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Johdanto

Johdanto

PEREHDY TAHAN KAYTTOOPPAASEEN huolella,
jotta opit jarjestelman oikean kayttoétekniikan. Muuten
seurauksena voi olla loukkaantuminen tai laitteiden
vaurioituminen. Kayttdohje ja koneen turvamerkit
ovat saatavana useilla kielilla. (Tilaa John Deere
-jalleenmyyijalta.)

TAMA KASIKIRJA on jarjestelmaan kiintedsti kuuluva
osa ja sen tulee siirtya uudelle omistajalle jarjestelman
myynnin yhteydessa.

MITTAYKSIKOINA tassé kayttdohjeessa kaytetdan seka
metrisid mittoja ettd vastaavia amerikkalaisia mittoja.
Kayta vain sopivankokoisia varaosia ja kiinnittimia.
Metrijarjestelman mukaisia tai tuumamittaisia kiinnittimia
varten saatetaan tarvita erityisid metrijarjestelman
mukaisia tai tuumamittaisia tyokaluja.

Koneen OIKEA JA VASEN PUOLI on maaritelty normaaliin
ajosuuntaan nahden.

TAKUU annetaan osana John Deeren tukiohjelmaa
asiakkaille, jotka kayttavat ja huoltavat laitteitaan tassa
kayttdohjeessa kuvatulla tavalla. GreenStar-takuu
selitetdan takuutodistuksessa, jonka ostaja saa
jalleenmyyijalta.

Takuun mukaisesti John Deere takaa tuotteensa silta
varalta, etta niissa ilmenee vikoja takuuaikana. Joissakin
tapauksissa John Deere suorittaa myds maksuttomia
parannuksia jalkiasennuksina, vaikka tuotteen takuuaika
olisi jo umpeutunut. Jos jarjestelmaa kaytetaan vaarin
tai silhen tehdaan tehtaan alkuperaisten maaritysten
vastaisia muutoksia, takuu mitatoityy ja jalkiasennuksina
tehtavat parannukset voidaan evata.
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Turvallisuus

Turvallisuusohjeiden merkinta

Tama on turvallisuusohjetta osoittava merkki. Lue
koneessa ja kayttdohjeessa oleva ohje erityisen hyvin
estaaksesi mahdollisen tapaturman.

Noudata suositeltuja varotoimia ja tydskentele turvallisella
tavalla.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -22-29SEP98-1/1

Varoitusten luokittelu

Varoitukset on luokiteltu eriasteisiksi: VAARA, VAROITUS
tai HUOMIO. VAARA-varoitustarra osoittaa erittain
vaarallista aluetta.

VAARA- tai VAROITUS-tarrat on sijoitettu lahelle
erityistd vaaraa. Yleiset ohjeet on merkitty
HUOMIO-varoitustarralla. Tekstin yhteydessa
olevat turvallisuusohjeet on merkitty tdssa kirjassa
HUOMIO-sanalla.

AVAARA

AVAROITUS
A HuoMIO

TS187 —22—30SEP88

DX,SIGNAL -22-03MAR93-1/1

Noudata turvallisuusohjeita

Lue huolellisesti kaikki tdman oppaan ja koneeseen
kiinnitettyjen turvamerkkien sisaltamat turvallisuusviestit.
Pida turvamerkit moitteettomassa kunnossa. Korvaa
puuttuvat tai vahingoittuneet turvamerkit. Varmista, etta
uudet laitteiston komponentit ja varaosat on varustettu
ajan tasalla olevilla turvamerkeilld. Turvamerkkeja on
saatavissa John Deere -jalleenmyyjalta.

Ulkopuolisilta toimittajilta hankittuihin varaosiin ja
komponentteihin saattaa liittya lisaksi turvallisuusohjeita,
jotka puuttuvat tasta kayttdohjeesta.

Opettele kayttdmé&an konetta ja sen hallintalaitteita oikein.
Ala anna kenenkaan kayttaa jarjestelmaa ilman riittavaa
opastusta.

Pida kone moitteettomassa toimintakunnossa. Luvattomat
muutokset koneeseen saattavat heikentda koneen
suorituskykya ja/tai turvallisuutta seka lyhentaa koneen
kayttoikaa.

TS201 —UN—15APR13

Jos et ymmarra jotain tdman oppaan osaa ja tarvitset
opastusta, ota yhteys John Deere -jalleenmyyjaan.

DX,READ -22-16JUN09-1/1
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Turvallisuus

Turvallinen kunnossapito

Ymmarra huoltotoimenpiteen tarkoitus ennen kuin ryhdyt
tyéhdn. Pida tydymparistd puhtaana ja kuivana.

Ala voitele, huolla tai s3ada konetta sen kadydessa. Pida
kadet, jalat ja vaatetus pois liikkuvien osien laheisyydesta.
Kytke voimansiirto pois paalta, liikuttele hallintavipuja
paineen poistamiseksi ja laske tydkone maahan. Anna
moottorin jddhtya. Poista virta-avain virtalukosta. Anna
moottorin jaahtya.

Tue kunnolla ne koneen osat, joiden taytyy olla nostettuna
huollon aikana.

Pida kaikki osat kunnossa ja oikein asennettuina. Korjaa
vauriot viipymatta. Uusi vaurioituneet tai kuluneet osat,
ennen kuin syntyy suuria vaurioita. Poista rasva, dljy ja
muut jatteet.

Irrota itsekulkevien koneiden akun maakaapeli ennen
sahko- tai hitsaustoita.

Irrota tydkoneen johtosarja traktorista ennen
sahkolaitteiden huolto- tai hitsaustaita.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -22-17FEB99-1/1

Elektronisten komponenttien ja pidikkeiden
turvallinen kasittely

Putoaminen varusteisiin kuuluvien elektronisten
komponenttien asennuksen tai irrotuksen aikana voi
aiheuttaa vakavan loukkaantumisen. Kayta tikkaita tai
huoltotasoa, jotta yletyt helposti asennuskohteisiin. Kayta
tukevia ja turvallisia jalan- ja kddensijoja. Ala asenna tai
irrota komponentteja marissa tai jaisissa olosuhteissa.

Kayta pylvaaseen tai muuhun korkeaan rakenteeseen
asennettavan paikannusohjauksen (RTK) maatukiaseman
asentamisessa tai huoltamisessa henkil6a, joka on
hyvaksytty kiipeamistehtaviin.

Sovella tydkoneeseen kiinnitettavan GPS-vastaanottimen
pylvdan asentamisessa tai huoltamisessa asianmukaista
nostotekniikkaa ja kayta asianmukaista suojavarustusta.
Pylvas on raskas ja hankala kasitelld. Tydskentelyyn tulee

TS249 —UN—23AUG88

osallistua kaksi henkil6a, mikali asennuskohteita ei ole
mahdollista saavuttaa maasta tai huoltotasolta kasin.

DX, WW,RECEIVER -22-24AUG10-1/1
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Turvallisuus

Kayta ohjausjarjestelmaa turvallisesti * Ala koskaan nouse likkuvaan ajoneuvoon tai poistu
L e e e likkuvasta ajoneuvosta.

Ohj_auslgrjlestelm[g €l saa kayttaa_.mgant}elle}-." i * Tarkista, ettd koneen, tydkoneen ja ohjausjarjestelman

Ohjausjarjestelmat on aina kytkettava pois paaita ennen asetukset on maaritetty oikein. Jos kaytdssa on iTEC

maapt[elle tuloa. thaysjérjestelméé ei saa kytkea paalle Pro, tarkista, etta rajat on madritetty tarkasti.
(aktivoida) maantiekuljetuksessa. * Pysy valppaana ja seuraa ympariston tapahtumia.
Ohjausjarjestelmat on suunniteltu auttamaan kuljettajaan ~ ® Ohjaa tarvittaessa itse maastoesteiden, sivullisten,

kayttamaan konetta tehokkaammin. Kayttaja on aina laitteiden tai muiden esteiden valttamiseksi.

vastuussa koneen kulkureittien hallinnasta. * Lopeta kaytto, jos huono nakyvyys haittaa koneen
kayttoa tai estaa sinua havaitsemasta ihmisia tai esteita

Ohjausjarjestelmat tarkoittavat kaikkia sovellukset, jotka koneen kulkureitilla.

automatisoivat ajoneuvon ohjausta. Tallaisia sovelluksia ¢ Ota ajoneuvon nopeutta paatettdessa huomioon pellon

ovat esimerkiksi AutoTrac, iGuide, iTEC Pro, ATU ja olosuhteet, ndkyvyys ja ajoneuvon kokoonpano.

RowSense.

Kayttajan ja sivullisten vahingoittumisen valttaminen:
JS56696,0000970 -22-10MAY11-1/1

Kayta turvavoita oikein

Loukkaantumisriskia onnettomuuden yhteydessa,
esimerkiksi traktorin kaatuessa, voidaan pienentaa
kayttamalla turvavyota, kun kuljetetaan traktoria, jossa
on turvakaari tai hytti.

Ala kéyta turvavydta, jos traktorissa ei ole turvakaarta tai
hyttia.

Tarkista turvavyon ja sen kiinnitysosien kunto vahintaan
kerran vuodessa.

TS205 —UN—23AUG88

Tarkista, etteivat osat ole irrallisia ja ettei vyd ole
vaurioitunut. Vydssa ei saa olla viiltoja, eika siina
saa nakya merkkeja rispaantumisesta, kovasta tai
epétavallisesta kulumisesta, véarin vaihtumisesta tai hyvaksytty kaytettavaksi koneen kanssa. Ota yhteytta
hankautumisesta. Kéayté vain varaosia, jotka on John Deere -piirimyyjaan.

DX,ROPS1 -22-07JUL99-1/1

Puintiyksikon tapaturmavaara

Terapalkkia, syottokierukkaa, kaatokelaa ja syéttotelaa
ei voida taysin suojata niiden toimintatavan vuoksi.
Pysy riittdvan kaukana liikkuvista osista. Kytke koneen
voimansiirto pois paalta, sammuta moottori ja irrota
virta-avain, ennen kuin huollat tai puhdistat konetta.

e,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -22-21DEC90-1/1
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Turvallisuus

Lue kayttaopas

Ennen Parallel Tracking- tai AutoTrac-jarjestelmien
kayttamista on huolellisesti luettava ajolinjan
ohjauksen kayttoopas, josta kayttaja saa tiedot
komponenteista seka turvalliseen ja oikeanlaiseen
kayttoon vaadittavista menettelyista.

Ajolinjan ohjauksen kayttéopas koskee seka
Parallel Tracking- ettd AutoTrac-ohjausjarjestelmien

toiminteita.

0OUO06050,0000F2C -22-03APR08-1/1
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Jatka-painike

Jatka-painikkeen asetukset

Kun puimurin varusteena oleva AutoTrac on kytketty
maissipdytaan, jossa on varusteena RowSense,
monitoimikahvan aktivointipainikkeet 2 ja 3 aktivoidaan
automaattisesti kaytettavaksi leikkuupdydan
laskupainikkeena ja AutoTracin Jatka-painikkeena
tassa jarjestelmassa. Vuoden 2012 ja sita
uudemmissa puimureissa Auto-painiketta voi kayttaa
AutoTrac-ohjauksen kayttéonottoon, ja rivitunnistimet
kytkeytyvat paalle, kun vilja koskettaa tuntoelinta. (Katso
lisatietoja osion Jarjestelman kayttdonotto kohdasta
Rivinsy6ton asetus.)

C 5

Puimurin Jatka-painike

PC13860 —UN—13JUL11

BA31779,00001F5 -22-08NOV11-1/1
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AutoTrac RowSense

Yleiskatsaus

AutoTrac RowSense -jarjestelma koostuu seuraavista
osista

¢ Integroitu AutoTrac asennettu ja aktivoitu puimuriin,
paivitetty AutoTrac RowSense -ohjelmisto ohjelmoitu

Steering System Unit -jarjestelmaan (SSU), AutoTrac

SF1 tai SF2 -aktivointi.

- 50- ja 60-sarjan puimureihin tulee asentaa
yhteysohjaimen/yhdysvaylan paivitys.

- Vuoden 2008 S-, W- ja T—sarjan ja vuoden 2009
C—sarjan puimureissa on oltava LYNX-vayla
asennettuna, jotta ne ovat yhteensopivia AutoTrac
RowSensen kanssa.

¢ Integroitu AutoTrac asennettu ja aktivoitu puimuriin,
paivitetty AutoTrac RowSense -ohjelmisto ohjelmoitu

Steering System Unit -jarjestelmaan (SSU), AutoTrac

SF1 tai SF2 -aktivointi.

* Vuoden 2012 ja uudemmissa puimureissa on oltava

GS3 2630 -nayttd tai GreenStar™ 3 CommandCenter.

* Vuoden 2011 ja vanhemmissa puimureissa on oltava

GS2 2600 -nayttd tai GS3 2630 -naytto.

* AutoTrac RowSensen GS3-aktivointi GS3-nayttoon tai

GS3 CommandCenteriin.

¢ AutoTrac RowSensen SF1- tai SF2-aktivointi GreenStar
2 -nayttdon.

¢ StarFire-vastaanotin ja SF1-, SF2- tai RTK-aktivointi.

* Yksi pari rivitunnistimia asennettu hyvaksyttyyn
maissipoytaan.

AutoTrac RowSense toimii kaikkien olemassa
olevien seurantamallien ja yleisimpien korjuumallien
yhteydessa. AutoTracin toiminnassa ovat seuraavat
tilat: Mukautuvat kaaret, AB-kaaret, ympyrareitti
ja suora reitti. AutoTrac RowSense on laajennus
integroituun AutoTraciin GS2-naytdssa, GS3-naytossa
ja GS3-CommandCenterissad maissin korjuuseen. Riviin
asennetut rivitunnistimet paikallistavat maissintahkat,
jotta rivin sijainti havaitaan. Rivitunnistinten signaalit
integroidaan olemassa olevien AutoTrac-signaalien
kansa, jotta puimuri pysyy riveilla. Kun rivitunnistimista
ei tule signaalia (jos ajetaan esimerkiksi vesistdssa),
kaytdossa on normaali GPS-paikannus. AutoTracin muut
toiminnot sailyvat muuttumattomina. Rivitunnistimet
ovat yksinkertaisesti toinen sijaintijarjestelma puimurin
ohjaamiseen. Kaikki seurantamallit asetetaan samalla
tavalla kuin GPS-pohjaisessa AutoTracissa.

BA31779,00001F6 -22-08NOV11-1/1
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijarjestelma

AutoTrac RowSense -jarjestelman asetus
HUOMAA: Ennen kuin kéytét tata tuotetta, AutoTracin

1.

asetuksen lisdksi on suoritettava seuraavat vaiheet:

Siirry GS3-naytéssa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> OPASTUS-nappain >>
OPASTUKSEN ASETUKSET -valilehti >> muuta
ROWSENSE ASETUKSET -painike.

Siirry GS3 CommandCenterissa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> ASETUKSET-nappéain >>
ROWSENSE ASETUKSET -painike

Aktivoi riviajolinjan tunnistimet painamalla
vaihtopainiketta.

Varmista, ettd tunnistimen siirtymaarvo on oikein
(oletusarvo on 0).

Valitse rivinsyottotila painamalla vaihtopainiketta.

5. Paaset pois RowSense-asetuksista painamalla

Hyvaksy-painiketta.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Rowr
Emntry

O Enabled

0

[+]

-
-

OF

Accept

Kalibrointiasetus

A—Tunnistintila
B—Tunnistimen siirtyma
(-50-50)

C—Rivisyo6ttometodi

D—Hyvéaksy

PC13820 —UN—14JUN11

BA31779,000020C -22-170CT11-1/2

AutoTrac RowSense -kuvakkeet ovat seuraavissa
kohdissa:

® GS3 2630 — Opastussivu KATSO-valilehdessa.
® GreenStar™ 3 CommandCenter — Suoritussivu

PC10040 —UN—O04FEBO08

—
*eeed
—_

=

BA31779,000020C -22-170CT11-2/2
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

Riviajolinjan siirtyman asetus

Ajolinjaan voidaan lisata siirtyma maissipoydalle tulevien
téhkien suuntauksen muuttamiseksi.

Esimerkkeja, jolloin suuntauksen muuttaminen on tarpeen:

¢ |stutettu arvausrivi on maissipdydan keskell ja rivit
on tyonnetty péydan yli. Siirtyman voi lisata jakamaan
eron niin, etta kaikki rivit kallistuvat, mutta ei niin paljon
kuin ilman siirtymaa.

* Laihonjakajat, joihin on kiinnitetty rivitunnistimet eivat
ole linjassa rivin kanssa. Kunnes korjauksia voi tehda
tunnistinten kohdistamiseksi, siirtyma voidaan lisata
korvaamaan vaaristynytta linjausta.

Nollaa pienempien siirtymaarvojen syottaminen voi
saada puimurin ajamaan hieman vasemmalle, ja nollaa
suuremmat arvot voivat saada puimurin ajamaan hieman
oikealle. Oletusarvo on 0 siirtymaarvolla -50-50.

1. Siirry GS3-naytdssa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> OPASTUS-nappain >>
OPASTUKSEN ASETUKSET -vélilehti >> muuta
ROWSENSE ASETUKSET -painike.

Siirry GS3 CommandCenterissa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> ASETUKSET-nappéin >>
ROWSENSE ASETUKSET -painike

2. Syoéta riviajolinjan siirtyma (-50-50). Oletusarvo on 0.

RowSense Settings

~y
s

Sensor

Status Enabled

" [+

-
-

OF

Accept

Sensor Offset

Row
Entry

PC13820 —UN—14JUN11

A—Tunnistintila
B—Tunnistimen siirtyma
(-50-50)

C—Rivisyottometodi
D—Hyvéaksy

3. Paaset pois RowSense-asetuksista painamalla
Hyvaksy-painiketta.

BA31779,000020D -22-08NOV11-1/1

Rivinsyoton asetus

1. Siirry GS3-naytdssa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> OPASTUS-nappain >>
OPASTUKSEN ASETUKSET -vélilehti >> muuta
ROWSENSE ASETUKSET -painike.

Siirry GS3 CommandCenterissa kohtaan VALIKKO >>
GREENSTAR 3 -painike >> ASETUKSET-nappain >>
ROWSENSE ASETUKSET -painike

2. Valitse rivinsyottotila painamalla vaihtopainiketta.

3. Paaset pois RowSense-asetuksista painamalla
Hyvaksy-painiketta.

Manuaalinen:

1. Aja puimuri riville.

2. Paina Jatka-painiketta ensimmaisen kerran
laskeaksesi poydan.

3. Paina Jatka-painiketta toisen kerran ottaaksesi
ohjauksen ja rivitunnistimet kayttoon.

GPS:

1. Aja puimuiri riville.

2. Paina Jatka-painiketta ensimmaisen kerran
laskeaksesi poydan ja ottaaksesi ohjauksen kayttoon.

3. Paina Jatka-painiketta toisen kerran ottaaksesi
ohjauksen kayttdéon.

RowSense Settings

~y
A_s

Sensor
Status

Sensor Offset

Row
Entry

"1l

-
-

OF

Accept

PC13820 —UN—14JUN11

A—Tunnistintila
B—Tunnistimen siirtyma
(-50-50)

C—Rivinsyo6tto
D—Hyvéaksy

HUOMAA: AutoTrac kytkeytyy péélle, kun Auto-painiketta
painetaan. Rivitunnistimet Kytkeytyvét péélle,
kun viljan koskettaa tuntoelinta.

BA31779,000020E -22-08NOV11-1/1
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

Rivitunnistinten kalibrointitoimenpiteet

Tama toimenpide suoritetaan, kun jarjestelma asennetaan
tai kun jarjestelma on korjattu. Rivitunnistimet on
asennettava ja asetettava levossa olevia pysayttimia
vasten.

1. Valmistaudu kalibrointiin

Varmista, etta rivitunnistimet on asennettu niin, etta
jouset pitavat niita lepoasennossa. Nosta leikkuupdyta
varmistaaksesi, etta rivitunnistimet eivat kosketa
maata. Puimuri ei saa liikkua.

2. Siirry kohtaan VALIKKO >> GREENSTAR 3 -painike
>> VIANMAARITYS-nappain >> valitse RowSense
pudotusvalikosta.

3. Kalibroi tunnistimen lepojannitteet.

Paina CAL-painiketta tallentaaksesi tunnistimen
lepojannitteet SSU:n muistiin.

HUOMAA: Tunnistimien on oltava kéyt6ssé, jotta
néet kalibrointipainikkeen.

HUOMAA: GS3 2630 ja GreenStar™ 3 CommandCenter
néyttavét nyt vasemman tunnistimen ja oikean
tunnistimen jénnitteet. Oikean tunnistimen
lepojénnitteen tulisi olla yli 2,5 volttia. Vasemman
tunnistimen lepojénnitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.

4. Kalibrointi paattynyt, poistu RowSensen
vianmaarityslukemat -sivulta.

GroenS i - Diagnostic Raadings

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

View |ROWSense

o

Row Sensors Avalable:
RowSense Aciralion Avalable:
AuioTrac License:

Rows Offsel:
{im)

Primary Steering Source  -—-

Sensor Coast Mode Tinee Rennsining:

= 05

= 45

Yes

Yes

5F2

L]

=
Q
Calibrate Sensor ’0 (12
|
z
=)
@ Calibration Status:  Calibrated ol:
)
el
(6]
a
Kalibrointiasetus

A—Katso pudotusvalikko

B—Vasemman tunnistimen
jannite

C—Oikean tunnistimen jéannite

D—CAL-painike
E—Kalibrointitila

BA31779,000020F -22-08NOV11-1/1
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Mallivuoden 2011 ja vanhempien asetus- ja kalibrointijarjestelma

AutoTrac RowSense -jarjestelman asetus

HUOMAA: Ennen kuin kéytét tata tuotetta, AutoTracin
asetuksen lisdksi on suoritettava seuraavat vaiheet:

1. Siirry GS2-naytolta alkuperaiselle GreenStar-naytolle
>> ASETUS >> AUTOTRAC

2. Valitse Rivinohjaus asennettu- ja Rivinohjaus kaytossa
-kohtiin KYLLA.

Kalibroi rivinohjauksen tunnistimet.

4. Varmista, etta rivinohjauksen siirtyman arvo on oikea
(oletusarvo on 100).

A—Ohjausherkkyys (50-200) E—Rivinohjauksen siirtyma

B—AutoTrac-kalibrointi (50-150)
C—Rivinohjaus asennettu F—Ei kdytossa
D—Rivinohjauksen G—Palautus

tunnistimen kalibrointi

T E SETUP AutoTrac
— [ | Steer Sensitivity P ¢
314 | s0- 200 (%)
L
5 6 || AutoTrac =
— ) Calibration p
7 8 - Clmm
L Row Guidance Yes @
g9 || o |[[Option Installed it
= Row Guidance Sensor ”@
* Calibration
- ENgl
Row Guidance
PAGE
[ rnce JRow Cudance o0 TR @)
SETUP F] ® '
INFO I I'F—
SETUP 7
RUN Setup 9 @
Kalibrointiasetus

PC10466 —UN—27APR08

KR43067,00000FA -22-13NOV08-1/1

Rivitunnistinten kalibrointitoimenpiteet

Tama toimenpide suoritetaan, kun jarjestelma asennetaan
tai kun jarjestelma on korjattu. Rivitunnistimet on
asennettava ja asetettava levossa olevia pysayttimia
vasten.

1. Valmistaudu kalibrointiin

Tarkista, etta rivitunnistimet on asennettu niin, etta
jouset pitavat ne lepoasennossa. Nosta leikkuupoytaa
ja varmista, etta rivitunnistimet eivat kosketa maata.
Puimuri ei saa liikkua.

A—Ohjausherkkyys (50—200) E—Rivinohjauksen siirtyma

B—AutoTrac-kalibrointi (50-150)
C—Rivinohjaus asennettu F—Ei kadytossa
D—Rivinohjauksen G—Palautus

tunnistimen kalibrointi

Jatkuu seuraavalla sivulla

PAGE

2

SETUP AutoTrac

AutoTrac
Cahbration

Steer Sensitivity Y i
o 00

v

S L BEE

0B EEE

Option Installed

Row Guidance Yes@

(] CLR

Row Guidance Sensor
Calibration

Offset (50 = 150)

v

Row Guidance 100

SETUP

LH

SETUD

Setup

AutoTrac-jérjestelman asetukset

4

le]le]e]e]e]ele]

PC10466 —UN—27APR08

KR43067,0000123 -22-17NOV08-1/2
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Mallivuoden 2011 ja vanhempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

2. Paina alkuperdisessa GreenStar-naytdssa
ASETUS-painiketta. Paina AutoTracin osoittamaa
kirjainpainiketta.

3. Kalibroi tunnistimen lepojannitteet.

Tallenna tunnistimien lepojannitteet SSU-muistiin
painamalla rivinohjauksen tunnistimien
kalibrointipainiketta (E).

HUOMAA: Vasemman ja oikean tunnistimen
Jénnitelukemat ndkyvét nyt GSD-néyt6sséa.
Oikean tunnistimen lepojénnitteen tulisi olla yli
2,5 volttia. Vasemman tunnistimen lepojénnitteen
tulisi olla alle 2,5 volttia.

2

SR EEE
sEEEE]

. CLR

PAGE

¢

Calibration

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

Calibrate

v

o] elig] ee]e]e:

4. Kalibrointi valmis, poistu rivitunnistimien Row Guidance Sensor g
kalibrointitilasta. SETUP 3
|
A—Ei kéaytossa E—Kalibroi rivinohjauksen INFO %I
B—Ei kdytossa tunnistin 5
C—Vasemman tunnistimen kal. F—Ei kdytdssa RUN AutoTrac s
(V) 1.17 G—Palautus e
D—Oikean tunnistimen kal. (V) L
3.83 Kalibrointiasetus
KR43067,0000123 -22-17NOV08-2/2
Rivinohjauksen siirtyman asetus CI- 3l SE TUP AutoTrac
Ajolinjaan voidaan lisata siirtyméa maissipdydaélle tulevien Steer Sensitivity . r
tahkien suuntauksen muuttamiseksi. 3 4 50 - 200 104 @
Esimerkkeja, jolloin suuntauksen muuttaminen on tarpeen: 5 6 | AutoTrac 8
¢ |stutettu arvausrivi on maissipoydan keskella ja rivit ——'—— calibration
on tyénnetty pdydan yli. Siirtyman voi lisata jakamaan 7 8 e —
eron niin, etta kaikki rivit kallistuvat, mutta ei niin paljon Row Guidance Ves E@ '
kuin ilman siirtymaa. ion Install
¢ Laihonjaoittimet, joihin on kiinnitetty rivitunnistimet, 9 [ Sption. Instalied —
eivat ole linjassa rivin kanssa. Tama poikkeama Row Guidance Sensor o
voidaan korvata kayttamalla siirtyméaa siinen asti, kun * || “*R | calibration @
tunnistimet voidaan suunnata fyysisesti korjaustoimena. - T
Jos sybtetty siirtymaarvo on alle 100, leikkuupuimuri PAGE g?%eiu:ggnfﬁ 50 100 ® .
saattaa ajaa hieman vasemmalle. Jos syoétetty I —
siitymé&arvo on yli 100, leikkuupuimuri saattaa ajaa SETUR = | £
hieman oikealle. Oletusarvo on 100 siitymaarvolla ® il
50-150. INFO —— ra—' D|
1. Paina alkuperaisessd GREENSTAR-naytossa m Set 9 @ g
ASETUS-painiketta. Paina AutoTracin osoittamaa up — | &

kirjainpainiketta.

2. Syo6ta rivinohjauksen siirtyma (50-150). Oletusarvo
on 100.

3. Asetus valmis.

A—Ohjausherkkyys (50—200)
B—AutoTrac-kalibrointi
C—Rivinohjaus asennettu
D—Rivinohjauksen
tunnistimen kalibrointi

E—Rivinohjauksen siirtyma
(50-150)

F—Ei kdytossa

G—Palautus

KR43067,00000D6 -22-12NOV08-1/1
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Jarjestelman kayttoonotto

Naytot ja merkkivalot

Kun AutoTrac RowSense on kaytdssa, naytolla on
seuraavat kuvakkeet. GS3 2630 -nayt6lla nékyy kuvake
kartalla OHJAUSNAKYMA-valilehdelld osoituksena siita,
etta rivitunnistimet ovat valittavissa (kun TUNNISTIMEN
TILA -painike on kytketty kayttoon). GreenStar™ 3
CommandCenterissa nakyy kuvake Suoritus-sivulla.
Jokainen kuvake osoittaa, mitd puimurissa tapahtuu.

Kuvake muuttuu valkoisesta varilliseksi (vihrea)
animaatioksi, kun rivitunnistimet ohjaavat ajoneuvoa.

PC10042C —UN—O04FEB08

AN

Jérjestelmé asennettu (harmaa tausta)

PC10042 —UN—O04FEB08
L]
2314
L]

-
-
LJ

Jarjestelmé& aktiivinen, kdyt6ssa rivitunnistin ja GPS (vihreé tausta)
PC10042A —UN—O4FEB08

‘.0000.

Ei GPS:&a, kdytésséa vain rivitunnistimen tiedot (keltainen tausta)
PC10042B —UN—O04FEB08

AN

Ei rivitunnistimen signaalia, kdyt6ssa vain GPS (oranssi tausta)

BA31779,0000224 -22-08JUL11-1/1
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Jérjestelmén kéyttéénotto

Rivitunnistimien kytkenta

Rivitunnistimet ohjaavat puimuria aina kun ne pystyvat
maarittelemaan rivin sijainnin. Kuljettaja tietaa, etta
rivitunnistimet ohjaavat puimuria, kun AutoTrac RowSense
-jarjestelman kuvake muuttuu vihreaksi ja alkaa liikkua.

Kun alun polku on asetettu (AB-rivi tai tallennettu
Kaareva reitti), Jatka-painiketta voidaan painaa,
kun puimuri on reitin valityksen puolimatkassa
ja sopivassa kulmassa riveihin nahden.

Rivin tunnistimet ohjaavat puimuria heti, kun
rivitunnistimissa on toimintaa.

Paisteessa kaantyminen: Paisteessa kaantymiset
tehdaan samoin kuin GPS-pohjaisessa AutoTracissa.
Kuljettaja kohdistaa koneen sen polun kanssa, jota he
haluavat seurata. Jatka-painiketta painamalla AutoTrac
ajaa ohjauspolulle. Rivitunnistimet havaitsevat sitten
rivin sijainnin ja seuraavat sitd. Mukautuvien kaarien,
ympyrareitin ja AB-kaarien ajolinjan pidennysominaisuus
voidaan ottaa kayttdon viereisen polun laajentamiseksi
paisteisiin.

N

z

=

N

2

1

[EiEle - || (B ;

wn

4.000(M) §
Rivitunnistimien Kytkentd GS3 2630
0 oy

5

=

3

|

z

T

m IR ~

N ©

@

B0 A

Rivitunnistimien kytkentd GS3 CommandCenter
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2600- ja 2630-naytto — suora reitti

Suora reitti

Suora reitti tulee olla kaytdssa, kun rivit ovat suorassa eika
vaihtelu ole suurempaa kuin 1 m (3-1/4 ft). Suora reitti
maarittda kaikki linjat samansuuntaisiksi ensimmaisen
kanssa.

Jos pelto on suhteellisen suora ja suunta ei muutu, suoran
reitin kayttd on suositeltavaa, silla se sallii riville paasyn
vierekkaisilla reiteilla. Riville paasyn tehokkuus paranee,
kun pelto istutetaan AutoTracilla. Tehokkuus paranee
myds rivin ohitusjaksojen aikana vesialueilla.

Suoraa reittia kaytettdessa GPS-linja keskitetdan
automaattisesti. Nain varmistetaan, ettd GPS-reitti on
asianmukaisesti kohdistettu kylvoriveihin. Tama toiminto
ei ole kdytossa mukautuvissa kaarissa.

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC10390 —UN—07JANO8

Suora reitti

BA31779,0000201 -22-08NOV11-1/4
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2600- ja 2630-néyttd — suora reitti

VALIKKO >> GREENSTAR-painike >> AJOLINJAN PC8B63 —UN—20APR15
OHJAUS -toiminnevalitsin >> AJOLINJAN OHJAUS
-vélilehti

Valitse AJOLINJAN OHJAEJSTILA -alasvetovalikosta
SUORA REITTI. Valitse NAKYMA-valilehti. VALIKKO-painike

PC12685 —UN—29APR15
HUOMAA: Keskeyté tallennus, kun sadonkorjuu 1
ei ole kdynnissé.

Ennen aloitusta
GreenStar
1. Varmista Nakyma&-sivun vastaanotinkuvakkeesta, etta

SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.

2. Varmista, etta ajolinjojen etaisyys on oikea. Jos
ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita ; —
AJOLINJAN OHJAUS -valilehdell3. GREENSTAR 3 -painike

PC8673 —UN—140CT07
Valitse ASETA AJOURA 0.

AJOLINJAN OHJAUS -toiminnevalitsin

BA31779,0000201 -22-08NOV11-2/4

1. Valitse ajouran nimi NYKYINEN AJOURA 0

-alasvetovalikosta. Jos nimea ei ole, luo uusi nimi Set Track 0
valitsemalla UUSI-painike.
Current Track 0 Method
2. Valitse MENETELMA-alasvetovalikosta ajouran Track 1
menetelma (A+B). @ ¢
3. Aja ajouran alkuun ja valitse ASETA A -painike. @ = J@me l
4. Aja ajouran loppuun ja valitse ASETA B -painike. - ..
P iy e s Heading:  0.0000 —
Luodaan linja, jonka mukaan koko pelto maaritetaan. Point ALat: 00000000

5. Kaynnista AutoTrac RowSense painamalla ﬁ':::;:a::g L0000
Jatka-painiketta. oy

A—Nykyinen ajoura 0 E—Ajolinjojen etdisyys

~
o
.alasvetov_.allkko -painike o @ Set A ] @ Saf 8 I 'g
B—Menetelméan alasvetova- F—Aseta A -painike N
likko G—Aseta B -painike Z|
C—Uusi-painike =
D—Poista-painike OL
o
/A 5
(&)
o

Aseta ajoura 0

Jatkuu seuraavalla sivulla BA31779,0000201 -22-08NOV11-3/4
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2600- ja 2630-néyttd — suora reitti

Rivin ohitus — vesialueella ei ole kylvérivia. Suora reitti ja

AB-kaarteet keskittavat ajouran uudelleen, mika parantaa

jarjestelman mahdollisuuksia 16ytaa oikea rivi vesialueen

toisella puolella. —— —

HUOMAA: Jos seké GPS:n etté rivitunnistimen
datasignaalit katoavat, jérjestelmé ei toimi ennen
kuin GPS-signaali on palautunut.

L)
/
/

PC10391 —UN—O08JAN08

Vesialue

BA31779,0000201 -22-08NOV11-4/4
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2600- ja 2630 -nayttdo — mukautuvat kaaret

Mukautuvat kaaret

PC10399 —UN—O04FEBO08

Reitti muuttuu pellon I&pi ajettaessa

Mukautuvat kaaret voidaan ottaa kayttéon kaikilla pelloilla,
mutta se on erittdin suositeltavaa, kun reitti muuttuu
pellolla ajettaessa, suunta muuttuu merkittavasti tai

kaari on U:n muotoinen. Mukautuvat kaaret sisaltaa
lisdtoiminnon, jonka avulla RowFinder voidaan valita
vaihtopainikkeella. Rivitunnistimia voidaan kayttaa
leikkuupuimurin ohjaamiseen aina, kun ne ovat kaytossa
rivilla. Kaarevan ajouran tallennuksen on oltava PAALLA.
Tama maarittdad ensimmaisen reitin ja mahdollistaa
suorien linjojen pidennykset.

Mukautuvat kaaret maaritetaan vain viereisen reitin
mukaan, mutta etuna on erilaisten kaarevien muotojen
kasittely, ja mahdolliset arvausrivien virheet eivat
kumuloidu koko peltoon.

Jos pellolla on uerita leikkuupuimureita, mukautuvat
kaaret ei salli yksittaisen reitin jattdmista valiin. Tassa
tilanteessa mukautuvat kaaret toimii vain, jos muiden
leikkuupuimurien ajolinjojen etaisyys lisataan erikseen.
Esimerkiksi jos 12-rivinen leikkuupdyta seuraa 8-rivista
leikkuupoytaa 30 in. riveilla koneiden tydskennellessa
samalla pellolla, molemmat tarvitsevat 20 rivin (50 ft)
ajolinjojen etaisyyden.

Mukautuvien kaarien kayttdé on suositeltavaa, kun reitti
muuttuu usein pellon aikana. Mukautuvat kaaret vaikuttaa
vain viereiseen reittiin.

PC10400 —UN—O04FEB08

l

Suunta muuttuu pellon lapi ajettaessa

PC11000 —UN—O04FEB08

Kaaret ovat U:n muotoisia

KR43067,00000AE -22-10NOV08-1/1

40-1

043020

PN=21




2600- ja 2630 -néytt6 — mukautuvat kaaret

Mukautuvien kaarien kayttoonotto

VALIKKO >> GREENSTAR-painike >> AJOLINJAN
OHJAUS -toiminnevalitsin >> AJOLINJAN OHJAUS
-vélilehti

Valitse AJOLINJAN OHJAUSTILA -alasvetovalikosta
MUKAUTUVAT KAARET. Valitse NAKYMA-vélilehti.

Ennen aloitusta

1. Varmista Ndkyma-sivun vastaanotinkuvakkeesta, etta
SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.

2. Varmista, etta ajolinjojen etaisyys on oikea. Jos
ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita
AJOLINJAN OHJAUS -valilehdella.

1. Aloita reitin tallennus painamalla tallennuspainiketta.

2. Aja reitti pellon lapi. Ensimmaisen reitin ajamisen
jalkeen luodaan vain seuraavan reitin linja.

3. Kaynnista AutoTrac RowSense painamalla
Jatka-painiketta.

Jarjestelman ollessa AutoTrac-tilassa tallennus
lopetetaan, kun ohjauspyodraa kaannetaan. Jarjestelman
ollessa dokumentointitilassa tallennus lopetetaan, kun
leikkuupoytaa nostetaan.

AutoTrac-tila — Jos kayttaja haluaa riville paasyn toimivan
paremmin vain viereisella reitilla, yhdistd mukautuvat
kaaret AutoTraciin. Tata suositellaan vain, jos pelto

on suhteellisen suora eika siina ole jyrkkia kaarteita,

ja AutoTrac poistetaan kaytosta harvoin (manuaalisen
ohjauksen tai GPS-signaalin katoamisen vuoksi).

Dokumentointitila — Mukautuvat kaaret yhdistetaan
dokumentointiin. Tall6in kayttaja voi tarttua ohjauspyoraan
ajon aikana ja jatkaa senhetkisen reittinsa tallennusta.
Linjojen pidennykset ovat kaytettavissa seuraavalla
reitilla, mutta ne eivat ole kovin hyddyllisia riville padasyn
suhteen, koska leikkuupdydan nostossa rivien lopussa

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC8663 —UN—29APR15

VALIKKO-painike

PC12685 —UN—29APR15

GS3)

GREENSTAR 3 -painike

GreenStar

PC8673 —UN—140CTO07

AJOLINJAN OHJAUS -toiminnevalitsin

tapahtuu viive. Tehokkuus on vain marginaalinen rivin
ohitusjaksojen aikana.

Manuaalinen tallennus — Kayttaja voi yhdistaa
mukautuvat kaaret manuaaliseen tallennukseen. Linjojen
pidennykset eivat ole mahdollisia tassa tilassa, ellei
kayttaja paina pysaytyspainiketta jatkuvasti rivin lopussa.
Jos kayttaja unohtaa lopettaa tallennuksen, voi ilmeta
ongelmia, kuten kaarrosten virheellinen maaritys.
Esimerkki: Jos kayttaja poikkeaa riviltd kuorman
purkamista varten eika paina keskeytyspainiketta,

reitti tallennetaan. Kun kayttaja ajaa viereista reittia,
leikkuupuimuri ohjataan hieman sivuun riviltd, maaritetyn
linjan mukaisesti.

BA31779,0000472 -22-24MAY12-1/2
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2600- ja 2630 -néyttd — mukautuvat kaaret

Paina: VALIKKO >> GREENSTAR-painike >>
AJOLINJAN OHJAUS -toiminnevalitsin >> AJOLINJAN
OHJAUSASETUKSET -valilehti >> KAAREVAN
AJOURAN ASETUKSET -painike >> KAAREVAN
AJOURAN TALLENNUS -alasvetovalikko (A).

Tassa lueteltuja mukautuvat kaaret -tiloja voi muuttaa
ylla olevassa naytdssa valitsemalla haluttu tila
alasvetovalikosta.

* AutoTrac
* Dokumentointi
* Manuaalinen

A—Kaarevan ajouran tallennus E—Tyhjenna tiedot -painike

B—Siirtyma reitin lopussa F—Pehmeit tiukat kddnnokset
C—Tyokoneen kadintésade -valintaruutu
maassa -valintaruutu G—Hyviksy-painike

D—Tyokoneen kdantosade
maassa -tallennusruutu

Curve Track Settings

Implement In-Grouw

Curve Trac

K
Rocording (? A

End of Path |Straight Line Projection

Transition B
Turn Radius 30.0
)

Clear Curw
Track Dat

Smooth
Tight Turns

P

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -22-24MAY12-2/2

RowFinder

RowFinderia voidaan kayttaa, kun tydskennellaan
mukautuvissa kaarissa ja etsittdessa rivid, joka on kahden
tai useamman ajolinjan paassa. Kun lahestyt paistetta
mukautuvat kaaret -tilassa, ota RowFinder kayttoon
valitsemalla RowFinder-painike. Tama toimenpide
tallentaa ajoneuvon sijainnin ja suunnan.

HUOMAA: Tallennettu sijainti ja suunta hylatéén,
Jjos AutoTracia ei poisteta kdytéstéd kolmen
minuutin kuluessa RowFinder-painikkeen
ensimmaéisesta kayttéénotosta.

Varmista, etta rivin paassa tallennus on poistettu kaytosta.
Naytdssa nakyy rinnakkaiset rivit.

Jatka paisteessa haluttua rivia kohti. Siirry riville ja poista
RowFinder kaytosta valitsemalla RowFinder-painike.
Tama muuttaa jarjestelman takaisin Mukautuvat kaaret
-tilaan.

Varmista ennen sadonkorjuun aloittamista, etta tallennus
on kaynnissa. Paina Jatka-painiketta. AutoTrac ohjaa
sitten puimurin rivia pitkin ja uusi ensimmainen reitti
tallennetaan.

PC15050 —UN—22MAY 12

PC15051 —UN—22MAY12

RowfFin

N
70 =
A—Nikymi F—RowSense-tilakuvake L] ":: <
B—Ajolinjan ohjausasetukset G—Tallenna-painike | | §|
C—Ajolinjan vaihtoasetukset H—Keskeyté-painike z
D—iTec Pro I— Ohjaus PAALLE/POIS 7
E—RowFinder-painike -painike 5
)
19)
o
BA31779,0000471 -22-24MAY12-1/1
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2600- ja 2630 -naytto — AB-kaaret

AB-kaaret

AB-kaarien kayttoéa suositellaan, jos pellon poikki kulkee

jatkuva kaareva reitti. Se mahdollistaa riviin paasyn
viereisilla reiteilla. Tehokkuus paranee, jos pelto istutetaan
AutoTracilla. AB-kaarien tehokkuus paranee myds rivin
ohitusjaksojen aikana.

AB-kaarien etuna on kaarevan ajouran maarittaminen
pellolla rinnakkaisiksi linjoiksi, mutta kaaren muoto on
sama jokaisella reitilla.

AB-kaaria kaytettaessa GPS-kaari keskitetaan uudelleen
automaattisesti. Nain varmistetaan, ettd GPS-reitti on
asianmukaisesti kohdistettu kylvoriveihin. Tama toiminto
ei ole kdytossa mukautuvissa kaarissa.

PC10393 —UN—O08JANO8

AB-kaaret mé&érittdé kaikki linjat samansuuntaisiksi ensimméisen kanssa.

Jatkuu seuraavalla sivulla
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2600- ja 2630 -néytt6 — AB-kaaret

VALIKKO >> GREENSTAR-painike >> AJOLINJAN
OHJAUS -toiminnevalitsin >> AJOLINJAN OHJAUS
-vélilehti

HUOMAA: Keskeyté tallennus, kun sadonkorjuu
ei ole kdynnissa.

1. Valitse AJOLINJAN OHJAUSTILA -alasvetovalikosta

AB-KAARET. Valitse NAKYMA-vlilehti.

2. Varmista NAKYMA-vélilehden vastaanotinkuvak-

keesta, ettéd SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.
3. Valitse AB-KAARET-painike.

4. Varmista, ettd ajolinjojen etaisyys on oikea. Jos
ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita
AJOLINJAN OHJAUS -valilehdella.

PC8663 —UN—29APR15

VALIKKO-painike

PC12685 —UN—29APR15

GREENSTAR 3 -painike

GreenStar

PC8673 —UN—140CT07

AJOLINJAN OHJAUS -toiminnevalitsin

BA31779,0000203 -22-08NOV11-2/3

5. Valitse AB-kaaren nimi NYKYINEN AB-KAARI

-alasvetovalikosta. Jos nimea ei ole, luo uusi nimi

valitsemalla UUSI-painike.
alussa.

lopussa. Kaaret maaritetaan koko peltoon.

8. Kaynnistd AutoTrac RowSense painamalla
Jatka-painiketta.

A—Nykyinen AB-kaari
-alasvetovalikko

B—Uusi-painike

C—Poista-painike

D—Ajolinjojen etdisyys
-painike

E—Tallennuksen aloitus-
llopetuspainike

F—Keskeyta-painike

Paina tallennuspainiketta ensimmaisen ajokerran

Paina hyvaksymispainiketta ensimmaisen ajokerran

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 -22-08NOV11-3/3
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2600- ja 2630-naytto — ympyrareitti

Ympyrareitin kdayttoonotto

Ympyrareitin kayttda suositellaan, kun kylvd tehdaan
pellolle, jossa on pyoriva kastelujarjestelma.

Jos korjattava sarka on ympyran muodossa, ympyrareittia
on kaytettava. Talldin rivitunnistimille voidaan kayttaa
GPS-kaarevuustietoja.

VALIKKO >> GREENSTAR-painike >> AJOLINJAN
OHJAUS -toiminnevalitsin >> AJOLINJAN OHJAUS
-vélilehti

1. Valitse AJOLINJAN OHJAUSTILA -alasvetovalikosta
YMPYRAREITTI. Valitse NAKYMA-valilehti.

2. Varmista NAKYMA-vililehden vastaanotinkuvak-
keesta, ettd SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.

PC10853 —UN—31JANO8

3. Valitse ASETA YMPYRA -painike. PC8663 —UN—29APR15

4. Varmista, ettd ajolinjojen etdisyys on oikea. Jos
ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita
AJOLINJAN OHJAUS -valilehdella.

VALIKKO-painike

PC12685 —UN—29APR15

@SB o

GREENSTAR 3 -painike

PC8673 —UN—140CT07

Jatkuu seuraavalla sivulla

AJOLINJAN OHJAUS -toiminnevalitsin

BA31779,0000204 -22-08NOV11-1/2
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2600- ja 2630-nédytté — ympyréreitti

Valitse ympyran nimi NYKYINEN YMPYRA
-alasvetovalikosta. Jos nimeé ei ole, luo uusi nimi
valitsemalla UUSI-painike.

Valitse MENETELMA-alasvetovalikosta
ajomenetelma.

Paina tallennuspainiketta ensimmaisen ajokerran
aikana.

Paina hyvaksymispainiketta ensimmaisen ajetun

ympyran jalkeen. Ympyra maaritetadan koko peltoon.

Kaynnistd AutoTrac RowSense painamalla
Jatka-painiketta.

A—Nykyinen ympyra D—Poista-painike
-alasvetovalikko E—Ajolinjojen etdisyys
B—Menetelmién alasvetova- -painike
likko

C—Uusi-painike

Set Circle

Current Circle

®

=) =y

Point A Lat.:
Foint A Lon.:

Track Spacing

(113

Method

Drbve Ciroka
i
v

5
Commy
[

0.00000000

‘' 0.00000000 e
g 30,000

PC10710 —UN—250CTO07
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GS3 CommandCenter — suora reitti

Toimintaperiaate

Suora reitti -tila auttaa kuljettajaa ajamaan suoria
samansuuntaisia ajolinjoja. Maarita ensin reitti O (viitereitti)
jotakin useista vaihtoehdoista kayttamalla. Kun reitti 0 on
maaritetty, kaikki pellon ajolinjat luodaan sen perusteella.
Toiminnon luomia ajolinjoja voi hyddyntdad manuaalisessa
opastuksessa ja AutoTrac-jarjestelmissa. Ajolinja
luodaan aina ensimmaisen ajetun reitin perusteella, jotta
ohjausvirheet eivat toistu samanlaisina koko pellolla.

Ajolinjat ovat ensimmaisen ajolinjan tarkkoja toisintoja.

HUOMAA: Termit "ohjausreitti" ja "AB-rivi" tarkoittavat
samaa asiaa. Reitti 0 on kuljettajan maérittdma
viitepiste, johon pellon kaikki rinnakkaiset
ajolinjat perustuvat.

Rinnakkaisten ajolinjojen vélinen véli on ohjatussa
asennuksessa médritetty reittivali.

PC9508 —UN—240CT06

BA31779,0000233 -22-21JUL11-1/1

Uuden suoran reitin luominen
Reitin 0 voi maarittaa useilla eri tavoilla:

* A + B — Maarita reitti 0 ajamalla se ajoneuvolla.

* A + Autom. B — Maarita reitti 0 ajamalla se ajoneuvolla.

* A + Suunta — Maarita reitti 0 ajamalla pisteeseen A ja
syottamalla ennalta maaritetty suunta-arvo.

¢ | at/Long — Maarita reitti 0 sy6ttamalla ennalta maaritetyt
latitudi- ja longitudikoordinaattiarvot A- ja B-pisteille.

¢ L at/Long + Suunta — Maarita reitti 0 syéttamalla ennalta
maaritetyt latitudi- ja longitudiarvot A-pisteelle ja
syottamalla ennalta maaritetty suunta-arvo.

HUOMAA: Reitti O voidaan mdérittdé toiminnon (kuten
istutuksen) aikana, mutta jotkin néppéaimet eivét
ole kéytettévissé, kun sitd luodaan.
BA31779,0000227 -22-13JUL11-1/1

Menetelmat A + B, A + Autom. B ja A + Suunta

Jatkuu seuraavalla sivulla
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PC10857MT —UN—23APR09
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GS3 CommandCenter — suora reitti

1. Valitse SUORA REITTI -tila ja valitse tai luo
reitin nimi ohjatun asennuksen viimeisella sivulla
(OHJAUSREITIN ASETTAMINEN).

HUOMAA: Téamén sivun voi avata myds Opastuksen
nopea vaihto -nédppéimella.

GreenStar-paasivu -> Opastuksen nopea vaihto

2. Aja pellolle kohtaan, johon A-piste on tarkoitus luoda.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar-pééa

PC10857JJ —UN—13APR09

sivu

4
(gl

Opastuksen nopea vaihto

BA31779,0000228 -22-14JUL11-2/4

3. Valitse ASETA A -nappain.

PC10857MU —UN—23APR09

IA

Aseta A -néppéin

BA31779,0000228 -22-14JUL11-3/4

4. Maarité B-piste jollakin seuraavista kolmesta
vaihtoehdosta:

* Jos haluat asettaa B-pisteen manuaalisesti, aja
haluamaasi B-pisteen luontikohtaan pellolla ja
valitse Aseta B. Vahimmaisetaisyys on 3 metria (10
ft). B-piste kannattaa asettaa pellon etaisimpaan
paahan haluttua suuntaa maaritettaessa.

* Maarittaaksesi B-pisteen automaattisesti, valitse
Aseta B koska tahansa. B-piste asetetaan
automaattisesti, kun ajoneuvo on kulkenut 15 m (45
ft) A-pisteesta.

Tassa menetelmassa piste B lasketaan 15 metrin
(45 ft) ajetun matkan viiden viimeisen tietopisteen
mukaan ja suunta maaritetdan kyseisia pisteita
parhaiten noudattavan linjan perusteella.

* Asettaaksesi B-pisteen syottamalla ajosuunnan,
valitse Suunnan asetus -nappain.
Sy6ta haluttu suuntakompensointi numeronappai-
mistolla ja tallenna arvo valitsemalla Hyvaksy.
0.000 merkitsee pohjoista, 90.000 itaa, 180.000
etelaa ja 270.000 lantta.
Reitti 0 on nyt maaritetty ja rinnakkaiset reitit luodaan
automaattisesti. GreenStar-jarjestelma on nyt
toimintavalmis.

PC10857MV —UN—23APR09

I

Aseta B -ndppdin

PC10857MW —UN—23APR09

Méérité
PC10857MX —UN—23APR09

ﬂUTﬂT B
I

B automa

attisesti

@

Suunta-ndppéin

Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa
ja palata Ohjausasetukset-sivulle valitsemalla

Peruuta.

BA31779,0000228 -22-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter — mukautuvat kaaret ‘

PC9028 —UN—16APR06

Toimintaperiaate
Mukautuvat kaaret -tilassa kuljettaja voi ajaa ja tallentaa M
kaarevan reitin. Kun ensimmainen kaareva ajolinja m
on tallennettu, kone kaannetty ympari ja laskettu reitti

tullut nakyviin, kuljettaja voi kayttaa Parallel Track
-ohjausta tai aktivoida AutoTrac-jarjestelman. Ajoneuvo

%%%

ajolinjan perusteella. Kukin ajolinja luodaan ensimmaisen
ajetun reitin perusteella, jotta ohjausvirheet eivat toistu
samanlaisina koko pellolla. Ajolinjat eivat ole ensimmaisen
ajolinjan tarkkoja toisintoja. Ajolinjan kaari muuttuu
ajolinjaan tulevien virheiden mukaan. Kuljettaja voi
muuttaa kaarevaa reittid missa tahansa pellon kohdassa
yksinkertaisesti ohjaamalla koneen pois lasketulta reitilta.

HUOMAA: Ajolinjan ohittaminen ei ole kéytettévissa
Mukautuvat kaaret -tilassa.

Reitin kaari muuttuu sitd mukaa kuin ajolinjoihin tulee eri
asteista aaltoiltua.

Mukautuvassa Kaareva reitti -tilassa kuljettajaa voidaan
auttaa ja opastaa erilaisten peltokuvioiden ajamisessa.

a1

PC9029 —UN—17APR06

BA31779,0000234 -22-21JUL11-1/1

Opastuskuviot / ~
Tassa menetelmassa, jossa etsitdan kaikki viivasegmentit, C ff /f

kuljettajaa voidaan auttaa ja opastaa erilaisten
peltokuvioiden ajamisessa: E

® Tavallinen kaari . '

* Aaltokuvio
¢ Sisakkainen nelikulmio

* Ratakuvio
* Kera @—-@
* Ympyra

Reitinvaihtotoimet

PC9032 —UN—17APR06

Reitinvaihtoa ei suositella Kaareva reitti -tilassa.

Reitinvaihto ei kompensoi Kaareva reitti -tilalle ominaista A—Tavallinen kaari D—Aaltokuvio
GPS-liukumaa B—Sisékkéinen nelikulmio E—Ratakuvio
’ C—Spiraali F—Ympyri
BA31779,0000235 -22-21JUL11-1/1
60_1 043020
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GS3 CommandCenter — mukautuvat kaaret

PC13868 —UN—14JUL11

Uuden mukautuvan kaarevan reitin luominen

HUOMAA: Asiakasta, maatilaa ja peltoa ei tarvitse IGS3]
méérittdd mukautuvan kaarevan reitin ajoa
varten, mutta yleisi& mukautuvia kaarevia

reittejé voi tallentaa vain yhden. 0BT N CCCTStArpESIVU
1. Viimeistele ohjatun asennuksen viimeiselta sivulta 4
(OHJAUSREITIN ASETTAMINEN) MUKAUTUVA [H]
KAAREVA REITTI.
HUOMAA: Témén sivun voi avata myds Opastuksen 10857 UN_27aprge T uksen nopea vaihto

nopea vaihto -nédppéaimella.

®
2. Aja pellolle kohtaan, josta reitin on tarkoitus alkaa. 8;5)))

Aloita tallennus

Jatkuu seuraavalla sivulla BA31779,0000229 -22-14JUL11-1/2
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GS3 CommandCenter — mukautuvat kaaret

3. Aloita tallennus.

HUOMAA: Kaarevan reitin tallennuspainike on poistettu
kaytdsta, kun toistamistila on kdytéssa. Uusia
reitteja (esim. istutusreittejd) tallennettaessa
toistamistilaa ei pida oftaa kayttéén (pois pé&alta).
Aiemmin mééritetyillé ajolinjoilla ohjattaessa
(esim. ruiskutus- ja sadonkorjuureitit), toistamistila
pitda ottaa kéyttéon (paéalld). Oletusarvoisesti
toistamistila on pois p&éalta.

Voit aloittaa manuaalisen tallennuksen valitsemalla
mukautuvan kaarevan reitin Aloita tallennus
-nayttdpainike. Tama nappain korvataan seuraavilla
nappaimilla sen valinnan jalkeen:

* Keskeyta tallennus
* | opeta tallennus
* Peruuta

HUOMAA: Tallennus taytyy poistaa kdytosté vain, jos
kone ajetaan normaalin peltokuvion ulkopuolelle
(esimerkiksi ruiskulaitteen tai istutuskoneen téytté6a
varten) tai jos et halua tallentaa kddnnéksia
pellon reunojen kohdalla.

Kaaren asetukset — Tallennuksen voi kaynnistaa
AutoTracin tai peiton perusteella valitsemalla kyseiset
asetukset opastuksen asetuksista.

4. Aja ensimmainen ajolinja. Kartalle tulee nakyviin
sininen ohjausreitti.

HUOMAA: Kun ajat suoraan, tallennettu ajolinja ei ehkéa
ndy néytén konekuvakkeen takana. Ajolinja tulee
nékyviin, kun kone kéynnistetéén.

Valkoisella korostettu navigointiviiva tulee
nékyviin VASTA ajolinjan pdéssé, koneen
kdéntamisen jélkeen. Kun kone on kdannetty,
jérjestelmé méérittéé reitin, jonka mukaan konetta
ohjataan. Jérjestelmé etsii viivasegmentin,

Jjoka on samansuuntainen ja reittivélialueella
0,5—1,56. Nékyviin tulee ennakoitu reitti, jonka
perusteella kuljettaja voi ohjata konetta. Aja
ajoneuvoa halutulla reitilla.

5. Kun kaannat ajoneuvon ensimmaisen ajolinjan
paatteeksi, ohjelma muodostaa valkoisen
navigointiviivan seuraavalle ajolinjalle. Navigointiviivan
iimestymiseen saattaa kestda muutama sekunti.

6. Kun halutun ajolinjan valkoinen navigointiviiva tulee
nakyviin, paina koneen palautuskytkinta (toimii

PC10857NE —UN—27APR09

W)

Keskeytéa tallennus

il |
L,Q;SEEA

F
Frr

PC10857NF —UN—27APR09

Lopeta tallennus
PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar-paésivu
PC10857JF —UN—13APR09

oty

Asetukset

PC10857NG —UN—27APR09

TG

Ohjausasetukset

vain AutoTrac-jarjestelmassa). Kone ohjataan
automaattisesti kyseiselle ajolinjalle. Jos haluat
kayttdd manuaalista opastusta, ohjaa ajoneuvoa
valkoisella korostettua navigointiviivaa pitkin.

7. Valitse Lopeta tallennus, kun pelto on valmis.

TARKEAA: PYSAYTA tallennus ennen seuraavalle
pellolle siirtymista. Jos et tee nain, mukautuvan
kaaren tiedot saatetaan poistaa edelliselta
pellolta, ennen kuin seuraavan pellon
mukautuvan kaaren tiedot tallennetaan.

HUOMAA: Tallennetut mukautuvan kaarevan reitin
tiedot mééritetdén valitun asiakkaan, maatilan
Ja kentédn nimeen. Ne tallennetaan néytén
sisdiseen muistiin, kunnes kéyttéjé poistaa ne.
Ne voidaan siirtdé néytosté toiseen.

BA31779,0000229 -22-14JUL11-2/2

60-3

043020

PN=32



GS3 CommandCenter — mukautuvat kaaret

Suoran reitin tallentaminen tai esteiden
kiertaminen

1. Aloita tallennus

2. Valitse Keskeyta tallennus, jos haluat keskeyttaa
ajoneuvon ajolinjan tallennuksen tilapaisesti.

3. Valitse Tallennus, jos haluat jatkaa mukautuvan 2
kaaren tallennusta. E
Tallennuksen KESKEYTYSKOHTA ja JATKOKOHTA ,DL
yhdistetdan suoralla viivalla. Tasta on hyotya, kun reitissa &
on pitkd suora osuus tai kun esteitad on tarkoitus kiertaa. 4
HUOMAA: Yhdistévd segmentti (KESKEYTYSKOHDAN
Jja JATKAMISKOHDAN vilinen viivasegmentti)
voi olla enintdén 0,8 km (0,5 mailia tai 2640
ft.) pitkd. Jos etdisyys on pitka, pisteitéd ei voi
yhdistédé ja ajolinjaan jaé aukko.
A—Tallennus KESKEYTETTY D—Tallennuksen JATKAMIS- §
B—Pisteet on yhdistetty KOHTA 2
yhdistéavalla segmentilla E—Ajolinja tallennetaan A- §
C—Ajoneuvon reitin tallennus ja D-pisteiden vélisena z
keskeytetdan, kunnes suorana viivana D|
tallennusta jatketaan ]
g
BA31779,000022A -22-13JUL11-1/1
. =]
RowFinder L[] - IIIII
RowFinderia voidaan kayttaa, kun tydskennelldan b
mukautuvissa kaarissa ja etsittdessa rivia, joka on kahden
tai useamman ajolinjan paassa. Kun lahestytaan paistetta
mukautuvassa kaaritilassa, valitse OTA ROWFINDER
KAYTTOON -painike. Tama toimenpide kirjaa ajoneuvon e e
sijainnin ja suunnan. ik
HUOMAA: Tallennettu sijainti ja suunta poistetaan, _
jos AutoTracia ei ole kytketty 3 minuutin b o
kuluessa OTA ROWFINDER KAYTTOON 7 B
-painikkeen painamisesta GS3 il
1
Varmista, etté rivin p4&ssé tallennus on poistettu kaytosta. ~ 8
Naytéssa nakyy rinnakkaiset rivit. @O Ii] T 2

Jatka paisteessa haluttua rivia kohti. Aja riville ja valitse
OTA ROWFINDER POIS KAYTOSTA -painike. Tama
muuttaa jarjestelman takaisin Mukautuvat kaaret -tilaan.

Varmista ennen sadonkorjuun aloittamista, etta tallennus
on kaynnissa. Paina Jatka-painiketta. AutoTrac ohjaa

sitten puimurin rivid pitkin ja uusi ensimmainen reitti
tallennetaan.

BA31779,000024D -22-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB-kaaret ‘

Toimintaperiaate

AB-kaaret-tilan avulla kuljettaja voi ajaa kaarevilla
rinnakkaisajolinjoilla, joiden paatepisteet ovat pellon
jommassakummassa paassa. Ohjausreitit ovat
samansuuntaisia reitin kanssa kumpaankin suuntaan,
ja ne muodostetaan alkuperaisen reitin perusteella,
jotta voidaan varmistaa, etta ohjausvirheet eivat toistu
samanlaisina koko pellolla.

Reitti 0 on viitereitti, johon pellon kaikki seuraavat
kaarevat ajolinjat perustuvat. Kun ensimmainen kaareva
AB-reitti (reitti 0) on luotu, 4 reittia luodaan. Uusia
ajolinjoja luodaan aina, kun viimeinen nayttdruudussa
nakyva ajolinja on ajettu.

HUOMAA: Ajolinjan ohittaminen on kéytettévissé
AB-kaaret-tilassa.

Luodaan AB-kaarevan reitin tietoja — Kun jarjestelma
luo ensimmaiset ajolinjat reitin 0 tallennuksen jalkeen tai
kun se luo muita linjoja, perspektiivindkymassa nakyy
teksti AB-kaarien luomisesta. Tana aikana kuljettaja ei voi
ohjata ajoneuvoa reittien perusteella.

AB-kaaren muodostamiseen liittyvat rajoitukset —

Ensimmaisen AB-kaaren taytyy olla vahintddn 3 m (10
ft) pitka, jotta sita voidaan kayttaa opastuksessa. Jotta
kaarevia reitteja voi muodostaa, jarjestelma edellyttaa,

PC9028 —UN—16APR06

:

M

etté ajoneuvo on enintaan 400 metrin (0,25 mailia) paassa
kohdasta, jossa reitti 0 on tallennettu. Jos ajoneuvo

on talld enimmaisetéisyydella, reitin muodostaminen ja
tuleminen nayttéruutuun voi kestaa useita minuutteja.
Tassa vaiheessa naytossa nakyy ilmoitus AB-kaarien
luomisesta.

Pellolla on useita AB-kaaria — Pellolla voi olla useita
kaarevia AB-reitteja. Kukin AB-kaari taytyy tallentaa
erikseen ja tallentaa yksildlliselld nimella.

Reittien numerointi — Reitit numeroidaan, jotta
ajolinjoja voidaan ohittaa ja ajolinjat on helpompi l6ytaa.
Suuntamerkinta (P, E, | tai L) maaritetaan kaaren
ensimmaisen ja viimeisen pisteen suunnan mukaan.

Reitin kaari muuttuu sitd mukaa kuin ajolinjoihin tulee eri
asteista aaltoiltua.

BA31779,0000236 -22-21JUL11-1/1

Uuden kaarevan AB-reitin luominen

Maaritd ensimmainen kaareva AB-reitti (reitti 0), johon
pellon kaikki seuraavat ajolinjat perustuvat, seuraavassa
kuvatulla tavalla.

HUOMAA: Samalle pellolle voi tallentaa useita AB-kaaria.
Ne taytyy kuitenkin nimeté ja tallentaa erikseen.

1. Valitse KAAREVA AB-REITTI -tila ja valitse tai luo
reitin nimi ohjatun asennuksen viimeisella sivulla
(OHJAUSREITIN ASETTAMINEN).

HUOMAA: Témén sivun voi avata myds Opastuksen
nopea vaihto -nédppaimella.

2. Aja pellolle kohtaan, josta reitin 0 on tarkoitus alkaa.

3. Valitse kaarevan AB-reitin Aloita tallennus
-nayttdpainike. Tama nappain korvataan seuraavilla
nayttdpainikkeilla sen valinnan jalkeen:

* Keskeyta tallennus
® | opeta tallennus
® Peruuta.

4. Aja ensimmainen ajolinja. Kartalle tulee nakyviin
sininen ohjausreitti.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar-paésivu
PC10857JJ —UN—13APR09

13

Opastuksen nopea vaihto

HUOMAA: Kun ajat suoraan, tallennettu ajolinja ei ehkéa
néy néytén konekuvakkeen takana. Ajolinja tulee
nékyviin, kun kone kdynnistetdan.

5. Kun painat Lopeta tallennus -painiketta ajolinjan
paatteeksi, reitti tallennetaan muistiin.

HUOMAA: Jos GPS-signaali hdvidé kesken tallennuksen,
tallennus lopetetaan ja toistaiseksi tallennetut
AB-kaaritiedot jadavat muistiin. Jos kuljettaja ei
halua AB-kaarta, sen voi poistaa Poista reitti
-painikkeella ohjatun asennuksen OHJAUSREITIN
ASETTAMINEN -sivulla.

BA31779,000022B -22-14JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB-kaaret

Suoran reitin tallentaminen tai esteiden
kiertaminen

1.
2.

Aloita AB-kaarten tallennus

Valitse Keskeyta tallennus, jos haluat keskeyttaa
ajoneuvon ajolinjan tallennuksen tilapaisesti.

Valitse AB-kaarten tallennus, jos haluat jatkaa
AB-kaaren tallennusta.

Tallennuksen KESKEYTYSKOHTA ja JATKOKOHTA
yhdistetdan suoralla viivalla. Tasta on hydtya, kun reitissa
on pitka suora osuus tai kun esteita on tarkoitus kiertaa.

HUOMAA: Yhdistédvé segmentti (KESKEYTYSKOHDAN

Jja JATKAMISKOHDAN viélinen viivasegmentti)
voi olla enintddn 0,8 km (0,5 mailia tai 2640
ft) pitkd. Jos etéisyys on pitka, pisteitd ei voi
yhdistéé ja ajolinjaan jaé aukko.

C—Reitin 0 mukaan luodut
reitit

A—Keskeytys ennen estetta
B—Jatkaminen esteen jalkeen

-

PC9030C —UN—270CT06

BA31779,000022C -22-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — ympyrareitti

Toimintaperiaate

Ympyrareitti auttaa kuljettajia ohjaamaan ajoneuvoa
samankeskisilla ympyrdilla pellolla py0rivia

kastelujarjestelmia kaytettdessa. Kuljettajat voivat luoda
alkuympyran useilla eri tavoilla. Kun alkuperainen

ympyrareitti on maaritetty, pellolle luodaan seuraavat

ympyrareitit.

Ympyrareitti-tila on kaytettavissa manuaalisessa
opastuksessa, mutta AutoTrac-toiminto edellyttaa

Ympyrareitti-tilassa seka AutoTrac- ettéa Pivot Pro
-aktivointia. Pivot Pro -aktivointi on saatavilla vain
Pohjois-Amerikassa.

Ympyran keskipisteen leveys- ja pituuskoordinaatit
tallennetaan ja liitetaan kentan nimeen. Jos kenttaa ei ole
valittu ympyran keskipisteen maarittdmisen yhteydessa,
jarjestelmaan tallennetaan yleiset ympyroiden
keskipisteet. Ympyran keskipisteet voidaan hakea
kayttdon myds myéhemmin.

BA31779,0000237 -22-21JUL11-1/1

Uuden ympyrareitin luominen

Ympyrareitit luodaan maarittamalla ympyran keskipiste.
Keskipisteen voi maarittda kahdella tavalla:

Valitse ensin YMPYRAREITTI-tila ja valitse tai luo
reitin nimi ohjatun asennuksen viimeisella sivulla
(OHJAUSREITIN ASETTAMINEN).

HUOMAA: Témén sivun voi avata myds Opastuksen

nopea vaihto -néyttépainikkeella.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar-pédéasivu
PC10857JJ —UN—13APR09

3]

BA31779,000022D -22-14JUL11-1/1

Ajoympyramenetelma

* Ajoympyra — Luo ajoympyran ajamalla vahintaan 10

prosenttia halutusta ympyrasta. Jotta reitista tulisi

tarkempi ja ympyran keskipiste saataisiin maaritettya

optimaalisesti, on suositeltavaa ajaa ympyra
kokonaisuudessaan.

* | at/Long — Asettaa ympyrareitin tietylle latitudi- ja

1.

longitudipisteelle kayttdjan maarittdman ympyran
keskelle.

Luo ympyranmuotoinen ajolinja ajamalla pellolla
haluamaasi paikkaan.

2. Valitse Kaynnista ympyran tallennus.

3. Aja haluamasi ympyranmuotoinen ajolinja.

&

Valitse Pysayta ympyran tallennus. Ympyrareitit
luodaan automaattisesti ohjatussa asennuksessa
maaritetylla reittivalilla.

HUOMAA: Lopeta ympyrén tallennus -painike tulee
nékyviin, kun ympyrdé on ajettu riittévasti
keskipisteen laskemiseksi.

BA31779,000022E -22-13JUL11-1/1

Lat/Long-menetelma

1.
2.

Valitse keskipisteen leveys- ja pituusaste.

Syo6ta haluamasi ympyran keskipisteen leveys-
ja pituuskoordinaatit desimaaliasteita kayttaen.

Sy6ttdéruudussa nakyvat ensin aiemmin peltoon liitetyt

pituus- ja leveyskoordinaatit.

3. Tallenna arvot valitsemalla Hyvaksy. Ympyrareitit
luodaan automaattisesti ohjatussa asennuksessa
maaritetylla reittivalilla.

HUOMAA: Kone téytyy tarvittaessa kohdistaa pyérivén
kastelujarjestelmélaitteen mukaan laskettuun
reittiin tai kohdistaa reitteihin reitinvaihdon
keskitystoiminnolla.

BA31779,000022F -22-13JUL11-1/1
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Diagnostiikka

Vianmaaritysnaytot

HUOMAA: Mahdollisia vianmé&érityksen vastauksia
Ja lyhyt kuvaus.

GreenSiar 2 Pro - Diagnostic Readings

you dealer or visit www.StellarSupport.com
s
w
Row Sensors Available: Yes

RowSense Activation Avallable: Yes
@ AutoTrac License: Yes

View |RowSense

@ Primary Steering Sourcs  GP'S

Sensor Coast Mode Time Remaining: L]
(see)

Read the latest Operators Manual prior to operation. To obtain a copy, see

Vianméérityskoodit, ennen MY12

D—AutoTrac-lisenssi
E—Rivin siirtyma

A—Katso pudotusvalikko
B—Saatavilla olevat
rivitunnistimet

C—RowSense-aktivointi
kaytettavissa:

Saatavilla olevat rivitunnistimet:
* A —Kylla
*B —Ei

Riviajolinjan aktivointi kaytettavissa:

F—Paaasiallinen ohjauslahde
G—Tunnistimen vapaalla-ajotilan J— Kalibroi tunnistin
jaljella oleva aika

* A — Kylla (jos AutoTrac RowSense GS3 -aktivointi on

kaytettavissa)

* C — Ei (jos AutoTrac RowSense GS3 -aktivointi ei ole

kaytettavissa)

AutoTrac-lisenssi:
e A — Kylla (SF1)
* B — Kylla (SF2)
e C —Ei

Rivin siirtyma:

* Nykyisen rivin siirtymaarvo, etaisyys mitataan (in.) tai

(mm).

Paaasiallinen ohjauslahde:

PC13824 —UN—28JUN11

GroenSta - Dfagrnostic Resdings

@

Read the latest Operator Manual prior to operation. To obtan 3 copy, see your dealer

of wisit weew Stellar Support.com

view |ROowSense

L
-
Row Sensors Available  Tes

© RowSense Activation Avallable:  Yes

@ AutoTracLicense: SF2

Row Offset: 0
{im)
@ Primary Steering Source -

Sensor Coast Mode Time Remaining: 0
(sec)

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

Caliibr atbed

S

PC13823 —UN—27JUN11

H—Vasemman tunnistimen

jannite

MY12 vianmé&arityskoodit

L— Kalibrointitila

I— Oikean tunnistimen jannite

K—CAL-painike

e A — Ei mitdan

*B —GPS

* C — Rivitunnistimet

Tunnistimen vapaalla-ajotilan jaljella oleva aika:
e Laskuriajastin, kun GPS-signaali havida, nayttd

sekunteina.

Vasemman tunnistimen jannite

¢ Tunnistimen lepojannitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.

Oikean tunnistimen jannite

* Tunnistimen lepojannitteen tulisi olla yli 2,5 volttia.

Kalibroi tunnistin

Kalibrointitila

e Kalibroitu
¢ Ei kalibroitu

BA31779,00001F4 -22-21JUL11-1/1
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Rivitunnistimien puhdistus

Rivitunnistimien puhdistus

AHUOMIO: Sammuta moottori, kytke seisontajarru
ja irrota virta-avain.

Nosta leikkuupdyté ja laske turvatanko (A)
hydrauliikkasylinterin varren paalle.

Tarkista paivittain, pitaako rivitunnistimet puhdistaa.
Jos tunnistimiin on kertynyt paljon ainesta, se ei ehka
liku vapaasti, mika vaikuttaa sen suorituskykyyn.
Puhdista rivitunnistimet poistamalla roskat tunnistimista
ja niiden ymparilta. Varmista, etta tunnistimet liikkuvat
esteettomasti.

Tarkasta tunnistimien holkit ja akselit vuosittain liiallisen
kulumisen varalta. Vaihda tarvittaessa.

A—Turvatanko

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08
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Tekniset tiedot

EY-vaatimustenmukaisuusvakuutus

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

Alla nimetty henkild vakuuttaa, etta
Tuote: AutoTrac™ RowSense™

tayttaa kaikki seuraavien direktiivien mainittua konetta koskevat maaraykset ja oleelliset vaatimukset:

Direktiivi Lukumaara Sertifiointitapa

Sahkémagneettista yhteensopivuutta 2004/108/EY Sisainen sertifiointi, direktiivin liitteen 1l nojalla
koskeva direktiivi

Teknisen rakennetiedoston laatimiseen valtuutetun henkildn nimi ja osoite Euroopan yhteison alueella:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, D-68163 GERMANY
EUConformity@JohnDeere.com

Vakuutuksen antopaikka: Kaiserslautern, Nimi: Aaron Senneff

Saksa

Vakuutuksen antopaivamaara: 29 heinakuuta Asema: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions
2011 Group

Valmistusyksikkd: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09

BA31779,000024E -22-05AUG11-1/1
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Tekniset tiedot
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Hakemisto

Sivu
Sivu
A
Jannitteet
AB-kaaret Rivitunnistimet..........ccccooeiiiiiee e 20-3, 25-1
Ajolinjojen etaisyys -painike ...........ccvoveveeeeerenenn. 45-2 Jarjestelman kayttoonotto. ..o 10-1
Keskeyta-painike. .........ccccovoiiiiiiieiiniiecceece e 45-2
Nykyinen AB-kaari -alasvetovalikko....................... 45-2 K
Piste A TEV. ..eeeeeee e 45-2
Piste A Pit. ... 45-2  Kalibrointi
Poista-painike ........cccccoeeiiiiiiiiieee e 45-2 Rivitunnistimet...........cooooiiii e, 20-3, 25-1
Segmenttien maara -painike ...........ccccceeiiinennnn, 45-2 VIanMAEAritys ......cceveiiiiiieiiee e 75-1
Tallenna-/Pysayta-painike.........ccccceeeeeeciieeneeeninnns 45-2 Keskeyta-painike
UUSI-PAINIKE ..o 45-2 AB-Kaaret.........cceeeiiiiii e 45-2
Ajolinjojen etaisyys -painike Kuvake
AB-Kaaret........ooocuiiiee e 45-2 RiVItUNNIStin.....cccoiee 30-1
SUOra reitti......eeeeeceeeciiiiiec e, 35-2
YMPYrareitti......oocoeeeeee i 50-2 L
AKEVOINT ..o 15-1
AINVAUSTIVIL..co 20-2,25-2  Laihonjakajat .........ccccovevererreeeeeeeeeeeeeeeeee e, 20-2
Asennettu Laihonjaoittimet ............cccovevieeeeeeeceeee e 25-2
RIVItUNNIStIN.....coe e 30-T  LyKKAYSAIKA .....veeeeeeeeeeeeeeeee e 10-1
Aseta A -painike
SUOTa reitli..c e 35-2 M
Aseta ajoura 0 -nayttd
Suora reltju... ............................................................. 35-2  Manuaalinen tallennus
Aseta B -painike Mukautuvat Kaaret .............cocoeveeeeeeceeeeeeeeenn 40-2
R Ule] =T (=111 PO PR 35-2 Menetelman alasvetovalikko
Asetus . SUOra reitli.......eeeeeeeeiii e 35-2
Jatka-PaINIKE ... 10-1 YMPYIErEitti. oo 50-2
Suora re.lttl ............................................................... 35-2 MONItOIMIKANVA oo 10-1
AutoTrac-tila Mukautuvat kaaret
MUKQUIUVEL KBBMBE .......oovooee B Yo Y T 40-2
Dokumentointitila ...........cccccoeviiiiiiiiiiiieeeeee 40-2
D Manuaalinen tallennus.........c.cccceeeeciiierie e 40-2
Dokumentointitila N
Mukautuvat kaaret ... 40-2
Nykyinen AB-kaari -alasvetovalikko
G AB-KAAEL..........oovooooeeeeooeeeeeeeeeeee e 45-2
Nykyinen ajoura 0 -alasvetovalikko
GPS SUOKA FEItt......ceveeiee e 35-2
RivIituNNistin. ... 30-1 Nykyinen ympyra -alasvetovalikko
YMPYrareitti... ..o 50-2
H
(o)
Huolto
Rivitunnistimien puhdistus ...........ccccccceiiiiiinnnnn. 80-1  Ota kayttddn ROWFINder.........cocovveveveeieieerene. 40-3, 60-4
Havinnyt signaali
RivItuNNistin..........ccccociiiiiiire e 30-1 P
J Painike 2
Jatka-painike.........ccccoiiiiiiii 10-1
Jatka-painike Painike 3
ASEIUS ... 10-1 Jatka-painiKe ... 10-1
PaiNiKe 2 ....ooeiieieeee e 10-1  Piste A lev.
Painike 3 ... 10-1 AB-KAAI€t oo 45-2
Rivigjolinjan tila ... 10-1 SUOTA T 35-2
Rivinsyottotila..........ooeveiiiiciee e 10-1 YMPYFATI......cvveeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 50-2
Jatkuu seuraavalla sivulla
Hakemisto-1

PN=1



Hakemisto

Sivu Sivu
Piste A pit. Nykyinen ajoura 0 -alasvetovalikko......................... 35-2
AB-Ka@ret ... 45-2 Piste A leV. .oooiiiiiiiiee 35-2
T8 o] = I Y14 TR 35-2 Piste A Pit...eeeeeeeei e 35-2
Ympyrareitti.......cooeeeiiii e 50-2 Poista-painike ..o, 35-2
Poista kaytostd RowFinder...........cccccceeviinneen. 40-3, 60-4 SUUNTA. e 35-2
Poista-painike UUSI-PAINIKE ..coooiiiiiiieece e 35-2
AB-Kaaret.........ccueeiiiiiiii e 45-2 Suunta
SUOTa reitli...eeveieee e 35-2 SUOra reitli.....vveeeiee e 35-2
YMPYrareitti.......cooeeeiiiii 50-2 Suuntaus
Puhdistus RiVIgjolinga.....ccoeei i1 20-2
Rivitunnistimet...........ccccoei i 80-1 RIVINONJAUS ...ooeeeiiiiiee e 25-2
Péisteessd kaantyminen............cccco i 30-2
T
R
Tallenna-/Pysayta-painike
Riviajolinja AB-Ka@ret ..o 45-2
Siirtyman asetus .......cccoooiiiiiiiee e 20-2 Tunnistimen tila kaytt6on/pois kaytosta...................... 10-1
SUUNTAUS ... 20-2 Tahkien suuntaus
VianNmMAAritys ...cvvveeiie e 75-1 Rivitunnistimet...........ooveeeeeee e 20-2, 25-2
Riviajolinjan tila
Jatka-painike..........cooccvieiiieiiie e 10-1 §]
RiVIN ONItUS ..., 35-3
Rivinohjaus Uusi-painike
Siirtyman asetus ... 25-2 AB-KAAIEL......cooooeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 45-2
SUUNAUS ..., 25-2 SUOTA TEIt ..o 35-2
Rivinsyoattdtila YMPYFAIEI ... 50-2
Jatka-painike........cccccoiiiiiiiie e 10-1
Rivitunnistimen signaali katoaa ...............cccceovieeenee. 35-3 \Vj
Rivitunnistimet
Jannitteet ..., 20-3, 25-1 : _
K@IDIOITH ... 20-3, 254 \RMUKEOL oo 151
Iﬁ{ﬁﬁg{cﬂka """""""""""""""""""""""""""""""""""""" ;8] VianmAAritySNAYHS ..........c.ovoveveeeeeeeeereeeeeeeeeenn, 75-1
RIVIN Ohitue 35.3 VianNmMaAArityS .....vveeiee i 75-1
Tahkien suuntaus. ........oooeeveeeeeeeeeeeeeeeeees 20-2, 25-2 Y
Rivitunnistin
ASENNELIU ... 30-1 .
GPSIN KAYHD .o oooreoeeoeoeeoooeeeoeeeeeeeeee oo 30-1 ihtee”_.soPt't‘.’““S ---------------------------------------------------------- 15-1
HAVINNYE SIGNAAII........o..eeoeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee, 30-1 Ympyrareitti- .
KUVAKE ... 30-1 Ajolinjojen taisyys -painike ...............ooovvvvvvvvvvveece 50-2
THA-PAINKE .+ reoeeveeeeeeeeeeeeeeeeee oo seeeeeeeeer e 10-1  Menetelman alasvetovalikko.............ooccvevvveenssvvenne. 50-2
RowFinder Nykylnen ympyra -alasvetovalikko.......................... 50-2
m Piste AleV. ...ooiiiii e 50-2
Ota kayttOoN......ceveeeeiciiieeee e 40-3, 60-4 Piste A pit 50-2
POISIA KAYIOSHA. oovvrss v 40-3,80-4 5 icta-DAINIKE oo 50-2
UUSI-PaINIKE ..o 50-2
S
Segmenttien maara -painike
AB-Kaaret ... 45-2
SHtYMAEArVO.......cooiiiiiiiii e 15-1
Siirtymat
RiVIgjolinja.........ooiiiiii e 20-2
RiVINONJaUS ....oooiiiiii e 25-2
SOU e 10-1
Suora reitti
Ajolinjojen etaisyys -painike...........cccccvveeeivicnninnennn. 35-2
Aseta A -painike........ccccooiiiiiiiiiii e 35-2
Aseta B -painiKe........ccoovvviiiiiiiiiiiiii, 35-2
Menetelman alasvetovalikko.............cccccceevviivnnenn.. 35-2
Hakemisto-2
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Julkaistua John Deere — huoltokirjallisuutta

Tekniset tiedot

Teknisia tietoja sisaltavia julkaisuja voi hankkia John b ""%
Deerelta. Julkaisut ovat saatavissa painettuna tai | =3
CD-ROM-levylia. :' e, e T
Tilauksia voi tehda seuraavilla tavoilla: : Lo 4&;5 ) «'E' e
* John Deeren teknisten tietojen kauppa: - T RY | Z
www.JohnDeere.com/TechinfoStore | &% : | ’f
® Soita numeroon 1-800-522-7448 %%; z
¢ Ota yhteyttd John Deere -jalleenmyyjaan PR, z
Saatavissa oleviin julkaisuihin sisaltyvat: e
VARAOSAKUVASTOT, jotka sisaltavat koneeseesi
saatavissa olevat varaosat. Kuvastot sisaltavat
hajotuskuvia, jotka helpottavat sopivan varaosan
I0ytamista. Kuvastot ovat hyodyllisia myds osien
kokoamisen ja purkamisen yhteydessa. DX SERVLIT -22.07DEC6.1/4
KAYTTOOHJEET siséltavat turvallisuutta, kayttoa,
kunnossapitoa ja huoltoa koskevia tietoja. | :
=, =
—ay =

TS191 —UN—02DEC88

DX,SERVLIT -22-07DEC16-2/4

TEKNISISSA KASIKIRJOISSA on koneesi huoltamista
koskevia tietoja. Kasikirjat sisaltavat teknisia

tietoja, kuvien avulla havainnollistettuja kokoamis-

ja purkamisohjeita, vaihteistodljykaavioita ja e St
johdotuskaavioita. Eraita tuotteita varten on laadittu =
erilliset korjausta ja diagnostiikkaa koskevat oppaat.

Eraitd komponentteja (kuten moottoreita) varten on

saatavissa erillisida komponentin korjaamokasikirjoja.

TS224 —UN—17JAN89

* —
- |
Jatkuu seuraavalla sivulla DX,SERVLIT -22-07DEC16-3/4
SERVLIT-1
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Julkaistua John Deere — huoltokirjallisuutta ‘

OPINTO-OHJELMAAN kuuluu viisi kattavaa
kirjasarjaa. Kirjasarjat sisaltavat perustietoa, joka ei ole
valmistajakohtaista:

* Maataloustoiminnan perusteisiin liittyva sarja kasittelee
maanviljelyssa ja karjanhoidossa kaytettavaa
tekniikkaa.

* Maatilojen liiketoiminnan johtamista kasitteleva sarja
tarkastelee arkipaivan ongelmia ja esittelee kaytannon
ratkaisuja markkinointiin, rahoitukseen, varusteiden
valintaan ja yhteensopivuuteen liittyviin kysymyksiin.

* Huoltamisen perusteita kasittelevat oppaat opastavat

lukijaa ty6koneiden korjaamisessa ja kunnossapidossa.

* Koneiden kayton perusteita koskevat oppaat antavat
tietoa koneiden kapasiteetista ja sdadoistéa samoin kuin
siitd, miten koneiden suorituskykya on mahdollista
parantaa ja miten tarpeettomat peltoty6t on mahdollista
valttaa.

THE PRECISION-FARMING
RGRICULTURIZTS

TS1663 —UN—100CT97

* Pienkoneiden perusteita kasittelevat oppaat tarjoavat
huolto- ja kunnossapito-ohjeita koneille, joiden
voimanoton teho on korkeintaan 40 hy,, ocov i 22.070ec 1648

SERVLIT-2
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John Deere -huolto pitaa koneesi tyossa

John Deere palveluksessasi
TYYTYVAINEN ASIAKAS on John Deerelle térkea asia.

Jalleenmyyjamme pyrkivat siihen, etta saat seka varaosat
ettd palvelun nopeasti ja tehokkaasti:

—Kunnossapito ja varaosat varusteidesi tukena.

—Koulutettu huoltohenkil6sto ja varusteidesi huoltamiseen
tarvittavat diagnostiikka- ja korjausvalineet.

ASIAKASTYYTYVAISYYDEN ONGELMIIN LITTYVA
RATKAISUPROSESSI

John Deere -jalleenmyyja on omistautunut tarjpamaan
sinulle varusteisiisi liittyvaa tukea ja ratkaisemaan
mahdollisesti kohtaamasi ongelmat.

1. Valmistaudu ilmoittamaan jalleenmyyjallesi
yhteydenoton yhteydessa seuraavat tiedot:

—Koneen malli ja koneen tunnistenumero
—Ostopaivamaara
—Ongelman luonne

2. Keskustele ongelmasta jalleenmyyjan
asiakaspalvelupaallikdn kanssa.

TS201 —UN—15APR13

3. Jos ongelma ei ratkea tdman avulla, kuvaile ongelma
jalleenmyyjan johdolle ja pyyda tata avustamaan sen
ratkaisemisessa.

4. Jos ongelmasi on niin hankala, ettei jalleenmyyjasi
pysty ratkaisemaan sitd, pyyda jalleenmyyjaasi ottamaan
yhteytta John Deereen ongelman ratkaisemiseksi.
Vaihtoehtoisesti voit ottaa itse yhteytta Ag Customer
Assistance Center -keskuksen numeroon 1-866-99DEERE
(866-993-3373) tai lahettamalla sahkopostia osoitteeseen
www.deere.com/en_US/ag/contactus/.

DX,IBC,2 -22-01MAR06-1/1

IBC-1

043020

PN=45




John Deere -huolto pitdé koneesi tyéssé
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John Deere -huolto pitdd koneesi tyéssé
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John Deere -huolto pitdé koneesi tyéssé
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