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Uvod

Predgovor

Pazljivo PROCITAJTE OVAJ PRIRUCNIK za rukovanje
kako biste ovaj sustav naucili koristiti na pravilan nacin.
U suprotnom moze doci do osobnih ozljeda ili oStecenja
opreme. Ovaj priru¢nik i znakovi sigurnosti na uredaju
mogu biti dostupni i na drugim jezicima. (Za narucivanje
kontaktirajte zastupnika tvrtke John Deere.)

OVAJ PRIRUCNIK SMATRA SE neodvojivim dijelom
sustava i trebao bi ostati uz sustav u slu¢aju daljnje
prodaje.

MJERE navedene u ovom priru€niku pruZzene su u
metriCkom obliku, ali su navedene i ekvivalentne mjere
koje vrijede u SAD. Upotrebljavajte samo ispravne
zamjenske dijelove i pri€évrdéenja. Za metricke ili inéne

vijke potrebne su razli€ite vrste metrickih ili incnih kljueva.

DESNA i LIJEVA strana odreduju se u odnosu na smjer
kretanja stroja kada vozi prema naprijed.

JAMSTVO je pruzeno kao dio programa podrske tvrtke
John Deere za korisnike koji rukuju opremom i odrzavaju
je na nacin opisan u ovom priru¢niku. Jamstvo za
GreenStar opremu objasnjeno na jamstvenoj potvrdi koju
ste morali primiti od svog zastupnika.

Tvrtka John Deere ovim putem jamci kako ¢e unutar
jamstvenog razdoblja popraviti svoje proizvode u slu¢aju
kvarova. Pod odredenim okolnostima tvrtka John Deere
osigurava i popravak na terenu, ¢esto bez dodatne
naplate, ¢ak i ako je isteklo jamstveno razdoblje. Ako

se sa sustavom loSe postupalo ili su na njemu izvodene
preinake da bi se promijenile njegove performanse izvan
izvornih tvornickih specifikacija, jamstvo ¢e biti ponisteno i
pravo na terenska poboljSanja bit ¢e osporeno.

KR43067,00000A2 -A5-10NOV08-1/1

043020

PN=2




Sadrzaj

Stranica

Sigurnost
Prepoznavanje sigurnosnih obavijesti................... 5-1
Razumijevanje rijeCi upozorenja...........ccccceeuveeeen. 5-1
Postivanje sigurnosnih uputa.........cccccovvveeeeennnn. 5-1
Sigurnost pri servisnim radovima ..........c...cccuvueen. 5-2
Sigurno rukovanje elektroni¢kim

sastavnicama i drzaCima.........ccccceeeeeeiiiiennnnn, 5-2
Sigurno rukovanje sustavom navodenja............... 5-3
SiQUINOSNI POJAS .....eeeeeieiee e 5-3
Sigurna udaljenost od jedinica za Zetvu................ 5-3
Procitajte prirunik za navodenje..............ccccec...... 5-4
Tipka za nastavljanje
Postavljanje tipke za nastavak ...........ccccccccuueee. 10-1
AutoTrac RowSense
Pregled ... 15-1

Godina modela 2012. i novije — Postavljanje
bazdarenje sustava

Postavljanje sustava AutoTrac RowSense.......... 201
PodeSavanje odstupanja navodenja po

FEdOVIMA ..eeviiiiiieeeiee e 20-2
Postavljanje ulaska u red.............occovieeeiiininnneen. 20-2
Postupak bazdarenja senzora reda.................... 20-3

Godina modela 2011. i starije — Postavljanje
bazdarenje sustava

Postavljanje sustava AutoTrac RowSense.......... 25-1
Postupak bazdarenja senzora reda.................... 25-1
PodeSavanje odstupanja navodenja po

FEAOVIMA ...viiiiiiiiiiie et 25-2

Omogucavanje sustava
Zasloni i indikatori.........coocoieiiiiiie e, 30-1
UkljuCivanje senzora reda ...........occuveeeeeeeninenenn. 30-2

Zaslon 2600 i 2630 — Ravna putanja
Ravna putanja ........cccccceeiiiiiiin e 35-1

Zasloni 2600 i 2630 — Prilagodljive krivulje

Prilagodljive Krivulje ...........cccccoviiiniieiieeee 40-1
Postavljanje Prilagodljive krivulje........................ 40-2
ROWFINAEr ..o 40-3

Zasloni 2600 i 2630 — A-B krivulje
A-B KrivUulje.......eeeeiiiiiieeeeeeee e 45-1

Stranica

Zaslon 2600 i 2630 — Kruzna putanja
Postavljanje kruzne putanje..........ccccccceeevvevvneen. 50-1

GS3 CommandCenter — Ravna putanja

Teorijarada......cccceeeeeeiiiiiiiee e 55-1
Stvaranje nove ravne putanje...........cccceeieennee 55-1
Metode A+B, A+Auto B i A+smjer..........cccuueeeee. 55-2
GS3 CommandCenter — Prilagodljive krivulje
Teorijarada.......coccoveiiiiiiiiii 60-1
Uzorci Nnavodenja..........occcvveeeeeeeeeieiiiee e e 60-1
Kreiranje nove prilagodljive zavojite putanje ...... 60-2
Snimanje ravne putanje ili zaobilazenje

Prepreka ... 60-4
ROWFINAEr ..o, 60-4

GS3 CommandCenter — A-B krivulje

Teorijarada.......ccccooeciiiiiiiiii e 65-1
Kreiranje nove zavojite putanje AB..................... 65-1
Snimanje ravne putanje ili zaobilazenje

o] (=T0] =1 <= IR 65-2
GS3 CommandCenter — Kruzna putanja
Teorijarada.......coccoovciiiiiiii 70-1
Stvaranje nove kruzne putanje...........ccccceeeinnns 70-1
Metoda voznje po Krugu .......ccccooveeieeeeeiniiininenn. 70-1
Metoda geografske Sirine/duZine........................ 70-1
Dijagnostika
Zaslon dijagnostike.........cccccvviiiieenee e 75-1

Ciséenje senzora reda
Ciscenje senzora reda.........cccceeeveeeeceeeescieeene 80-1

Tehnicki podaci
EZ izjava o sukladnosti...........c.ccccoeciiniinennnn. 85-1

Izvorne upute. Sve informacije, crteZi i tehnicki podaci u ovom priru¢niku
zasnivaju se na najnovijim informacijama dostupnim u trenutku objavljivanja.
Zadrzavamo pravo na izmjene u bilo koje vrijeme bez prethodne najave.

COPYRIGHT © 2012
DEERE & COMPANY
European Office Mannheim
All rights reserved.
A John Deere ILLUSTRUCTION ™ Manual

043020

PN=1



Sadrzaj

043020

PN=2



Sigurnost

Prepoznavanje sigurnosnih obavijesti

Ovo je znak za sigurnosno upozorenje. Ovaj znak
na vasem stroju ili u ovom Priruéniku znaci da postoji
opasnost od mogucih povreda.

Slijedite sigurnosne upute kao i op¢e propise o zastiti

na radu. 2
i
1
2
DX,ALERT -A5-29SEP98-1/1
Razumijevanje rije€i upozorenja ﬂ OPASNOST
Upozoravajuci znak se proSiruje pojmovima OPASNOST,
OPREZ ili POZOR. Pri tome OPASNOST oznacava
mjesta ili podrucja s najveéim stupnjem opasnosti.
Upozoravajuce naljepnice OPASNOST ili OPREZ, koriste
se na posebnim mjestima na kojima postoji opasnost. 3
Upozoravajuce naljepnice s oznakom POZOR sadrze A U POZORENJ E Zf(
opce mjere opreza. Upozoravajuci znakovi s natpisom Ql
POZOR i u ovom Priruéniku upucuju na sigurnosne upute. slz
A OPREZ
DX,SIGNAL -A5-03MAR93-1/1
Postivanje sigurnosnih uputa
PaZljivo procitajte sve sigurnosne poruke navedene u
ovom priru¢niku, kao i sve sigurnosne oznake postavljene
na stroju. Sigurnosne oznake odrzavajte u dobrom stanju.
Zamijenite nedostajuce ili odteCene sigurnosne oznake.
Paziti na to da se na novoj opremi ili zamijenjenim -
dijelovima nalaze trenutno vazecée sigurnosne oznake. b2
Zamjenske sigurnosne oznake moZete dobiti kod g
servisera John Deere opreme. il
Na dijelovima i sastavnicama mogu postojati dodatne 5'
sigurnosne informacije koje nisu navedene u ovom 2

Priru€niku za rukovanje.

Dobro upoznajte rukovanje strojem i njegovim kontrolnim
uredajima prije poCetka rada. Nemojte dozvoliti da strojem
upravlja neobucena osoba.

Stroj uvijek drzite u dobrom radnom stanju. Nedozvoljene
preinake utjeCu na funkcioniranje i/ili radnu sigurnost i
Zivotni vijek trajanja stroja.

Ako ne razumijete bilo koji dio ovih uputa za rad i potrebna
vam je pomoc¢, kontaktirajte vaseg servisera John Deere
opreme.

DX,READ -A5-16JUN09-1/1
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Sigurnost

Sigurnost pri servisnim radovima

Radovi na servisiranju polaze od toga, da je osoblje dobro
upoznato s postupcima. Prostor za rad treba biti Cist i suh.

Radovi na podmazivanju, odrzavanju i namjestanju mogu
se obavljati samo kada stroj miruje. Cuvajte ruke, noge i
odjecu podalje od pogonjenih dijelova. Sve radne sustave
iskljucite; ispustite tlak aktiviranjem komandi. Spustite
priklju¢ak na zemlju. Isklju€ite motor. lzvadite klju¢
paljenja. Pustite da se motor ohladi.

UcCvrstite svaki element stroja koji se mora podignuti radi
odrZavanja, kako se ne bi srusSio.

Drzite sve dijelove u dobrom stanju i pravilno ugradene.
Kvarove odmah otklanjajte. Mijenjajte istroSene ili
osteéene dijelove. Uklonite sve naslage maziva, ulja ili
necistoéa.

Na automatskoj opremi, odspojite kabel uzemljenja (-)
akumulatora prije obavljanja bilo kakvih namjestanja na
elektricnim sustavima ili zavarivanju na stroju.

Kod ugradenih uredaja, prije bilo kakvih radova na
elektricnom sustavu ili zavarivanja, odspojite elektricnu
vezu prema traktoru.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -A5-17FEB99-1/1

Sigurno rukovanje elektroni¢kim
sastavnicama i drza¢ima

Pad tijekom postavljanja ili uklanjanja elektronickih
sastavnica montiranih na opremi, moze prouzrogiti
ozbiljne povrede. Upotrijebite ljestve ili platformu kako
biste lakSe pristupili svakom poloZaju za postavljanje.
Upotrebljavajte Cvrste i sigurne oslonce za noge i
rukohvate. Ne ugradujte i ne uklanjajte sastavnice u
vlaznim ili hladnim vremenskim uvjetima.

Ako ugradujete ili servisirate RTK (Real-Time Kinematic)
baznu postaju na toranj ili drugu visoku konstrukciju,
pozovite ovlastenog penjaca.

Ako ugradujete ili servisirate stup prijamnika za globalno
pozicioniranje koji se koristi na prikljuénom uredaju,
upotrijebite odgovarajuce tehnike podizanja i nosite
odgovarajucu zastitnu opremu. Stup je tezak i moze biti

TS249 —UN—23AUG88

nespretno s njime rukovati. Kada mjesta ugradnje nisu
pristupa€na, potrebne su dvije osobe koje stoje na tlu ili

na servisnoj platformi.

DX,WW,RECEIVER -A5-24AUG10-1/1
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Sigurnost

Sigurno rukovanje sustavom navodenja

Sustave navodenja ne upotrebljavajte na javnim
prometnicama. Sustave navodenja uvijek iskljuCite
(onemogucite) prije izlaska na javnu prometnicu. Sustave
navodenja ne ukljucujte (ne aktivirajte) tijekom prijevoza
na javnim prometnicama.

Sustavi navodenja namijenjeni su kao pomoc¢ rukovatelju
za ucCinkovitije obavljanje operacija na polju. Rukovatelj je
uvijek odgovoran za kretanje stroja.

Sustavi navodenja obuhvacaju bilo koju aplikaciju koja
automatizira upravljanje vozilom. To uklju€uje, ali se
ne ograniCava na, AutoTrac, iGuide, iTEC Pro, ATU i
RowSense.

Kako biste sprijecili ozljedivanje operatera ili drugih osoba
u blizini:

* Nikad se ne penijite ili silazite s vozila koje se krece.

* Provjerite jesu li stroj, alat i sustav navodenja ispravno
postavljeni. Ako koristite iTEC Pro, provjerite jesu li
utvrdene to¢ne granice.

¢ Budite na oprezu i obracéajte paznju na dogadaje u
neposrednoj blizini.

* Po potrebi preuzmite kontrolu nad upravljacem kako
biste izbjegli opasnosti u polju, druge osobe, opremu
ili prepreke.

® Zaustavite radove ako slaba vidljivost umanjuje vasu
mogucnost rukovanja strojem ili ako u smjeru kretanja
stroja uocite druge osobe ili prepreke.

¢ Kod odabira brzine vozila u obzir uzmite uvjete na polju,
vidljivost te konfiguraciju vozila.

JS56696,0000970 -A5-10MAY11-1/1

Sigurnosni pojas

Kod strojeva sa zastitnim okvirom ili kabinom (ROPS),
uvijek postavite odnosno vezite sigurnosni pojas,
kako biste smanijili opasnost od povreda u nesretnim
sluajevima (npr. prevrtanje stroja).

Kod strojeva bez zastitnog okvira (ROPS) ili kabine,
sigurnosni pojas ne stavljati.

Zamijeniti kompletan sigurnosni pojas ako ucvrsni vijci,
bravica, pojas ili naprava s valjcima pokazuju znakove
oStecenja.

Provjerite sigurnosni pojas vozackog sjedala i pripadnu
konstrukciju barem jednom godisnje. Potrazite znakove
popustanja konstrukcije ili oSte¢enja remena, poput
rezova, ispadanja vlakana, izrazitu ili neuobi¢ajeno
istroSenost, gubitak boje ili trenje. Zamijenite samo s

TS205 —UN—23AUG88

rezervnim dijelovima odobrenim za vas stroj. Posijetite
VaSeg servisera John Deerea.

DX,ROPS1 -A5-07JUL99-1/1

Sigurna udaljenost od jedinica za zetvu

Kosa, puznica, motovilo i dobavni valjci ne mogu se

u potpunosti zastititi zbog njihove funkcije. Drzite se
podalje od ovih pokretnih dijelova tijekom rada. Uvijek
deaktivirajte glavnu papucicu spojke, isklju¢ite motor i
izvucite klju¢ prije servisiranja ili oslobadanja stroja.

¢,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -A5-21DEC90-1/1
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Sigurnost

Procitajte priruénik za navodenje

Prije nego pokusate s koriStenjem sustava paralelnog
pracenja Parallel Tracking ili AutoTrac, u potpunosti
procitajte priru¢nik za Navodenje kako biste razumjeli
komponente i postupke koji su potrebni za siguran

i pravilan rad.

Priruénik za Navodenje odnosi se i na primjenu
sustava navodenja paralelnog praéenja Parallel
Tracking i na AutoTrac.

0OU06050,0000F2C -A5-03APR08-1/1
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Tipka za nastavljanje

Postavljanje tipke za nastavak =

Kada je kombajn opremljen sustavom AutoTrac spojen
na heder za kukuruz opremljen funkcijom RowSense,
tipke za aktivaciju 2 i 3 na viSefunkcijskoj upravljackoj
rucici automatski ¢e se aktivirati za spustanje hedera i
tipke za nastavak rada funkcije AutoTrac za taj sustav. Na
modelu iz 2012. i novijim kombajnima tipka Auto moze se
upotrebljavati za ukljucivanje sustava AutoTrac, a senzori
reda ukljucit ¢e se kada usjev dotakne osjetnike. (Za vise
detalja pogledajte Postavljanje ulaska u red u odjeljku
Omogucivanje sustava.)

PC13860 —UN—13JUL11

Tipka za nastavak na kombajnu

BA31779,00001F5 -A5-08NOV11-1/1

10-1 PN=9



AutoTrac RowSense

Pregled

AutoTrac RowSense sastoji se od sljede¢ih komponenti

¢ Integrirani sustav AutoTrac, instaliran i aktiviran

na kombajnu s nadogradenim softverom AutoTrac

RowSense programiranim u jedinici sustava upravljanja

(SSU), aktivacija AutoTrac SF1 ili SF2.

- Na kombajnima serija 50 i 60 mora biti
instalirano azuriranje softvera kontrolera
premoscivanja/pristupnika.

- Kombajni iz serije S, W, T iz 2008. i serije C iz 2009.
moraju imati instaliranu sabirnicu LYNX kako bi bili
kompatibilni sa sustavom AutoTrac RowSense.

¢ Integrirani sustav AutoTrac, instaliran i aktiviran

na kombajnu s nadogradenim softverom AutoTrac

RowSense programiranim u jedinici sustava upravljanja

(SSU), aktivacija AutoTrac SF1 ili SF2.

* Kombajni iz 2012. i noviji zahtijevaju zaslon GS3 2630

ili GreenStar™ 3 CommandCenter.

¢ Kombajni iz 2011. i stariji zahtijevaju zaslon GS2 2600,

GS3 2630.

* Aktivacija sustava AutoTrac RowSense GS3 za zaslon

GS3 ili GS3 CommandCenter.

* Aktivacija sustava AutoTrac RowSense SF1 ili SF2 za

zaslon GreenStar 2.

e StarFire prijemnik s aktivacijom SF1, SF2 ili RTK.
* Jedan par senzora reda postavljen na odobreni heder
za kukuruz.

AutoTrac RowSense radi sa svim postoje¢im uzorcima
pracenja i vec¢inom standardnih Zetvenih uzoraka.
AutoTrac radi u sljede¢im nacinima rada: prilagodljive
krivulje, AB krivulje, kruzna putanja i ravna putanja.
AutoTrac RowSense je poboljSanje integriranog sustava
AutoTrac na zaslonu GS2, zaslonu GS3 i sustavu GS3
CommandCenter prilikom Zetve kukuruza. Senzori reda
postavljeni na jedan od redova otkrivaju klasove kukuruza
i prema njima odreduju polozaj reda. Signali koje odasilju
senzori reda ugradeni su u postoje¢e signale funkcije
AutoTrac kako bi kombajn ostao u doti€nom redu. Kad
senzori reda ne odasilju signale (npr. voznja kroz vodu),
primijenit ¢e se uobicajeno GPS navodenje. Vecina drugih
karakteristika sustava AutoTrac ostaje nepromijenjena.
Senzori reda su jednostavno jo$ jedna ulazna informacija
o polozaju koja pomaze pri upravljanju kombajnom. Svi
nacini pra¢enja podeSeni su na isti nacin kao na sustavu
AutoTrac temeljenom na GPS-u.

BA31779,00001F6 -A5-08NOV11-1/1
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Godina modela 2012. i novije — Postavljanje i bazdarenje sustava

Postavljanje sustava AutoTrac RowSense

NAPOMENA: Osim postavljanja sustava AutoTrac,
potrebno je dovrsiti sljedece korake prije
upotrebe proizvoda:

1. Na zaslonu GS3 idite na IZBORNIK >> tipka
GREENSTAR 3 >> programabilna tipka NAVODENJE
>> kartica POSTAVKE NAVOBDENJA >> tipka za
promjenu POSTAVKI ROWSENSE.

Na prikazu GS3 CommandCenter idite na IZBORNIK
>> tipka GREENSTAR 3 >> programabilna tipka
POSTAVKE >> tipka POSTAVKE ROWSENSE

2. Upotrijebite preklopni gumb da biste ukljucili senzore
navodenja po redovima.

3. Pobrinite se da je vrijednost odstupanja senzora
ispravna (zadana vrijednost je 0).

4. Upotrijebite preklopni gumb da biste odabrali nacin
ulaska u red.

5. Odaberite Prihvati da biste napustili postavke za
RowSense.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Rowr
Emntry

~y
s

Enabled

" [+

-
-

OF

Accept

PC13820 —UN—14JUN11

Postavijanje bazdarenja

A—Status senzora

B—Odstupanje senzora (-50 —

50)

C—Nacin ulaska u red

D—Prihvati

BA31779,000020C -A5-170CT11-1/2

Sli¢ica AutoTrac RowSense dostupna je na sljede¢im
mjestima:

® GS3 2630 — Stranica navodenja u kartici PREGLED.
® GreenStar™ 3 CommandCenter — stranica za
pokretanje

PC10040 —UN—O04FEBO08

—
LA LR R ]
—

=

BA31779,000020C -A5-170CT11-2/2

20-1

043020

PN=11




Godina modela 2012. i novije — Postavljanje i baZdarenje sustava

PodeSavanje odstupanja navodenja po
redovima

Navodenju reda moze se dodati odstupanje radi promjene
poravnanja stabljika koje ulaze u heder za kukuruz.

Primjeri kada je potrebna promjena poravnanja:

* Posijani nasluc¢eni red je u sredini hedera za kukuruz,
a redovi su prevrnuti hederom. Odstupanje se moze
primijeniti na "podjelu razlike" tako da se svi redovi
nakose, ali ne ostro kao bez odstupanja.

¢ Djelitelji usjeva s pric¢vr§¢enim senzorima reda nisu
poravnati s redom. Dok se ne izvedu popravci za
poravnanje senzora, moze se primijeniti odstupanje
kako bi se nadoknadila neporavnatost.

Unosom vrijednosti odstupanja manjih od 0 kombajn
moze voziti malo ulijevo, a unosom vrijednosti vecih od 0
kombajn moze voziti malo udesno. Zadana je vrijednost
0, uz raspon od -50 do 50.

1. Na zaslonu GS3 idite na IZBORNIK >> tipka
GREENSTAR 3 >> programabilna tipka NAVOPENJE
>> kartica POSTAVKE NAVOBDENJA >> tipka za
promjenu POSTAVKI ROWSENSE.

Na prikazu GS3 CommandCenter idite na IZBORNIK
>> tipka GREENSTAR 3 >> programabilna tipka
POSTAVKE >> tipka POSTAVKE ROWSENSE

RowSense Settings

~y
s

Sensor

Status Enabled

" [+

-
-

OF

Accept

Sensor Offset

Row
Entry

PC13820 —UN—14JUN11

C—Nacin ulaska u red
D—Prihvati

A—Status senzora
B—Odstupanje senzora (-50 —
50)

2. Unesite odstupanje navodenja po redovima (-50 — 50).
Standardna vrijednost je 0.

3. Odaberite Prihvati da biste napustili postavke za
RowSense.
BA31779,000020D -A5-08NOV11-1/1

Postavljanje ulaska u red

1. Na zaslonu GS3 idite na IZBORNIK >> tipka
GREENSTAR 3 >> programabilna tipka NAVODENJE
>> kartica POSTAVKE NAVOBENJA >> tipka za
promjenu POSTAVKI ROWSENSE.

Na prikazu GS3 CommandCenter idite na IZBORNIK
>> tipka GREENSTAR 3 >> programabilna tipka
POSTAVKE >> tipka POSTAVKE ROWSENSE

2. Upotrijebite preklopni gumb da biste odabrali nacin
ulaska u red.

3. Odaberite Prihvati da biste napustili postavke za
RowSense.

Ruéno:

1. Dovezite kombajn u red.

2. Prvi put pritisnite tipku za nastavak da biste spustili
heder.

3. Ponovno pritisnite tipku za nastavak da biste aktivirali
navodenje i senzore reda.

GPS:
1. Dovezite kombajn u red.
2. Prvi put pritisnite tipku za nastavak da biste spustili

heder i uklju€ili navodenje.
3. Ponovno pritisnite tipku za nastavak da biste aktivirali
senzore reda.

RowSense Settings

~y
A_s

Sensor
Status

Sensor Offset

" [+

-
-

OF>

Accept

Row
Entry

PC13820 —UN—14JUN11

C—Ulazak u red
D—Prihvati

A—Status senzora
B—Odstupanje senzora (-50 —
50)

NAPOMENA: AutoTrac se ukljuCuje kada se pritisne
tipka Auto. Senzori reda ukljuCuju se kada
usjev dotakne osjetnike.

BA31779,000020E -A5-08NOV11-1/1
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Godina modela 2012. i novije — Postavljanje i baZdarenje sustava

Postupak bazdarenja senzora reda

Ovaj se postupak izvrSava prilikom ugradnje sustava ili
nakon popravka sustava. Senzori reda moraju se postauviti
i namjestiti uz granicnike.

1. Priprema za bazdarenje

Provijerite jesu li senzori reda ugradeni s oprugama
koje ih drze u polozaju mirovanja. Podignite heder
kako senzori reda ne bi dodirivali tlo. Kombajn se ne
smije pomicati.

2. Idite na IZBORNIK >> tipka GREENSTAR 3 >>
programabilna tipka DIJAGNOSTIKA >> odaberite
RowSense u padajuéem izborniku.

3. Bazdarite senzor na vrijednosti napona u stanju
mirovanja.

Pritisnite tipku CAL kako biste pohranili vrijednosti
napona senzora u stanju mirovanja u memoriju SSU.

NAPOMENA: Senzori moraju biti omoguceni da biste
vidjeli tipku za baZdarenje.

NAPOMENA: GS3 2630i GreenStar™ 3 CommandCenter
sada ce prikazati napone lijevog i desnog senzora.
Napon desnog senzora u stanju mirovanja mora
biti veci od 2,5 V. Napon lijevog senzora u stanju
mirovanja mora biti manji od 2,5 V.

4. Kraj bazdarenja, napustite stranicu za dijagnosticka
ocCitanja RowSense.

GreenSis - Misgnosiic Roadings
Read the latest Operator Manual prier o operation. To obtain a copy, see your dealer
or visit v Stellar Suppont. com

o

Yes

View |ROWSense

Row Sensors Avallable:
RowSense Acirvalion Avalable:  Yes
AuloTrac License:  5F2

Row Offset: 0
{im)
Prinary Steering Source —-

Sensor Coast Mode Tinse Rennaining: 0

G Left Sensor Voltage: 05

© Right Sensor Voltage: 4.5

o W

@ Cdibration Status:  Calibrated

PC13818 —UN—170CT11

Postavijanje baZdarenja

A—Padajuci prikaz
B—Napon lijevog senzora
C—Napon desnog senzora

D—CAL tipka
E—Status bazdarenja

BA31779,000020F -A5-08NOV11-1/1
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Godina modela 2011. i starije — Postavljanje i bazdarenje sustava ‘

Postavljanje sustava AutoTrac RowSense ‘I SETUP AutoTrac
NAPOMENA: Osim postavijanja sustava AutoTrac, " _ [ . |Steer Sensitivity . i
potrebno je dovrsiti sljedece korake prije 3 4 50 - 200 104
upotrebe proizvoda:
5 6 | AutoTrac
1. Na zaslonu GS2 krenite do Originalni zaslon —r— | Calibration
GreenStar >> POSTAVLJANJE >> AUTOTRAC 7 8 =
, i _ o — L JRow Guidance y
2. Odaberite DA za opciju Navodenja po redovima je 9 o |Option Installed €5
ugradeno i Navodenje po redovima je omoguceno.
Bazdarite senzore navodenja po redovima. e ||CLR Eg;)?:;iﬂ:’llce Sensor D

Provijerite je li tocna vrijednost pomaka navodenja po =
redovima (zadana vrijednost je 100). page |Row Guidance 100

i

o] efelefe]e]]

Offset (50 - 150) 2
A—Osjetljivost upravljac¢a E—Pomak navodenja po SETUP ,%
(50-200) redovima (50-150) q
B—AutoTrac bazdarenje F—Ne upotrebljava se NEO Z
C—Opcija navodenja po G—Povrat — |
redovima je ugradena SETUP &
D—Bazdarenje senzora RUN Set-Up g
navodenje po redovima i
Postavijanje baZdarenja
KR43067,00000FA -A5-13NOV08-1/1
Postupak bazdarenja senzora reda 1 bl SETUP AutoTrac
Ovaj se postupak izvrsava prilikom ugradnje sustava ili Steer Sensitivity . r
nakon p(if[).ravka sugvta_\:(a. Senzori reda moraju se postaviti 3 4 G0 - 200 104 @
i namjestiti uz granicnike. SRR
, . . 5 6 | AutoTrac
1. Priprema za bazdarenje ————) Calibration
Provjerite jesu li senzori reda ugradeni tako da ih 7| 8 Y — )
opruga pridrzava u polozaju za mirovanje. Podignite — : Yes@ @
heder kako biste osigurali da senzori reda ne dodiruju 9 || o |Option Installed
tlo. Kombajn se ne smije pomicati. Row Guidance Sensor D !J@
. CLR . 2
A—Osijetljivost upravljaca E—Pomak navodenja po Calibration R —
(50-200) redovima (50-150) = Ej
B—AutoTrac baZdarenje F—Ne upotrebljava se PAGE Row Guidance 1 00 ®
C—Opcija navodenja po G—Povrat Offset (50 = 150) §
redovima je ugradena SETUP r z
D—Bazdarenje senzora &
navodenje po redovima m ® z|
)
—_———— _— [
. SETUP £ ®
RUN Set_up E
AutoTrac postavke
Nastavlja se na sljedecoj stranici KR43067,0000123 -A5-17NOV08-1/2
25-1 043020
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Godina modela 2011. i starije — Postavljanje i baZdarenje sustava

2. Pritisnite tipku POSTAVLJANJE na originalnom

monitoru GreenStar. Pritisnite tipku sa slovom koja
usmjerava na AutoTrac.

Bazdarite senzor na vrijednosti napona u stanju
mirovanja.

Pritisnite tipku Bazdarenje senzora navodenja po
redovima (E) da biste napone senzoru u polozaju
mirovanja pohranili u SSU memoriju.

NAPOMENA: Zaslon GSD sada ce prikazati napone

lijevog i desnog senzora. Napon desnog
senzora u stanju mirovanja mora biti veci od
2,6 V. Napon lijevog senzora u stanju mirovanja
mora biti manji od 2,5 V.

4. ZavrSite bazdarenje i napustite nacin bazdarenja

senzora reda.

A—Ne upotrebljava se

B—Ne upotrebljava se

C—Bazdarenje lijevog senzora
(V) 1.17

D—Bazdarenje desnog senzora
(V) 3.83

E—Bazdarenje senzora

navodenja po redovima
F—Ne upotrebljava se
G—Povrat

] 2]
B
an
B0
oo

. CLR

PAGE

¢

SETUP

]

INFO

Calibration

Left Sensor Cal (¥) 1.17
Right Sensor Cal (¥) 3.83

Calibrate
Row Guidance Sensor

v

e

UN

AutoTrac

<

Postaviljanje baZdarenja

o] elig] ee]e]e:

PC10467 —UN—03MAR08

KR43067,0000123 -A5-17NOV08-2/2

Podesavanje odstupanja navodenja po
redovima

Navodenju reda moze se dodati odstupanje radi promjene
poravnanja stabljika koje ulaze u heder za kukuruz.

Primjeri kada je potrebna promjena poravnanja:
* Posijani nasluc¢eni red je u sredini hedera za kukuruz,

a redovi su prevrnuti hederom. Odstupanje se moze
primijeniti na "podjelu razlike" tako da se svi redovi
nakose, ali ne ostro kao bez odstupanja.

¢ Djelitelji usjeva s pricvrs¢enim senzorima reda nisu

poravnati s redom. Dok se ne izvedi popravci radi
fizickog poravnavanja senzora, moze se primijeniti
pomak kao pomo¢ u ispravljanju odstupanja od
poravnanja.

Unosom vrijednosti odstupanja manjih od 100 kombajn
moze voziti malo ulijevo, a unosom vrijednosti vecih
od 100 kombajn moze voziti malo udesno. Zadana je
vrijednost 100, uz raspon od 50 do 150.

1.

Pritisnite tipku POSTAVLJANJE na originalnom
monitoru GREENSTAR. Pritisnite tipku sa slovom koja
usmjerava na AutoTrac.

Unesite pomak navodenja po redovima (50-150).
Zadana vrijednost je 100.

Zavrsite postavljanje.

PAGE

i

1 bl SETUP AutoTrac
— I . | Steer Sensitivity . &
3 L4 | 0 - 200
5 6 | AutoTrac
—— ) Calibration
7 8 5
___L_Row Guidance Vs
9 o | Option Installed
= Row Guidance Sensor
* Calibration

Row Guidance

Offset (50 = 150) 100

SETUP

INFO

v .
el
c
) Iﬁ

SETUP

4

Setup

Podesavanje odstupanja navodenja po redovima

A—Osjetljivost upravljaca

(50-200)

B—AutoTrac bazdarenje
C—Opcija navodenja po

redovima (50-150)

G—Povrat

redovima je ugradena
D—Bazdarenje senzora
navodenje po redovima

ojefe]efele]e

PC10466 —UN—27APR08

E—Pomak navodenja po

F—Ne upotrebljava se

KR43067,00000D6 -A5-12NOV08-1/1
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Omogucavanje sustava

Zasloni i indikatori

Prilikom upotrebe sustava AutoTrac RowSense vidjet Cete
sliedece sli€ice na zaslonu. Na prikazu GS3 2630 prikazat
¢e se sli¢ica na mapi u kartici PREGLED NAVODENJA
Sto znaci da su senzori reda dostupni (kada je tipka
STATUS SENZORA prebacena na omoguceno). Na
prikazu GreenStar™ 3 CommandCenter prikazat ¢e se
sli¢ica na stranici za pokretanje. Svaka sliCica prikazuje
8to se u tom trenutku dogada na kombajnu.

Sli¢ica se mijenja se iz bijelog u obojeni (zeleni) animirani
oblik kada senzori reda upravljaju vozilom.

PC10042C —UN—O04FEB08

AN

Sustav je instaliran (siva pozadina)
PC10042 —UN—O4FEB08

+
(EEEE R ]
+

Sustav je aktivan, radi sa senzoro
PC10042A —UN—04FEB08

3

reda i GPS-om (zelena pozadina)

‘.0000.

Izgubljen je GPS signal, radi samo s podacima senzora
reda (Zuta pozadina)

4o

PC10042B —UN—04FEB08

Izgubljen je signal senzora reda, radi samo s GPS-om
(narancasta pozadina)

BA31779,0000224 -A5-08JUL11-1/1
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Omogucavanje sustava

Ukljucivanje senzora reda

Senzori reda navode kombajn kad god mogu odrediti
polozaj reda. Voza€ ¢e znati da senzori reda navode
kombajn kada se sli¢ica sustava AutoTrac RowSense
promijeni u zelenu i prikaze kretanje.

Kada se postavi po€etna putanja (AB linija ili pocetni
snimljeni prijelaz zavojite putanje), tipka za nastavak
moze se pritisnuti kada se kombajn nalazi unutar
polovice razmaka putanje i unutar prihvatljivog kuta
prema redovima. Senzori reda navode kombajn €im
postoji aktivhost na senzorima reda.

Okretanje na predbrezju: Okretanja na predbrezju
postizu se na isti nacin kao sa sustavom AutoTrac
temeljenom na GPS-u. Voza¢ se poravnava s putanjom
koju Zeli slijediti. Pritiskom na gumb za nastavak sustav
AutoTrac vozit ¢e prema putanji navodenja. Senzori
reda zatim otkrivaju polozaj reda i prate ga. Znacajka
produzetka linije za prilagodljive krivulje, kruznu putanju i

AB krivulje moze se upotrijebiti za produljivanje projiciranja

susjednih staza u predbrezja.

o
z
=
N
2
1
[EiEle « || [ R :
wn
4.000(M) §
Uklju¢ivanje senzora reda GS3 2630
0 “
5
2
3
|
=z
T
m IR ~
- ©
| e
B0 A

Ukljucivanje senzora reda GS3 CommandCenter

BA31779,0000470 -A5-22MAY12-1/1

30-2

043020

PN=17



Zaslon 2600 i 2630 — Ravna putanja

Ravna putanja

Ravnu putanju mora upotrijebiti ako su redovi ravni i ne
variraju za viSe od otprilike 1 m (3—1/4 ft). Ravna putanja
projektira sve linije prve staze.

Ako je polje relativno ravno i kurs se ne mijenja,
preporucuje se upotreba ravne putanje jer ¢e to omoguciti
ulaske u redove na susjednim putanjama. Performanse
ulaska u red bit ¢e poboljSane kada je na polju sadeno
upotrebom sustava AutoTrac. Performanse ¢e takoder biti
poboljSane tijekom razdoblja kada se red prekida zbog
vodenih povrsina.

Kada radi u nacinu Ravna putanja, GPS linija automatski
¢e se vratiti u sredinu. To jamci pravilno poravnavanje
GPS staze s redovima kukuruza. Ova zna€ajka nije
dostupna za prilagodljive krivulje.

Nastavlja se na sljedecoj stranici

Ravna putanja

PC10390 —UN—07JANO8

BA31779,0000201 -A5-08NOV11-1/4
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Zaslon 2600 i 2630 — Ravna putanja

IZBORNIK >> tipka GREENSTAR >> programibilna tipka 78663 —UN—29APR1S
NAVODENJE >> kartica POSTAVKE NAVODENJA

Odaberite RAVNA PUTANJA na padajucem izborniku
NACIN PRACENJA. Odaberite karticu PRIKAZ.

NAPOMENA: Pauzirajte snimanje dok ne izvodite Zetvu. PC12685 —UN—29APR15

Tipka IZBORNIK

Prije zapocinjanja

1. Pobrinite se da je prisutan SF1, SF2 ili RTK signal
tako da pogledate ikonu prijemnika na stranici Prikaz. GreenSt

2. Provjerite je li razmak putanje to¢an. Ako razmak GSB 2 d
putanje nije toan, promijenite razmak putanje na
kartici NAVODENJE.

Odaberite POSTAVI PUTANJU 0. Tipka GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07

Programibilna tipka Navodenje

BA31779,0000201 -A5-08NOV11-2/4

1. Na padajuéem popisu TRENUTACNA PUTANJA 0

odaberite naziv putanje. Ako naziv ne postoji, izradite Set Track 0
novi tako da odaberete tipku NOVO.
Current Track 0 Method
2. Na padaju¢em okviru METODA odaberite metodu Track 1
putanje (A+B). @& =B
3. Odvezite do pocetka putanje i odaberite tipku @ o J@hmu l
POSTAVI A. —
4. Odvezite do zavrSetka putanje i odaberite tipku Heading:  0.0000 —
POSTAVI B. Point A Lal: o.00000000

Paoint A Lon.:

000000000
Izradit ¢e se linija koja je projicirana duz polja. Track Spacing: [ 5o 000

(L]
5. Pritisnite tipku za nastavljanje sustava AutoTrac
RowSense.

S
@ Set A ] @ Sof B I 'g
A—Padajucéi izbornik E—Tipka Razmak putanje I
Trenutacna putanja 0 F—Tipka Postavi A zl
B—Padajuci izbornik Metoda G—Tipka Postavi B 7
C—Tipka Novo P, ]
D—Tipka Ukloni A S
(&)
o
Postavi putanju 0

Nastavlja se na sljedecoj stranici BA31779,0000201 -A5-08NOV11-3/4

35-2 043020
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Zaslon 2600 i 2630

— Ravna putanja

Prekid reda — Na vodenoj povrSini nec¢e biti reda s
kukuruzom. Obzirom da Ravna putanja i A-B krivulje
vracaju putanju u sredinu, postoji veCa Sansa da se
pronade pravilan red na drugoj strani vodene povrsine.

NAPOMENA: Ako se izgube i signal GPS i senzora
reda, sustav se nece aktivirati dok se ne
obnovi GPS signal.

L)
/
/

PC10391 —UN—O08JAN08

Vodena povrsina

BA31779,0000201 -A5-08NOV11-4/4
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Zasloni 2600 i 2630 — Prilagodljive krivulje

Prilagodljive krivulje

Putanja se mijenja dok prolazite poljem

Prilagodljive krivulje mogu se Koristiti u svim poljima, ali
njihova se upotreba posebno preporucuje kada se staza
mijenja dok prolazi kroz polje, ako su promjene pravca
znacajne ili ako je krivulja U—oblika. Prilagodljive krivulje
imaju dodatnu znacajku koja omogucuje odabir sustava
RowFinder putem tipke za prebacivanje. Senzori reda
mogu se upotrijebiti za upravljanje kombajnom svaki put
kada su aktivirani na redu. Snimanje zavojite putanje
mora biti uklju¢eno. Ovo ¢e uspostaviti prvi prolazaka, te
omoguciti pojavljivanje produzetaka ravne linije.

Prilagodljive krivulje se projiciraju samo na susjednim
prilazima, ali imaju prednost u mogucnosti baratanja
razliCitim oblicima krivulja, a potencijalne pogreske
naslucenih redova ne akumuliraju se na polju.

Ako se na polju nalazi viSe kombajna, Prilagodljive krivulje
ne dopustaju preskakanje prolaska. Prilagodljive krivulje
u ovom scenariju mogu raditi samo ako razmak putanja
drugih kombajna doda njihovom vlastitom. Primjerice, ako
iza heder s 12 redova dolazi heder s 8 redova u redovima
Sirine 76 cm (30 in.) dok zajedno izvode Zetvu na istom
polju, svaki ¢e trebati razmak putanja od 20 redova (15
m / 50 ft.).

Upotreba Prilagodljivih krivulja je preporu¢ena kada se
putanja u€estalo mijenja kroz polje. Prilagodljive krivulje
projiciraju samo sljedec¢u stazu.

PC10399 —UN—O04FEBO08

—

PC10400 —UN—O04FEBO08

Kurs se mijenja na polju

PC11000 —UN—O04FEB08

Krivulje su U-oblika

KR43067,00000AE -A5-10NOV08-1/1
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Zasloni 2600 i 2630 —

Prilagodljive krivulje

Postavljanje Prilagodljive krivulje

IZBORNIK >> tipka GREENSTAR >> programibilna tipka
NAVODBENJE >> kartica POSTAVKE NAVODENJA

Na padajuéem izborniku NACIN PRACENJA odaberite

PRILAGODLJIVE KRIVULJE. Odaberite karticu PRIKAZ.

Prije zapocinjanja

1. Pobrinite se da je prisutan SF1, SF2 ili RTK signal
tako da pogledate ikonu prijemnika na stranici Prikaz.

2. Provjerite je li razmak putanje to¢an. Ako razmak

putanje nije toan, promijenite razmak putanje na
kartici NAVODENJE.

1. Odaberite tipku Snimi da biste zapoceli snimanje
putanje.

2. Vozite putanjom kroz polje. Nakon voznje prvom
putanjom izradit ¢e se projekcija samo sljedeée
putanje.

3. Pritisnite tipku za nastavljanje sustava AutoTrac
RowSense.

Kada ste u nacinu AutoTrac, snimanje se prekida kada
se okrene upravlja¢. Kada ste u nacinu dokumentiranja,
snimanje se prekida kada se podigne heder.

AutoTrac nacin rada — Ako rukovatelj zeli poboljSati
ulazak u red samo za susjedni prilazak, vezite snimanje
Prilagodljive krivulje sa sustavom AutoTrac. Ovo se
preporuCuje samo ako je polje relativno ravno i bez
ekstremnih zavoja, a sustav AutoTrac se rijetko deaktivira
(uslijed ruénog upravljanja ili gubitka GPS signala).

Nacin rada Dokumentacije — Vezivanje snimanje
Prilagodljive krivulje s Dokumentacijom. Ovo rukovatelju
omogucuje da uhvati upravlja¢ tijekom rada i nastavi
snimanje putanje na kojoj se nalazi. ProduZzeci linija
dostupni su za sljedeéi prolazak, ali oni nece biti jako
korisni kod ulaska u red uslijed zadrSke u podizanju

Nastavlja se na sljedecoj stranici

PC8663 —UN—29APR15

Tipka IZBORNIK

PC12685 —UN—29APR15

GS3)

Tipka GREENSTAR 3

GreenStar

PC8673 —UN—140CTO07

Programibilna tipka Navodenje

hedera na zavrSecima redova. Performanse ¢e biti
marginalne tijekom razdoblja kada se red prekida zbog
vodenih povrsina.

Ruéno snimanje — Rukovatelj mozZe vezati snimanje
Prilagodljive krivulje s Ru¢nim snimanjem. Ovaj nacin
rada nece dopustiti produzetke linija, osim ako rukovatelj
kontinuirano pritiS¢e tipku zaustavljanja na zavrsetku
reda. Ako rukovatelj zaboravi isklju€iti snimanje, to moze
dovesti do problema, kao $to je nepravilno projiciranje
krivulje. Primjer: Ako rukovatelj izade iz reda radi istovara
i ne pritisne pauziranje, putanja ¢e biti snimljena. Kada
rukovatelj vozi susjednom putanjom, kombajn ¢&e biti
lagano vucen izvan reda jer je projicirana linija isklju¢ena.
BA31779,0000472 -A5-24MAY 12-1/2
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Zasloni 2600 i 2630 — Prilagodljive krivulje

Pritisnite: IZBORNIK >> tipka GREENSTAR >>
programibilna tipka NAVODENJE >> kartica POSTAVKE
NAVODBENUJA >> tipka POSTAVKE ZAVOJITE PUTANJE
>> padajuci izbornik SNIMANJE ZAVOJITE PUTANJE (A).

Ispisani nacini rada Prilagodljive krivulje mogu se
promijeniti na iznad prikazanom zaslonu, koriStenjem
padajuceg izbornika za odabir Zeljenog nacina rada.

¢ AutoTrac
* Dokumentacija
* Ru¢no

A—Snimanje zavojite putanje E—Tipka za brisanje podataka
B—Prelazak na zavrSetku F—Potvrdni okvir Izravnaj
putanje uske zavoje
C—Potvrdni okvir Radijus G—Tipka Prihvati
zakretanja alata u zemlji
D—Okvir za unos Radijus
zakretanja alata u zemlji

Curve Track Settings

Curve Track
Rocording

End of Path
Transition

&

Straight Line Projection

30.0

Implement In-Grouw
Turn Radius
)

Clear Curve
Track Data

Smooth
Tight Turns

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -A5-24MAY12-2/2

RowFinder

RowFinder moze se upotrijebiti kada radite s prilagodljivim
krivuljama i traZite red koji se nalazi dva ili viSe prijelaza
dalje. Kada se priblizavate predbrezju u nacinu
Prilagodljiva krivulja, odaberite tipku RowFinder da biste
omogudili sustav RowFinder. To ¢e snimiti poloZaj vozila i
smijer.

NAPOMENA: Snimljeni poloZaj i kurs bit ¢ce odbaceni
ako AutoTrac nije isklju¢en unutar 3 minute od
prvog omogucivanja tipke RowFinder.

Na kraju reda pobrinite se da je snimanje isklju¢eno.
Zaslon ce projicirati paralelne redove.

Produzite u predbrezje prema zeljenom redu. Udite u red
i odaberite tipku RowFinder da biste onemogudili sustav
RowFinder. To ¢e sustav vratiti u nacin rada prilagodljivih
krivulja.

Prije poCetka Zetve pobrinite se da je snimanje uklju¢eno.
Pritisnite tipku za nastavak. AutoTrac ¢e zatim navoditi
kombajn po redu i zabiljezit ce se nova prva putanja.

A—Prikaz F—Ilkona stanja RowSense

B—Postavke navodenja G—Tipka Snimi

C—Postavke pomaka putanje H—Tipka Pauza .

D—iTec Pro |— Tipka za UKLJUCIVA-

E—Tipka RowFinder NJE/ISKLJUCIVANJE
upravljaca

PC15050 —UN—22MAY 12

PC15051 —UN—22MAY12

RowFinder onemogucen

RowFinder omogucen

o=

PC15157 —UN—24MAY12

BA31779,0000471 -A5-24MAY12-1/1
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Zasloni 2600 i 2630 — A-B krivulje

A-B krivulje

Upotreba A-B krivulja preporucuje se kada postoji
neprekidna krivulja kroz polje. To omogucuje ulazak reda
u okolne staze. Performanse Ce biti poboljSane kada je na
polju sadeno upotrebom sustava AutoTrac. Performanse
A-B krivulje takoder ¢e biti poboljSane tijekom razdoblja
kada se red prekida.

A-B krivulje imaju prednost projiciranja zakrivljenih
putanja duz polja u vodoravnim linijjama, dok je oblik
krivulje isti pri svakom prolasku.

Kada radi u nacinu A-B krivulje, GPS krivulja automatski
¢e se vratiti u sredinu. To jamdi pravilno poravnavanje
GPS staze s redovima kukuruza. Ova znacajka nije
dostupna za prilagodljive krivulje.

@
o
=
<
<
T
4
)
|
el
D
@
e
O
o
A-B krivulje projiciraju sve linije na osnovu prvog prolaska
Nastavlja se na sljedecoj stranici BA31779,0000203 -A5-08NOV11-1/3
45-1 043020
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Zasloni 2600 i 2630 — A-B krivulje

IZBORNIK >> tipka GREENSTAR >> programibilna tipka
NAVODBENUJE >> kartica POSTAVKE NAVODBENJA

NAPOMENA: Pauzirajte snimanje dok ne izvodite Zetvu.

1.

Na padajuéem izborniku NACIN PRACENJA odaberite
A-B KRIVULJE. Odaberite karticu PRIKAZ.

Pobrinite se da je prisutan SF1, SF2 ili RTK signal tako
da pogledate ikonu prijemnika na stranici PRIKAZ.

3. Odaberite tipku A—B KRIVULJE.

Provjerite je li razmak putanje to¢an. Ako razmak
putanje nije to¢an, promijenite razmak putanje na
kartici NAVODENJE.

PC8663 —UN—29APR15

Tipka IZBORNIK

PC12685 —UN—29APR15

cromtn

Tipka GREENSTAR 3

PC8673 —UN—140CT07

Programibilna tipka Navodenje

BA31779,0000203 -A5-08NOV11-2/3

Na padajuéem izborniku TRENUTACNA A-B
KRIVULJA odaberite naziv A-B krivulje. Ako naziv ne
postoji, izradite novi tako da odaberete tipku NOVO.

Na pocetku prvog prolaska odaberite tipku Snimanje.

Na zavrSetku prvog prolaska odaberite tipku Prihvati.
Krivulje ¢e biti projicirane preko polja.

Pritisnite tipku za nastavljanje sustava AutoTrac
RowSense.

A—Padajuéi izbornik D—Tipka Razmak putanje

Trenuta¢na A-B krivulja E—Tipka Snimi/Zaustavi
B—Tipka Novo F—Tipka Pauza
C—Tipka Ukloni

Set AB Curve

Current AB Curve

®
P B

Number of Segments 0

<z

Point A Lat, O0.00000000

Poaint A Lon. 0.00000000

rrack spacing
it K3

PC10709 —UN—250CT07

BA31779,0000203 -A5-08NOV11-3/3
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Zaslon 2600 i 2630 — Kruzna putanja

Postavljanje kruzne putanje

Upotreba kruzne putanje preporucuje se kada je usjev
zasaden na polju sa srediSnjom zakretnom tockom.

Ako su redovi za Zetvu kruzni, potrebno je koristiti kruznu
putanju. Ovo omogucuje da se unos iz GPS zakrivljenosti
primijeni na senzore reda.

IZBORNIK >> tipka GREENSTAR >> programibilna tipka
NAVODBENUJE >> kartica POSTAVKE NAVODENJA

1. Na padaju¢em izborniku NACIN PRACENJA odaberite %
KRUZNA PUTANJA. Odaberite karticu PRIKAZ. E
2. Pobrinite se da je prisutan SF1, SF2 ili RTK signal tako i
da pogledate ikonu prijemnika na stranici PRIKAZ. 8
3. Odaberite tipku POSTAVI KRUG. g
PC8663 —UN—29APR15
Provijerite je li razmak putanje to¢an. Ako razmak
putanje nije to¢an, promijenite razmak putanje na
kartici NAVODENJE.
Tipka IZBORNIK
PC12685 —UN—29APR15
@SB o=
Tipka GREENSTAR 3
PC8673 —UN—140CTO07
Programibilna tipka Navodenje
Nastavlja se na sljedecoj stranici BA31779,0000204 -A5-08NOV11-1/2
50-1 043020
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Zaslon 2600 i 2630 — KruZna putanja

5. Na padajuéem popisu TRENUTACNi KRUG odaberite

naziv kruga. Ako naziv ne postoji, izradite novi tako Set Circle
da odaberete tipku NOVO.
6. Na padajuéem okviru METODA odaberite metodu S D Method

VOane. @ Dirbve {irch ¢

7. Odaberite tipku Snimanje dok vozite prvi prolazak. c 5
8. Odaberite tipku Prihvati kada odvezite prvi prolazak. ? New l?ﬂarﬂu\re J

LA ; da
Krug ¢e biti projiciran na polju. —
9. Pritisnite tipku za nastavljanje sustava AutoTrac Point A L33 0 00000000
ROWSense_ FPoint A Lon: g ppopoooo e
A—Padajuéi izbornik D—Tipka Ukloni frackSpacing: | 30.000
Trenutacni krug E—Tipka Razmak putanje
B—Padajuci izbornik Metoda ™
C—Tipka Novo

PC10710 —UN—250CTO07

%

BA31779,0000204 -A5-08NOV11-2/2
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GS3 CommandCenter — Ravna putanja

Teorija rada

Nacin rada ravne putanje vozaCu pomaze pri voznji u
ravnim paralelnim stazama. Najprije postavite Putanju O
(referentna putanja) s pomocu jedne od opcija. Nakon
definiranja Putanje 0 stvaraju se svi prijelazi za polje.
Stvoreni prijelazi mogu se upotrebljavati za ru¢no
navodenije ili AutoTrac. Svaki prijelaz stvara se iz izvornog
prijedenog prijelaza kako bi se osiguralo da se pogreske u
upravljanju ne ponavljaju u cijelom polju.

Prijelazi su identi¢ne kopije izvornog prijelaza.

NAPOMENA: Pojmovi “Putanja za navodenje” i “AB
linija” su izmjenjivi. Putanja 0 je putanja koju
definira vozac i referentna tocka na kojoj se
temelje svi paralelni prijelazi u polju.

PC9508 —UN—240CT06

Razmak izmedu paralelnih prijelaza je Razmak
putanje koji se unosi u Carobnjaku za postavijanje.

BA31779,0000233 -A5-21JUL11-1/1

Stvaranje nove ravne putanje ¢ Geog.3ir./Geog.duz. + smjer — definiranje Putanje 0

unosom prethodno definirane geografske Sirine i duzine

za tocku A i unos prethodno definirane vrijednosti

¢ A + B — definiranje Putanje 0 voZnjom kroz nju. smjera.

* A + Auto B — definiranje Putanje 0 voznjom kroz nju.

* A + smjer — definiranje putanje 0 voznjom do toCke A i
unosom prethodno definirane vrijednosti smjera.

* Geog.Sir./Geog.duz. — definiranje putanje 0 unosom
prethodno definirane geografske Sirine i duzine za
tocke A i B.

Postoji nekoliko nacina definiranja Putanje O:

NAPOMENA: Putanja 0 moZe se definirati za vrijeme neke
operacije (npr. sadnje), ali neke programabilne tipke
nece biti dostupne za vrijeme njezinog stvaranja.

BA31779,0000227 -A5-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — Ravna putanja ‘

Metode A+B, A+Auto B i A+smjer

PC10857XT —UN—16JUN10

Smjer
PC10857MT —UN—23APR09

gk .-

BA31779,0000228 -A5-14JUL11-1/4

1. Odaberite nadin rada RAVNA PUTANJA i odaberite PC13868 —UN—14JUL11
ili kreirajte naziv putanje na posljednjoj stranici

Carobnjaka za postavljanje (POSTAVLJANJE GS3
PUTANJE ZA NAVODENUJE).

NAPOMENA: Stranici moZete pristupiti i putem GreenStar — Glavna stranica

programabilne tipke za brzu promjenu navodenja. PC10857)) —UN—13APR09

GreenStar — Glavna stranica -> Brza promjena ”ﬂl
navodenja

2. Odvezite se do Zeljene lokacije u polju da biste kreirali Brza promjena navodenja
toCku A.

BA31779,0000228 -A5-14JUL11-2/4

3. Odaberite programabilnu tipku za postavljanje tocke A.  PC10857MU —UN—23APR0S

TA

*

Programabilna tipka za postavijanje tocke A

Nastavlja se na sljedecoj stranici BA31779,0000228 -A5-14JUL11-3/4
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GS3 CommandCenter — Ravna putanja

Definirajte tocku B s pomocu jedne od tri opcije:

Za ru¢no postavljanje to¢ke B odvezite se do zeljene
lokacije u polju da biste kreirali to¢ku B i odaberite
Postavi to€ku B. Minimalni razmak je 3 m (10 ft).
Preporucuje se postavljanje tocke B na samom kraju
polja zbog definiranja Zeljenog smjera.

Za automatsko postavljanje to¢ke B u bilo kojem
trenutku odaberite Automatski postavi tocku B.
Tocka B se automatski postavlja kada se vozilo udalji
15 m (45 ft) od toCke A.

Ova metoda izraCunava tocku B iz posljednjih pet
toCaka preuzetih tijekom prelaska 15 m (45 ft) i za
odredivanje smjera kretanja iscrtava najpodesniju
liniju kroz te tocke.

Za postavljanje tocke B unosom smjera odaberite
programabilnu tipku za postavljanje smjera.

Unesite Zeljeni smijer linije koriste¢i se brojéanom
tipkovnicom i snimite vrijednost odabirom Prihvati.
0.000 naznacuje sjever, 90.000 istok, 180.000 jug i
270.000 zapad.

Putanja 0 je definirana i paralelne putanje kreiraju se
automatski. GreenStar sustav postavljen je za rad.

PC10857MV —UN—23APR09

4B

}

Programabilna tipka za postavijanje tocke B

PC10857MW —UN—23APR09

ﬂlITl]T 2

11311

Automatsko postavijanje tocke B

PC10857MX —UN—23APR09

@

Programabilna tipka za smjer

Za ponistavanje postavljanja u bilo kojem trenutku
i povratak na stranicu za postavljanje navodenja,

odaberite Odustani.

BA31779,0000228 -A5-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter — Prilagodljive krivulje ‘

Teorija rada

Nacin rada prilagodljivih krivulja vozac¢u omogucuje
snimanje ru¢no vozene zavojite putanje. Kada se snimi
prvi zavojiti prijelaz i stroj se okrene, voza¢ moze ukljuditi
Paralelnu putanju ili aktivirati AutoTrac kada se pojavi
umnoZzena putanja. Vozilo ¢e biti navodeno kroz sljedece
prijelaze na temelju prethodnih snimljenih prijelaza. Svaki
prijelaz stvara se u odnosu na izvorni prijedeni prijelaz
kako bi se osiguralo da se pogreske u upravljanju ne
ponavljaju u cijelom polju. Prijelazi nisu identi¢ne kopije
izvornog prijelaza. Zavoijitost prijelaza mijenja se kako bi
se odrzala razina pogreSke od prijelaza do prijelaza. Kada
je to potrebno, voza¢ moze promijeniti zavojitu putanju
bilo gdje u polju tako da jednostavno usmijeri stroj podalje
od umnozene putanje.

NAPOMENA: Opcija Preskoci prijelaz nije dostupna u
nacinu rada prilagodljivih krivulja.

Zakrivljenost putanje mijenja se kako kasnije putanje

postaju konveksne ili konkavne.

Nacin rada prilagodljivih krivulja voza¢u omogucuje voznju
i navodenje duz cijelog niza uzoraka u polju.

PC9028 —UN—16APR06

PC9029 —UN—17APR06

BA31779,0000234 -A5-21JUL11-1/1

Uzorci navodenja

Metoda trazenja svih linijskih segmenata omogucuje
rukovatelju voznju i navodenje duz cijelog niza obrazaca
u polju:

¢ Jednostavna krivulja
* S-krivulja

* Cetvrtasto

* Paralelno

® Spiralno

* Kruzno

Operacija Pomak putanje

Ne preporucuje se koristenje pomaka putanje kada se
koristi Zavojita putanja. Pomak putanje ne¢e kompenzirati
unutrasnji GPS pomak u nacinu rada zavojite putanja.

A—Jednostavna krivulja
B—Cetvrtasto
C—Spiralno

o—f

E—

—O

D—S-krivulja
E—Paralelno
F—Kruzno

PC9032 —UN—17APR06

BA31779,0000235 -A5-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — Prilagodijive krivulje

Kreiranje nove prilagodljive zavojite putanje ~ ""**° LT
NAPOMENA: PodeSavanje klijenta, farme i polja
nije potrebno za rad prilagodljivih zavojitih
putanja, ali samo se jedna opca prilagodljiva
zavojita putanja moze snimiti. PC108574) —UN-_13APR0S
1. Odaberite nacin rada PRILAGODLJIVA ZAVOJITA
PUTANJA na posljednjoj stranici Carobnjaka
za postavljanje (POSTAVLJANJE PUTANJE ZA

NAVODENUJE). Brza promjena na

PC10857ND —UN—27APR09

NAPOMENA: Stranici mozete pristupiti i putem
programabilne tipke za brzu promjenu navodenja.

2. Odvezite se do zZeljene lokacije u polju za poCetak
putanje.

Nastavlja se na sljedecoj stranici

GS3

3]

)

Zapocni snimanje

GreenStar — Glavna stranica

vodenja

BA31779,0000229 -A5-14JUL11-1/2
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GS3 CommandCenter — Prilagodljive krivulje

3. Pocnite snimanje.

NAPOMENA: Programabilna tipka za snimanje
prilagodijive krivulje ne moze se upotrebljavati
kada je uklju¢en nacin rada ponavijanja. Pri
snimanju novih putanja (npr. pri sadenju) nacin
rada ponavijanja treba odznaciti (iskljuciti). Prilikom
navodenja po postojecim putanjama (npr. pri
prskanju ili Zetvi) nacin rada ponaviljanja treba
oznaciti (ukljuciti). Nacin rada ponavijanja je
isklju¢en prema zadanome.

Za pocetak ru¢nog snimanja odaberite programabilnu
tipku za pocCetak snimanja prilagodljive krivulje. Nakon
odabira programabilne tipke nju zamjenjuju sljedece
programabilne tipke:

* Pauziraj snimanje
® Zaustavi snimanje
® Odustani

NAPOMENA: Snimanje treba iskljuciti samo ako se
stroj vozi izvan uobi¢ajenog obrasca polja (npr.
za punjenje prskalice ili sijacice) ili ako ne Zelite
snimiti zaokretanje na kraju polja.

Postavke krivulje — snimanje se moze aktivirati na
temelju sustava AutoTrac ili pokrivenosti odabirom tih
opcija u postavkama navodenja

4. Odvezite pocetni prijelaz. Plava putanja za navodenje
prikazuje se na mapi.

NAPOMENA: Kada vozite ravno snimljena putanja moZda
se nece prikazati iza sli¢ice stroja na prikazu.
Putanja se pojavijuje nakon okretanja stroja.

Bijela istaknuta navigacijska linija NE pojavijuje se
sve do kraja prijelaza i zaokretanja stroja. Kada se
stroj zaokrene sustav odreduje putanju navodenja.
Sustav locira linijski segment koji je paralelan i
unutar 1/2 do 1 — 1/2 razmaka putanje. Prikazat
¢e se predvidena putanja iz koje se voza¢ moze
kretati. Vozite po Zeljenoj putanji.

5. Zaokrenite vozilo na kraju prvog prijelaza i pojavit
¢e se bijela navigacijska linija za sljedeci prijelaz.
Moze proci nekoliko sekundi prije nego $to se pojavi
navigacijska linija.

6. Kada se prikaze bijela navigacijska linija za predvideni
prijelaz pritisnite prekida¢ za nastavak (samo

PC10857NE —UN—27APR09

W)

Pauziraj snimanje

N
®)))

s

PC10857NF —UN—27APR09

Zaustavi snimanje
PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JF —UN—13APR09

>

Postavke

PC10857NG —UN—27APR09

TG

Postavke navodenja

AutoTrac) na stroju i stroj ¢e se automatski usmijeriti
prema tom prijelazu. Kod ru¢nog navodenja navodite
stroj po bijeloj istaknutoj navigacijskoj liniji.

7. Odaberite Zaustavi snimanje kada je polje zavrSeno.

VAZNO: ZAUSTAVITE snimanje prije ulaska u
sljedece polje. U protivnom moze doc¢i do
brisanja podataka o prilagodljivim krivuljama
posljednjeg polja prije snimanja podataka o
prilagodljivim krivuljama sljedeceg polja.

NAPOMENA: Spremljeni podaci o prilagodljivim
zavojitim putanjama dodjeljuju se odabranom
klijentu, farmi, polju. Ostaju u internoj memoriji
prikaza sve dok ih korisnik ne obrise i mogu se
prenositi s jednog prikaza na drugi.

BA31779,0000229 -A5-14JUL11-2/2
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GS3 CommandCenter — Prilagodijive krivulje

Snimanje ravne putanje ili zaobilazenje
prepreka

1. Zapo¢€ni snimanje

2. Odaberite pauziranje snimanja za privremeni prekid
snimanja putanje vozila.

3. Odaberite tipku za snimanje za nastavak snimanja
prilagodljive krivulje.

Udaljenost od tocke PAUZE do tocke NASTAVKA snimanja
bit ¢e ozna€ena ravnom linijom. Ovo moze biti korisno
kod dugih ravnih dionica ili tijekom obilaska prepreke.

NAPOMENA: Najdulji premo$ceni segment (segment
linije izmedu pocetka i kraja pauze) koji se moze
izraditi je 0,8 km (0,5 milja, 2640 ft). Za vecu
udaljenost segment linije nece se spojiti, Sto
Ce rezultirati prekidom u putaniji.

A—Snimanje PAUZIRANO D—NASTAVAK snimanja
B—Segment premos¢ivanja E—Putanja snimljena kao
izraduje se za povezivanje ravna linija izmedu tocaka
dviju tocaka AiD
C—Putanja traktora koja
nije snimljena tijekom
pauziranja

PC9284 —UN—29JUL06

PC9285 —UN—08AUG06

RowFinder

RowFinder moze se upotrijebiti kada radite s prilagodljivim
krivuljama i trazite red koji se nalazi dva ili visSe

prijelaza dalje. Kada se priblizavate predbrezju u
nacinu prilagodljive krivulje odaberite tipku OMOGUCI
ROWFINDER. To ¢e snimiti polozaj vozila i smjer.

NAPOMENA: Snimljeni poloZaj i smjer bit ¢e odbaceni
ako se AutoTrac ne iskljuci unutar 3 minute od
odabira tipke OMOGUCI ROWFINDER

Na kraju reda pobrinite se da je snimanje isklju¢eno.
Zaslon ¢e projicirati paralelne redove.

Produzite u predbreZje prema Zelijenom redu. Unesite
red i odaberite tipku ONEMOGUCI ROWFINDER. To ¢e
sustav vratiti u nacin rada prilagodljivih krivulja.

Prije poCetka Zetve pobrinite se da je snimanje uklju¢eno.
Pritisnite tipku za nastavak. AutoTrac ¢e zatim navoditi
kombajn po redu i zabiljezit ¢e se nova prva putanja.

Row Finder digabled in

131

Guldance

Map

PC13966 —UN—03AUG11

BA31779,000024D -A5-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter — A-B krivulje ‘

Teorija rada

Nacin rada AB krivulje vozacu omogucuje voznju
zakrivljenim paralelnim prijelazima koji imaju krajnje tocke
na bilo kojem kraju polja. Putanje za navodenje bit ¢e
paralelne s putanjom u bilo kojem smjeru i stvorit ¢e se
na temelju izvorne putanje kako bi se osiguralo da se
pogreske pri upravljanju ne Sire na cijelo polje.

Putanja 0 je referentna putanja na kojoj se zasnivaju svi
sliedeéi zavaijiti prijelazi u polju. Kada se kreira prva AB
krivulja (Putanja 0), stvorit ¢e se 4 putanje. Sustav ¢e
nastaviti sa stvaranjem dodatnih prijelaza kada vozilo
odvozi posljednjim prijelazom prikazanim na zaslonu.

NAPOMENA: Preskakanje prijelaza dostupno je
u nacinu AB krivulje.

Stvaranje informacija AB zavojite putanje — dok
sustav stvara poCetne prijelaze nakon snimanja Putanje
0 ili tijekom stvaranja dodatnih prijelaza, na prikazu
perspektive pojavit ¢e se poruka "Stvaranje AB krivulje".
Tijekom ovog razdoblja ne mozete se kretati izvan bilo
koje putanje.

Ogranicenja stvaranja AB krivulje — prvotno snimljena
AB krivulja mora biti duljine od najmanje 10 ft. kako

bi bila valjana AB krivulja koja se moze upotrijebiti u
navodenju. Vozilo mora biti unutar 400 metara (0,25 milja)
od lokacije snimanja Putanje 0 kako bi sustav zapoceo

PC9028 —UN—16APR06

5

stvaranje zavojitih putanja. Ako se vozilo nalazi na rubu
ovog ograni¢enja, moglo bi biti potrebno nekoliko minuta
prije nego Sto se generirana putanja prikaze na zaslonu.
Tijekom ovog razdoblja na zaslonu ¢e se pojaviti poruka
"Stvaranje AB krivulje".

VisSestruke AB krivulje u polju — polije moze sadrzavati
viSestruke AB zavojite putanje. Svaka A-B krivulja za
polje mora se snimiti i imati prepoznatljivo ime.

Dodjeljivanje broja putanje — putanjama ce se dodijeliti

broj kako bi se napravio prostor za preskakanje prijelaza i
pomoglo pri pronalazenju prijelaza. Oznaka smjera (S, J,
I'ili Z) definirana je na temelju smjera odredenog izmedu

prve i posljednje tocke krivulje.

Zakrivljenost putanje mijenja se kako kasnije putanje
postaju konveksne ili konkavne.

BA31779,0000236 -A5-21JUL11-1/1

Kreiranje nove zavojite putanje AB

Upotrebljavajte sljedeci postupak za postavljanje prve
krivulje AB (Putanja 0) na kojoj se temelje sljedeci zavoijiti
prijelazi u polju.

NAPOMENA: Za jedno polje moZe se snimiti viSe AB
krivulja. Njih je potrebno nazvati i odvojeno snimiti.

1. Odaberite nacin rada ZAVOJITA PUTANJA AB i
odaberite ili kreirajte ime putanje na posljednjoj
stranici Carobnjaka za postavljanje (POSTAVLJANJE
PUTANJE ZA NAVOBPENJE).

NAPOMENA: Stranici mozZete pristupiti i putem
programabilne tipke za brzu promjenu navodenja.

2. Odvezite se do Zeljene lokacije u polju kako bi se
pokrenula Putanja 0.

3. Odaberite programabilnu tipku za pocetak snimanja
krivulja AB. Nakon odabira programabilne tipke nju
zamjenjuju sljede¢e programabilne tipke:

* Pauziraj snimanje
® Zaustavi snimanje
® Odustani

4. Odvezite pocetni prijelaz. Plava putanja za navodenje
prikazuje se na mapi.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JJ —UN—13APR09
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Brza promjena navodenja

NAPOMENA: Kada vozite ravno snimljena putanja moZda
se nece prikazati iza sliCice stroja na prikazu.
Putanja se pojavijuje nakon okretanja stroja.

5. Pritisnite tipku za zaustavljanje snimanja na kraju
prijelaza da biste spremili putanju.

NAPOMENA: U slucaju gubitka GPS signala tijekom
snimanja, snimanje se zaustavija i AB krivulja koja
Je snimljena do tog trenutka bit ¢e spremljena. Ako
krivulja AB nije krivulja koju je vozac Zelio, moZe
je obrisati tipkom za brisanje putanje na stranici
POSTAVLJANJE PUTANJE ZA NAVODENJE u
CAROBNJAKU ZA POSTAVLJANJE.

BA31779,000022B -A5-14JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — A-B krivulje

Snimanje ravne putanje ili zaobilazenje
prepreka

1.
2.

Pocetak snimanja AB krivulja

Odaberite pauziranje snimanja za privremeni prekid
snimanja putanje vozila.

Odaberite Snimanje AB krivulja za nastavak snimanja
AB krivulje.

Udaljenost od tocke PAUZE do tocke NASTAVKA snimanja
bit ¢e oznacena ravnom linijjom. Ovo moze biti korisno
kod dugih ravnih dionica ili tijekom obilaska prepreke.

NAPOMENA: Najdulji premosceni segment (segment

linije izmedu pocetka i kraja pauze) koji se moze
izraditi je 0,8 km (0,5 milja, 2640 ft). Za vecu
udaljenost segment linije nece se spojiti, Sto

Ce rezultirati prekidom u putanji.

A—Zaustavljanje prije prepreke C—Putanje stvorene na temelju
B—Nastavak nakon prepreke Putanje 0

.

PC9030C —UN—270CT06

BA31779,000022C -A5-13JUL11-1/1

65-2

043020

PN=36



GS3 CommandCenter — Kruzna putanja

Teorija rada

Kruzna putanja vozau omogucuje voznju u koncentri¢nim
krugovima u polju sa sustavom navodnjavanja s pomocu

sredidnjeg klipa. Vozaci mogu stvoriti po€etni krug nizom

razli¢itih metoda. Kada se definira poCetni krug, izraduju

se svi sljedeci krugovi u polju.

Nacin rada kruzne putanje dostupan je za Ru¢no
navodenje; medutim, za upotrebu funkcije AutoTrac u

nacinu rada kruzne putanje potrebno je aktivirati AutoTrac
i Pivot Pro. Aktivacija za Pivot Pro dostupna je samo u
Sjevernoj Americi.

Koordinate geografske Sirine i duzine za srediSte kruga
spremljene su i pridruzene nazivu polja. Ako polje nije
odabrano kada se definira srediste kruga, spremit ¢e
se globalna sredista kruga. Sredista krugova mogu se
pozvati i za budu¢u upotrebu.

BA31779,0000237 -A5-21JUL11-1/1

Stvaranje nove kruzne putanje

Kruzne se putanje stvaraju odredivanjem sredisSnje tocke
kruga. Postoje dvije metode za odredivanje srediSnje
toCke:

Odaberite nagin rada KRUZNA PUTANJA i odaberite ili
kreirajte ime putanje na posljednjoj stranici Carobnjaka
za postavljanje (POSTAVLJANJE PUTANJE ZA
NAVODENUJE).

NAPOMENA: Stranici mozZete pristupiti i putem
programabilne tipke za brzu promjenu navodenja.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JJ —UN—13APR09
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Metoda voznje po krugu

* VVoznja po krugu — stvara se kruzna putanja tako da se
odvozi najmanje 10 posto Zeljenog kruga. Za optimalno
izraCunavanje sredista kruga i viSu razinu preciznosti
putanje preporucuje se da odvezete cijeli krug.

* Geog.8ir./Geog.duz. — postavlja kruznu putanju iz
odredene tocke geografske Sirine i duzine u sredistu
kruga koju postavlja korisnik.

1. Odvezite se do zeljene lokacije u polju kako bi se
stvorio kruzni prijelaz.

2. Odaberite Pokreni snimanje kruga.
3. Odvezite Zeljeni kruzni prijelaz.

4. Odaberite Zaustavi snimanje kruga. Kruzne putanje
stvaraju se automatski s pomocu razmaka putanje
definiranog u Carobnjaku za postavljanje.

NAPOMENA: Gumb Zaustavi snimanje kruga pojavijuje
se kada se odvozio dovoljni dio kruga za
izraCunavanje srediSnje tocke.

BA31779,000022E -A5-13JUL11-1/1

Metoda geografske Sirine/duzine
1. Odaberite geografsku Sirina i duzinu za srediste.

2. Unesite zZeljene vrijednosti geografske Sirine i duzine u
decimalnim stupnjevima za sredi8te kruga. Prethodne
vrijednosti geografske Sirine i duzine povezane s
poljem prikazuju se kod prvog prikaza zaslona za unos.

3. Spremite vrijednosti odabirom Prihvati. Kruzne
putanje stvaraju se automatski s pomo¢u razmaka
putanje definiranog u Carobnjaku za postavljanje.

NAPOMENA: Kako bi se putanje poravnale s vozilom,
moZda ce biti potrebno vozilo poravnati na
srediSnjem stupu zakretanja ili upotrijebiti
pomak srediSnje putanje.

BA31779,000022F -A5-13JUL11-1/1
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Dijagnostika

Zaslon dijagnostike

NAPOMENA: Moguci dijagnosticki odgovori navedeni
S kratkim objaSnjenjem.

GreenSiar 2 Pro - Diagnostic Readings

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

~
b
Row Sensors Available: Yes

RowSense Activation Avallable: Yes
@ AutoTrac License: Yes

View |RowSense

Row Offset: 0

@ Primary Steering Source  GP'S

Sensor Coast Mode Time Remaining: Li]
(sec)

Preddijagnosticka ocitanja MY12

D—AutoTrac licenca
E—Odstupanje reda
F—Primarni izvor upravljanja

A—Prikaz padajuceg izbornika
B—Senzori redova dostupni
C—Aktivacija RowSense
dostupna
obalnog senzora

Senzori redova dostupni:
*A-Da
*B - Ne

Dostupna aktivacija navodenja po redovima:

* A — Da (ako je dostupna aktivacija AutoTrac RowSense

GS3)
* C — Ne (ako nije dostupna aktivacija AutoTrac
RowSense GS3)

AutoTrac licenca:

e A —Da (SF1)
* B — Da (SF2)
* C—-Ne

Odstupanje reda:
* Trenuta€na vrijednost odstupanja reda, udaljenost
mjerena u (in.) ili (mm).

Primarni izvor upravljanja
* A — Nema

Groens$ ta - Dfagrostic Resdings
Read the latest Operator Manual prior to operation. To obtan 3 copy, see your dealer
or sk weaw Stellar Support.com

A
b
Row Sensors Avallable: Yes

@ RowSense Activation Svallable:  Yes

@ AutoTrac License: SF2

Row Offset; 0
L]
@ Primary Steering Source -

@ Sensor Coast Mode Time Renaining: 0
(sec)

® Left Sensor Voltage: 0.5
@ Right Sensor Voltage: 485

S

Calibr abed

view |RowSense

PC13824 —UN—28JUN11
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Dijagnosti¢ka oc¢itanja MY12

H—Napon lijevog senzora
I— Napon desnog senzora
J— Bazdarenje senzora

L— Status bazdarenja

G—Preostalo vrijeme nac¢ina rada K—CAL tipka

*B - GPS
e C — Senzori reda

Preostalo vrijeme nacina rada obalnog senzora:
* Mjera¢ za odbrojavanje vremena kada je GPS signal
izgubljen, prikazuje se u sekundama.

Napon lijevog senzora

* Napon senzora u stanju mirovanja mora biti manji od
25\V.

Napon desnog senzora

* Napon senzora u stanju mirovanja mora biti veci od
25V.

Bazdarenje senzora
Status bazdarenja

* Bazdareno
* Nije bazdareno

PC13823 —UN—27JUN11
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CisSéenje senzora reda ‘

Ciséenje senzora reda

APOZOR: UGASITE motor, postavite parkirnu
ko€nicu i izvadite kljuc.

Podignite heder i spustite sigurnosni grani¢nik (A) na
motku hidrauli¢nog cilindra.

Senzore reda treba provjeravati svaki dan i prema
potrebi ocistiti. Ako se na senzorima nakupilo puno
materijala, to moze sprijeciti slobodno pokretanje i utjecati
na performanse. Da biste o istili senzore reda, uklonite
otpad sa senzora i okolnih podrucja. Provjerite pomicu li
se senzori slobodno i bez ometanja.

Godi$nje provjeravajte radi pretjeranog troSenja ¢ahura i
osovina senzora. Zamijenite ako je potrebno.

A—Sigurnosni grani¢nik

>,

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08
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Tehnicki podaci

EZ izjava o sukladnosti

Deere & Company
Moline, lllinois U.S.A.

Osoba navedena ispod izjavljuje da
Proizvod: AutoTrac™ RowSense™

ispunjava sve relevantne odredbe i bitne zahtjeve sljedecih direktiva:

Direktiva Broj Metoda izdavanja certifikata

Direktiva za elektromagnetsku uskladenost 2004/108/EZ Samostalna certifikacija, prema aneksu |l direktive

Ime i adresa osobe iz zemlje ¢lanice Europske Unije, ovlastena za sastavljanje tehnicke dokumentacije:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Njemacka D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Mjesto izjave: Kaiserslautern, Njemacka Ime: Aaron Senneff
Datum izjave: 29. srpnja 2011 Titula: MenadzZer inZenjeringa, John Deere Intelligent Solutions
Group

Proizvodna jedinica: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09
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Dostupna servisna dokumentacija tvrtke John Deere

Tehnicke informacije

Tehnicke informacije se mogu naruditi od tvrtke John b ""%
Deere. Publikacije su dostupne kao otisnuta izdanja ili | =3
pohranjene na CD-ROM-u. :' e el
Narudzbe se mogu obaviti na jedan od sliede¢ih naéina: : Le 4&;5 ) «'E' e
* John Deere trgovina tehni¢kih informacija: - T RY | Z
www.JohnDeere.com/TechinfoStore | &% : | ’f
* Tel. 1-800-522-7448 %l%r_ z
¢ Kontaktirajte vaseg John Deere servisera PR, z
U dostupne informacije spadaju: e
KATALOZI DIJELOVA s popisima dijelova za servisiranje
vaseg stroja sa shematskim ilustracijama radi lakse
identifikacije ispravnih dijelova. Takoder su korisni pri
sklapanju i rasklapanju. DX,SERVLIT -A5-07DEC16-1/4
PRIRUCNICI ZA RUKOVANJE pruzaju sigurnosne, radne
i servisne informacije te informacije o odrzavanju. I .
T =T
.:':__,_r-"" =t ', -
. == g iy 3
(2 g 8
- :

DX,SERVLIT -A5-07DEC16-2/4

TEHNICKI PRIRUCNICI nude servisne informacije u
svezi vaSeg stroja. Obuhvacaju specifikacije, ilustrirane
postupke sklapanja i rasklapanja, dijagrame protoka
hidrauli¢nog ulja i dijagrame elektriCne instalacije.

Neki proizvodi imaju zasebne prirucnike za popravke i
dijagnostiku. Neke sastavnice, kao $to su motori, opisane
su u odvojenom tehni¢kom priru¢niku za sastavnice.
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Nastavlja se na sljedecoj stranici DX,SERVLIT -A5-07DEC16-3/4
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Dostupna servisna dokumentacija tvrtke John Deere

OBRAZOVNI PROGRAM ukljuéuje pet sveobuhvatnih
serija knjiga s detaljnim osnovnim informacijama bez
obzira na proizvodaca:

¢ Serija poljoprivrednih udzbenika obuhvaca tehnologiju
obradivanja zemlje i vodenju gospodarstava.

® Serija Upravljanje poljoprivrednim poslovanjem,
razmatra stvarne probleme i nudi prakti¢na rieSenja
u podrucju marketinga, financiranja, odabira opreme
i zakonskih propisa.

* Priru¢nici Osnovni servisi, objaSnjavaju nacin obavljanja
popravaka i odrzavanja opreme koja je namijenjena za
uporabu na poljima.

* Priru¢nici Osnove rukovanja strojem, objasSnjavaju
kapacitete i namjestanja stroja, nacin poboljSanja ucinka
stroja i nacin uklanjanja suviSnih postupaka u polju.

® Prirucnici Osnove kompaktne opreme, daju upute o
servisiranju i odrzavanju opreme do 40 PV konjskih
snaga.

THE PRECISION-FARMING

RGRICULTURIZTS
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Servis tvrtke John Deere pomaze vam u radu

John Deere Vam stoji na raspolaganju
ZADOVOLJSTVO KUPACA je vazno tvrtki John Deere.

Nasi distributeri nastoje vam pruziti kvalitetne dijelove i
brzu uslugu:

—Dijelove za odrzavanje i servisne dijelove da podrzavaju
vasu opremu.

—Obucene servisne tehnicare te potrebne dijagnosticke
alate i alate za popravak radi servisa vaSe opreme.

RJESAVANJE PROBLEMA KADA KUPCI NISU
ZADOVOLJNI

Vas$ serviser opreme John Deere je posveéen pruzanju
podrske vasoj opremi i rjeSavanju svih problema koje
mozete iskusiti.

1. Kada kontaktirate sa svojim serviserom, unaprijed
pripremite sljedec¢e informacije:

—Oznaka modela i serijski broj proizvoda
—Datum kupovine

—Prirodu problema

2. Razgovor o problemu s rukovoditeljem servisa.

3. Ako je nemoguce rijesiti, objasnite problem upravitelju
zastupnistva i zatrazite pomoc.

4. Ako imate uporan problem koji vase zastupni$tvo ne
moze rijesiti, zamolite vaseg distributera da kontaktira
John Deere radi pomodi. lli kontaktirajte centar za kupce
- Ag Customer Assistance Center 1-866-99DEERE
(866-993-3373) ili elektronsku postu na adresi
www.deere.com/en_US/ag/contactus/.
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