663 —UN—29APR15

Przycisk MENU

PC12685 —UN—29APR15

GS3;

GreenStar

Przycisk GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07

Przycisk programowy NAPROWADZANIE

BA31779,0000203 -53-08NOV11-2/3

. Z menu rozwijanego BIEZACA KRZYWA AB wybraé
nazwe krzywej AB. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy
utworzy¢ nowa, wybierajgc przycisk NOWY.

. Wybrac przycisk zapisu na poczatku pierwszego
przejazdu.

. Wybrac przycisk zatwierdzenia na koncu pierwszego
przejazdu. Krzywe na polu zostang wyznaczone.

Nacisna¢ przycisk wznawiania, aby uruchomic¢ system
AutoTrac RowSense.

A—NMenu rozwijane biezacej D—Przycisk Rozstaw s$ciezek
krzywej AB E—Przycisk Zapisz/Zatrzymaj
B—Przycisk Nowa F—Przycisk Wstrzymaj

C—Przycisk Usun

Set AB Curve

Current AB Curve

®
P B

Numberof Segments

Point A Lat,

Paint A Lon.

Track Spacing
()

a

o
0,.00000000

000000000

Ry

PC10709 —UN—250CT07

BA31779,0000203 -53-08NOV11-3/3
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Wyswietlacz 2600 i 2630 — okrezna sciezka

Ustawienie okreznej sciezki

Uzycie trybu Okrezna Sciezka jest zalecane wtedy, gdy
uprawa ma ksztatt okrezny.

Jezeli rzedy do zbioru leza na planie okregu, nalezy uzyc¢
trybu okreznej Sciezki. Umozliwia to zastosowanie w
czujnikach rzedu krzywizny z sygnatu GPS.

MENU >> przycisk GREENSTAR >> przycisk
programowy NAPROWADZANIE >> karte USTAWIENIA
NAPROWADZANIA

1. Wybra¢ opcje OKREZNA SCIEZKA z menu
rozwijanego TRYB PROWADZENIA. Wybrac¢ karte
WIDOK.

2. Potwierdzi¢ dostepnosé sygnatu SF1, SF2 lub RTK,
patrzac na ikone na karcie WIDOK.

Nacisna¢ przycisk USTAW OKRAG.

4. Sprawdzi¢, czy rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie NAPROWADZANIE. Przycisk MENU

PC12685 —UN—29APR15
’

PC10853 —UN—31JANO8

PC8663 —UN—29APR15

Przycisk GREENSTAR 3
PC8673 —UN—140CT07

Przycisk programowy NAPROWADZANIE

Ciag dalszy na nastepnej stronie BA31779,0000204 -53-08NOV11-1/2
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Wyswietlacz 2600 | 2630 — okrezna Sciezka

Z menu rozwijanego BIEZACY OKRAG wybra¢ nazwe
okregu. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy utworzyc¢
nowa, wybierajgac przycisk NOWY.

Wybra¢ metode prowadzenia z menu rozwijanego
METODA.

Podczas pierwszego przejazdu nacisng¢ przycisk
zapisu.

Po wykonaniu pierwszego przejazdu okreznego
nacisna¢ przycisk zatwierdzenia. Okrag na polu
zostanie wyznaczony.

Nacisna¢ przycisk wznawiania, aby uruchomic¢ system
AutoTrac RowSense.

A—Menu rozwijane Biezacy D—Przycisk Usun

okrag E—Przycisk Rozstaw $ciezek
B—Menu rozwijane Metoda
C—Przycisk Nowa

Set Circle

Current Circle

Method

®
= =

Point ALat! g 00000000

Point A Lon.:

000000000 G
Track Spacing: 30.000

(M)

Drive {irchn
i
v

I,

la

PC10710 —UN—250CT07

BA31779,0000204 -53-08NOV11-2/2

50-2

071116

PN=28




GS3 CommandCenter — prosta sciezka

Teoria dziatania

Tryb prostej Sciezki utatwia operatorowi jazde wzdtuz
prostych rownolegtych sciezek. Najpierw nalezy ustawi¢
Sciezke 0 (Sciezke odniesienia), przy uzyciu jednej z
wielu opcji. Po okresleniu sciezki 0 wygenerowane
zostang wszystkie przejazdy przez pole. Wygenerowane
przejazdy mogg by¢ wykorzystane do pracy z

recznym naprowadzaniem lub z systemem AutoTrac.
Kazda nastepna sciezka jest tworzona na podstawie
oryginalnego przejazdu, aby zapewni¢, ze btedy
kierowania nie bedg sg powielone na catym polu.

Kolejne przejazdy sg identycznymi kopiami oryginalnego
przejazdu.

WSKAZOWKA: Terminy "$ciezka naprowadzania” i
"linia AB” sg uzywane zamiennie. Sciezka O jest
Sciezka zdefiniowang przez operatora i punktem
odniesienia, na ktérym sq oparte wszystkie
réwnolegte przejscia przez pole.

Odstepem miedzy przejazdami réwnolegtymi
Jest rozstaw Sciezek, wprowadzony w
kreatorze ustawien.

PC9508 —UN—240CT06

BA31779,0000233 -53-21JUL11-1/1

Tworzenie nowej prostej sciezki
Istnieje kilka metod definiowania $ciezki O:

* A + B — okreslenie Sciezki 0 przez przejechanie jej
pojazdem.

* A + Auto B — okreslenie sciezki O przez przejechanie
jej pojazdem.

* A + Kurs — okreslenie Sciezki O przez przejechanie
pojazdem do punktu A i wprowadzenie okreslonej
wczes$niej wartosci kursu.

® Szer/dtug. geogr. — okreslenie Sciezki 0 przez
wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci

wspoirzednych szerokosci i dlugosci geograficznej dla
punktéw A i B.

® Szer./dlug. geogr. + Kurs — okreslenie sciezki 0
przez wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci
wspotrzednych szerokosci i dlugosci geograficznej i
okreslonej wczesniej wartosci kursu.

WSKAZOWKA: Sciezka 0 moze by¢ definiowana podczas
pracy (np. sadzenia), lecz niektore przyciski
programowe nie sq dostepne podczas jej tworzenia.

BA31779,0000227 -53-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — prosta Sciezka ‘

Metody A+B, A+Auto B i A+Kurs

i
T
3
Kurs
PC10857MT —UN—23APR09
= A ~ B
i D e *
]
1
1
I
i
.-“(
BA31779,0000228 -53-14JUL11-1/4
1. Nalezy wybraé tryp PROSTEJ SCIEZKI oraz PC13868 —UN—14JUL11
wybrac¢ lub utworzy¢ nazwe Sciezki na ostatniej
stronie w Kreatorze ustawien (USTAW SCIEZKE IGS3]
NAPROWADZANIA).
WSKAZOWKA: Dostep do tej strony mozna takze Strona gtéwna wyswietlacza GreenStar
uzyskac za pomoca przycisku programowego PC10857 —UN—13APRO9
Szybka zmiana naprowadzania.
| [H]
Gtéwna strona GreenStar -> Szybka zmiana

naprowadzania Szybka zmiana naprowadzania

2. Nalezy przejechac do pozadanego miejsca w polu, w
celu utworzenia punktu A.

BA31779,0000228 -53-14JUL11-2/4

PC10857MU —UN—23APR09

3. Wybra¢ przycisk programowy Ustaw A.

TA

Przycisk programowy Ustaw A

Ciag dalszy na nastepnej stronie BA31779,0000228 -53-14JUL11-3/4
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GS3 CommandCenter — prosta Sciezka

Okresli¢ punkt B przy uzyciu jednej z trzech opciji:

* Aby recznie ustawiC punkt B, nalezy przejechaé
do pozadanego miejsca na polu w celu utworzenia
punktu B i wybrac opcje Ustaw B. Minimalna
odlegtos¢ wynosi 3 m (10 ft). Zaleca sie, aby punkt
B ustawi¢ w odlegtym krancu pola w celu okreslenia
pozadanego kierunku.

* Aby ustawi¢ automatycznie punkt B, nalezy w
dowolnym czasie wybrac opcje Ustaw automatycznie
B. Punkt B zostanie ustawiony automatycznie, gdy
pojazd odjedzie 15 m (45 ft) od punktu A.

Metoda ta oblicza punkt B na podstawie danych
ostatnich pieciu punktéw pobranych z przejechanych
15 m (45 ft) i okresla najlepiej dopasowang do tych
punktéw linie w celu ustalenia kursu.

* Aby ustawi¢ punkt B przez wprowadzenie wartosci
kierunku, nalezy wybraé¢ przycisk programowy
Ustaw Kurs.

Wprowadzi¢ zgdana linie kierunku przy pomocy
klawiatury numerycznej i zachowac warto$c,
wybierajac opcje Akceptu;.

0.000 wskazuje potnoc; 90.000 wschod; 180.000
potudnie; a 270.000 zachdd.

PC10857MW —UN—23APR09

PC10857MX —UN—23APR09

PC10857MV —UN—23APR09

!i‘B

}

Przycisk programowy Ustaw B

ﬁ“TﬂTIB
|13l

Ustaw automatycznie B

@

Przycisk programowy Kurs

Sciezka 0 jest teraz zdefiniowana, a sciezki
réwnolegte beda tworzone automatycznie. System
GreenStar jest teraz ustawiony do pracy.

Aby w dowolnej chwili anulowa¢ ustawienie i
powrdci¢ do strony Ustawienia naprowadzania,
nalezy wybra¢ Anuluj.

BA31779,0000228 -53-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter — krzywe adaptacyjne ’

Teoria dziatania

Tryb krzywych adaptacyjnych pozwala operatorowi
zapisac recznie przejechang krzywg sciezke. Po
zapisaniu pierwszego krzywego przejazdu i po zawrdceniu
maszyny, operator moze jechac po rownolegtej Sciezce
lub uruchomic¢ AutoTrac po pojawieniu sie powielonej
Sciezki. Pojazd bedzie prowadzony wzdtuz kolejnych
Sciezek, na podstawie uprzednio zapisanego przebiegu.
Kazda nastepna sciezka jest tworzona w odniesieniu
oryginalnego przejazdu, aby zapewni¢, ze btedy
kierowania nie sg rozmnozone na catym polu. Kolejne
przejazdy nie sg identycznymi kopiami oryginalnego
przejazdu. Zakrzywienie sciezek zmienia sie, aby
utrzymac btad pomiedzy sciezkami. W razie potrzeby
operator moze zmieni¢ krzywg $ciezki w kazdym punkcie
pola przez zjechanie maszyng z wyznaczonej sciezki.

WSKAZOWKA: Opuszczenie przejazdu nie jest dostepne
w trybie krzywej Sciezki adaptacyjnej.

Zakrzywienie $ciezki zmienia sie zgodnie ze zwiekszaniem
sie wypuktosci lub wklestosci w nastepnych Sciezkach.

Tryb krzywej Sciezki adaptacyjnej pozwala operatorowi na
kierowanie i uzyskanie naprowadzania wedtug réznych
wzorow pola.

PC9028 —UN—16APR06

PC9029 —UN—17APR06

BA31779,0000234 -53-21JUL11-1

Modele kierowania

Ta metoda przeszukiwania wszystkich segmentéw
liniowych pozwala operatorowi na kierowanie i jazde
wedtug réznych wzordéw pola:

* Zwykty zakret

* Typu S

* Prostokatny

* Typu tor wyscigowy
¢ Spiralny

¢ Kotowy

Praca z przesunieciem sciezki

Nie zaleca sie korzystania z przesuniecia $ciezek, jezeli
jest uzywana krzywa Sciezka. Przesunigecie sciezki nie
skompensuje w trybie krzywej sciezki naturalnego dryftu
GPS.

A—Zwykly zakret
B—Prostokatny
C—Spiralny

PC9032 —UN—17APR06

D—Typu S
E—Typu tor wyscigowy
F— Kotowy

BA31779,0000235 -53-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — krzywe adaptacyjne

Tworzenie nowej krzywej $ciezki PC13868 —UN—14JULY

adaptacyjnej AB

WSKAZOWKA: Ustawienie opcji Klient, Gospodarstwo i
Pole nie Sq wymagane do pracy z krzywa écigz’kq Strona gtéwna wyswietlacza GreenStar
adaptacyjng, lecz zachowana moze byc tylko jedna  pc1os5740 —UN—13APRO9
globalna krzywa Sciezka adaptacyjna.

GS3

4
1. Nalezy wybraé tryb KRZYWEJ SCIEZKI gl
ADAPTACYJNEJ na ostatniej stronie w Kreatorze
ustawien (USTAW SCIEZKE NAPROWADZANIA). Szybka zmiana naprowadzania
PC10857ND —UN—27APR09
WSKAZOWKA: Dostep do tej strony mozna takze W e
uzyskac za pomocg przycisku programowego / \
Szybka zmiana naprowadzania. (\& )_)}
2. Nalezy przejecha¢ do wybranego punktu na danym Rozpocznij zapis
polu, aby rozpocza¢ sciezke.
Ciag dalszy na nastepnej stronie BA31779,0000229 -53-14JUL11-1/2
60-2 071116
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GS3 CommandCenter — krzywe adaptacyjne

3. Rozpocznij zapis.

WSKAZOWKA: Gdy wigczony jest tryb powtarzania,
przycisk programowy krzywej adaptacyjnej jest
nieaktywny. Przy zapisywaniu nowych Sciezek
(np. sadzenia), tryb powtarzania powinien by¢
niezaznaczony (wyt.). Przy naprowadzaniu na

istniejgcych Sciezkach (np. opryskiwanie, zbiory),

tryb powtarzania powinien by¢ zaznaczony (wt.).
Tryb powtarzania jest standardowo wytgczony.

Aby rozpocza¢ reczny zapis, nalezy wybrac przycisk
programowy Zacznij zapis krzywych adaptacyjnych.

Po jego wybraniu, przycisk ten bedzie zastgpiony
nastepujgcymi przyciskami programowymi:

* Wstrzymanie zapisu
® Zatrzymanie zapisu
* Anuluj

WSKAZOWKA: Zapis powinien by¢ wytaczony jedynie
w przypadku gdy maszyna jest prowadzona na

zewnatrz normalnego wzoru pola (np. napetnianie
opryskiwacza, sadzarki) lub jezeli nie jest pozgdane

zapisywanie zakretéw na koncu pola.

Ustawienia krzywej — zapis moze by¢ uruchamiany w
oparciu o funkcje AutoTrac lub Pokrycie, przez wybor

tych opcji w ustawieniach naprowadzania.

4. Wykona¢ wstepny przejazd. Na mapie pojawi sie
niebieska sciezka naprowadzania.

WSKAZOWKA: Podczas jazdy na wprost zapisana
Sciezka moze nie byC pokazywana za ikong
maszyny na wySwietlaczu. Sciezka pojawi
sie po zawrdceniu maszyny.

Podswietlona na biafo linia nawigacyjna NIE pokaze

sie az do zakornczenia przejazdu i zawrdcenia
maszyny. Po zawrdceniu maszyny system ustali
Sciezke do naprowadzania. System odnajduje
segmenty linii, ktére sq rownolegte i znajdujg sie
w przedziale od 0,5 do 1,5 rozstawu Sciezek.
Pojawi sie przewidywana $ciezka i operator
bedzie mogt na jej podstawie prowadzi¢ pojazd.
Przejechac¢ wzdtuz wybranej Sciezki.

5. Zawrdci¢ pojazd na koncu pierwszego przejazdu,
wowczas wygenerowana zostanie biata linia
nawigacyjna dla nastepnego przejazdu. Pojawienie
sie linii nawigacyjnej moze potrwac kilka minut.

6. Po pojawieniu sie biatej linii nawigacyjnej dla

zamierzonych przejazdéw nalezy nacisng¢ przetacznik

PC10857NE —UN—27APR09
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Wstrzymanie zapisu

L
)

Zatrzymanie zapisu

PC10857NF —UN—27APR09
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Strona gtéwna wyswietlacza GreenStar
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Ustawienia

PC10857NG —UN—27APR09

s

Ustawienia naprowadzania

wznowienia (tylko AutoTrac) w maszynie i maszyna
bedzie automatycznie kierowana po tej sciezce. Przy
recznym naprowadzaniu nalezy kierowac sie wedtug
biatej linii nawigacyjne;.

7. Po zakonczeniu pola wybra¢ Zatrzymaj zapis.

WAZNE: Nalezy ZATRZYMAC zapis przed wjazdem
na nastepne pole. Niewykonanie tego
moze spowodowa¢ wykasowanie danych
krzywej adaptacyjnej z ostatniego pola
przed rozpoczeciem zapisu danych krzywej
adaptacyjnej na nastepnym polu.

WSKAZOWKA: Przechowywane dane krzywej
Sciezki adaptacyjnej sq przypisane do nazwy
wybranego klienta, gospodarstwa, pola.
Bedg one przechowywane w wewnetrznej
pamieci wySwietlacza do czasu ich usuniecia
przez uzytkownika i mogg by¢ przesytane
miedzy wyswietlaczami.

BA31779,0000229 -53-14JUL11-2/2
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GS3 CommandCenter — krzywe adaptacyjne

Zapisywanie prostej sciezki lub objezdzanie
przeszkoéd

1. Rozpoczynanie zapisu

2. Wybra¢ opcje Zatrzymaj zapis, aby tymczasowo
wstrzymac zapis Sciezki pojazdu.

3. Wybrac¢ opcje Zapis, aby wznowi¢ zapisywanie
krzywej adaptacyjne;.

Odlegtos¢ pomiedzy WSTRZYMANIEM i WZNOWIENIEM
zapisu bedzie potaczona prostg linia. Moze to byé
pomocne podczas dtugich prostych odcinkéw przejazdu
lub objezdzania przeszkod.

PC9284 —UN—29JUL06

WSKAZOWKA: Najdtuzszy segment taczacy (segment
linii tworzony pomiedzy zapisem WSTRZYMANYM
i NIEWSTRZYMANYM), jaki moze by¢ utworzony
to odlegtos¢, 0,8 km (0.5 mili) (2640 ft). Dla
wigkszych odlegto$ci, segment linii nie potgczy
sie, tworzgc przerwe w Sciezce.

8

O]

2

g

A—Zapis WSTRZYMANY D—Zapis NIEWSTRZYMANY T

B—Generowany jest segment = E—Sciezka zapisana jako 5

taczacy w celu polaczenia prosta linia miedzy uL

dwoch punktow. punktami Ai D Q

C—Sciezka ciagnika nie jest S
zapisywana, gdy zapis jest

wstrzymany
BA31779,000022A -53-13JUL11-1/1
RowFinder [N [T

Funkcji RowFinder mozna uzy¢ w trybie krzywych
adaptacyjnych do wykrywania rzedu znajdujgcego sie
co najmniej dwa przejazdy dalej. Podczas zblizania sie
do obrzeza w trybie krzywej adaptacyjnej nalezy wybra¢
przycisk WLACZ ROWFINDER. Spowoduje do zapisanie
potozenia i kursu pojazdu.

Row Finder disabled in

1504 (s)

WSKAZOWKA: Zapisane potozenie oraz kurs zostang
odrzucone, jesli w ciggu 3 minut od pierwszego 1
uzycia przycisku WEACZ ROWFINDER nie .
zostanie wytgczona funkcja AutoTrac.

PC13966 —UN—O03AUG11

Nalezy pamieta¢ o wytgczeniu zapisu na koncu rzedu. Na '- - ; ~
wyswietlaczu pojawig sie rownolegte rzedy. @\_}

Nalezy przejecha¢ po obrzezu w kierunku odpowiedniego

rzedu. Wejs¢é w rzad i wybraé przycisk WYLACZ

ROWFINDER. Spowoduje to przywrdcenie trybu Wéwczas system AutoTrac poprowadzi kombajn wzdtuz
krzywych adaptacyjnych. rzedu, a nowa pierwsza sciezka zostanie zapisana.

Przed rozpoczeciem zbioréw nalezy sie upewni¢, ze
zapis jest wigczony. Nacisnaé przycisk wznawiania.
BA31779,000024D -53-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter — krzywe AB ’

Teoria dziatania

Tryb krzywych AB umozliwia operatorowi wykonywanie
zakrzywionych réwnolegtych przejazdow, majacych
punkty korncowe na ktérymkolwiek koncu pola. Sciezki
naprowadzania bedg rownolegte do Sciezki w kazdym
kierunku i bedg generowane w oparciu o oryginalng
Sciezke, w celu zapewnienia, ze btedy kierowania nie sg
rozmnazane na catym polu.

Sciezka 0 jest $ciezkq odniesienia, na ktdrej s oparte
wszystkie nastepne zakrzywione przejscia przez
pole. Po utworzeniu pierwszej krzywej AB (Sciezki

0) wygenerowane zostang 4 $Sciezki. System bedzie
kontynuowat tworzenie dodatkowych przejazdéw po
przejechaniu ostatniego przejazdu wyswietlonego na
ekranie.

WSKAZOWKA: W trybie krzywych AB dostepne
jest pominiecie przejazdu.

Generowanie informacji o $ciezce krzywej AB —
podczas gdy system tworzy wstepne przejazdy po
zapisaniu $ciezki 0 lub gdy tworzy dodatkowe przejazdy,
w widoku perspektywicznym wyswietlany jest tekst
"Tworzenie krzywej AB”. W tym czasie nie bedzie mozliwe
Sledzenie zadnych Sciezek.

Granice tworzenia krzywej AB — wstepnie zapisana
Sciezka AB musi mie¢ co najmniej 10 stop dtugosci i by¢
prawidtowg krzywg AB, aby mozna jg byto wykorzysta¢ do

PC9028 —UN—16APR06

naprowadzania. Pojazd musi znajdowac sie w odlegtosci
400 metréw (0.25 mili) od miejsca gdzie zapisana
zostata $ciezka 0, aby system mogt zacza¢ generowac
krzywe Sciezki. Gdy pojazd znajduje sie w tej granicznej
odlegtosci, wygenerowanie sciezki, ktéra ukaze sie na
ekranie, moze potrwac kilka minut. W tym czasie na
ekranie wyswietlony bedzie tekst "Tworzenie krzywej AB".

Wiele krzywych AB na polu — pole moze zawierac
wiele Sciezek krzywych AB. Kazda krzywa AB dla danego
pola musi by¢ zapisana pod unikatowg nazwa.

Numerowanie sciezek — Sciezki zostang ponumerowane
w celu umozliwienia pominiecia przejazdu oraz utatwienia
odnajdywania przejazdéw. Oznakowanie kierunku (N,

S, E lub W) jest okreslane przez kurs ustalony miedzy
pierwszym a ostatnim punktem na krzywe;.

Zakrzywienie $ciezki zmienia sie zgodnie ze zwiekszaniem
sie wypuktosci lub wklesto$ci w nastepnych $ciezkach.

BA31779,0000236 -53-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — krzywe AB

Tworzenie nowej krzywej sciezki AB

W celu ustawienia pierwszej krzywej AB (Sciezki 0), na
podstawie ktérej bedg tworzone nastepne przejazdy przez
pole, nalezy uzy¢ ponizszej procedury.

WSKAZOWKA: Dla kazdego pola mozna zapisaé wiele
krzywych AB. Nalezy je nazwac i zapisac¢ oddzielnie.

1. Wybraé tryp KRZYWEJ SCIEZKI AB oraz
wybrac lub utworzy¢ nazwe sciezki na ostatniej
stronie w Kreatorze ustawien (USTAW SCIEZKE
NAPROWADZANIA).

WSKAZOWKA: Dostep do tej strony mozna takze
uzyskac za pomocg przycisku programowego
Szybka zmiana naprowadzania.

2. Nalezy przejecha¢ do wybranego punktu na danym
polu, aby rozpocza¢ $ciezke 0.

3. Wybranie Krzywych AB uruchomi przycisk
programowy Zapis. Po jego wybraniu, przycisk
ten bedzie zastgpiony nastepujacymi przyciskami
programowymi:

* Wstrzymanie zapisu
® Zatrzymanie zapisu
¢ Anuluy;j.

4. Wykonac¢ wstepny przejazd. Na mapie pojawi sie
niebieska sciezka naprowadzania.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

Strona gtowna wyswietlacza GreenStar
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Szybka zmiana naprowadzania

WSKAZOWKA: Podczas jazdy na wprost zapisana
Sciezka moze nie byC pokazywana za ikong
maszyny na wySwietlaczu. Sciezka pojawi
sie po zawroceniu maszyny.

5. Nacisnac¢ opcje Zatrzymaj zapis na koncu przejazdu i
Sciezka zostanie zachowana do pamieci.

WSKAZOWKA: Jezeli podczas zapisu dojdzie do
utraty sygnatu GPS, zapis zostanie zatrzymany
i zachowana zostanie krzywa AB, ktora byta
zapisywana do tego punktu. Jezeli krzywa AB nie
Jest tg, ktorq operator zamierzat wykonac, mozna
Jjg usungc przy pomocy przycisku Usun Sciezke
na stronie USTAW SCIEZKE NAPROWADZANIA
w KREATORZE USTAWIEN.

BA31779,000022B -53-14JUL11-1/1

Zapisywanie prostej sciezki lub objezdzanie
przeszkéd

1. Rozpoczecie zapisu krzywych AB

2. Wybra¢ opcje Zatrzymaj zapis, aby tymczasowo
wstrzymac zapis sciezki pojazdu.

3. Wybra¢ Zapis krzywych AB, aby wznowi¢ zapisywanie
krzywej AB.

Odlegtos¢ pomiedzy WSTRZYMANIEM i WZNOWIENIEM
zapisu bedzie potaczona prostg linig. Moze to by¢
pomocne podczas dtugich prostych odcinkoéw przejazdu
lub objezdzania przeszkod.

WSKAZOWKA: Najdtuzszy segment taczacy (segment
linii tworzony pomiedzy zapisem WSTRZYMANYM
i NIEWSTRZYMANYM), jaki moze by¢ utworzony
to odlegtosc¢, 0,8 km (0.5 mili) (2640 ft). Dla
wiekszych odlegtosci, segment linii nie potgczy
sie, tworzgc przerwe w Sciezce.

A—Zatrzymanie przed
przeszkoda

B—Wznowienie po
przeszkodzie

C—Przejazdy wygenerowane
ze Sciezki 0.

v
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GS3 CommandCenter — okrezna sciezka

Teoria dziatania

Okrezne Sciezki utatwiajg operatorowi jezdzenie po
koncentrycznych okregach w polu z obrotowym systemem
irygacyjnym. Operatorzy mogg utworzy¢ wstepny okrag
przy pomocy kilku réznych metod. Po zdefiniowaniu
wstepnego okregu tworzone sg wszystkie nastepne okregi
w polu.

Tryb okreznej Sciezki jest dostepny dla recznego
naprowadzania, jednakze uzywanie AutoTrac w trybie

okreznej sciezki wymaga aktywacji zarowno AutoTrac jak
i Pivot Pro. Aktywacja Pivot Pro jest dostepna tylko w
Ameryce Pétnocne;j.

Wspétrzedne szerokosci i dlugosci geograficznej srodka
okregu sa zapisywane w nazwie pola i z nig powigzane.
Jesli pole nie bedzie wybrane w momencie definiowania
$rodka okregu, zapisane zostang globalne srodki
okregéw. Srodki okregéw moga by¢ przywotane do
wykorzystania w przysziosci.

BA31779,0000237 -53-21JUL11-1/1

Tworzenie nowej okreznej sciezki

Okrezne Sciezki sg tworzone przez zdefiniowanie
srodkowego punktu okregu. lIstniejg dwie metody
definiowania srodkowego punktu:

Wybraé trypb OKREZNEJ SCIEZKI AB oraz wybraé lub
utworzy¢ nazwe sciezki na ostatniej stronie w Kreatorze
ustawien (USTAW SCIEZKE NAPROWADZANIA).

WSKAZOWKA: Dostep do tej strony mozna takze
uzyskac za pomocg przycisku programowego
Szybka zmiana naprowadzania.

PC13868 —UN—14JUL11
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Metoda jazdy po okregu

* Przejazd po okregach — tworzy okrezng $ciezke przez
przejechanie co najmniej 10 procent pozadanego
okregu. W celu uzyskania optymalnego wyliczenia
srodka okregu i wiekszej dokfadnosci Sciezki zaleca sie
przejechanie catego okregu.

e Szer./Dt. — ustawia okrezng Sciezke wedtug punktu
o specyficznej szerokosci i diugosci geograficznej w
srodku okregu zdefiniowanego przez uzytkownika.

1. Przejechac do zagdanego miejsca na polu w celu
utworzenia okreznego przejazdu.

2. Wybrac¢ opcje Rozpocznij zapis okregu.

Przejecha¢ po zgdanym okregu.

4. Wybraé opcje Zatrzymaj zapis okregu. Sciezki okrezne

zostang utworzone automatycznie z zastosowaniem
rozstawu Sciezek okreslonego w kreatorze ustawien.

WSKAZOWKA: Przycisk Zatrzymaj zapis okregu
pojawi sie po przejechaniu fragmentu okregu
wystarczajgcego do obliczenia punktu Srodkowego.

BA31779,000022E -53-13JUL11-1/1

Metoda szer./dtug. geograficznej

1. Wybra¢ Szerokos$c¢ i dtugos¢ geograficzna punktu
srodkowego.

2. Wprowadzi¢ zadane wartosci szerokosci i dlugosci
geograficznej dla $rodka okregu w stopniach
dziesietnych. Przy pierwszym wyswietleniu ekranu
wyswietlane sg poprzednie wartosci szerokosci i
dtugosci geograficznej powigzane z polem.

3. Zapisa¢ wartosci, wybierajac opcje Akceptu;.

Sciezki okrezne zostang utworzone automatycznie
z zastosowaniem rozstawu sciezek okreslonego w
kreatorze ustawien.

WSKAZOWKA: Moze zaj$é konieczno$é ustawienia
pojazdu na Srodkowej Sciezce gorujgcej lub uzycia
przesuniecia Srodkowej Sciezki, aby uzyskac
dopasowanie Sciezek z pojazdem.

BA31779,000022F -53-13JUL11-1/1
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Diagnostyka

Ekrany diagnostyczne

WSKAZOWKA: Ponizej przedstawiono mozliwe
odpowiedzi ze strony uktadu diagnostyki wraz

Z krotkim objasnieniem.

GreenStar 2 Pro - Diagnostic Readings

Read the latest Operators Manual prior to operation. To obtain a copy, see
you dealer or visit www.StellarSupport.com

View |RowSense

® =

Row Sensors Available:

© RowSense Activation Available:

@ AutoTrac License:

® Primary Steering Source

Sensor Coast Mode Time Remaining:
(sec)

Yes
Yes

Yes

GPS

Odczyty diagnostyczne w przypadku rocznika modelo-
wego starszego niz 2012

A—Menu rozwijane Widok

B—Dostepne czujniki rzedu

C—Dostepna aktywacja
RowSense

D—Licencja AutoTrac

Dostepne czujniki rzedu:
e A —tak
* B — nie

Dostepna aktywacja naprowadzania na rzad:

E—Przesunigcie rzedu

F—Podstawowe zrédio
kierowania

G—Pozostaly czas trybu czujnika K—Przycisk KALIBRACJA
na biegu jalowym

* A — tak (jesli aktywacja AutoTrac RowSense GS3 jest

dostepna)

* A — nie (jesli aktywacja AutoTrac RowSense GS3 jest

niedostepna)

Licencja AutoTrac:
* A — tak (SF1)

* B — tak (SF2)

* C —nie

Przesuniecie rzedu:

* Aktualna wartos¢ przesuniecia rzedu, odlegtosé

zmierzona w (in.) lub (mm).

Podstawowe zrodto kierowania:
e A — brak

PC13824 —UN—28JUN11

H—Napiecie lewego czujnika
|— Napiecie prawego czujnika

Groan St - Disgrostic Readings

Read the latest Operator Manual prior to operation. To obtan a copy. see vour dealer
or sl weaw. StellarSupport.com

view |RowSense

@ ¢

R Senaors Available:

@ RowSense Activation fvailable:

@ AutoTrac License:

Row Offset;
fim)
@ Primary Steering Source

@ Sensor Coast Mode Time Remaining:
(sec)

® Left Sensor Voliage:

Yes
Yes

SFZ

i8]

A8

N

Calibrated

PC13823 —UN—27JUN11

Odczyty diagnostyczne dla rocznika modelowego 2012

J— Kalibracja czujnika

*B—GPS
® C — czujniki rzedu

L— Stan kalibracji

Pozostaty czas trybu czujnika na biegu jatowym:

* Czasomierz do odliczania czasu utraty sygnatu GPS,

wyswietla wartos¢ w sekundach.

Napiecie lewego czujnika

* Napiecie spoczynkowe czujnika powinno by¢ mniejsze

niz 2,5 V.

Napiecie prawego czujnika

* Napiecie spoczynkowe czujnika powinno by¢ wieksze

niz 2,5 V.

Kalibracja czujnika

Stan kalibraciji

¢ Skalibrowany
* Brak kalibracji

BA31779,00001F4 -53-21JUL11-1/1
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Czyszczenie czujnikow rzedu

Czyszczenie czujnikéw rzedu

AUWAGA: WYLACZYC silnik, wlaczyé hamulec
postojowy i wyjac kluczyk ze stacyjki.

Unies¢ heder i opusci¢ ogranicznik zabezpieczajacy (A)
na ttoczysko sitownika hydraulicznego.

Czujniki rzedu nalezy sprawdzac¢ codziennie w celu
oceny koniecznosci czyszczenia. Materiat nagromadzony
na czujnikach moze uniemozliwia¢ swobode ruchu i
zmniejsza¢ wydajnos¢ dziatania. W celu wyczyszczenia
czujnikéw rzedu usung¢ zanieczyszczenia z czujnikow i
otaczajacego obszaru. Sprawdzi¢, czy czujniki poruszajg
sie swobodnie.

Co roku sprawdzac tuleje i waty czujnikéw pod katem
nadmiernego zuzycia. W razie potrzeby wymieni¢.

A—Ogranicznik zabezpiecza-
jacy

Sl

TS696 —UN—21SEP89
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Specyfikacja

Deklaracja zgodnosci WE

Deere & Company
Moline, lllinois, USA
Osoba wymieniona ponizej odwiadcza, ze
Produkt: AutoTrac™ RowSense™

spetnia wszystkie stosowne postanowienia i podstawowe wymogi nastepujacych dyrektyw:

Dyrektywa Numer Metoda certyfikacji
Dyrektywa Kompatybilnosci Elektro- 2004/108/WE Certyfikacja wtasna, wg aneksu Il dyrektywy
magnetycznej

Imie/nazwisko i adres osoby na terenie Wspdlnoty Europejskiej, upowaznionej do sporzadzenia dokumentacji technicznej:

Brigitte Birk

Europejskie Biuro Deere & Company
John Deere Strasse 70

Mannheim, Niemcy D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Miejsce sporzadzenia deklaraciji: Imie i nazwisko: Aaron Senneff

Kaiserslautern, Niemcy

Data sporzadzenia deklaracji: 29 lipca 2011 r. Tytut: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions
Group

Zaktad produkcyjny: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09
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Specyfikacja
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Dostepna literatura John Deere dotyczaca obstugi

Informacje techniczne

Informacje techniczne mozna zakupi¢ u John Deere.
Niektore z tych informacji sg dostepne w postaci
medioéw elektronicznych, takich jak ptyty CD-ROM

oraz w formie drukowanej. Jest wiele sposobdw ich
zamawiania. Skontaktowac¢ sie z dealerem John Deere.
Zadzwoni¢ pod numer 1-800-522-7448, aby zamowic
przy uzyciu karty kredytowej. Wyszukac online na stronie
http://www.JohnDeere.com. Prosze mie¢ pod rekg numer
modelu, numer seryjny i nazwe produktu.

Na dostepne informacje skiadajg sie:

* KATALOGI CZESCI z zestawieniem czesci serwisowych
dostepnych do danej maszyny z widokami roztozonych
zespotow, co pomaga zidentyfikowa¢ prawidtowe
czesci. Jest to réwniez przydatne przy montazu i
demontazu.

INSTRUKCJE OBSLUGI zawierajg informacje o

bezpieczenstwie, uzytkowaniu, konserwacji i obstudze.

Te instrukcja i znaki bezpieczenstwa moga by¢

dostepne rowniez w innych jezykach.

TASMY WIDEO DLA OPERATORA z wyréznieniem

informacji o bezpieczenstwie, uzytkowaniu, konserwac;ji

i obstudze. Te tasmy moga by¢ dostepne w wielu

jezykach i formatach.

INSTRUKCJE NAPRAW przedstawiajgce informacje

0 obstudze serwisowej danej maszyny. Zawierajg

specyfikacje, zilustrowane procedury montazu i

demontazu, schematy przeptywu oleju hydraulicznego

i schematy potgczen elektrycznych. Niektére produkty

majg specjalne instrukcje z informacjami o naprawach

i diagnostyce. Do niektérych podzespotéw, takich

jak silnik, sg dostepne osobne instrukcje napraw

podzespotow.

Podreczniki z zakresu PODSTAW zawierajg

podstawowe informacje niezalezne od producenta:

- Podreczniki z serii podstaw rolnictwa obejmujg
technologie gospodarstw o profilu produkcji roslinnej
i zwierzecej, opisujgc tematy takie jak komputery,
Internet i rolnictwo precyzyjne.

- Seria zarzadzania biznesem w rolnictwie rozpatruje
problemy rzeczywistego swiata i oferuje praktyczne
rozwigzania w zakresie marketingu, finansowania,
wyboru sprzetu i zgodnosci pod katem wspotpracy.

- Podreczniki podstaw obstugi pokazujg sposoby
naprawy i utrzymania sprzetu terenowego.

- Podreczniki podstaw uzytkowania maszyn objasniajg
mozliwosci i regulacje maszyn, sposoby na
poprawienie osiggow i wyeliminowania niezbednych
prac polowych.
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Z obstugq John Deere podotasz pracy

John Deere jest do Twojej dyspozycji
SATYSFAKCJA KLIENTA jest wazna dla John Deere.

Nasi dealerzy dotozg wszelkich staran, aby zapewnic Ci
szybka, efektywna obstuge i czesci:

- Obstuge i czesci serwisowe, aby wesprze¢ Twoj sprzet.

- Wyszkolonych technikéw serwisu oraz niezbedne
narzedzia diagnostyczne i naprawcze do prac
obstugowych przy Twoim sprzecie.

PROCES ROZWIAZYWANIA PROBLEMU KU
ZADOWOLENIU KLIENTA

Dealer John Deere ma za zadanie wspiera¢ Twoj sprzet i
rozwigzywac kazdy Twdj problem.

1. W przypadku kontaktu z dealerem, nalezy przygotowac
nastepujace informacije:

- Model maszyny i numer identyfikacyjny produktu
- Data zakupu
- Natura problemu

2. Omowic problem z szefem serwisu dealera.

TS201 —UN—15APR13

3. Jesli rozwigzanie nie lezy w jego gestii, przedstawi¢
problem kierownictwu punktu dealerskiego i poprosi¢ o
pomoc.

4. W przypadku uporczywego problemu, ktérego
punkt dealerski nie jest stanie rozwigzac¢, poprosi¢
swojego dealera o kontakt z John Deere celu uzyskania
wsparcia. Mozna takze skontaktowa¢ sie z Centrum
Wsparcia Klienta Sektora Rolnego po numerem
1-866-99DEERE (866-993-3373) lub poprzez e-mail na
stronie www.deere.com/en_US/ag/contactus/.
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