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levads

PriekSvards

Lai uzzinéty, ka parejzi rikoties ar sistému, rapigi
IZLASIET SO LIETOSANAS INSTRUKCIJU. Neieverojot
$o prasibu, var giit traumas vai sabojat iekartu. ST
rokasgramata un droSibas zimes uz masinas var bat
pieejamas ar citas valodas. (Lai pasititu, sazinieties ar
"John Deere" izplatitaju.)

ST ROKASGRAMATA IR UZSKATAMA par sistémas
neatnemamu sastavdalu, un tai jaietilpst sistémas
pardoSanas komplekta.

MERVIENIBAS $aja lieto$anas instrukcija dotas

gan metriskajas, gan ASV lietojamas mérvienibas.
Lietojiet tikai pareizas rezerves dalas un stiprinajumus.
Metriskajiem un collu stiprindjumiem var bdt nepiecieSama
TpasSa metriska vai collu atslega.

LABA PUSE UN KREISA PUSE ir nosauktas, skatoties
masinas brauksanas virziena uz prieksu.

GARANTIJA ir John Deere piedavatas tehniska atbalsta
programmas sastavdala klientiem, kuri ar iegadato
aprikojumu strada un to apkalpo, ka aprakstits Saja
rokasgramata. GreenStar aparatiiras garantijas
nosacijumi ir paskaidroti garantijas sertifikata, kas jums
jasanem no sava izplatitaja.

81 garantija apliecina, ka John Deere savus izstradajumus
aizvietos ar jauniem, ja defekti tiks atklati garantijas
perioda laika. AtseviSkos gadijumos un biezi vien bez
maksas John Deere nodroSina uzlabojumus arT tad, ja
izstradajuma garantijas laiks ir beidzies. Ja sistema ir
lietota nepareizi vai parveidota neatbilstosi sakotngjiem
rdpnicas uzstadijumiem, garantija tiek anuléta un lauka
uzlabojumu veikSana var tikt atteikta.
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Drosiba

leveérojiet informaciju par drosibu

Sis ir bridinajuma un trauksmes simbols. Redzot $o0
simbolu uz masinas vai $aja lietoSanas instrukcija, tas
nozimé ka pastav bistamiba gt ievainojumus.

Sekojiet visiem droSibas noradijumiem, ka ari visparigiem
nelaimes gadijumu novérSanas priekSrakstiem.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -25-29SEP98-1/1

Izprotiet signalvardus

Bridinajuma zimes ir papildinatas ar signalvardiem -~

— DANGER (briesmas), WARNING (bridingjums) un A BISTAMI
CAUTION — (uzmanibu). Ar uzrakstu BRIESMAS tiek

apzimétas vietas vai zonas ar vislielako bistamibas

pakapi.

Bridinajuma zimes ar uzrakstu BRIESMAS vai BISTAMI A SARG I ES

tiek novietotas specifiskas bistamas vietas. Bridindjuma

zimes ar uzrakstu UZMANIES norada uz visparigiem

uzmanibas pasakumiem. Bridinajuma zimes ar uzrakstu A UZMAN I ES
UZMANIES, 8aja instrukcija pievérs uzmanibu droSibas

noradijumiem.

TS187 —25—30SEP88

DX,SIGNAL -25-03MAR93-1/1

Sekojiet drosSibas noradijumiem

Rupigi izlasiet visus $aja instrukcija dotos droSibas
noradijumus, ka arT visas uz masinas eso8as bridinajumu
zimes. Uzturiet droSibas zZimes laba salasama stavokir.
Nomainiet iztriksto$as vai sabojatas drosibas zimes.
NodroSiniet, lai jaunie aprikojumi un rezerves dalas tiktu
apgadatas ar derigam, spéka eso$am bridinajuma zZimém.
Bridinajuma zimju uzlimes nomainai var iegadaties pie
John Deere dileriem.

Seit var bit papildus dro$ibas informacija attieciba uz
detalam un komponentiem, kas nav izgatavoti ripnicas
un kas nav noradrtti 8aja lieto8anas instrukcija.

TS201 —UN—15APR13

Pirms darba sakuma iepazistieties ar masinas

apkglposgnas panemieniem un tas Vadlb?S iericem. Ja Jus kadas $is lietoSanas instrukcijas dalas neizprotiet
Nepielaujiet, lai masinu kads lieto bez vajadzigajam un Jums ir vajadziga palidziba, griezieties pie sava John
specialajam zinasanam. Deere dilera.

Vienmér uzturiet masinu laba kartiba. Nepilnvarotas
izmainas masina var pasliktinat tas funkcijas un/vai darba
dro8ibu un lietoSanas ilgumu.
DX,READ -25-16JUN09-1/1
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Drosiba

Drosibas pasakumi, veicot apkopi

Pirms apkopes darbu uzsakSanas jaiepazistas ar to
apjomu un secibu. Darba vietai ir jabat tirai un sausai.

ElloSanas, apkopes un reguléSanas darbus veikt tikai
tad, kad masina stav. Parliecinieties, ka rokas, kajas

un apgérba gabali neatrodas kustigo daju bistamajas
zonas. lzslédziet visas piedzinas sistémas un iedarbiniet
attiecigas vadibas ierices, lai nonemtu spiedienu.
Agregatu nolaidiet uz zemes. Apturiet motoru. Iznemiet
atslégu. Laujiet masinai atdzist.

Masinas detalas, kuras apkopes laika ir japacel, atbalstiet,
lai novérstu nelaimes gadijumus.

Vienmér parliecinieties par visu detalu derigumu un
pareizu montazu. Bojajumus nekavéjoties novérsiet.
Nolietotas vai bojatas detalas nomainiet. Notiriet sméres,
ellas vai netirumu paliekas.

vai metinaSanas darbu uzsakdanas pie masinas vienmeér
atvienojiet akumulatoru masas vadu (-).

Velkamiem pievienotajiem agregatiem atvienot elektriskos
savienojumus ar traktoru, pirms uzsakt darbus pie to
elektriskajam iekartam vai metinadSanas darbus.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -25-17FEB99-1/1

Veiciet rupigu elektronisko komponentu un
savienojumu parbaudi

Veicot elektronisko iekartu un mezglu montazu un
demontazu nokriSana var radit nopietnus ievainojumus.
Izmantojiet pacéléju vai platformu, lai atvieglotu
piekluvi montazas vietai. Ilzmantojiet droSu pamatni,
ienemiet stabilu stavokli un pieturieties. Nemontgjiet
un nedemontéjiet komponentes slapjos vai apledojuma
apstak|os.

Ja javeic instalacijas vai apkopes darbi RTK bazes
stacijas tornT vai citos augstu esoSos mezglos, uzticiet tos
sertificétiem augstkapégjiem.

Ja jamonté vai javeic apkopi globalas pozicionéSanas
sistémas uztvéréja tornim un iekartam, lietojiet pareizos
pacelSanas tehniskos I1dzek|us un izmantojiet paredzétos
dro8ibas l1dzeklus. Tornis ir smags un ta apkope var but

apgratinata. Ja montazas vieta nav pieejama no zemes
vai apkopes platformas, montazu javeic diviem cilvékiem.

TS249 —UN—23AUG88

DX,WW,RECEIVER -25-24AUG10-1/1
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Drosiba

Drosa vadibas sistemu ekspluatacija

Nelietojiet vadibas sistémas uz autoceliem. Pirms
uzbraukSanas uz autocela vienmér izslédziet
(deaktivizéjiet) vadibas sistémas. Neméginiet ieslégt
(aktivizet) vadibas sistému, braucot pa koplietoSanas celu.

Vadibas sistémas ir paredzétas, lai palidzétu operatoram
efektivak ekspluatét masinu. Operators vienmér ir
atbildigs par maSinas brauciena trajektoriju.

Vadibas sistémas ietver ikvienu lietojumu, kas automatizé
transportlidzek|a stiréSanu. Tas ietver, bet neaprobezojas
ar: AutoTrac, iGuide, iTEC Pro, ATU un RowSense.

Lai novérstu savainojuma iespéjas operatoram un
klatesoSajiem:

* Nekad neiekapiet vai neizkapiet no braucosa
transportlidzekla.

¢ Parbaudiet, vai masina, agregats un vadibas sistéma ir
pareizi iestattti. Ja izmantojat iTEC Pro parbaudiet, vai
ir definétas precizas robezas.

* Uzmanieties un pievérsiet uzmanibu apkartéjai videi.

* Parpemiet stiréSanas vadibu, kad jaizvairas no
bistamam vietam uz lauka, klatesoSajiem cilvékiem,
aprikojuma vai citiem Skérsliem.

* Partrauciet darbu, ja slikta redzamiba negativi ietekmé
jusu spéju vadit masinu vai saredzét cilvékus vai
Skérslus masinas marsruta.

* |zvéloties transportlidzekla atrumu, nemiet véra
apstak|us uz lauka, redzamibu un transportlidzekl|a
konfiguraciju.

JS56696,0000970 -25-10MAY11-1/1

Pareizi lietojiet drosibas jostu

Masinas ar pretapgasanas aizsargiem vai kabini vienmeér
uzlieciet droSibas jostu, lai nelaimes gadijumos (piem.,
masinai apgazoties) samazinatu ievainojuma iespéjas.

Masinas bez pretapgasanas aizsargiem vai bez kabines
dro8ibas jostu neuzlieciet.

Ja ir bojajumu pazimes nostiprinasanas detalas, nosléga,
jostas rulll vai pasa josta, nomaintt visu jostas komplektu.

Drosibas jostu un nostiprinajuma detalas japarbauda
vismaz vienu reizi gada. Griezt véribu uz vajigam
nostiprinadjuma detalam vai jostas bojajumiem, ka piem.
iegriezumiem, pliksnasanos, neparasti stipru nolietojumu,
krasojuma zudumu vai noberzumiem. Drikst lietot tikai
masinai atlautas rezerves dalas. Griezieties pie sava
John Deere dilera.

TS205 —UN—23AUG88

DX,ROPS1 -25-07JUL99-1/1

Uzturieties drosa attaluma no razas
novaksanas mezgliem

Plausanas ierici, gliemezi, titavas un padeves rullus
nevar pilniba aizklat ar apvalku sakara ar to funkcijam.
Ekspluatacijas laika uzturieties drosa attaluma no Sim
kustigajam dalam. Vienmér izslédziet galveno sajigu un
motoru, ka arT iznemiet aizdedzes atslégu pirms masinas
apkopes darbu veikSanas vai likvid€jot aizsprostojumus.

>

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -25-21DEC90-1/1
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Drosiba

Izlasiet praktisko rokasgramatu

Pirms Parallel Tracking vai AutoTrac sistémas
lietoSanas pilniba izlasiet praktisko rokasgramatu,
lai izprastu komponentus un procediiras, kas
nepiecieSamas drosai un pareizai ekspluatacijai.

Vadibas rokasgramata ir kopéja Parallel Tracking un
AutoTrac vadibas sistému lietotnem.

0U06050,0000F2C -25-03APR08-1/1
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Poga Atsakt

Pogas Atsakt iestatiSana .

Ja kombains aprikots ar AutoTrac ir savienots ar
RowSense aprikotas kukuriizas galvu, aktivizéSanas
pogas 2 un 3 uz daudzfunkciju sviras tiks aktivizéta
automatiski, kas Saja sistéma jaizmanto hedera nolaiSanai
un AutoTrac pogai Atsakt. Sakot ar 2012 gadu un
jaunakiem kombainiem, pogu Auto var izmantot, lai
iespéjotu AutoTrac un rindu sensors tiks iespgjots, kad
graudaugi saskarsies ar uztverSanas taustiem. (Plasakai
informacijai, skatiet lestatiSana iebraukSanai rinda,
Sistémas iespéjoSanas nodala.)

PC13860 —UN—13JUL11

Poga Atsakt uz kombaina

BA31779,00001F5 -25-08NOV11-1/1
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AutoTrac

RowSense

Parskats

AutoTrac RowSense sastav no $adam sastavdalam

* Kombaina uzstadits integréts un aktivizéts AutoTrac
ar atjaunotu AutoTrac RowSense programmatiru
stlres sistémas bloka (SSU), AutoTrac SF1 vai SF2
aktivizéSanu.

- 50 un 60 sérijas kombainiem, jabat uzstadttam tilta
kontrollera/vartejas programmatdras atjauninajumam.
- 2008. gada modeliem S—, W—, T— sérijas un
2009. gada modeliem C— sérijas kombainiem jabut
uzstadttai LYNX kopnei, lai butu savietojamiba ar
AutoTrac RowSense.

* Kombaina uzstadits integréts un aktivizéts AutoTrac

ar atjaunotu AutoTrac RowSense programmataru

stlres sistémas bloka (SSU), AutoTrac SF1 vai SF2
aktivizéSanu.

2012. gada modeliem un jaunakiem kombainiem

nepiecieSams GS3 2630 displejs vai GreenStar™ 3

CommandCenter.

* 2011. gada modeliem un vecakiem kombainiem
nepiecieSams GS2 2600 displejs vai GS3 2630 displejs.

* AutoTrac RowSense GS3 aktivizé8ana GS3 displejam
vai GS3 CommandCenter.

* AutoTrac RowSense SF1 vai SF2 aktivizéSana
GreenStar 2 displejam.

¢ StarFire uztvéréjs ar SF1, SF2 vai RTK aktivizéSanu.

* Viens paris rindu sensoru, kas uzmontéti uz parbaudrtas
kukurizas galvas.

AutoTrac RowSense ir saderigs ar visam esoSajam
sekoSanas shémam un ar lielako dalu standarta labibas
novaksanas shémam. AutoTrac darbojas talak minétajos
rezimos: Adaptivas liknes, AB Iiknes, rinkveida trajektorija
un taisna trajektorija. AutoTrac RowSense ir uzlabojumi,
lai integrétu AutoTrac GS2 displeja, GS3 displeja un GS3
CommandCenter, kukuriGizas novaksanas laika. Rindu
sensori, kas uzstaditi uz vienas no rindam, konstaté
kukuriizas stublajus, lai noteiktu, kur ir rinda. Rindu
sensoru radttie signali apvienojas ar eso3ajiem AutoTrac
signaliem, lai palidzétu noturét kombainu uz rindam. Kad
no rindu sensoriem nav signala (piem., braucot cauri
Odenstecei), darbosies parasta GPS vadiba. Lielaka dala
citu AutoTrac parametru paliek nemainiga. Rindu sensori
ir vél viens kombaina stiréSanai paredzéts pozicijas datu
ievades veids. Visi sekoSanas rezimi ir iestatiti tapat ka
AutoTrac, kas izmanto GPS.

BA31779,00001F6 -25-08NOV11-1/1
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sistémas kalibréSana

AutoTrac RowSense iestatiSana

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

1. GS3 displeja parvietojieties uz IZVELNE >> poga
GREENSTAR 3 >> izvéles taustind VADIBA >>
cilne VADIBAS IESTATIJUMI >> ROWSENSE
IESTATIJUMU mainas poga.

GS3 CommandCenter parvietojieties uz IZVELN_E >>
poga GREENSTAR 3 >> izvéles taustins$ IESTATIJUMI

>> poga ROWSENSE IESTATIJUMI

2. Lietojiet parslegSanas pogu, lai iesp&jotu Rindu
vadibas sensorus.

3. Parliecinieties ka sensoru nobides vértiba ir pareiza

(0 ir nokluséjuma vértiba).

4. Lietojiet parslégSanas pogu, lai atlasttu reZimu
iebraukSanai rinda.

5. Atlasiet Akceptét, lai izietu no RowSense
iestatijumiem.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Row
Emtry

Ty

K_s Enabled

[+]

-
-

OF

Accept

Kalibrésanas iestatiSana

A—Sensora statuss

PC13820 —UN—14JUN11

C—Metode iebrauk$anai rinda
B—Sensora nobide (-50 — 50) D—Akceptéet

BA31779,000020C -25-170CT11-1/2

AutoTrac RowSense ikona ir pieejama sekojo$as vietas:

* GS3 2630 — Vadibas lapa, cilné SKATIT.
* GreenStar™ 3 CommandCenter — Izpildes lapa

PC10040 —UN—O04FEB08

—
L]
—

=

BA31779,000020C -25-170CT11-2/2
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sistémas kalibréSana ‘

Rindu vadibas nobides iestatiSana

Nobidi var pievienot rindu vadibai, lai mainTtu katu
izlldzinajumu ieejot kukurdizas galva.

Pieméri, kad nepiecieSams maintt izlidzinajumu:

* lestadita noteicéja rinda ir kukurizas galvas vidd un
rindas ir izvirzitas virs galvas. Var piemérot nobidi
"sadalit starpibu” ta, lai visas rindas noliecas, bet ne
tik stipri, ka bez nobides.

¢ Graudaugu sadalitaji ar pievienotajiem rindu sensoriem
nav saskanoti ar rindu. Lidz var veikt remontdarbus, lai
izhdzinatu sensorus, var izmantot nobtdi, lai palidzétu
novérst izlidzinajuma problémas.

levadot nobides vértibas mazaks par O var izraisit
kombaina parvietoS§anos nedaudz pa kreisi un vértibas
lielakas par 0 var izraisit kombaina parvietoSanos nedaudz
pa labi. Noklus€juma vértiba ir 0, ar diapazonu no -50 — 50.

1. GS3 displeja parvietojieties uz IZVELNE >> poga
GREENSTAR 3 >> izvéles taustind VADIBA >>
cilne VADIBAS IESTATIJUMI >> ROWSENSE
IESTATIJUMU mainas poga.

GS3 CommandCenter parvietojieties uz IZVELNE >>
poga GREENSTAR 3 >> izvéles taustins IESTATIJUMI
>> poga ROWSENSE IESTATIJUMI

RowSense Settings

e | Y| e
Sensor Offset P | 0 | + I

Row
Emtry

~
R —

OF

Accept

PC13820 —UN—14JUN11

C—NMetode iebrauksanai rinda
D—Akceptét

A—Sensora statuss
B—Sensora nobide (-50 — 50)

2. levadiet Rindu vadibas nobidi (-50 — 50). Noklusg&juma
vértiba ir 0.
3. Atlasiet Akceptét, lai izietu no RowSense
iestatljumiem.
BA31779,000020D -25-08NOV11-1/1

lestatit iebrauksanu rinda

1. GS3 displeja parvietojieties uz IZVELNE >> poga
GREENSTAR 3 >> izvéles tausting VADIBA >>
cilne VADIBAS IESTATIJUMI >> ROWSENSE
IESTATIJUMU mainas poga.

GS3 CommandCenter displeja parvietojieties uz
IZVELNE >> poga GREENSTAR 3 >> izvéles taustins
IESTATIJUMI >> poga ROWSENSE IESTATIJUMI

2. Lietojiet parslegSanas pogu, lai atlasitu rezimu
iebraukSanai rinda.

3. Atlasiet Akceptét, lai izietu no RowSense
iestatijumiem.

Manuals

1. lebrauciet kombainu rinda.

2. Nospiediet pogu Atsakt pirmo reizi, lai pazeminatu
galvu.

3. Nospiediet pogu Atsakt otro reizi, lai vadibu un
iespéjotu rindu sensoru.

GPS:

1. lebrauciet kombainu rinda.

2. Nospiediet pogu Atsakt pirmo reizi, lai pazeminatu
galvu un iespéjotu vadibu.

3. Nospiediet pogu Atsakt otro reizi, lai iespé&jotu rindu
sensoru.

RowSense Settings

~y
A_s

Sensor
Status

Sensor Offset

> |+

~
-

OF

Accept

Row
Emtry

PC13820 —UN—14JUN11

C—lebrauksanai rinda
D—Akceptéet

A—Sensora statuss
B—Sensora nobide (-50 — 50)

PIEZIME: AutoTrac iespéjosies, kad nospiesta poga
Auto. Rindu sensors iespéjosies, kad graudaugi
saskarsies ar uztversanas taustiem.

BA31779,000020E -25-08NOV11-1/1
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sistémas kalibréSana

Rindu sensora kalibréSanas procedura

St proceddra tiek veikta, kad sistéma tiek uzstadita
vai kad ta ir saremontéta. Rindu sensori jauzstada un
janovieto pret nekustigu atduri.

1.

SagatavoSanas kalibréSanai

Parbaudiet, ka rindu sensori ir uzstaditi un atsperes tos
notur miera stavoklr. Paceliet hederu, lai nodroSinatu,
ka rindu sensori nesaskaras ar zemi. Kombains
nedrikst kustéties.

Parvietojieties uz IZVELNE >> poga GREENSTAR 3
>> jzvéles taustinS DIAGNOSTIKA >> nolaizamaja
izvélné atlasiet RowSense.

Kalibréjiet sensoru nemainiga sprieguma.

Nospiediet pogu KAL, lai saglabatu sensora miera
stavola spriegumu SSU atmina.

PIEZIME: Sensors ir jabat iespéjotam, lai redzétu

kalibréSanas pogu.

PIEZIME: Tad GS3 2630 un GreenStar™ 3

CommandCenter paradis kreisa sensora un

laba sensora spriegumu. Laba sensora miera
stavokla spriegumam ir jabat lielakam par 2,5
voltiem. Kreisd sensora miera stavokla spriegumam
ir jabdat mazakam par 2,5 voltiem.

4. KalibréSanas beigas, izejiet no RowSense

diagnostikas radijumu lapas.

GroenSis - Diagnostic Readings
Read the latest Operator Manual prior io operation. To obiain a copy, See your dealer
OF \iSH WA Stellar SupPort.con

view |ROWSense &
b 4

Row Sensors Avalable: Tes

RowSense Aciralion Available:  Yes
AutoTrac License: SF2
Fows Offsel: 0
{im)
Primary Steering Source -

Sensor Coast Mode Time Rennaining: 0

G Left Sensor Voltage: 05

© Right Sensor Voliage: 4.5

o m

@ Calibration Status:  Calibrated

PC13818 —UN—170CT11

Kalibrésanas iestatisana

A—Skatit nolaizamo lodzinu D—Poga KAL
B—KTreisa sensora spriegums  E—KalibréSanas statuss
C—Laba sensora spriegums

BA31779,000020F -25-08NOV11-1/1
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2011. gada modelu un vecaku iestatiSana un sistémas kalibréSana

AutoTrac RowSense iestatiSana

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

1. GS2 displeja parvietojieties uz originalo GreenStar
displeju >> IESTATISANA >> AUTOTRAC

2. Atlasiet JA, ja uzstadita rindu vadibas iespé&ja un
iespéjota rindu vadibas opcija.

Kalibréjiet Rindu vadibas sensorus.

4. Parliecinieties rindu vadibas nobides vértiba ir pareiza

(100 ir noklusgjuma vértiba).

PAGE

ﬂ

Row Guidance

1 SETUP AutoTrac
| . |Steer Sensitivity . r
3 (4] 0 - 200
5 6 | AutoTrac
— ) Calibration
7 8 -
___L_llIRow Guidance Vs
9 o |[Option Installed
- Row Guidance Sensor
* Calibration

100

ojefelefe]ele

A—Starésanas jutiba (50-200) E—Rindu vadibas nobide Offset (50 = 150) g
B—AutoTrac kalibrésana (50-150) SETUP 2
C—Uzstadita rindu vadibas F—Nav izmantots Rll
iespéja G—Atplide ’ z
D—Rindu vadibas sensora INFO |
kalibré$ana SETUP | 8
oo Setup
Kalibrésanas iestati$ana
KR43067,00000FA -25-13NOV08-1/1
Rindu sensora kalibrésanas procediira 1 :] SETUP AutoTrac
ST procediira tiek veikta, kad sistéma tiek uzstadita Steer Sensitivity \ r
vai kad ta ir saremontéta. Rindu sensori jauzstada un 3 4 50 - 2000 104 @
janovieto pret nekustigu atduri.
I G 5 6 || AutoTrac <
1. SagatavoSanas kalibréSanai —— —— Calibration
Parbaudiet, ka rindu sensori ir uzstadtti un atsperestos | 7 || 8 : £
notur miera stavokll. Paceliet hederu, lai nodroSinatu, [ RO“’_ Guidance Yes@ ©
ka rindu sensori nesaskaras ar zemi. Kombains 9 | o |Option Installed
nedrikst kustéties. Row Guidance Sensor E L'li@
. CLR - ;
A—Stareésanas jutiba (50-200) E—Rindu vadibas nobide Calibration e
B—AutoTrac kalibrésana (50-150) = E]
C—Uzstadita rindu vadibas F—Nav izmantots PAGE Row Guidance 100 @
iespéja G—Atplide Offset (50 - 150) 3
D—Rln_du_\v/adlbas sensora SETUP F] \ &
kalibrésana ® &
sl :
_—— —_— |
O E ©
RUN Setup (E

Turpinajums nakamaja lappusé

AutoTrac iestati$ana

KR43067,0000123 -25-17NOV08-1/2

251

112116

PN=14




2011. gada modelu un vecaku iestatiSana un sist€mas kalibréSana

2. Nospiediet pogu IESTATISANA uz originala GreenStar
monitora. Nospiediet burta pogu, kas norada uz
AutoTrac.

3. Kalibrégjiet sensoru nemainiga sprieguma.

Nospiediet rindu vadibas sensora kalibréSanas pogu
(E), lai saglabatu sensora miera stavola spriegumu
SSU atmina.

PIEZIME: Tad GSD ekrans paradis kreisa sensora un
laba sensora spriegumus. Laba sensora miera
stavokla spriegumam ir jabat lielakam par 2,5
voltiem. Kreisa sensora miera stavokla spriegumam
ir jabat mazakam par 2,5 voltiem.

4. KalibréSanas beigas, izejiet no rindu kalibréSanas
rezima.

A—Nav izmantots

B—Nav izmantots

C—Kreisa sensora kalibrésana
(V) 1,17

D—Laba sensora kalibrésana
(V) 3,83

E—Kalibrejiet rindu vadibas
sensoru

F—Nav izmantots

G—Atplade

Calibration

Left Sensor

anpas
soasn

Right Sensor Cal (¥) 3.83

>

efelefe

Calty) 1.17

PAGE

Calibrate

i

SETUPRP

INFO

Row Guidance Sensor

v

AutoTrac

X

UN

| Iil{ 1 L
PC10467 —UN—O3MARO08

D

Kalibrésanas iestatisana

KR43067,0000123 -25-17NOV08-2/2

Rindu vadibas nobides iestatiSana

Nobidi var pievienot rindu vadibai, lai mainttu katu
izlidzinajumu ieejot kukuriizas galva.

Piemeéri, kad nepiecieSams mainit izlidzinajumu:

* lestadtta noteicéja rinda ir kukurdzas galvas vidd un
rindas ir izvirzitas virs galvas. Var piemérot nobidi
"sadalit starpibu” ta, lai visas rindas noliecas, bet ne
tik stipri, k3 bez nobides.

* Graudaugu sadalitaji ar pievienotajiem rindu sensoriem
nav saskanoti ar rindu. Lidz var veikt remontdarbus,
fiziski izltdziniet sensorus, var izmantot nobtdi, lai
palidzétu novérst izlidzinajuma problémas.

levadot nobides vértibas mazaks par 100 var izraisit
kombaina parvietoSanos nedaudz pa kreisi un vértibas
lielakas par 100 var izraistt kombaina parvietoSanos
nedaudz pa labi. Noklus&juma vértiba ir 100, ar diapazonu
no 50 — 150.

1. Nospiediet pogu IESTATISANA uz originala
GREENSTAR monitora. Nospiediet burta pogu, kas
norada uz AutoTrac.

levadiet Rindu vadibas nobidi (50 — 150). Noklusé&juma
vértiba ir 100.

3. lestatiSanas beigas.

2

AutoTrac

Steer Sensitivity . &
el
AutoTrac
Calibration

Row Guidance
Option Installed

Yes@

anpos
Boaan

L] CLR

Row Guidance Sensor
Calibration

v

el feifel ©

Row Guidance

100

Tu]

F PAGE
) Offset (50 - 150)
SETUP
" INFO
SETUP
RUN

Setup

PC10466 —UN—27APR08

4

Rindu vadibas nobides iestatiSana

A—Starésanas jutiba (50-200)

B—AutoTrac kalibrésana

C—Uzstadita rindu vadibas
iespéja

D—Rindu vadibas sensora
kalibrésSana

E—Rindu vadibas nobide
(50-150)

F—Nav izmantots

G—Atplade

KR43067,00000D6 -25-12NOV08-1/1
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Sistéemas iespéjosana

Displejs un indikatori

Izmantojot AutoTrac RowSense, uz ekrana redzamas
sekojosas ikonas. UZ GS3 2630 ikona paradas uz kartes,
cilné VADIBAS SKATS, noradot ka ir pieejams rindu
sensors (ja SENSORA STATUSA poga parslégta, lai
iespéjotu). Uz GreenStar™ 3 CommandCenter ikona
paradisies Izpildes lapa. Katra no ikonam norada, kadi
procesi attiecigaja bridi notiek kombaina.

Ikona mainas no baltas uz krasainu (zala krasa) animaciju,
kad rindas sensori kontrolé transportlidzekli.

PC10042C —UN—04FEB08

AN

Sistéma ir uzstadita (peléks fons)
PC10042 —UN—O4FEB08

-

—
(AL R R R ]
—

Sistéma ir aktiva, darbojas ar abiem, rindu sensoru un GPS (za|$ fons)

PC10042A —UN—O04FEB08

3

Zaudéts GPS signals, darbojas tikai ar rindu sensora da-
tiem (dzeltens fons)

: G

PC10042B —UN—04FEB08

Zaudeéts rindu sensora signals, darbojas tikai ar GPS (oranzs fons)

BA31779,0000224 -25-08JUL11-1/1
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Sistémas iespéjoSana

Rindu sensoru iespéjoSana

Rindu sensori vada kombainu, I1dzko tie vini var noteikt
rindu poziciju. Operatoram jazina, ka rindu sensoriem
vadot kombainu ar AutoTrac RowSense ikona mainas
uz za|u un parada kustibu.

Kad sakotnéjais celS ir iestatits (AB linija vai sakotnéji
ierakstitas liektas trajektorijas ce|§) un pogu Atsakt
var nospiest, ja kombains trajektoriju atstarpes vida
un pienemama lenki pret rindam. Rindu sensori vada
kombainu tiklidz ir aktivitate rindu sensoros.

Pagrieziena veikSana uz lauka malas: Pagriezieni uz
lauku malam izpildtti tada pasa veida, ka izmantojot uz
GPS balstitu AutoTrac. Operatora izlidzinas ar trajektoriju,
kurai vélas sekot. Nospiezot pogu Atsak3ana, ierosinas
AutoTrac braukt pa vadibas trajektoriju. Tad rindu sensors
uztver rindas atraSanas vietu, un tai seko. Adaptivo Iiknu,
rinkveida trajektorijas un AB Iiknu ITniju paplasinasanas
funkciju var izmantot, lai paplasinatu blakus esoSa cela
projekciju uz lauka malam.

PC15049 —UN—22MAY 12

RIF

[0 E =

PC13877 —UN—18JUL11

Rindu sensoru iespéjosana GS3 CommandCenter

BA31779,0000470 -25-22MAY12-1/1
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2600 un 2630 displejs — taisna trajektorija

Taisna trajektorija

Taisna trajektorija ir jaizmanto, ja rindas ir taisnas un
neatsSkiras vairak ka par aptuveni 1 m (3-1/4 pédas). — o —
Taisna trajektorija projicé visas rindas no pirma cela.

Ja lauks ir sameéra taisns un virziens nemainas, ieteicams
izmantot taisnu trajektoriju, jo ta lauj iebrauk$anu rinda uz
blakus esosam trajektorijam. Veiktspéja ar iebraukSanai
rinda uzlabojas, ja lauks ir apstadits, izmantojot AutoTrac.
Veiktspé€ja art tiks uzlabota periodos, kad rindas izzid
Gdensce|os.

Atrodoties uz taisnas trajektorijas, GPS Iinija automatiski
tiks atkartoti centréta. Tas nodrosina, ka GPS trajektorija
ir pareizi centréta ar labibas rindam. St funkcija nav
pieejama adaptivam liknem.

Turpinajums nakamaja lappusé

Taisna trajektorija

PC10390 —UN—07JANO8

BA31779,0000201 -25-08NOV11-1/4

35-1

112116

PN=18




2600 un 2630 displejs — taisna trajektorija

IZVELNE >> poga GREENSTAR >> izvéles tausting
VADIBA >> cilne VADIBAS IESTATIJUMI

Atlasiet TAISNA TRAJEKTORIJA nolaizamaja izvélné
SEKOSANAS REZIMS. Atlasiet cilni SKATS.

PIEZIME: Apturiet ierakstu, ja nenotiek razas novaksana.

Pirms uzsakt

1. Parliecinieties, ka ir SF1, SF2 vai RTK signals, redzot
uztvéréja ikonu lapa Skats.

2. Parbaudiet vai trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, cilné VADIBA
nomainiet trajektoriju atstarpi.

Atlasiet IESTATIT 0 TRAJEKTORIJU.

PC8663 —UN—29APR15

PC12685 —UN—29APR15

Poga IZVELNE

GreenStar

PC8673 —UN—140CTO07

Poga GREENSTAR 3

Izvéles tausting VADIBA

BA31779,0000201 -25-08NOV11-2/4

1. Atlasiet trajektorijas nosaukumu no ESOSAS
0 TRAJEKTORIJAS nolaizamas izvélnes. Ja
nosaukums neeksisté, izveidojiet jaunu, atlasot pogu
JAUNS.

2. Atlasiet trajektorijas metodi (A + B) no nolaizamas
izvélnes Metode.

3. Brauciet, lai uzsaktu kustibu pa trajektoriju un atlasiet
pogu IESTATIT A.

4. Brauciet lidz trajektorijas galam un atlasiet pogu
IESTATIT B.

Tiks izveidota A lnija, kas redzama apkart laukam.

5. Nospiediet pogu Atsakt, lai darbinatu AutoTrac
RowSense.

A—Nolaizama izvélne Eso$a 0 E—Poga Trajektoriju atstarpe
trajektorija F—Poga lestatit A

B—Nolaizama izvélne Metode = G—Poga lestatit B

C—Poga Jauns

D—Poga Nonemt

Set Track 0

Current Track 0

Trnck ¥ @

Method

s,
v

=0

Heading :  0.0000

Point A Lat g 00000000

Point A Lon.:

< 0.00000000
TrackSpac:'rllg:! 30-000

BN ©

Lot B I

PC10708 —UN—240CT07

Turpinajums nakamaja lappusé

lestatit O trajektoriju

BA31779,0000201 -25-08NOV11-3/4
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2600 un 2630 displejs — taisna trajektorija

Rindu izlaiSana —idenscela nebis kukuriizas rindu. Ta

ka taisna trajektorija un AB likne parcentré trajektoriju, tas

nodroSinot lielaku iespéju ieglt pareizu trajektoriju otra

pusé tdens celam. —— —

PIEZIME: Ja abi GPS un rindu sensora datu signali
tiek zaudéti, sisttma negribés iespéjoties, kamér
GPS signals netiks atjaunots.

i
/

PC10391 —UN—O08JANO8

Udenscel$

BA31779,0000201 -25-08NOV11-4/4
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2600 un 2630 displeja — adaptivas liknes

Adaptivas liknes

Cel§ mainas ejot cauri laukam

Adaptivas Itknes var lietot uz visiem laukiem, bet tas ir
|oti ieteicamas, ja, braucot pa lauku, mainas trajektorija,
ievérojami mainas kurss, vai arT liknei ir U forma.
Adaptivai Iiknes ir pievienota papildu Tpasiba, radot
iespéju Rindu meklétaju atlasit ar parslégSanas pogu.
Rindu sensoru var izmantot, lai stdrétu kombainu, I1dzko
tie rindai ir iespéjoti. Liektas trajektorijas ierakstisanai
jabat leslégtai. Tas izveidos pirmo trajektoriju un |auj
veidoties taisnas Iinijas pagarinajumiem.

Adaptivas liknes tiek projektétas tikai uz blakus parejam,
bet to priekSrociba ir spéja apstradat dazadas liknu
formas un iespéja aptuveni aprékinat rindu klddas, kas
nav uzkratas uz visa lauka.

Ja lauka ir vairaki kombaini, adaptivas Iiknes nelau;j izlaist
trajektoriju. Adaptivie liknes Saja scenarija var darboties
tikai tad, ja trajektoriju atstarpe no cita kombaina tai ir
pievienota. Pieméram, ja 12 rindu galva seko péc 8 rindu
galvas 76 cm (30 in) rindas, bet razu novac kopa viena
lauka, katrai bUs nepiecieSama trajektoriju atstarpe 20
rindas (15,24 m) (50 pédas).

Adaptivo Iknu izmantoSana ir ieteicama, ja trajektorija
uz visa lauka biezi mainas. Adaptivas Itknes projice tikai
pari nakamajai trajektorijai.

PC10399 —UN—O04FEB08

|

PC10400 —UN—O04FEB08

Kurss mainas ejot cauri laukam

Liknes ir U formas

PC11000 —UN—O04FEBO08

KR43067,00000AE -25-10NOV08-1/1
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2600 un 2630 displeja — adaptivas liknes

lestatit Adaptivas liknes

IZVE_LNE >> poga GREENSTAR >> izvéles taustins
VADIBA >> cilne VADIBAS IESTATIJUMI

Atlasiet ADAPTIVA LIKNE no nolaizamas izvélnes
SEKOSANAS REZIMS. Atlasiet cilni SKATS.

Pirms uzsakt

1. Parliecinieties, ka ir SF1, SF2 vai RTK signals, redzot
uztvérgja ikonu lapa Skats.

2. Parbaudiet vai trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, cilné VADIBA
nomainiet trajektoriju atstarpi.

1. Atlasiet ieraksta pogu, lai saktu ierakstit trajektoriju.

2. Brauciet pa trajektoriju cauri laukam. Pé&c brauk8anas
pa pirmo trajektoriju, tiks izveidots projekcija tikai
nakamai trajektorijai.

3. Nospiediet pogu Atsakt, lai darbinatu AutoTrac
RowSense.

Atrodoties AutoTrac reZima, ieraksts izslédzas, kad tiek
pagriezts stlres rats. Atrodoties dokumentacijas rezima,
ieraksts izslédzas, kad tiek pacelts heders.

AutoTrac rezZims — ja operators vélas tikai uzlabot
iebraukSanu rinda blakus esoSaja trajektorija, sasaistiet
adaptivo ierakstu ar AutoTrac. Tas ir ieteicams tikai tad,
ja lauks ir saméra taisns bez ekstremalam [Tkném un
AutoTrac reti deaktiviz€jas (sakara ar manualu starésanu
vai GPS zudumu).

Dokumentacijas rezims — piesaista adaptivas liknes
dokumentacijai. Tas lauj operatoram satvert stiri darbibas
laika un turpinat tas trajektorijas ierakstiSanu uz kuras
tas atrodas. Linijas paplaSinajumi ir pieejami nakamaja
trajektorija, bet tie nebls |oti noderigi iebraukdanai

rinda, jo pastav aizkavéSanas pace|ot galvu rindas gala.
Veiktspé€ja var bat marginala rindu izlaiSanas periodos.

PC8663 —UN—29APR15

Poga IZVELNE

PC12685 —UN—29APR15

GreenStar

Poga GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07

Izvéles tausting VADIBA

Manuals ieraksts — operators var piesaistit adaptivu
ierakstu pie manuala ieraksta. Sis rezims nelauj ITniju
pagarinajumus, ja vien operators nepartraukti neuzspiez
pogu Stop katras rindas gala. Ja operators aizmirst izslégt
ierakstu, tas var novest pie tadas problémas ka nepareiza
izliekuma projekcija. Piemérs: Ja operators iziet ara no
rindas, lai izkrautu un nav nospiedis pauzi, trajektorija tiks
ierakstita. Kad operators brauc pa blakus trajektoriju,
kombains tiks virzits nedaudz ara no rindas, jo projektéta
ITnija ir izslégta.

Turpinajums nakamaja lappusé BA31779,0000472 -25-24MAY 12-1/2

40-2

112116

PN=22



2600 un 2630 displeja — adaptivas liknes

Nospiest: IZVELNE >> poga GREENSTAR >> izvéles
taustind VADIBA >> cilne VADIBAS IESTATIJUMI >> poga
LIEKTAS TRAJEKTORIJAS IESTATIJUMI >> nolaizaméa
izvélne LIEKTAS TRAJEKTORIJAS IERAKSTISANA (A).

Uzskaitito Adaptivas Iiknes rezimus var mainit uz ekrana,
ka paradits ieprieks, izmantojot nolaizamo izvélni, lai
izvéletos vajadzigo reZimu.

* AutoTrac
¢ Dokumentacija
* Manuala

A—Liektas trajektorijas
ierakstiSana

B—Parejas trajektorijas beigas

C—Ilzvéles ratina Agregata
pagrieziena radiuss zemeé

D—Ilevades ratina Agregata
pagrieziena radiuss zemeé

E—Poga Notirit datus
F—Ilzvéles ritina Vienmérigi,

Sauri pagriezieni
G—Poga Akceptéet

Curve Track Settings

Implement In-Grou

Turn Radius
ft)

Curvae Traok
Recording

&

End of Path | Straight Line Projection

Transition

30.0

Clear Curve e
Track Data
Smooth
Tight Turns

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -25-24MAY12-2/2

Rindu meklétajs

Rindu meklétaju var izmantot stradajot adaptivajas Itknés
un atrodot rindu kas ir divu vai vairaku trajektoriju attaluma.
Kad tuvojas lauka mala adaptivas Iiknes rezima atlasiet
Rindu meklétaja pogu, lai iesp€jotu Rindu meklétaju. Tas
ierakstis transportlidzekla poziciju un kursu.

PIEZIME: lerakstita pozicija un kurss tiks izmesti, ja
AutoTrac netiek atspéjots 3 minités pirmaja Rindu
meklétaja pogas iespéjoSanas laika

Parliecinieties ka rindas gala ierakstiSana ir izslégta.
Displejs projicés paralé€las rindas.

Lauka mala veiciet pagriezienu pret vélamo rindu.
lebrauciet rinda un atlasiet pogu Rindu meklétajs, lai
atspéjotu Rindu meklétaju. Tas sistému atgriezis atpakal
Adaptivas liknes rezima.

Pirms sakt razas novaksanu parliecinieties ka ierakstidana
ir atslégta. Nospiediet pogu Atsakt. Tad AutoTrac vadis
kombainu pa rindu un tiks ierakstita jauna trajektorija.

A—Skats

B—Vadibas iestatijumi

C—Trajektorijas novirzes
iestatijumi

D—iTec Pro

E—Poga Rindu meklétajs

F—RowSense statusa ikona

G—leraksta poga

H—Poga Pauze

|— Poga Starésanu
IESLEGT/IZSLEGT

PC15050 —UN—22MAY 12

PC15051 —UN—22MAY12

]

Rindu meklétajs atspéjots

PC15157 —UN—24MAY 12

BA31779,0000471 -25-24MAY12-1/1
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2600 un 2630 displejs — AB liknes

AB liknes

AB liknu izmantoSana ieteicama, ja uz visa lauka ir
nepartraukta [tkne. Sadi ir iesp&jams ievadit rindas uz
blakus esoSiem celiem. Veiktspéja uzlabojas, ja lauks
ir apstadits, izmantojot AutoTrac. AB liknes veiktspéju
uzlabos art rindu izzuSanas periodos.

AB likném ir priekSrociba, ka tas spéj projicét izsekoSanu
pa Ikni pari laukam ka paral€las Iinijas, bet ITknes forma ir
tada pati katra brauciena.

Atrodoties uz AB ItTkném, GPS Iikne tiks automatiski
atkartoti centréta. Tas nodrosina, ka GPS trajektorija
ir pareizi centréta ar labibas rindam. Si funkcija nav
pieejama adaptivam liknem.

Turpinajums nakamaja lappusé

AB [Tknes projicé visas rindas no pirmas trajektorijas

PC10393 —UN—08JANO8

BA31779,0000203 -25-08NOV11-1/3
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2600 un 2630 displejs — AB liknes

IZVELNE >> poga GREENSTAR >> izvéles tausting PC8663 —UN—20APR15
VADIBA >> cilne VADIBAS IESTATIJUMI

PIEZIME: Ladzu apturiet ierakstu, ja nenotiek
raZas novak$ana.

1. Atlasiet AB LIKNES no nolaizamas izvéines PO12685 —UN—29APR1S

Poga IZVELNE

SEKOSANAS REZIMS. Atlasiet cilni SKATS.
2. Parliecinieties, ka ir SF1, SF2 vai RTK signals, redzot

uztvérgja ikonu cilné SKATS. GreenStar

3. Atlasiet pogu AB LIKNES.

4. Parbaudiet vai trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja

trajektoriju atstarpe nav pareiza, cilné VADIBA
nomainiet trajektoriju atstarpi. PC8673 —UN—140CT07

Poga GREENSTAR 3

Izvéles tausting VADIBA

BA31779,0000203 -25-08NOV11-2/3

5. Atlasiet AB liknes nosaukumu no ESOSAS AB liknes
nolaizamas lzvélnes. Ja nosaukums neeksisté,

Set AB Curve

izveidojiet jaunu, atlasot pogu JAUNS.

6. Uzsakot pirmo trajektoriju, atlasiet ieraksta pogu.

Current AB Curve

7. Pirmas trajektorijas beigas atlasiet pogu Akceptét.

- . . - — . \‘i) —
Liknes tiks projektétas apkart visam laukam.
proj p @ —
8. Nospiediet pogu Atsakt, lai darbinatu AutoTrac B c
RowSense. — ] RATRChE ]
A—Esosas AB liknes D—Poga Trajektoriju atstarpe
nolaizama lzvélne E—Poga lerakstit / Beigt e et el
B—Poga Jauns F—Poga Pauze Point A Lat.  0.00000000

C—Poga Nonemt

Point A Len. 0.00000000

Track Spac I(l:l;; 30_000

WO (5]

PC10709 —UN—250CT07

BA31779,0000203 -25-08NOV11-3/3
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2600 un 2630 displejs — rinkveida trajektorija

lestatit Rinkveida trajektoriju

leteicams izmantot izsekoSanu pa apli, ja kultGraugi lauka
ir ieséti ass centra aplos.

Ja rindas, no kuram janovac raza, ir izvietotas aplos,
tad jaizmanto seko$anas pa apli funkcija. Ta lauj GPS
novirzes linijas datus piemérot rindu sensoram.

IZVE_LNE >> poga GREENSTAR >> izvéles taustins
VADIBA >> cilne VADIBAS IESTATIJUMI

1. Atlasiet RINKVEIDA TRAJEKTORIJA nolaizamaja %
izvélné SEKOSANAS REZIMS. Atlasiet cilni SKATS. T
2. Parliecinieties, ka ir SF1, SF2 vai RTK signals, redzot i
uztveréja ikonu cilné Skats. 8
3. Atlasiet pogu IESTATIT RINKI. 2
. . . . . . PC8663 —UN—29APR15
4. Parbaudiet vai trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, cilné VADIBA
nomainiet trajektoriju atstarpi.
Poga IZVELNE
PC12685 —UN—29APR15
@B oo
Poga GREENSTAR 3
PC8673 —UN—140CT07
Izvéles tausting VADIBA
Turpinajums nakamaja lappusé BA31779,0000204 -25-08NOV11-1/2
50-1 112116
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2600 un 2630 displejs — rinkveida trajektorija

. Atlasiet rinka nosaukumu no ESOSA RINKA
nolaizamas izvélnes. Ja nosaukums neeksisté,
izveidojiet jaunu, atlasot pogu JAUNS.

. Atlasiet braukSanas metodi no nolaizamas izvélnes
METODE.

Braucot pirmo trajektoriju, atlasiet ieraksta pogu.

Péc pirma rinka izbrauk8anas, atlasiet pogu akceptét.

Rinkis tiks projektéts lauka.

Nospiediet pogu Atsakt, lai darbinatu AutoTrac
RowSense.

A—Nolaizama izvélne EsoSais D—Poga Nonemt

rinkis E—Poga Trajektoriju atstarpe
B—Nolaizama izvélne Metode
C—Poga Jauns

Set Circle

Current Circle

Method

®

Orbve Chrohe
L
v

i ) s S

Point A Lat® g gooo0000
Point A Lon.

* 0.00000000 e
Track Spacing: 30.000

()

PC10710 —UN—250CT07

BA31779,0000204 -25-08NOV11-2/2
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GS3 CommandCenter — taisna trajektorija

Darbibas pamatprincipi

Taisnas trajektorijas rezZims palidz operatoram, braucot
pa taisniem, paraléliem marSrutiem. Vispirms iestatiet

0 trajektoriju (atskaites marsruts), izmantojot vienu no
vairakam opcijam. Kad 0 trajektorija (atskaites marsruts)
ir noteikta, laukam tiek generéti visi braucieni. Generétos
braucienus var lietot, lai darbotos ar manualo vadibu vai
AutoTrac. Katrs brauciens tiek generéts no sakotnéja
brauciena, lai nodroSinatu, ka stiréSanas klidas
neizveidosies pa visu lauku.

Braucieni ir sakotnéja brauciena identiskas kopijas.

PIEZIME: Termini "Vadibas trajektorija" un "AB linija" ir
savstarpéji aizvietojami. 0 trajektorija ir operatora
noteikta trajektorija un atskaites punkts, kurs ir par
pamatu visiem paralélajiem braucieniem uz lauka.

Attalums starp paralélajiem braucieniem ir
iestatijuma vednr ievadita trajektoriju atstarpe.

PC9508 —UN—240CT06

BA31779,0000233 -25-21JUL11-1/1

Veidot jaunu taisnu trajektoriju
Ir vairakas metodes 0 trajektorijas noteikSanai:

* A + B — nosaka 0 trajektoriju, braucot ar
transportlidzekli.

* A + Auto B — nosaka 0 trajektoriju, braucot ar
transportlidzekli.

* A + kurss — nosaka 0 trajektoriju, braucot ar
transportlidzekli uz punktu A un ievadot iepriek$
noteiktu kursa vértibu.

* Platums/Garums — nosaka 0 trajektoriju ievadot
iepriek$ noteiktu platuma un garuma vértibas A un B
punktiem.

® Platums/Garums + Kurss — nosaka 0 trajektoriju,
ievadot iepriek$ noteiktu platuma un garuma vértibu
punktam A un ievada iepriek$ noteiktu trajektorijas
vertibu.

PIEZIME: 0 trajektorija var tikt noteikta darbiba
(piem. stadisana), bet daZzi izvéles taustini nav
pieejami, kamér ta tiek veidota.

BA31779,0000227 -25-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — taisna trajektorija ‘

A+B, A+Auto B un A+Kurss metodes

]
7
3
Kurss
PC10857MT —UN—23APR09
= A =~ B
et
A
1
1
[
£
.-“(
BA31779,0000228 -25-14JUL11-1/4
1. lzvélieties TAISNAS TRAJEKTORIJAS rezimu un PC13868 —UN—14JUL11
izvélieties vai veidojiet trajektorijas nosaukumu_
iestatiSanas vedna pédéja lapa (IESTATIT VADIBAS (GS 3]
TRAJEKTORIJU).
PIEZIME: Lapa ari ir pieejama ar izvéles taustinu GreenStar galvena lapa
Atrl mainl't Vadl-bu. PC10857JJ —UN—13APR09
GreenStar galvena lapa -> Atra vadibas maina ”ﬂl

2. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai veidotu punktu A.

Atri mainit vadibu

BA31779,0000228 -25-14JUL11-2/4

3. lzvélieties IESTATIT izvéles taustinu A. PC10857MU —UN—23APR09

TA

lestatiet izvéles taustinu A

Turpinajums nakamaja lappusé BA31779,0000228 -25-14JUL11-3/4
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GS3 CommandCenter — taisna trajektorija

Nosakiet punktu B, izmantojot vienu no tris opcijam:

¢ |_ai manuali iestatitu punktu B, brauciet uz vélamo
vietu lauka, veidojot punktu B, un izvélieties iestatit

B. Minimalais attalums ir 3 m (10 pédas). Ir ieteicams

iestattt B punktu talu lauka gala, lai noteiktu vélamo
kursu.

¢ Lai automatiski iestatitu punktu B, jebkura laika
izvElieties iestatit B automatiski. B punkts tiks
automatiski izveidots, kad transportlidzeklis
nobrauks 15 m (45 ft) prom no punkta A.
Péc Sis metodes punktu B aprékina no pédgjiem
pieciem datu punktiem, kas tiek nemti no
nobrauktajiem 15 m (45 ft) un veido vispiemérotako
[iju caur Siem punktiem, nosakot kursu.

Lai iestatitu punktu B, ievadot kursa virziena,
izvélieties izvéles taustinu lestatit kursu.

levadiet veélama kursa lniju ar ciparu klaviatdru un
saglabajiet vertibu, izveloties Apstiprinat.

0.000 norada ziemelus, 90.000 austrumus, 180.000
dienvidus, un 270.000 rietumus.

Tagad O trajektorija ir noteikta, un paralélas
trajektorijas tiek izveidotas automatiski. GreenStar
sistéma tagad ir darbam iestatita.

PC10857MV —UN—23APR09

I.&B

)

lestatiet izvéles taustinu B
PC10857MW —UN—23APR09
MITIIT B

1131

Automatiski iestatit B

@

Izvéles tausting Kurss

PC10857MX —UN—23APR09

Lai atceltu iestatiSanu jebkura laikad un atgrieztos
Vadibas iestati8anas lap3a, izvélieties Atcelt.

BA31779,0000228 -25-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter — adaptivas liknes ‘

Darbibas pamatprincipi POa028 —UN—1GAPRO

Adaptivas Iiknes reZims |auj operatoram ierakstit manuali m
izbrauktu liektas trajektorijas marsrutu. Kad pirmais m
liektas trajektorijas brauciens ir ierakstits un masina tiek _/_\//_\
apgriezta, vaditajs var aktivizét Parallel Track vai AutoTrac, m
tiklidz paradas izveidotais marsruts. Transportlidzeklis _//_\///_\
tiks vadits pa sekojoSiem braucieniem, pamatojoties uz

ieprieks ierakstitiem braucieniem. Katrs brauciens tiek

generéts saskana ar sakotné&jo braucienu, lai nodrosinatu,

ka stiréSanas kludas neizveidosies pa visu lauku.
Braucieni nav sakotnéja brauciena identiskas kopijas.

Brauciena izliekums mainas, lai saglabatu savstarpgjo
braucienu atSkiribu. Kad nepiecieSams, operators var
mainit ltknes trajektorijas marSrutu jebkura lauka vieta,
vienkarsi nobraucot masinu no izveidota marsruta.
PIEZIME: Izlaist braucienu adaptivas ITknes rezima
nav iespéjams.
Marsruta izliekums mainas, kad sekojoSie marsruti k|ast
vairak izliekti vai ieliekti.
Adaptivas liknes trajektorijas rezims |auj operatoram .

braukt un tikt vaditam pa dazadiem lauka marSrutiem.

g
<
1
S
2
BA31779,0000234 -25-21JUL11-1/1

Vadibas veidi / (

ST visu Iinijas segmentu parmekl&sanas metode |auj O ff /f

vaditajam vadit masinu un virzities pa lauku dazados

veidos: ——

¢ Vienkarsa likne . E : ©

* S-veida Iikne g

e Ramjveida El‘

* Brauciena trajektorija z

* Spiralveida @——@ A 7

* Rinkis g
(6]

Trajektorijas nobides darbiba

Lietojot liektu trajektoriju, nav ieteicams izmantot

trajektorijas nobidi.Lietojot liektu trajektoriju, nav ieteicams A—Vienkarsa likne D—S-veida Iikne .
izmantot trajektorijas nobidi. Trajektorijas nobide g—ga_’“j? V_e(;da IIE—E_rau_clena trajektorija
nekompensés raksturigo GPS novirzi liektas trajektorijas —opiralvelda —Rinkis

rezima.

BA31779,0000235 -25-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — adaptivas liknes

Veidot jaunu adaptivas liknes trajektoriju PeT3868 —UN—1AELT

PIEZIME: lestatijumi Klients, Saimnieciba un Lauks GS3
nav nepiecieSami Adaptivas IlTknes trajektorijas
darbibam, bet saglabat var tikai vienu globalo
adaptivas liknes trajektoriju.

GreenStar galvena lapa
PC10857JJ —UN—13APR09

1. lzvélieties ADAPTIVAS LIKNES TRAJEKTORIJAS 4
reZimu pédéja lapa lestatisanas vedni (IESTATIT || :”
VADIBAS TRAJEKTORIJU).

PIEZIME: Lapa arf ir pieejama ar izvéles taustinu PC10857ND —UN—27APRO9
Atri mainit vadibu.

Atri mainit vadibu

e
2. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai uzsaktu trajektoriju. (’E;S\U}
P

Sakt ierakstisanu

Turpinajums nakamaja lappusé BA31779,0000229 -25-14JUL11-1/2
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GS3 CommandCenter — adaptivas liknes

3. Saciet ierakstiSanu.

PIEZIME: Izvéles taustins Adaptivas liknes ierakstisana
tiek atspéjots, kad atkartoSanas rezims ir
IESLEGTS. Kad tiek ierakstits jauns marsruts
(piem. stadisana), atkartoSanas rezimam ir
jabat atblokétam (IZSLEGTS). Kad vada pa
esoSiem marSrutiem (piem. miglo$ana, raZzas
novakSana), atkartoSanas rezima taustinu ir
jaatzimé (IESLEGTS). Atkartosanas rezims ir
IZSLEGTS péc nokluséjuma.

Lai saktu ierakstiSanu manuali, izvélieties izvéles
taustinu Sakt adaptivas Iiknes ierakstiSanu. Péc
taustina izvéles Sis izvéles taustins tiks aizvietots ar
Sadiem izvéles taustiniem:

* Pauzét ierakstiSanu
* Partraukt ierakstiSanu
* Atcelt

PIEZIME: leraksti$anu nepiecie$ams izslégt tikai tad,
Ja masinu izbrauc ara no parasta lauka marsruta
(piem., uzpildit miglotgju, staditgju) vai, ja klients
negrib ierakstit pagriezienus lauka galos.

Liknes iestatljumi — ierakstiSana var ierosinat,
pamatojoties uz AutoTrac vai parklajumu un izvéloties
§Ts opcijas Vadibas iestatijumos

4. Veiciet sakotnéjo braucienu. Zila vadibas trajektorija
paradisies uz kartes.

PIEZIME: Kad braucat taisni, ierakstitais marsruts var
neparadities tieSi aiz masinas ikonas uz displeja.
Marsruts paradisies, kad masina tiek apgriezta.

Balta izgaismota navigacijas linija NEPARADISIES,
Iidz brauciens tiek pabeigts un masina tiek
apgriezta. Kad masina tiek apgriezta, sistéma
nosaka marSrutu, pa kuru vadit. Sistéma atrod
linijas segmentu, kas ir paraléls un ir no 1/2

lidz 1-1/2 trajektoriju atstarpém. Paradisies
prognozétais mars$ruts, no kura vaditajs var sakt
navigaciju. Brauciet ar masinu pa vélamo marsrutu.

5. Vadiet transportlidzekli lidz pirma brauciena galam
un gaidiet, lidz tiks generéta Iinija nakosajam
braucienam. Tas var prasit dazas sekundes, kamér
paradas navigacijas linija.

6. Kad balta navigacijas Inija paredzétajam braucienam
paradas, nospiediet turpinasanas slédzi (AutoTrac

PC10857NE —UN—27APR09

)

LEF

SR

Pauzét ierakstiSanu

L
@)

Fa

PC10857NF —UN—27APR09

Partraukt ierakstisanu
PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar galvena lapa
PC10857JF —UN—13APR09

{3

lestatijumi

PC10857NG —UN—27APR09

i

Vadibas iestatijumi

tikai) masinai, un masina automatiski starés uz 3o
braucienu. Manuala vadiba vadiet pa balti izgaismoto
navigacijas Iniju.

7. lzvélieties Apstadinat ierakstiSanu, kad lauks ir
pabeigts.

SVARIGI: PARTRAUCIET ierakstisanu, pirms
ievadiet nakoso lauku. Adaptivas liknes datu
dzeésana no pédéja lauka, pirms adaptivas liknes
ierakstiSanas nakosajam laukam, var radit kjadu.

PIEZIME: Saglabatie adaptivas Iiknes trajektorijas dati
tiek pievienoti izvélétajam Klientam, Saimniecibai,
Lauka nosaukumam. Tie tiek saglabata displeja
iek$éja atmipa, kameér to lietotajs notira, un var
tikt parraidita no viena displeja uz otru.

BA31779,0000229 -25-14JUL11-2/2
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GS3 CommandCenter — adaptivas liknes

Taisna marsruta ierakstiSana vai vadiSana
apkart skersliem
1. Sakt ierakstiSanu

2. lzvélieties Apturét ierakstiSanu, lai Tslaicigi apstadinatu
transportlidzekla marSruta ierakstu.

3. lzvélieties ierakstiSanu, lai atsaktu adaptivas Iliknes
ierakstisanu.

Attalums starp vietu, kur ierakstiSana bija uz PAUZE
IESLEGTA un TURPINATA, tiks savienotas ar taisnu
[Tniju. Tas var noderét, kad ir gar$, taisns marsSruta gabals
vai apbraucot Skérs|us.

PIEZIME: Garakais savienojosais segments (linijas
segments, kas veidojas starp PAUZE IESLEGTA
un PAUZE IZSLEGTA), ko var radit, ir attalums
0,8 km (0.5 miles) (2640 ft). Garakai distancei
linijas segmenti netiks savienoti, rezultata
marSrutd bds parravums.

A—lerakstisana PAUZE D—IlerakstiSana PAUZE atcelta
IESLEGTA E—Marsruts tiek ierakstits ka
B—Tiek generéts savienojoss taisna linija starp punktiem
segments, lai savienotu AunD
divus punktus
C—Kameér pauze ieslégta,
traktora marsruts netiek
ierakstits

PC9284 —UN—29JUL06

PC9285 —UN—08AUG06

BA31779,000022A -25-13JUL11-1/

=

Rindu meklétajs HINpNEEE

Rindu meklétaju var izmantot stradajot adaptivajas
[Tknés un atrodot rindu kas ir divu vai vairaku trajektoriju
attaluma. Kad tuvojas lauka mala adaptivas liknes rezZima
atlasiet pogu IESPEJOT RINDU MEKLETAJU. Tas
ierakstis transportlidzekla poziciju un kursu. T T

PIEZIME: lerakstita pozicija un kurss tiks izmesti, ja 154 (=)
AutoTrac netiek atspéjots 3 minités pirmaja RINDU
MEKLETAJA pogas IESPEJOSANAS laika 1

Parliecinieties ka rindas gala ierakstiSana ir izslégta.
Displejs projicés paralélas rindas.

Lauka mala veiciet pagriezienu pret vélamo rindu.
lebrauciet rinda un atlasiet pogu ATSPEJOT RINDU

PC13966 —UN—O03AUG11

MEKLETAJU. Tas sistému atgriezTs atpaka| Adaptivas
[Tknes rezima.

Pirms sakt razas novaksSanu parliecinieties ka ierakstisana
ir atslégta. Nospiediet pogu Atsakt. Tad AutoTrac vadis
kombainu pa rindu un tiks ierakstita jauna trajektorija.

BA31779,000024D -25-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB liknes ‘

Darbibas pamatprincipi

AB ltknes rezims |auj operatoram braukt liektus, paral€lus
braucienus, kuriem ir beigu punkts jebkura no lauka
galiem. Vadibas trajektorija bas paraléla trajektorijai
jebkura virziena un tiks generéta, balstoties uz sakotngéjo
trajektoriju, lai nodroSinatu, ka staréSanas k|udas
neizveidosies pa visu lauku.

0 trajektorija ir atskaites trajektorija, kura ir pamats
sekojosiem liektas trajektorijas braucieniem uz lauka.
Ja AB Iikne vienreiz ir izveidota (0 trajektorija), tiks
generétas 4 trajektorijas. Sistéma turpinas generét
papildu braucienus, kad transportlidzeklis brauks pedéejo
uz ekrana redzamo braucienu.

PIEZIME: AB liknes re2ima ir iespéjams izlaist braucienu.

AB liekta marsruta informacijas generésana —

Kad sistéma generé sakotngjos braucienus péc 0
trajektorijas ierakstiSanas vai kad tiek generéti papildu
braucieni, perspektivas skata paradisies teksts "AB liknes
generésana". Saja laika jus nevarésiet sekot ne pa vienu
no marSrutiem.

AB liknes generé$anas ierobezojumi — Sakotngji
ierakstitajai AB Iiknei jabat vismaz 10 pédu garai, lai AB
[Tkne bitu deriga vadibas lietoSanai. Masinai jabat 400
metru (0.25 miles) robezas no vietas, kur 0 trajektorija tika

PC9028 —UN—16APR06

:

ierakstita sistéma, lai saktu generét liektas trajektorijas
marsrutus. Ja transportlidzeklis atrodas galéjas robezas,
var bat nepiecieS8amas vairakas mindtes, lai generétu
marsrutu, kas paradas uz ekrana. Saja laika "AB liknes
generéSana" paradisies uz ekrana.

Vairakas AB liknes lauka — Laukam var bat vairaki
AB liektas trajektorijas marSruti. Katru AB [kni laukam
nepiecieSams ierakstit un pieskirt unikalu nosaukumu.

Trajektoriju numeracija — Trajektorijas tiek numurétas,
lai bGtu iesp&jams izlaist braucienu un palidzét atrast
braucienus. Virziena apziméjums (Z, D, A vai R) tiek
definéts péc kursa, kas noteikts starp pirmo un beidzamo
[Tknes punktu.

Marsruta izliekums mainas, kad sekojoSie marsruti k|ust
vairak izliekti vai ieliekti.
BA31779,0000236 -25-21JUL11-1/1

Veidot jaunu AB liknes trajektoriju

Veiciet sekojosu procediru, lai iestatitu pirmo AB likni (0
trajektorija), kura ir pamats sekojoSiem liektas trajektorijas
braucieniem uz lauka.

PIEZIME: Vienam laukam var ierakstit vairakas AB liknes.
Tas vajadzés nosaukt un ierakstit atseviski.

1. lzvélieties AB LIKNES TRAJEKTORIJAS rezimu
un izvélieties vai veidojiet trajektorijas nhosaukumu
lestatisanas vedna pédéja lapa (IESTATIT VADIBAS
TRAJEKTORIJU).

PIEZIME: Lapa arf ir pieejama ar izvéles taustinu
Atri mainit vadibu.

2. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai uzsaktu O
trajektoriju.

3. lzveélieties izvéles taustinu Saciet AB liknes
ierakstiSanu. Péc taustina izvéles Sis izvéles taustins
tiks aizvietots ar Sadiem izvéles taustiniem:

* Pauzét ierakstiSanu
* Partraukt ierakstiSanu
* Atcelt.

4. Veiciet sakotnéjo braucienu. Zila vadibas trajektorija
paradisies uz kartes.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar galvena lapa
PC10857JJ —UN—13APR09

4
|g)|

Atri mainit vadibu

PIEZIME: Kad braucat taisni, ierakstitais marsruts var
neparadities tieSi aiz masinas ikonas uz displeja.
Marsruts paradisies, kad masina tiek apgriezta.

5. Brauciena gala nospiediet Apstadinat ierakstiSanu, un
trajektorija tiks saglabata atmina.

PIEZIME: Ja ieraksti$anas laika zid GPS signals,
ierakstiSana apstajas, un AB lTkne, kas tika ierakstita
lidz tam punktam, tiks saglabata. Ja AB likne nav
{4, kas operatoram ir paredzéta, to var dzést, lietojot
taustinu Dzést trajektoriju uz IESTATIT VADIBAS
TRAJEKTORIJU lapas IESTATISANAS VEDNI.

BA31779,000022B -25-14JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB liknes

Taisna marsruta ierakstiSana vai vadiSana
apkart skéersliem
1. Sakt AB liknes ierakstiSanu

2. lzvélieties Apturét ierakstiSanu, lai Tslaicigi apstadinatu
transportlidzekla marSruta ierakstu.

3. lzvélieties AB liknes ierakstiSana, lai turpinatu AB
[Tknes ierakstiSanu.

Attalums starp vietu, kur ierakstiSana bija uz PAUZE
IESLEGTA un TURPINATA, tiks savienotas ar taisnu
[Tniju. Tas var noderét, kad ir gar$, taisns marsSruta gabals
vai apbraucot Skérs|us.

PIEZIME: Garakais savienojosais segments (linijas
segments, kas veidojas starp PAUZE IESLEGTA
un PAUZE IZSLEGTA), ko var radft, ir attalums
0,8 km (0.5 miles) (2640 ft). Garakai distancei
linijas segmenti netiks savienoti, rezultata
marsruta bids parravums.

i

PC9030C —UN—270CT06

A—Apstasanas pirms $kér§la C—Marsruts, kas generéts no
B—Turpinasana péc skérsja 0 trajektorijas

BA31779,000022C -25-13JUL11-1/1

112116
65-2 PN=36




GS3 CommandCenter — rinkveida trajektorija

Darbibas pamatprincipi

Rinka trajektorija palidz operatoram braukt koncentriskus
rinkus uz lauka ar centrala punkta irigacijas sistému.
Operators var izveidot sakuma rinki, izmantojot daudzas
no dazadam metodém. Kad sakotnégjais rinkis ir definéts,
tiek izveidoti visi turpmakie rinki lauka.

Rinka trajektorijas rezims ir pieejams manuala
vadiba; tomér, AutoTrac Rinka trajektorijas rezimam ir

nepiecieSami abi AutoTrac un Pivot Pro aktivizé$ana.
Pivot Pro aktivizéSana ir pieejama tikai Ziemelamerikai.

Rinka centra geografiska garuma un platuma koordinates
tiek saglabatas un saistitas ar lauka nosaukumu. Ja
lauks nav izvéléts, kad rinka centrs ir definéts, globalais
rinka centrs tiks saglabats. Rinku centrus var atsaukt no
atminas turpmakai lietoSanai.

BA31779,0000237 -25-21JUL11-1/1

Veidot jaunu rinka trajektoriju

Rinka trajektorija tik veidota, defingjot rinka centru punktu.
Rinka centra punkta definéSanai ir divas metodes:

Vispirms izvélieties RINKA TRAJEKTORIJAS rezimu
un izvélieties vai veidojiet Trajektorijas nosaukumu
lestati$anas vedna pédéja lapa (IESTATIT VADIBAS
TRAJEKTORIJU).

PIEZIME: Lapa arf ir pieejama ar izvéles taustinu
Atri mainit vadibu.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar galvena lapa
PC10857JJ —UN—13APR09

4
It

BA31779,000022D -25-14JUL11-1/1

Rinka brauk$Sanas metode

* Braukt rinkus — lzveidojiet rinka trajektoriju, braucot
apméram 10 procentus no nepiecieSama rinka.
leteicams izbraukt visu rinki, lai iegttu optimalu rinka
centra aprékinu un augstakas precizitates trajektoriju.

* Platums/Garums — lestata rinka trajektorijas vidus
punktu noteikta platuma un garuma, kuru noteicis
lietotajs.

1. Brauciet l1dz vélamajai vietai lauka, kur jaizbrauc
rinkveida brauciens.

2. lzvélieties sakt rinka ierakstiSanu.
Brauciet vélamo rinka braucienu.

4. lzvelieties beigt rinka ierakstiSanu. Rinka trajektorija
tiek veidota automatiski ar lestatiS8anas vednt noteikto
Trajektoriju atstarpi.

PIEZIME: Taustin$ Partraukt rinka ierakstisanu
paradisies, kad pietiekami daudz no rinka ir
nobraukts, lai aprékinatu centra punktu.

BA31779,000022E -25-13JUL11-1/1

Platuma / Garuma metode

1. lzvélieties centra punkta geografisko platumu un
garumu.

2. Rinka centram ievadiet nepiecieSamas Jeografiska
platuma un garuma vértibas decimalas dalas.
lepriek$éjas ar lauku saistitas geografiska platuma
un garuma vértibas paradas, kad ievadiSanas ekrans
tiek paradits pirmo reizi.

3. Saglabajiet vertibas, izveloties Akceptét. Rinka
trajektorija tiek veidota automatiski ar lestatiSanas
vednr noteikto Trajektoriju atstarpi.

PIEZIME: Transportlidzekli var bdt nepiecie$ams nostadrt
uz augstakas vietas trajektorijas centra asr vai lietot
trajektorijas parslégSanu uz centru, lai izlidzinatu
transportlidzekli ar trajektorijam.

BA31779,000022F -25-13JUL11-1/1
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Diagnostika

Diagnostikas ekrani

PIEZIME: lespéjamas diagnostikas atbildes tiek dotas
kopa ar Tsu paskaidrojumu.

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

® 2

View |RowSense

Row Sensors Available: Yes
© RowSense Activation Avallable: Yes
@ AutoTrac License: Yes
Row Offset: o
(im)
@ Primary Steering Source GPS
Sensor Coast Mode Time Remaining: [i]

(sec)

Diagnostikas radijumi modeliem pirms 2012. gada

D—AutoTrac licence
E—Rindas nobide

F— Galvenais stirésanas avots
G—Sensora inerces rezima

atlikSanas laiks

A—Skatiet nolaizamo izvélni

B—Pieejami rindu sensori

C—Pieejama RowSense
aktivizéSana

Pieejami rindu sensori:

*A—Ja

*B—Neé

Pieejama Rindu vadibas aktivizacija:

* A — Ja (ja pieejama AutoTrac RowSense GS3
aktivizéSana)

* C — Né (ja nav pieejama AutoTrac RowSense GS3
aktivizéSana)

AutoTrac licence:

* A — Ja (SF1)
e B — Ja (SF2)
*C—N&

Rindas nobide:
* Eso$as rindas nobides vértiba, attdlums mérits (in) vai
(mm).

Galvenais stiréSanas avots:
* A — Nav

PC13824 —UN—28JUN11

Groan S tar - Disgnostic Readings
Read the latest Operator Manual prior to operation. To obtain a copy, seeyour dealer
of \isit weaw. Stellar Support.com.

®

Yes

RowSense

Roiv Senaors Svailable:

© RowSense Activation Svailable:

@ AutoTrac License

Row Offset.
(im)
Primary Steering Source ===

View -~
—

Yes

SF2

®

Sensor Coast Mode Time Remaining: 0
(sec)

® Left Sensor Vokage:

©)

18-

46

2B

Calibrated

Diagnostikas radijumi modeliem 2012. gada

H—Kreisa sensora spriegums L—Kalibrésanas statuss

|— Laba sensora spriegums
J— Kalibrét sensoru
K—Poga KAL

e B —GPS
® C — Rindu sensori

Sensora inerces rezZima atlikSanas laiks:
* Kad pazid GPS signals, atpakalskaitiSanas taimeris,
paradas sekundeés.

Kreisa sensora spriegums

* Sensora miera stavokla spriegumam ir jabdt mazakam
par 2,5 voltiem.

Laba sensora spriegums

* Sensora miera stavok|a spriegumam ir jabadt lielakam
par 2,5 voltiem.

Kalibrét sensoru
KalibréSanas statuss

* Kalibréts
* Nav kalibréts

PC13823 —UN—27JUN11

BA31779,00001F4 -25-21JUL11-1/1
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Rindu sensoru tiriSana

Rindu sensoru tiriSana

AUZMANTBU: APTURIET dzingju, ieslédziet
stavbremzi un iznemiet aizdedzes atslégu.

Paceliet hederi un nolaidiet droS$ibas aizturi (A) uz
hidrauliska cilindra kata.

Rindas sensors batu japarbauda katru dienu, lai
noskaidrotu, vai tas ir jatira. Materials, kas uzkrajies ap
sensoriem, var kavét brivu kustibu un negativi ietekmét
veiktspéju. Lai notirTtu rindu sensorus, notirot netirumus
no sensoriem un vietu ap tiem. Parbaudiet, vai sensoru
kustibu neierobezo Skéersl|i.

Katru gadu parbaudiet, vai nav parmérigi nodilusas

sensoru bukses un varpstas. Ja nepiecieSams, nomainiet.

A—Drosibas aizturis

Sl

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08

KR43067,00000B3 -25-11NOV08-1/1
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Tehniskie dati

EK atbilstibas deklaracija

Talak noradrta persona deklaré, ka
Produkts: AutoTrac™ RowSense™

Deere & Company
Moline, llinoisa, ASV

atbilst visiem turpmak minéto direktivu attiecigajiem noteikumiem un batiskajam prasibam:

Direktiva

Numurs SertificéSanas metode

Elektromagnétiskas saderibas direktiva

2004/108/EK PaSsertifikacija saskana ar direktivas Il pielikumu

Tas personas vards, uzvards un adrese Eiropas Kopiena, kura ir pilnvarota izstradat tehnisko dokumentaciju:

DeklaréSanas vieta: Kaiserslautern, Vacija
DeklaréSanas datums: 2011. gada 29. jdlijs

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Germany D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Vards, uzvards: Aaron Senneff

Nosaukums: Engineering Manager, John Deere Intelligent
Solutions Group

Izgatavo$anas vieta: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCE01 —UN—28APRO09

BA31779,000024E -25-05AUG11-1/1
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Alfabétiskais satura raditajs

Lappuse
Lappuse
A
Kurss
AB liknes Taisna trajektorija.........cccooieeiiiiiiiiee 35-2
Esosas AB liknes nolaizama Izvélne ...................... 45-2
Poga lerakstit/APturét ............cccevvveveeveveericiiecennen, 45-2 M
Poga Jauns ... 45-2
Poga Nonemt ... 45-2 Manuala ierakstiSana
Poga Pauze ... 45-2 Adaptivas ITKNES........c.coovviiiiiiiiiiii e 40-2
Poga Segmentu skaits.........ccccceeeeeciiieiieec i, 45-2
Punkts A garums...........coccoeviieiniiee e 45-2 N
Punkts A platums ..o, 45-2
Taustin$ Trajektorijas atstarpe ..., 45-2 NobTdes VEMTDA ..........cocuevereeceereeeeeeseeeie e, 15-1
Adaptivas liknes Nolaizama izvélne Esosa 0 trajektorija
AULOTTAC FEZTMS...eevieiiiiiiiiie e e e e 40-2 Taisna trajektorija.........ccocovevveeeeeeeeeeeeeeeenenn 35-2
Dokumen_técijas (=74 ] 1 01 40-2 Nolaizama izvélne Esos3ais nr)]}gs
Manuala ierakstiSana.............cocoeeiiiiiciiin, 40-2 Rinkveida trajektorija...............ccccoveurueueereeeeneen 50-2
AKEVIZESANA ..o 15-1  Nolaizama izvélne Metode
AtlikSanas 1aiks .........ooouivieiiiii 10-1 Rinkveida trajektorija............ocoeeeoeeeeeeeeeeeeee, 50-2
Atspéjojiet Rindu mekIetaju ... 40-3,60-4  Taisna trajektorija........cocooveveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen, 35-2
AutoTrac rezims Novirzes
Adaptivas TKnes.........ccoevvvviiiiiiiiiieieeeee, 40-2 RIiNAU VAATDA ..o 20-2, 25-2
D P
DaudzfunkcCiju SVira .........cccveeeieiiniieiee e 10-1  Pagrieziens lauka Mala ...........ccccooveeveveeeeeeennn 30-2
DiagnostiKa..........evviiiiiiiii e 75-1  Poga Atsakt
Dokumentacijas reims D PO eeeeeeeeeeee oo 10-1
Adaptivas lTKNes..........c.oovri, 40-2 3. POGA....eeceeiiiieeeeeee e 10-1
lestatiSana ........cccvveiiiiiii 10-1
E ReZims iebraukdanai rinda ..............ccccceeveveueenene.. 10-1
Rindu vadibas reZims ..........ccccoioiieiiiee e, 10-1
Eso8as AB liknes nolaizama Izvélne Poga lerakstit/Apturét
AB ITKNES ...t 45-2 AB ITKNES ...ttt 45-2
Poga lestatit A
G Taisna trajektorija........cccoveeeeriiiiiiie e 35-2
Poga lestatit B
GPS Taisna trajektorija.........cccoooeiiiiiiiiii e 35-2
RINAU SENSOIS ......ovvveeeeeeeeeeeeeeeesee e 30-1 Poga Jauns
Graudu dalmtaji........coovoveveeeeeeeeeeeeeee e 20-2, 25-2 AB ITKNES ... 45-2
Rinkveida trajektorija..........cccccoviiiiii, 50-2
| Taisna trajektorija.........ccouveeeiieeciiiiie e 35-2
Poga Nonemt
Sinii ; e AB ITKNES ...ttt 45-2
:Z:Faet%ggi;mndu MEKIGIEU- v 40-3,60-4 Rinkveida trajektorija..............cooooiniiiiniine, 50-2
POGA ALSEKL........ooorcceeeeereerreseneneeeesssssneeeneeseee 10-1 _ TaISNA UASKIONA. ..o ovvvvrsvvvicrs 35-2
Taisna trajektorija............ooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeene 35.2 Poga Pauze
levietotas AB ltknes.............. e, 45-2
RINAU SENSOIS ......oovvvveeeeeee e 30-1 Poga Segmentu skaits
lkona AB_ ITKNES .. 45-2
RINAU SENSOLS oo 30-1 PraSIt_)as ........ SR LRI R IR 15-1
Problému novérSana
K Diagnostikas ekrans...........ccccccceeviiciiiin e, 75-1
Punkts A garums
Kalibrésana AI_3 ITkn_es ...... JENN s 45-2
Diagnostika 75-1 nglgvelda. trajel_gtorua ............................................... 50-2
RindU SENSOrS. .. 20-3. 25-1 Taisna trajektorija.........cccooiiiiiiiiiiies 35-2
Turpindjums nakamaja lappusé
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Alfabétiskais satura raditajs

Lappuse
Punkts A platums
AB ITKNES....uuviiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeee e a e 45-2
Rinkveida trajektorija..........ccccccveviiiiiiiee e, 50-2
Taisna trajektorija ..o 35-2
R
Rezims iebraukSanai rinda
Poga AtSaKL........cccuviiieee e 10-1
Rindas izlaiSana ... 35-3
Rindu meklétajs
ALSPEJOL ... 40-3, 60-4
1E€SPEJOL ... 40-3, 60-4
Rindu noteikS8ana...........oooueieeiiiieeeeeeeeeeee 20-2, 25-2
Rindu sensora signala zaudéSana ............................. 35-3
Rindu sensors
Atlik§anas 1aiks ..........ccoocciiiiieeiiiee e 10-1
Darbibas ar GPS........ccoooi e 30-1
1eVIEtOtas. .. uevvi e 30-1
IKONA <. 30-1
KalibréSana........cccoeeeeeeiiieiiiiieiieieeeeeee 20-3, 25-1
Poga Statuss.......cccuvvieeeiieiiiece e 10-1
Rindas izlaiSana.........ccccoociiiiiii e 35-3
SPrEGUMI....cviiiiiie e 20-3, 25-1
Stublaju izITdzinajums .........ccccvveeeeeeeeiieeee, 20-2, 25-2
TITSANA..c.ccciieieieieeeeeeeeee e 80-1
ZaUdets SIgNAIS.......cccccuvviiieeei e eeeeee e 30-1
Rindu vadiba
Diagnostika ........cccvvveeeiiiiiie e 75-1
Nobides iestatiSana ..........ccooveeeeieeveeeeeee, 20-2, 25-2
SavietoSana............ooooiiiiiiiis 20-2, 25-2
Rindu vadibas rezims
Poga AtSaKL........occueiiieei e 10-1
Rinkveida trajektorija
Nolaizama izvélne EsoSais rinkis........ccccceecvvveneenn. 50-2
Nolaizama izvélne Metode...........cccvveeeiiiiiiieennnn, 50-2
P0Oga JaunsS.......oocuiiiiiiei e 50-2
Poga Nonemt........cccooeeeiicciiiieie e 50-2
Punkts A garums..........ccccovciiiniie e 50-2
Punkts A platums .........cooociiieiieiiiieee e 50-2
Taustins Trajektorijas atstarpe ..........ccccceeeieinninns 50-2
S
Savietojamiba.........ccooiiiii 15-1
SavietoSana
Rindu vadiba..........cccoiiiiiiii 20-2, 25-2
Sensora statuss iespéjots/atspejots ...........ccccvvveerennn. 10-1
Sistémas iespgjoSana.........ccccveerieeiiiiiiiiee e 10-1
Spriegumi
RiNAU SENSOIS ... 20-3, 25-1
SO e 10-1
Stublaju izlidzinajums
RiNAU SENSOIS ... 20-2, 25-2
T
Taisna trajektorija
KUSS ..t 35-2

Alfabéetiskais satura

Lappuse
Nolaizama izvélne Esosa 0 trajektorija................... 35-2
Nolaizama izvélne Metode..........ccoooiiieiiiiiiiiineenn. 35-2
Poga lestatit A .....ccevvviiiiei e 35-2
Poga lestatit B .........c..cooviiiiiiiee, 35-2
Poga Jauns ... 35-2
Poga Nonemt........ccceeiviiiiiciiee e 35-2
Punkts A garums...........ccocoevviee i 35-2
Punkts A platums........ccccoviiiiiieiiiee e 35-2
Taustins Trajektorijas atstarpe .........ccccccooiiiieeeennn. 35-2

Taustin$ Trajektorijas atstarpe

AB TKNES ... 45-2

Rinkveida trajektorija...........cccoeiriiiiiiiiiieeeee 50-2

Taisna trajektorija.........ccccvveerieiiiii e 35-2
Tehniska apkope

Rindu sensoru tiriSana.........cccoeeeeeeeviiiiiieeiieeeeeeee, 80-1
TirSana

RiNAU SENSOIS ....eeiiieie e 80-1

Z

Zaudéts signals

RiNAU SENSOIS ... 30-1
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Pieejamas John Deere publikacijas par apkopi

Tehniska informacija

Tehniska informé&cija iegistama no John Deere. Dazas
no §Tm informacijam ir pieejamas elektroniskos medijos,
tados, kd CD-ROM diski, un izdrukata forma. Seit ir vairaki
veidi, ka to pasdtit. Sazinieties ar John Deere dileri.
Zvaniet 1-800-522-7448 lai pasutitu lietojot kreditkarti.
Meklgjiet online no http://www.JohnDeere.com. Ladzu,
noradiet modela numuru, sérijas numuru un produkta
nosaukumu.

Pieejamaja informacija ietilpst:

e DETALU KATALOGU saraksts, kas vajadzigas masinas
servisam, ar ilustracijam, kas palidz atrast konkréto
detalu. To var lietot arT demontazai un montazai.

* LIETOSANAS INSTRUKCIJAS nodro$ina drosu,

operativu, apkopes un servisa informaciju. Sis

instrukcijas un droSibas uzlimes uz masinam ir
pieejamas ari citas valodas.

LIETOSANAS INSTRUKCIJAS VIDEO radiSana

nodrosina drosu, operativu, apkopes un servisa

informaciju. STinformacija ir pieejama daudzas valodas
un formatos.

TEHNISKA INSTRUKCIJA sniedz servisa informaciju

par jisu masinu. leskaitot specifikacijas, ilustracijas

demontazas un montazas procediram, hidrauliskas
ellas plusmas diagrammas, un vadojumu diagrammas.

Daziem produktiem ir atseviSkas instrukcijas remonta

un diagnostikas informacijai. Dazi komponenti, tadi ka

motors, ir apgadati ar separatu komponentu tehniskam
instrukcijam

GALVENAS INSTRUKCIJAS detalizé galveno

informaciju, kas sanemta no izgatavotaja:

- Agricultural Primer sérija nosedz tehnologiju fermam
un ranco, galvenajiem subjektiem, k& kompjateri,
Internets, un precizo lauksaimniecibu.

- Farm Business Management sérija atspogulo
“real-world” problémas un dod praktiskus padomus
par marketinga, finansialam un agregatu izvéles
jomam.

- Galvenas servisa instrukcijas parada, ka remontét un
lietot bezcela aprikojumu.

- Fundamentalo maSinas operaciju instrukcijas
parada masinu parametrus un iestatijumus, ka
piemérot masinu dazadiem apstakliem, un ka veikt
neparedzétas lauka operacijas.

TS189 —UN—17JAN89

e
|

TS224 —UN—17JAN89

TS1663 —UN—100CT97

DX,SERVLIT -25-31JUL03-1/1
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Pieejamas John Deere publikacijas par apkopi
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John Deere tehniskas palidzibas dienests ripéjas, lai varat domat tikai par darbu.

John Deere veic jums servisu

PASUTITAJU APMIERINASANA ir priek$ John Deere
svariga.

Jisu dileri nodrosina jus ar apkalpoSanu, kvalitativam
detalam un servisu:

—Tehniska apkalpo$ana un serviss ir atbalsts jlsu
aprikojumam.

—Kuvalificéti servisa tehniki un nepiecieSamais diagnostikas
un remonta instruments nodroSina jasu iekartai kvalitativu
servisu.

PIRCE_JA APMIERINASANAS PROBLEMAS
RISINASANAS PROCESS

Jasu John Deere dilers ir pilnvarots atbalstit jasu
aprikojumu un risinat radusas problémas.

1. Ja jUs griezieties pie dilera, sagatavojiet sekojosu
informaciju:

—Masinas modelis un produkta identifikacijas numurs

TS201 —UN—15APR13

—Problemas batiba
2. Apspriediet problému ar dilera servisa menedZeéri.

3. Ja nepiecieSams, apspriediet problému ar dilera
menedzeri un veiciet konsultacijas.

4. Ja jusu raduSos problému nevar atrisinat jlsu dileris,
lGdziet vinu saistities ar John Deere konsultacijai.

Jasu kontakts ar Ag Customer Assistance Center

at 1-866-99DEERE (866-993-3373) vai e-mail us at

www.deere.com/en_US/ag/contactus/.
- DX,IBC,2 -25-02APR02-1/1
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John Deere tehniskas palidzibas dienests ripéjas, lai varat domat tikai par darbu.
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John Deere tehniskas palidzibas dienests ripéjas, lai varat domat tikai par darbu.
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