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Uvod

Predgovor

PROCITAJTE OVAJ PRIRUCNIK pazljivo, da biste naugili
kako da ispravno rukujete sistemom. U suprotnom, moze
doci do telesnih povreda ili do o$teéenja opreme. Ovaj
prirucnik i bezbednosne oznake na vasSoj masini mogu se
dobiti i na drugim jezicima. (Kontaktirajte svog prodavca
John Deere opreme radi narudzbine.)

OVAJ PRIRUCNIK SE SMATRA sastavnim delom vaseg
sistema i treba da ga prilozite uz sistem kada ga prodajete.

MERE date u ovom priru¢niku su date i u metrickim i u
uobi€ajenim ekvivalentnim jedinicama koje se koriste u
Americi. Koristite isklju¢ivo odgovarajuée rezervne delove
i priCvrS¢ivace. Metricki i colovni priévrSéivaci mogu
zahtevati upotrebu odgovarajucih metrickih ili colovnih
kljuceva.

LEVA | DESNA STRANA se odreduju gledajuci u ¢eonom
smeru masine kada se kre¢u unapred.

GARANCIJA je obezbedena kao deo programa podrske
John Deere namenjenog kupcima koji rukuju opremom i
odrzavaju je na nacin opisan u ovom priru¢niku. Garancija
za GreenStar hardver je objasnjena na potvrdi o garanciji
koju ste dobili od svog prodavca.

Ova garancija vam pruza potvrdu da ¢e John Deere
zameniti svoje proizvode u slu¢aju kvara u garantnom
roku. U nekim slu€ajevima, John Deere obezbeduje i
poboljSanja na terenu, ¢esto besplatna za kupca, €ak i
ukoliko je garantni rok za proizvod istekao. U slu€aju
neodgovarajuceg koriS¢enja sistema ili modifikovanja
sistema radi promene performansi mimo originalnih
fabri¢kih specifikacija, garancija se ponistava i poboljSanja
na terenu mogu biti uskracena.
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Bezbednost

Proucite uputstva za bezbedan rad

Ovo je znak za upozorenje u vezi bezbednosti pri radu.
Kada vidite ovaj simbol na svojoj masini ili u ovom
prirucniku, budite na oprezu od moguce povrede.

Postupajte u skladu sa preporukama za mere opreza i
preporukama za bezbedan rad.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -A6-29SEP98-1/1

Razumevanje poruka upozorenja

Poruke - reCi upozorenja za—OPASNOST:. (DANGER), za
OPREZNOST (WARNING), i za PAZNJA (CAUTION)—se
koriste uz simbol za vrstu opasnosti. OPASNOST
oznaCava mesto ili podrucje sa najve¢im stepenom
opasnosti.

Poruke upozorenja OPASNOST ili UPOZORENJE nalaze
se blizu mesta specifi¢nih opasnosti. Porukom upozorenja
PAZNJA ukazuje se da su potrebne opSte mere opreza.
Porukom upozorenja PAZNJA takode se ukazuje se da su
potrebne mere opreza navedene u ovom priru¢niku.

A OPASNOST

A UPOZORENJE
A PAZNJA

TS187 —A6—08SEP03

DX,SIGNAL -A6-03MAR93-1/1

Pazite na upozorenja o merama bezbednosti

Pazljivo procitajte sve sigurnosne poruke u ovom
prirucniku i na oznakama na vasoj masini. Odrzavajte
oznake za bezbedan rad u Citkom stanju. Zamenite
izgubljene i oStecene oznake za bezbedan rad. Vodite
raCuna da delovi nove opreme i rezervni delovi imaju
aktuelne oznake za bezbedan rad. Rezervne oznake za
bezbedan rad moZete da nabavite kod svog prodavca
John Deere masina.

Na njima mogu biti dodatne sigurnosne informacije
sadrzane na delovima i komponentama drugih dobavljaca
tako da nisu prikazane u ovom priru¢niku za rukovaoca.

Naucite kako da ispravno koristite komande i upravljate
masinom. Ne dozvolite bilo kakvo rukovanje bez
uputstava.

Odrzavajte svoju masinu u pogodnom radnom stanju.
Neovlasc¢eno prepravljanje masine moze da oSteti funkcije
i/ili bezbednost i da uti¢e na radni vek masine.

Ako ne razumete neki deo ovog priru¢nika i u slu¢aju da
vam je potrebna pomo¢, kontaktirajte vaseg prodavca
John Deere masina.

TS201 —UN—15APR13

DX,READ -A6-16JUN09-1/1
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Bezbednost

Postupajte po uputstvima za bezbedno
odrzavanje

Pre poCetka rada proverite da li ste dobro razumeli sve
procedure rada. Vodite raCuna o tome da zona za rad
mora biti Cista i suva.

Nikada nemojte da podmazujete, popravijate ili
podeSavate masinu dok je u pokretu. Pazite da ruke,
noge i ode¢a ne dospeju u podrucje komponenata
pogona koje se obr¢u. Iskljucite sve prenose snage i
ispustite pritisak iz instalacija aktiviranjem odgovarajucih
komandi. PrikljuCene masine i opremu spustite na zemlju.
Zaustavite rad motora. lzvucite klju¢ za paljenje. Pustite
da se masina ohladi.

Obezbedite da se ne srusi svaki deo masine koji mora da
se podigne radi servisiranja.

Uvek pazite na stru¢nu montazu i ispravno stanje svakoga
dela. Odmah popravite kvar. Zamenite istroSene ili
pokvarene delove. Uklonite sve naslage masti, ulja ili
otpadaka.

Na samohodnoj masini, otkacite (skinite) kabel za masu
sa akumulatora (-) pre radova na sistemu elektriéne struje
ili zavarivanja na masini.

Pre bilo kakvih radova na elektri¢noj instalaciji priklju¢ene
masine ili njenog zavarivanja rastavite elektricne vodove
prema traktoru.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -A6-17FEB99-1/1

Bezbedno rukovanje elektricnim delovima i
nosac¢ima

Pad u toku ugradnje ili zamene delova elektricne
instalacije montiranih na opremi mozZe prouzrokovati
ozbiljne povrede. Koristite merdevine ili platformu da bi
lakSe dohvatili bilo koji polozaj za montazu. Koristite Evrst
i siguran oslonac za noge i ruke. Nemojte da ugradujete
ili uklanjate delove u vlaznim uslovima ili po mrazu.

Ako ugradujete ili servisirate RTK baznu stanicu na tornjuili
drugim visokim strukturama, upotrebite provereni penjac.

Ako ugradujete ili servisirate antenski stub prijemnika
sistema za globalno pozicioniranje koji se koristi na nekom
prikljuénom uredaju, upotrebite odgovarajucu tehniku
penjanja i nosite odgovarajucu zastitnu opremu. Antenski
stub je tezak i moze biti nezgodan za manipulisanje.

TS249 —UN—23AUG88

Dve osobe su potrebne kada polozaji za montazu nisu
pristupacni sa zemlje ili sa servisne platforme.

DX,WW,RECEIVER -A6-24AUG10-1/1
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Bezbednost

Koristite sisteme vodenja na bezbedan naéin

Ne koristite sisteme vodenja na putevima. Uvek iskljucite
(onemogucite) sisteme vodenja pre izlaska na put. Ne
pokusavajte da ukljuGite (aktivirate) sistem vodenja
prilikom transportovanja na putu.

Sistemi vodenja treba da pomognu rukovaocu da
efikasnije obavlja operacije u polju. Rukovalac je uvek
odgovoran za putanju masine.

Sistemi vodenja sadrze bilo kakvu aplikaciju za
automatsko upravljanje vozilom. U to spadaju AutoTrac,
iGuide, iTEC Pro, ATU i RowSense, ali ne samo oni.

Da se rukovalac i posmatraci ne bi povredili:

* Nikada se ne penijite i ne silazite sa vozila u pokretu.

* Proverite da li su maS$ina, prikljucna oprema i sistem
vodenja pravilno podeSeni. Ako koristite iTEC Pro,
proverite da li su definisane precizne mede.

¢ Uvek budite oprezni i obratite paznju na okolinu.

* Po potrebi, preuzmite kontrolu nad volanom da biste
izbegli opasnosti u polju, posmatrace, opremu ili druge

prepreke.

* Prekinite sa radom ako losa vidljivost umanjuje vasu
sposobnost da koristite masinu ili uocite ljude ili

prepreke na stazi.

¢ Kada birate brzinu vozila, razmotrite uslove polja,

vidljivost i konfiguraciju vozila.

JS56696,0000970 -A6-10MAY11-1/1

Pravilno koristite sigurnosni pojas

Upotrebljavajte sigurnosni pojas kada radite sa masinom
koja ima ram za zastitu pri prevrtanju (ROPS) ili kabinu,

kako biste smanijili opasnost od povredivanja pri nesreci

kao sto je prevrtanje traktora.

Kada radite sa masinom koja nema ram za zastitu pri
prevrtanju ili kabinu, ne stavljajte sigurnosni pojas.

Zamenite kompletan sigurnosni pojas, ako uocite znake
oStecenja na mehanickim elementima za pri¢vrscenje
pojasa, na kop€i, na samom pojasu ili na mehanizmu za
uvlaenje pojasa.

Proveravajte sigurnosni pojas i mehanicke elemente za
njegovo priévr§éenje najmanje jednom godisSnje. Pri tome
treba paziti na mesta pri€vrS¢enja ili na osteé¢enja na
pojasu, kao npr na rezove, ispadanje vlakana, izrazitu

ili neuobicajenu istroSenost, promenu boje ili habanjem

A

N

TS205 —UN—23AUG88

istroSena mesta. Delove zamenite isklju€ivo rezervnim
delovima koji su odobreni za Vasu masinu. Konsultujte

svog prodavca John Deere masina.

DX,ROPS1 -A6-07JUL99-1/1

Drzite se dalje od jedinice za zetvu

Sekac, svrdlo, kalem i ulazni valjci ne mogu biti potpuno
zasticeni zbog svoje funkcije. Drzite se dalje od ovih
pokretnih elemenata tokom rada. Uvek oslobodite glavno
kvacilo, isklju€ite motor i sklonite klju¢ pre servisiranja

ili ¢is¢enja masine.

\

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -A6-21DEC90-1/1
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Bezbednost

Procitajte uputstvo za upotrebu

Pre nego Sto pokusate da koristite Parallel Tracking ili
AutoTrac, detaljno procitajte Priru¢nik za vodenje da
biste razumeli komponente i postupke neophodne za

bezbedan i ispravan rad.

Priruénik za vodenje se koristi za aplikacije i Parallel
Tracking i AutoTrac sistema za vodenje.

0OU06050,0000F2C -A6-03APR08-1/1
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Dugme "Nastavak rada"

Podesavanje dugmeta Nastavak rada“ =

Kada je kombajn koji je opremljen funkcijom AutoTrac
povezan sa glavom za kukuruz koja je opremljena
funkcijom RowSense, dugmad za aktivaciju 2 i 3 na
viSenamenskoj regulacionoj ruici se automatski aktiviraju
za koriSéenje kao dugmad za nastavak funkcije spustenog
hedera i funkcije AutoTrac za ovaj sistem. Na modelu

iz 2012. godine i novijim kombajnima, dugme Auto*
moze da se koristi za aktiviranje funkcije AutoTrac, a
funkcija senzora reda se aktivira kada usev dode u
kontakt sa senzorima. (Pogledajte PodeSavanje ulaska

u red“ u odeljku Aktiviranje sistema“ da biste videli vise
informacija.)

PC13860 —UN—13JUL11

Dugme za nastavak rada na kombajnu

BA31779,00001F5 -A6-08NOV11-1/1
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AutoTrac RowSense

Pregled

Funkcija AutoTrac RowSense se sastoji od sledecih
komponenti

* |ntegrisani AutoTrac instaliran i aktiviran na kombajn,
sa nadogradenim softverom AutoTrac RowSense
programiranim u jedinici sistema upravljanja (SSU),
AutoTrac sa aktivacijom za SF1 ili SF2.

- Za kombajne serije 50 i 60, mora da se instalira
azuriranje za softver za kontroler mosta/mrezni prolaz.
- Kombajni modela za godinu 2008 S —, W—, T-serije
i modela iz godine 2009 C-serije moraju da imaju
instaliranu LYNX magistralu da bi bili kompatibilni sa
funkcijom AutoTrac RowSense.

¢ Integrisani AutoTrac instaliran i aktiviran na kombajn,
sa nadogradenim softverom AutoTrac RowSense
programiranim u jedinici sistema upravljanja (SSU),
AutoTrac sa aktivacijom za SF1 ili SF2.

* Kombajni modela iz 2012. godine i noviji zahtevaju GS3
2630 displej ili GreenStar™ 3 CommandCenter.

* Kombajni modela iz 2011. godine i stariji zahtevaju GS2
2600 displej, GS3 2630 disple;j.

¢ Aktivacija funkcije AutoTrac RowSense GS3 za GS3
displej ili GS3 CommanCenter.

¢ Aktivacija funkcije AutoTrac senzora reda SF1 ili SF2
za GreenStar 2 displej.

¢ StarFire prijemnik sa aktivacijom za SF1, SF2 ili RTK.

¢ Jedan par senzora reda montirani na odobrenu glavu
za kukuruz.

AutoTrac RowSense rade sa svim postojec¢im obrascima
i sa najviS§im standardima u toku Zetve. AutoTrac radi u
sledec¢im rezimima: Prilagodljive krive, AB krive, kruzne
putanje i ravne putanje. AutoTrac RowSense je prosSirenje
integrisane funkcije AutoTrac na displeju GS2, GS3 i GS3
CommanCenter prilikom zetve kukuruza. Senzori reda
montirani na jedan od redova detektuju stabljiku kukuruza
da bi znail gde se nalazi red. Signali koje 3alju senzori
reda su integrisani sa postoje¢im AutoTrac signalima
da bi olak$ali odrzavanje kombajna u redovima. Kada
signal ne dolazi iz senzora reda (na primer, voznja kroz
vodu, primenjuje se obi¢no GPS navodenje. Mnoge druge
karakteristike AutoTrac ostaju nepromenjene. Senzori
reda su jednostavno jo$ jedan unos pozicije za upravljanje
kombajnom. Svi rezimi za staze su postavljeni na isti
nacin kao $to su sa funkcijom AutoTrac koja radi na
osnovu GPS-a.

BA31779,00001F6 -A6-08NOV11-1/1
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Model proizveden 2012. godine i novije podeSavanje i sistem za kalibraciju

Podesavanje AutoTrac RowSense

NAPOMENA: Pre koriscenja ovog proizvoda, pored
podesavanja AutoTrac sistema moraju da
se izvrSe sledeci koraci:

1. Na displeju GS3, idite na MENI >> dugme
GREENSTAR 3 >> softverski taster VODENJE >>
karticu PODESAVANJE VODENJA >> dugme za
promenu za PODESAVANJE ZA ROWSENSE.

Na GS3 CommandCenter, idite na MENI >> dugme
GREENSTAR 3 >> softverski taster PODESAVANJA
>> dugme PODESAVANJE ZA ROWSENSE

2. Koristite dugme za ukljuc€ivanje/isklju€ivanje da biste
aktivirali senzore za vodenje redova.

3. Uverite se da je vrednost pomaka senzora tacna (0 je
podrazumevana vrednost).

4. Koristite dugme za ukljucivanje/iskljuCivanje da biste
izabrali rezim ulaza u red.

5. lzaberite Prihvati“ da biste iza$li iz podeSavanja za
RowSense.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Rowr
Emntry

O Enabled

[+]

-
-

OF

Accept

PodeSavanje kalibracije

A—Status senzora

C—NMetoda ulaska u red

B—Pomak senzora (-50 - 50) D—Prihvati

PC13820 —UN—14JUN11

BA31779,000020C -A6-170CT11-1/2

Ikone za AutoTrac RowSense su dostupne na slede¢im
mestima:

* GS3 2630 — Stranica za vodenje u okviru kartice
PRIKAZ.
* GreenStar™ 3 CommandCenter — stranica pokretanja

PC10040 —UN—O04FEBO08
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Model proizveden 2012. godine i novije pode$avanje i sistem za kalibraciju

PodesSavanja pomaka vodenja redova

Pomak se moze dodati navodenju prema redu radi izmene
poravnanja stabljika koje nailaze na glavu za kukuruz.

Primeri kada je potrebno menjanje poravnanja:

® Zasadeni procenjeni red je u sredini glave za kukuruz
i redovi se guraju preko glave. Pomak moze da se
primeni na podelu razlike, tako da se svi redovi naginju,
ali ne pod tolikim nagibom kao bez pomaka.

* PrikaCeni razdeljivaci useva sa senzorima reda nisu
poravnati sa redom. Sve dok se ne izvrSe popravke da
biste poravnali senzore, moze se primeniti pomak kako
bi se nadoknadilo pogreSno poravnanije.

UnoSenje vrednosti pomaka manje od 0 mozZe da
prouzrokuje da kombajn vuce blago ulevo, a vrednosti
veée od 0 mogu da prouzrokuju da kombajn vuce blago
udesno. Podrazumevana vrednost je 0, sa opsegom od
-50 - 50.

1. Na displeju GS3, idite na MENI >> dugme
GREENSTAR 3 >> softverski taster NAVODENJE >>
karticu PODESAVANJE NAVODENJA >> dugme za
promenu za PODESAVANJE ZA ROWSENSE.

Na GS3 CommandCenter, idite na MENI >> dugme
GREENSTAR 3 >> softverski taster PODESAVANJA
>> dugme PODESAVANJE ZA ROWSENSE

RowSense Settings

~y
s

Sensor

Status Enabled

" [+

-
-

OF

Accept

Sensor Offset

Row
Entry

PC13820 —UN—14JUN11

C—Metoda ulaska u red
D—Prihvati

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

2. Unesite pomak za vodenje reda (-50 — 50). Osnovna
fabricka vrednost je 0.

3. lzaberite Prihvati® da biste izasli iz podeSavanja za
RowSense.
BA31779,000020D -A6-08NOV11-1/1

Podesavanje ulaska u red

1. Na displeju GS3, idite na MENI >> dugme
GREENSTAR 3 >> softverski taster NAVODENJE >>
karticu PODESAVANJE NAVODENJA >> dugme za
promenu za PODESAVANJE ZA ROWSENSE.

Na displeju GS3 CommandCenter, idite na MENI
>> dugme GREENSTAR 3 >> softverski taster
PODESAVANJA >> dugme za PODESAVANJE ZA
ROWSENSE

2. Koristite dugme za ukljucivanje/isklju¢ivanje da biste
izabrali rezim ulaza u red.

3. lzaberite Prihvati“ da biste iza$li iz podeSavanja za
RowSense.

Ruéno:

1. Vozite kombajn u red.

2. Pritisnite jednom dugme za nastavak rada da spustite
heder.

3. Pritisnite dugme za nastavak rada jo$ jednom da
aktivirate navodenje i senzore redova.

GPS:

1. Vozite kombajn u red.
2. Pritisnite jednom dugme za nastavak rada da spustite
heder i aktivirate navodenje.

RowSense Settings

~y
A_s

Sensor
Status

Sensor Offset

" |+

N -

OF

Accept

Row
Emntry

PC13820 —UN—14JUN11

C—Ulaz u red
D—Prihvati

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

3. Pritisnite dugme za nastavak rada jo$ jednom da
aktivirate senzore redova.

NAPOMENA: AutoTrac se aktivira kada se pritisne dugme
AUTOMATSKI". Senzori redova se aktiviraju kada
usev dode u kontakt sa senzorima.

BA31779,000020E -A6-08NOV11-1/1
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Model proizveden 2012. godine i novije podeSavanje i sistem za kalibraciju

Postupak kalibracije senzora reda

Ovaj postupak se izvrSava kada se sistem instalira ili

nakon §to se popravi. Senzori reda moraju biti instalirani i

namesteni protiv zaustavljanja.
1. Priprema za kalibraciju

Uverite se da su senzori redova instalirani sa
oprugama koje ih drze u polozaju u mirovanju.
Podignite heder da osigurate da senzori reda ne
dodiruju tlo. Kombajn ne sme da se krece.

2. Idite na MENI >> dugme GREENSTAR 3 >> softverski

taster DIJAGNOSTIKA >> izaberite RowSense u
padajuc¢em meniju.

3. KalibriSite napone senzora u mirovanju.

Pritisnite dugme CAL da biste sacuvali napon senzora

u mirovanju u SSU memoriju.

NAPOMENA: Senzori moraju da se aktiviraju da bi
se videlo dugme za kalibraciju.

NAPOMENA: GS3 2630 GreenStar™ 3 CommandCenter
sada prikazuju napone za levi i desni senzor. Napon
desnog senzora u mirovanju treba da bude veci

od 2,5 volti. Napon levog senzora u mirovanju
treba da bude manji od 2,5 volti.

4. ZavrSetak kalibracije, zatvorite stranicu Dijagnosti¢ka

oCitavanja za 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

View |ROWSense a~
v

Row Sensors Avalable: Yes

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

PodeSavanje kalibracije

A—Prikaz padajuce liste D—Dugme CAL
B—Napon levog senzora E—Status kalibracije
C—Napon desnog senzora

BA31779,000020F -A6-08NOV11-1/1
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Model proizveden 2011. godine i starije podeSavanje i sistem za kalibraciju

Podesavanje AutoTrac RowSense T SETUP AutoTrac
NAPOMENA: Pre korisc¢enja ovog proizvoda, pored Steer Sensitivity . i
podesavanja AutoTrac sistema moraju da 3 4 50 - 200 104
se izvrSe sledeci koraci:
5 6 | AutoTrac
1. Na GS2 prikazu, pronadite Originalni GreenStar prikaz | Calibration
>> PODESAVANJE >> AUTOTRAC 7 8 -
, ) _ , — L JRow Guidance Yos
2. 'Izabe'rlte DA za "Opcua za ravnanje rerva I 9 o |Option Installed
instalirana i Opcija za ravnanje redova je omogucéena.
Izvrsite kalibraciju senzora za ravnanje redova. e ||CLR ROH_'( Gmme Sensor
Calibration

. Proverite da li je vrednost pomaka za ravnanje redova =
tacna (100 je podrazumevana vrednost). page |Row Guidance 100

i

Offset (50 = 150)
A—Osetljivost upravljaca E—Pomak za ravnanje redova SETUP
(50-200) (50-150)
B—AutoTrac kalibracija F—Nije u upotrebi

C—Opcija za ravnanje redova G—Povratak INEC

je instalirana SETUP 9

o] efelefe]e]]

PC10466 —UN—27APR08

D—Kalibracija senzora za UN Set-Up

ravnanje redova
Podesavanje kalibracije
KR43067,00000FA -A6-13NOV08-1/1

)

Postupak kalibracije senzora reda 1 bl SETUP AutoTrac
Ovaj postupak se izvriava kada se sistem instalira ili Steer Sensitivity . F
nakon to se popravi. Senzori reda moraju biti instalirani i 3 4 G0 - 2000 104 @
namesteni protiv zaustavljanja. SRR
, L 5 6 | AutoTrac
1. Priprema za kalibraciju —— —— Calibration
Proverite da li su senzori redova instalirani tako da ih 7| 8 : )
opruge drze u polozaju mirovanja. Podignite heder T RO‘#_ Guidance Yes@ @
da biste osigurali da senzori redova ne dodiruju tlo. 9 || o |Option Installed
Kombajn ne sme da se krece. Row Guidance Sensor D !J@
. CLR . 2
A—Osetljivost upravljaca E—Pomak za ravnanje redova Calibration em—
(50-200) (50-150) E . E|
B—AutoTrac kalibracija F—Nije u upotrebi PAGE Row Guidance 1 00 ®
C—Opcija za ravnanje redova G—Povratak Offset (50 = 150) §
je instalirana \ o
D—Kalibracija senzora za SETUE = E
ravnanje redova m ® z|
)
— —_— |
" SETUP £ ®
RUN Set_up E
Pode$avanje AutoTrac sistema
Nastavak na sledecoj strani KR43067,0000123 -A6-17NOV08-1/2
25-1 043020
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Model proizveden 2011. godine i starije podeSavanje i sistem za kalibraciju

2. Pritisnite dugme PODESAVANJE na originalnom
GreenStar monitoru. Pritisnite dugme sa slovom na
koje pokazuje AutoTrac.

3. lzvrsite kalibraciju napona senzora u mirovanju.

Pritisnite dugme za kalibraciju senzora za ravnanje
redova (E) da biste sauvali napone senzora u
mirovanju u SSU memoriji.

NAPOMENA: GSD ekran ¢e sada prikazati napone
levog senzora i desnog senzora. Napon desnog
senzora u mirovanju treba da bude veci od 2,5
volti. Napon levog senzora u mirovanju treba
da bude manji od 2,5 volti.

4. Na kraju kalibracije izadite iz rezima kalibracije
senzora redova.

A—Nije u upotrebi

B—Nije u upotrebi

C—Kal. levog senzora (V) 1,17

D—Kal. desnog senzora (V)
3,83

E—Kalibracija senzora za
ravnanje redova

F—Nije u upotrebi

G—Povratak

ER E Calibration
3[4
B
Far
9 1.9 Jieft Sensor Cal vy 1.17
« |l cLr |Right Sensor Cal (¥) 3.83

PAGE

Calibrate

¢

SETUP

]

INFO

Row Guidance Sensor

v

AutoTrac

e

UN

o] elig] ee]e]e:

PC10467 —UN—03MAR08

<

Pode$avanje kalibracije

KR43067,0000123 -A6-17NOV08-2/2

Podesavanje pomaka za ravnanje redova

Pomak se moze dodati ravnanju redova radi izmene
poravnanja stabljika koje nailaze na heder za kukuruz.

Primeri kada je potrebno menjanje poravnanja:

* Zasadeni procenjeni red je u sredini glave za kukuruz
i redovi se guraju preko glave. Pomak moze da se
primeni na podelu razlike, tako da se svi redovi naginju,
ali ne pod tolikim nagibom kao bez pomaka.

* PrikaCeni separatori useva sa senzorima reda nisu
poravnati sa redom. Do stvaranja uslova za fizicko
poravnanje senzora, moguce je primeniti pomak kako
bi se kompenzovalo pogreSno poravnanje.

Unosenje vrednosti pomaka manje od 100 moze da
prouzrokuje da kombajn vuce blago ulevo, a vrednosti
veée od 100 mogu da prouzrokuju da kombajn vuce blago
udesno. Podrazumevana vrednost je 100, sa opsegom
od 50 — 150.

1. Pritisnite dugme PODESAVANJE na originalnom
GREENSTAR monitoru. Pritisnite dugme sa slovom
na koje pokazuje AutoTrac.

2. Unesite pomak ravnanja redova (50-150).
Podrazumevana vrednost je 100.

3. Kraj podeSavanja.

1 || 2 [ AutoTrac
I . | Steer Sensitivity . &
3§ 4| s0- 200 (»)
L
5 6 | AutoTrac B
— ) Calibration 9
7 8 - E_‘—'
L Row Guidance Yos @
g9 || o |[Option Installed
o Row Guidance Sensor ”@
* Calibration
. E]
Row Guidance
PAGE
[ rnce JRow Cutdence o0 [RSL©] .
SETUP F] ® | %
]
S | Sl
0 B 8
RUMN 9 @ g

Setup

PodeSavanja pomaka vodenja redova

A—Osetljivost upravljaca
(50-200)

B—AutoTrac kalibracija

C—Opcija za ravnanje redova
je instalirana

D—Kalibracija senzora za
ravnanje redova

E—Pomak za ravnanje redova
(50-150)

F—Nije u upotrebi

G—Povratak

KR43067,00000D6 -A6-12NOV08-1/1
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Omogucavanje rada sistema

Displeji i indikatori

Kada se koristi AutoTrac RowSense, videéete sledecée
ikone na ekranu. Na GS3 2630 se pojavljuje ikona na mapi
ispod kartice PRIKAZ VODBENUJA koja ukazuje na to da su
dostupni senzori reda (kada se uklju¢i dugme za STATUS
SENZORA). Na GreenStar™ 3 CommandCenter,
pojavljuje se ikona na stranici Rad“. Svaka ikona
oznacava $ta se deSava na kombajnu u tom trenutku.

Ikona se menja iz bele u obojeni (zeleni) animirani oblik
kada senzori redova upravljaju vozilom.

PC10042C —UN—O04FEB08

AN

Sistem je instaliran (siva pozadina)

PC10042 —UN—O04FEB08
L]
2314
L]

L]
-
*
Sistem je aktivan, radi sa obe funkcije, senzorom reda
i GPS (zelena pozadina)

JABAN

Izgubljen GPS signal, radi samo sa podacima dobijenim od
senzora reda (Zuta pozadina)
PC10042B —UN—O04FEB08

AN

Izgubljen signal senzora reda, radi samo sa podacima dobijenih
preko GPS signala (narandZasta pozadina)

PC10042A —UN—O04FEB08

(IEEEX]

BA31779,0000224 -A6-08JUL11-1/1
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Omogucavanje rada sistema

Aktiviranje senzora redova

Senzori redova navode kombajn kada god mogu da
utvrde polozaj reda. Rukovalac ¢e znati da senzori reda
navode kombajn tako $to ¢e se ikona AutoTrac RowSense
promeniti u zelenu boju i prikazati kretanje.

Kada se podesi pocetna putanja (AB linija ili po€etni
zabelezen prolaz krive putanje), onda moze da se
pritisne dugme za nastavak rada kada se kombajn
nalazi na polovini razmaka putanje i prihvatljivi ugao
u odnosu na redove. Senzori reda navode kombajn
¢im se pojavi aktivnost na senzorima reda.

Pravljenje okreta na kraju parcele: Okreti na kraju
parcele se postizu na isti na¢in kao pomo¢u sistema
AutoTrac zasnovanog na GPS-u. Rukovalac se poravnava
sa putanjom koju zeli da prati. Pritisak na dugme za
nastavak rada ¢e prouzrokovati da AutoTrac vozi do
putanje vodenja. Senzori redova otkrivaju polozaj reda i
prate ga. Funkcija produzenja linije rezima prilagodljivih
krivih, kruZzne putanje i AB krivih moZe da se koristi da se
produzi projekcija susedne putanje na krajevima parcele.

o
z
=
N
2
1
[EiEle « || [ R :
wn
&4.0000M) §
Aktiviranje senzora redova GS3 2630
0 “
5
2
3
|
=z
T
m IR ~
- ©
| e
B0 A

Aktiviranje senzora redova GS3 CommandCenter

BA31779,0000470 -A6-22MAY12-1/1
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Prikaz 2600 i 2630 — Prava putanja

Prava putanja

Prava putanja treba da se koristi kada su redovi pravi i ne
odstupaju viSe od priblizno 1 m (3—1/4 ft). Prava putanja
projektuje sve linije u odnosu na prvu putanju.

Ako je polje relativno pravo i pravac se ne menja,
preporucuje se upotreba prave putanje jer ¢e to omoguciti
ulaz u redove na susednim putanjama. Performanse
ulaska u redove ¢e se poboljSati kada je polje posadeno
pomocu AutoTrac sistema. Performanse ¢e se takode
poboljSati tokom perioda napustanja reda u kanalima za
vodu.

U rezimu prave putanje, GPS linija ¢e se automatski
ponovo centrirati. Ovo osigurava da je GPS putanja
pravilno poravnata sa redovima kukuruza. Ova funkcija
nije dostupna u rezimu prilagodljivih krivih.

Nastavak na sledecoj strani

Prava putanja

PC10390 —UN—07JANO8

BA31779,0000201 -A6-08NOV11-1/4
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Prikaz 2600 i 2630 — Prava putanja

MENI >> dugme GREENSTAR >> softverski taster PC8B63 —UN—20APR15
GUIDANCE >> kartica PODESAVANJA VOBENJA

Izaberite PRAVA PUTANJA iz padajuceg menija REZIM
PRACENJA. Izaberite karticu PRIKAZ.

Dugme MENI

NAPOMENA: Pauzirajte snimanje kada ne PC12685 —UN—29APR15
obavljate Zetvu. f

Pre startovanja

1. Proverite da li SF1, SF2 ili RTK signal postoji GreenSt
pregledom ikone prijemnika na stranici Prikaz. GSB 2 d

2. Proverite da li je razmak izmedu putanja tatan. Ako

razmak izmedu putanja nije ispravan, promenite
razmak izmedu putanja na kartici VODENJE.

Izaberite PODESI PUTANJU 0. POSETs —UN-—1400T07

Dugme GREENSTAR 3

Softverski taster VODENJE

BA31779,0000201 -A6-08NOV11-2/4

1. lzaberite ime putanje iz padajuc¢eg menija TRENUTNA
PUTANJA 0. Ako ime ne postoji, kreirajte novo ime Set Track 0
biranjem dugmeta NOVO.
Current Track 0 Method
2. lzaberite metodu za putanju (A + B) iz padajuceg Track 1
menija METODA. ® ¢
3. Vozite do podetka putanje i izaberite dugme PODESI A. @ = J@"‘“’m l
4. Vozite do kraja putanje i izaberite dugme PODESI B. - ..
) o . . . ] Heading: 0.0000 —
Kreirace se linija koja se projektuje preko polja. Point ALat: 000000000

Paoint A Lon.:

5. Pritisnite dugme za nastavak rada da biste aktivirali Frack Spacing e ®)
AutoTrac RowSense. o

A—Padajucéi meni za trenuthnu = E—Dugme "Razmak putanja” N
putanju 0 F—Dugme "Podesi A" @ Sat A ] @ St B I 5
B—Padajuci meni za metodu G—Dugme "Podesi B" g
C—Dugme "Novo" |
D—Dugme "Ukloni" %I
% -
o
(4 5
o
Podesi putanju 0

Nastavak na sledecoj strani BA31779,0000201 -A6-08NOV11-3/4
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Prikaz 2600 i 2630 — Prava putanja

Napustanje reda — U kanalu za vodu nece postojati red

kukuruza. Buduci da prava putanja i AB krive ponovo

centriraju putanju, postoji veca Sansa da e pronaci tatan

red na drugoj strani kanala za vodu. —— —

NAPOMENA: Ako su i GPS signal podataka i signal
podataka senzora reda izgubljeni, sistem se nece
aktivirati dok se GPS signal ne obnovi.

L)
/
/

PC10391 —UN—O08JAN08

Kanal za vodu

BA31779,0000201 -A6-08NOV11-4/4
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Prikaz 2600 i 2630 — Prilagodljive krive

Prilagodljive krive

Putanja se menja prilikom prolaska kroz polje

Prilagodljive krive mogu da se koriste na svim poljima,

ali se najviSe preporucuju kada se putanja menja duz
polja, zna¢ajno menja usmerenje, ili je kriva u obliku slova
U. Opcija Prilagodijive krive sadrzi dodatu funkciju koja
omogucéava da se RowFinder odabire dugmetom. Senzori
redova mogu da se koriste za upravljanje kombajnom
uvek kada je aktivan u redu. Snimanje krive putanje mora
da bude UKLJUCENO. Ovime se uspostavlja prvi prolaz i
omogucava pojava produzenja prave linije.

Prilagodljive krive se projektuju samo na susedni prolaz,
ali imaju prednost rukovanja razli¢itim oblicima krive i
potencijalne greSke pogadanja reda se ne akumuliraju
za celo polje.

Ako se u polju nalazi viSe kombajna, opcija Prilagodljive
krive ne dozvoljava preskakanje prolaza. Opcija
Prilagodljive krive u ovom scenariju mozZe da radi samo
ako je razmak izmedu putanja drugih kombajna dodat
posmatranom kombajnu. Na primer, ako heder za 12
redova prati heder za 8 redova u redovima od 30 in.
tokom zajedniCke Zetve u istom polju, svakom ce trebati
razmak izmedu putanja od 20 redova (50 ft).

Upotreba prilagodljivih krivih se preporucuje kada se staza
Cesto menja pri kretanju kroz polje. Rezim prilagodljivih
krivih projektuje joS samo sledecu stazu.

PC10399 —UN—O04FEBO08

l

Pravac se menja kroz polje

Krive su u obliku slova U

PC10400 —UN—O04FEBO08

PC11000 —UN—O04FEB08

KR43067,00000AE -A6-10NOV08-1/1

40-1

043020

PN=21



Prikaz 2600 i 2630 —

Prilagodiljive krive

Podesavanje prilagodljivih krivih

MENI >> dugme GREENSTAR >> softverski taster
GUIDANCE >> kartica PODESAVANJA VODENJA

Izaberite PRILAGODLJIVE KRIVE u padaju¢em meniju
REZIM PRACENUJA. Izaberite karticu PRIKAZ.

Pre startovanja

1. Proverite da li SF1, SF2 ili RTK signal postoji
pregledom ikone prijemnika na stranici Prikaz.

2. Proverite da li je razmak izmedu putanja tatan. Ako
razmak izmedu putanja nije ispravan, promenite
razmak izmedu putanja na kartici VODENJE.

1. lzaberite dugme za snimanje da biste zapoceli
snimanje staze.

2. Vozite stazom kroz polje. Nakon voznje kroz prvu
stazu, kreirace se projekcija samo sledece staze.

3. Pritisnite dugme za nastavak rada da biste aktivirali
AutoTrac RowSense.

Kada je aktivan AutoTrac rezim, snimanje se iskljuCuje
kada kada se upravlja okre¢e. Kada je aktivan rezim
dokumentacije, snimanje se iskljuCuje kada se heder
podigne.

AutoTrac rezim — Ako rukovalac zeli poboljSan ulazak
u red samo za susedni prolaz, poveZite Prilagodljivo
snimanje sa AutoTrac. Ovo se preporucuje samo ako je
polje relativno pravo bez ekstremnih krivih i AutoTrac se
retko deaktivira (zbog ru¢nog upravljanja ili gubitka GPS
signala).

Rezim dokumentacije — Povezite prilagodljive krive sa
dokumentacijom. Ovo omogucava rukovaocu da uhvati
upravlja¢ tokom rada i da nastavi da snima stazu na
kojoj se masina nalazi. Produzeci linije su dostupni pri
sledec¢em prolazu, ali ne¢e biti veoma korisni u ulasku u
red jer postoji kasnjenje u preuzimanje hedera na krajnjim

Nastavak na sledecoj strani

PC8663 —UN—29APR15

Dugme MENI

PC12685 —UN—29APR15

GS3)

Dugme GREENSTAR 3

GreenStar

PC8673 —UN—140CTO07

Softverski taster VODENJE

redovima. Performanse ¢e biti marginalne tokom perioda
napustanja reda.

Ruéno snimanje — Rukovalac moze da poveze
Prilagodljivo snimanje sa Ru€nim snimanjem. Ovaj rezim
necée dozvoliti produzetke linije osim ako rukovalac nije
neprestano pritiskao dugme za zaustavljanje u krajnjem
redu. Ako rukovalac zaboravi da isklju¢i snimanje, to
mozete da dovede do problema kao $to je netaCna
projekcija krive. Primer: Ako rukovalac izade iz reda radi
istovara i ne pritisne pauziranje, staza ¢e biti snimljena.
Kada rukovalac vozi susednom stazom, kombajn ¢e

biti neznatno pomeren iz reda jer postoji odstupanje
projektovane linije.

BA31779,0000472 -A6-24MAY 12-1/2
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Prikaz 2600 i 2630 — Prilagodljive krive

Pritisnite: MENI >> dugme GREENSTAR >> softverski
taster VODENJE >> karticu PODESAVANJA VOBENJA
>> dugme PODESAVANJA KRIVE PUTANJE >> padajuci
meni SNIMANJE KRIVE PUTANJE (A).

Navedeni rezimi prilagodljive krive mogu da se menjaju na
ekranu prikazanom gore uz koris¢enje padajuc¢eg menija
za odabir Zeljenog rezima.

¢ AutoTrac
* Dokumentacija
* Ru¢no
A—Snimanje krive putanje E—Dugme "lIzbrisSi podatke"
B—Kraj promene staze F—Polje za potvrdu
C—Polje za potvrdu "Ublazavanje osStrih
"Polupre¢nik zaokretanja zaokreta”

prikljuéne opreme u zemlji" G—Dugme "Prihvati"
D—Polje za unos "Polupreénik

zaokretanja priklju¢ne

opreme u zemlji”

Curve Track Settings

Curve Track
Rocording A

End of Path |Straight Line Projection

Transition

Implement In-Grouw
Turn Radius 30.0
)
Clear Curve
Track Data
Smooth
Tight Turns

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -A6-24MAY12-2/2

RowFinder

Funkcija pronalazenja reda moze da se koristi kada se
radi u rezimu prilagodljivih krivih i pronalazi red koji je
udaljen dva ili tri prolaza. Kada se pribilizavate kraju
parcele u rezimu Prilagodljiva kriva, izaberite dugme
RowFinder da biste omogucili RowFinder. To ¢e zabeleZiti
polozaj i pravac vozila.

NAPOMENA: Snimljeni poloZaj i pravac ce biti odbaceni
ako se AutoTrac ne deaktivira u roku od 3 minuta
od prvog omogucavanja dugmeta RowFinder

Na kraju reda, proverite da li je snimanje isklju¢eno. Na
displeju e se prikazati paralelni redovi.

Nastavite na kraju parcele prema zeljenom redu. Unesite
red i izaberite dugme RowFinder da biste onemogucili
RowFinder. To Ce vratiti sistem u reZim prilagodljivih krivih.

Proverite da li je snimanje uklju€eno pre pokretanja Zetve.
Pritisnite dugme za nastavak rada. AutoTrac ¢e zatim
navoditi kombajn niz red i bi¢e zabelezena nova prva
putanja.

A—Prikaz F—Ilkona statusa RowSense
B—Podesavanja vodenja G—Dugme "Snimanje"
C—PodesSavanja promene H—Dugme "Pauziraj"

putanje |— Dugme "Upravljanje
D—iTec Pro UKLJ/ISKLJ"

E—Dugme RowFinder

PC15050 —UN—22MAY 12

PC15051 —UN—22MAY12

RowFinder onemogucen

o=

PC15157 —UN—24MAY12

BA31779,0000471 -AB-24MAY12-1/1
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Prikaz 2600 i 2630 — AB krive

AB krive

Upotreba AB krivih se preporu€uje kada postoji stalna
kriva kroz polje. Ovo omoguéava unos reda na susednim
putanjama. Performanse ¢e se poboljSati ako je polje
posadeno pomoc¢u AutoTrac sistema. AB krive ¢e takode
poboljSati performanse kroz periode napustanja reda.

ReZim AB krivih ima prednost projektovanja zakrivljenih
putanja poput paralelnih linija duz polja, ali je oblik krive
isti pri svakom prolazu.

U rezimu AB krivih, GPS kriva ¢e se automatski ponovo
centrirati. Ovo osigurava da je GPS putanja pravilno
poravnata sa redovima kukuruza. Ova funkcija nije
dostupna u rezimu prilagodljivih krivih.

@
o
=z
<
3
@
T
4
)
|
el
D
@
=4
O
o
AB krive projektuju sve linije iz prvog prolaza
Nastavak na sledecoj strani BA31779,0000203 -A6-08NOV11-1/3
45-1 043020
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Prikaz 2600 i 2630 — AB krive

MENI >> dugme GREENSTAR >> softverski taster
GUIDANCE >> kartica PODESAVANJA VOBENJA

NAPOMENA: Pauzirajte snimanje kada ne
obavljate Zetvu.

1. lzaberite AB KRIVE u padajucem meniju REZIM
PRACENJA. Izaberite karticu PRIKAZ.

2. Proverite da li SF1, SF2 ili RTK signal postoji
pregledom ikone prijemnika na stranici PRIKAZ.

Izaberite dugme AB KRIVE.

4. Proverite da li je razmak izmedu putanja tatan. Ako
razmak izmedu putanja nije ispravan, promenite
razmak izmedu putanja na kartici VODENJE.

PC8663 —UN—29APR15

PC12685 —UN—29APR15

Dugme MENI

cromtn

PC8673 —UN—140CT07

Dugme GREENSTAR 3

Softverski taster VODENJE

BA31779,0000203 -A6-08NOV11-2/3

5. lzaberite ime AB krive iz padaju¢eg menija
TRENUTNA AB KRIVA. Ako ime ne postoji, kreirajte
novo ime biranjem dugmeta NOVO.

6. lzaberite dugme za snimanje na pocetku prvog prolaza.

7. lzaberite dugme za prihvatanje na kraju prvog prolaza.
Krive Ce biti projektovane u celom polju.

8. Pritisnite dugme za nastavak rada da biste aktivirali
AutoTrac RowSense.

Set AB Curve

Current AB Curve

®
P B

A—Padajuéi meni "Trenutna D—Dugme "Razmak putanja” Hurber of S -
AB kriva" E—Dugme za snimanje/prekid umberolsegments

B—Dugme "Novo" snimanja Point A Lat, 000000000
C—Dugme "Ukloni" F—Dugme "Pauziraj" Point A Lon.  0.00000000

Track Spacing 30_000 .5

o) 5

2

N

J

E E 3

/ (%é o/ l} I " C[) 2

o

8

BA31779,0000203 -A6-08NOV11-3/3
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Prikaz 2600 i 2630 — Kruzna putanja

Podesavanje kruzne putanje

Upotreba kruzne putanje se preporucuje kada je usev
posaden u centralno kruzno zasadenom polju.

Ukoliko su redovi koje treba poznjeti u krugovima, treba
da se Koristi reZim Kruzne putanje. Ovo dozvoljava
primenu unosa sa GPS krive na senzore redova.

MENI >> dugme GREENSTAR >> softverski taster
GUIDANCE >> kartica PODESAVANJA VOBENJA

1. Izaberite KRUZNA PUTANJA iz padajuceg menija
REZIM PRACENJA. Izaberite karticu PRIKAZ.

2. Proverite da li SF1, SF2 ili RTK signal postoji
pregledom ikone prijemnika na stranici PRIKAZ.

Izaberite dugme PODESI KRUG.

Proverite da li je razmak izmedu putanja tacan. Ako
razmak izmedu putanja nije ispravan, promenite
razmak izmedu putanja na kartici VODENJE.

PC8663 —UN—29APR15

PC10853 —UN—31JANO8

Dugme MENI

PC12685 —UN—29APR15

@SB o

PC8673 —UN—140CT07

Nastavak na sledecoj strani

Dugme GREENSTAR 3

Softverski taster VOPENJE

BA31779,0000204 -A6-08NOV11-1/2
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Prikaz 2600 i 2630 — KruZna putanja

5. lIzaberite ime kruga iz padajuc¢eg menija TRENUTNI
KRUG. Ako ime ne postoji, kreirajte novo ime biranjem
dugmeta NOVO.

6. lzaberite metodu voznje iz padaju¢éeg menija
METODA.

7. lzaberite dugme za snimanje tokom voznje prvog
prolaza.

8. lzaberite dugme za prihvatanje nakon voznje prvog
kruga. Krug ce biti projektovan u polju.

9. Pritisnite dugme za nastavak rada da biste aktivirali
AutoTrac RowSense.

A—Padajuci meni za trenutni D—Dugme "Ukloni"

krug E—Dugme "Razmak putanja"
B—Padajuc¢i meni za metodu
C—Dugme "Novo"

Set Circle

Current Circle

Method

®

Drbve Ciroka
i
v

=) =y

5
Commy
[

Point A Lat g5 0poD0ODD
Foint A Lon

< 0.00000000
Track Spacing: 30_000

(113

PC10710 —UN—250CTO07

BA31779,0000204 -A6-08NOV11-2/2
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GS3 CommandCenter — Prava putanja

Princip rada

Rezim prave putanje pomaze rukovaocu da vozi po
pravim, paralelnim stazama. Prvo treba podesiti putanju
0 (referentnu putanju) pomocu jedne od opcija. Kada je
putanja 0 definisana, generiSu se svi prolazi za polje.
Generisani prolazi mogu da se koriste za ru¢no navodenje
ili AutoTrac. Svaki prolaz se generiSe na osnovu prvobitno
napravljenog prolaza da bi se sprecile greske prilikom
upravljanja na celom polju.

Ostali prolazi su isti kao prvobitni prolaz.

NAPOMENA: Izrazi Putanja navodenja“ i Linija AB*
imaju isto znacenje. Putanja O je putanja koju
definiSe rukovalac i predstavija referencu na kojoj
se zasnivaju svi paralelni prolazi u polju.

Razmak izmedu paralelnih prolaza je razmak
putanja unet preko ¢arobnjaka za podeSavanje.

PC9508 —UN—240CT06

BA31779,0000233 -A6-21JUL11-1/1

Kreiranje nove prave putanje
Postoji viSe metoda za definisanje putanje O:

* A + B — definisanje putanje 0 voznjom vozila po njoj.

* A + Auto B — definisanje putanje 0 voznjom vozila po njoj.

* A + pravac — definisanje putanje 0 voznjom vozila
do tacke A i unosom prethodno definisane vrednosti
pravca.

* Geografska Sirina/duzina — definisanje putanje 0
unosom prethodno definisanih koordinatnih vrednosti
geografske Sirine i duzine tacaka A i B.

* Geografska Sirina/duzina + pravac — definisanje putanje
0 unosom prethodno definisanih vrednosti geografske
Sirine i duzine tacke A i unosom prethodno definisane
vrednosti pravca.

NAPOMENA: Putanja 0 se moZe definisati tokom rada
(npr. prilikom sadenja), ali neke softverske tastere
nije moguce Kkoristiti tokom kreiranja.

BA31779,0000227 -A6-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — Prava putanja ‘

Metode A+B, A+Auto B i A+pravac

PC10857XT —UN—16JUN10

Pravac
PC10857MT —UN—23APR09

gk .-

BA31779,0000228 -A6-14JUL11-1/4

1. Odaberite rezim RAVNA PUTANJA i odaberite ili PC13868 —UN—14JUL11
kreirajte ime putanje na poslednjoj stranici ¢arobnjaka
za podeSavanje (PODESAVANJE PUTANJE ZA GS3
NAVODENJE).

NAPOMENA: Stranici moZete da pristupite i preko GreenStar — Glavna stranica
softverskog tastera za brzu promenu navodenja. PC10857J) —UN—13APRO9

GreenStar — Glavna stranica -> Brza promena ”ﬂl
navodenja

2. Odvezite se do Zeljene lokacije u polju da biste kreirali Brza promena navodenja
taCku A.

BA31779,0000228 -A6-14JUL11-2/4

3. Odaberite softverski taster za podesavanje tacke A. PC10857MU —UN—23APR0S

TA

*

Softverski taster za podeSavanje tacke A

Nastavak na sledecoj strani BA31779,0000228 -A6-14JUL11-3/4
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GS3 CommandCenter — Prava putanja

DefiniSite tacku B pomocu jedne od tri opcije:

® Za ru¢no podeSavanje tacke B, odvezite se do

zeljene lokacije u polju da biste kreirali taCku B i
odaberite taster za pode8avanje tacke B. Minimalno
rastojanje je 3 m (10 ft). Preporucuje se podeSavanje
taCke B na samom kraju polja zbog definisanja
Zeljenog pravca.

Da biste automatski podesili tacku B, izaberite opciju
Automatski podesi B“ u bilo kom trenutku. Tacka B
se automatski podeSava kada se vozilo udalji 15 m
(45 ft) od tacke A.

Pri ovoj metodi, tacka B se proraunava na osnovu
pet poslednjih izmerenih taCaka na rastojanju od 15
m (45 ft), izmedu kojih se "provladi" najbliza linija za
odredivanje pravca.

Da biste podesili tacku B unosom pravca kretanja,
odaberite softverski taster PodeSavanje pravca®“.
Unesite zeljeni pravac linije koriste¢i numericku
tastaturu i snimite vrednost biranjem opcije za
prihvatanje.

Vrednost 0.000 oznacava sever, 90.000 istok,
180.000 jug, a 270.000 zapad.

PC10857MV —UN—23APR09

}

Softverski taster za podeSavanje tacke B
PC10857MW —UN—23APR09
ﬂlITI]T B

ik

Automatsko podeSavanje tacke B

PC10857MX —UN—23APR09

Softverski taster za pravac

Putanja 0 je definisana i paralelne putanje se kreiraju
automatski. GreenStar sistem je podeSen za rad.
Za ponistavanje podeSavanja u bilo kom trenutku

i povratak na stranicu za podeSavanje navodenja,
odaberite opciju za ponistavanje.

BA31779,0000228 -A6-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter — Prilagodiljive krive ‘

Pri nCip rada PC9028 —UN—16APR06

Rezim prilagodljivih krivih omoguéava rukovaocu snimanje
ruéno vozene krive putanje. Nakon snimanja prvog
krivolinijskog prolaza i zaokretanja maSine, rukovalac
moze da aktivira paralelno pracéenje ili AutoTrac kada se
generisana putanja pojavi. Vozilo se vodi po sledeéim
prolazima na osnovu prethodno snimljenog prolaza. Svaki
prolaz se generiSe povezano sa prvobitno napravljenim
prolazom da bi se sprecile greSke prilikom upravljanja

=—————

na celom polju. Ostali prolazi nisu isti kao prvobitni
prolaz. Krivina prolaza se menja kako bi se zadrzala
greSka izmedu prolaza. Po potrebi, rukovalac moze da
promeni krivu stazu bilo gde u polju skretanjem masine sa
generisane putanje.
NAPOMENA: Preskakanje prolaza nije moguce u

rezimu prilagodljivih krivih.
Krivina putanje se menja ako su sledece putanje
ispupCenije ili udubljenije.
Rezim prilagodljivih krivih putanja omogucava rukovaocu .
voznju i vodenje po poljima razliitih oblika.

g
<
1
1
BA31779,0000234 -A6-21JUL11-1/1
Modeli navodenja / V
Metoda pretrazivanja svih linijskih segmenata omoguc¢ava O {f /f
rukovaocu voznju i vodenje po poljima koja €ine razliciti
oblici: [—
¢ Jednostavna kriva . E @
* S-kriva g
* Pravolinijska spirala ‘:l‘
* "Trkacka staza" z
® Spirala ©—F© ®—> 7
* Krug %
(]

Operacija pomeranja putanje

Pomeranje putanje se ne preporucuje pri kori¢enju

krive putanje. Pomeranje putanje ne kompenzuje A—Jednostavna kriva D—S-kriva
karakteristian GPS pomak u rezimu krive putanje. B—Pravolinijska spirala E—Trkacka staza
C—Spirala F—Krug

BA31779,0000235 -A6-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — Prilagodijive krive

Kreiranje nove prilagodljive krive putanje POT9868 —UN—1AULY

NAPOMENA: PodeSavanje klijenta, farme i polja GS3
nije potrebno za korisc¢enje prilagodijivih krivih
putanja, ali samo jedna opS$ta prilagodijiva kriva
putanja moZe da se snimi.

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JJ —UN—13APR09

1. Odaberite rezim PRILAGODLJIVA KRIVA PUTANJA 4
na poslednjoj stranici ¢arobnjaka za podesavanje ||:||
(PODESAVANJE PUTANJE ZA NAVODENJE).
NAPOMENA: Stranici mozete da pristupite i preko 10857 UN_2apree 22 PrOMena navodenja
softverskog tastera za brzu promenu navodenja. e
2. Odvezite se do zeljene lokacije u polju gde treba da [’5;5\)}
}

pocne putanja.

Zapocni snimanje

Nastavak na sledecoj strani BA31779,0000229 -A6-14JUL11-1/2
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GS3 CommandCenter — Prilagodijive krive

3. Pocnite snimanje.

NAPOMENA: Softversko dugme za snimanje prilagodljive
krive se ne moZe koristiti kada je rezim ponavijanja
ukljuéen. Pri snimanju novih putanja (npr. pri
sadenju), rezim ponaviljanja treba ponistiti (iskljuciti).
Prilikom vodenja po postojecim putanjama
(npr. pri prskanju ili Zetvi), reZzim ponavljanja
treba potvrditi (ukljuciti). Rezim ponavijanja je
isklju¢en (osnovno podeSavanje).

Za pocetak ruénog snimanja, odaberite softverski
taster za poc€etak snimanja prilagodljive krive. Nakon
izbora softverskog tastera, njega zamenjuju sledeci
softverski tasteri:

* Pauziranje snimanja
* Prekid snimanja
* Ponisti

NAPOMENA: Snimanje treba iskljuciti samo ako
se masina vozi izvan polja (npr. za punjenje
prskalice ili sadilice) ili ako nije poZeljno snimiti
zaokretanje na kraju polja.

PodeSavanja krive — Snimanje se moze aktivirati na
osnovu AutoTrac sistema ili pokrivenosti ako su te
opcije odabrane u delu za pode8avanje navodenja.

4. Napravite prvi prolaz. Plava putanja za navodenje se
prikazuje na mapi.

NAPOMENA: Pri pravolinijskom kretanju, snimljena staza
mozZda ne moZe da se prikaZe iza ikone masine na
prikazu. Staza se pojavljuje nakon skretanja maSine.

Bela, naglasena navigaciona linijja se NE pojavijuje
sve do kraja prolaza i zaokretanja masine. Kada se
masSina zaokrene, sistem odreduje putanju vodenja.
Sistem pronalazi paralelan linijski segment u opsegu
od 1/2 do 1-1/2 od razmaka putanja. Pojavijuje

se predvidena putanja od koje rukovalac mozZe da
se krece. Vozite vozilo po Zeljenoj putanji.

5. Zaokrenite vozilo na kraju prvog prolaza i bela
navigaciona linija za sledeéi prolaz ¢e se pojaviti.
Moze proéi nekoliko sekundi pre nego Sto se
navigaciona linija pojavi.

6. Kada se bela navigaciona linija za planirani prolaz
pojavi, pritisnite prekida¢ za nastavak (samo AutoTrac)

PC10857NE —UN—27APR09

o)

Pauziranje snimanja

N
®)))

s

PC10857NF —UN—27APR09

Prekid snimanja
PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JF —UN—13APR09

>

Podesavanja

PC10857NG —UN—27APR09

TG

Podesavanja navodenja

na masini i masina ¢e se automatski usmeriti ka tom
prolazu. Kod ru¢nog navodenja, vodite masinu po
beloj, naglaSenoj navigacionoj liniji.

7. Odaberite taster za prekid snimanja na kraju polja.

VAZNO: PREKINITE snimanje pre ulaska u novo
polje. U protivnhom, mozete obrisati podatke
o prilagodljivim krivama poslednjeg polja
pre snimanja podataka o prilagodljivim
krivama sledeceg polja.

NAPOMENA: Sacuvani podaci o prilagodljivim Kkrivim
putanjama pripisuju se odabranom imenu klijenta,
farme i polja. Ostaju u internoj memoriji prikaza
sve dok ih ne obriSe rukovalac i mogu da se
prebacuju sa jednog prikaza na drugi.

BA31779,0000229 -A6-14JUL11-2/2
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GS3 CommandCenter — Prilagodljive krive

Snimanje prave staze ili zaobilazenje

prepreka

1. Zapo¢€ni snimanje

2. Odaberite taster za pauzu snimanja za privremeni
prekid snimanja staze vozila.

3. Odaberite taster za snimanje za nastavak snimanja
prilagodljive krive.

Rastojanje od tacke PAUZE do tacke NASTAVKA snimanja
bice oznaceno pravom linijom. To je korisno pri dugom,
pravolinijskom delu staze ili pri zaobilaZenju prepreka.

PC9284 —UN—29JUL06

NAPOMENA: Najduzi segment za premo$cavanje
(linijski segment kreiran od tacke PAUZE do tacke
NASTAVKA) iznosi 0,8 km (0,5 mi) (2640 ft). Ako je
rastojanje vece, linijski segment ne moze da spoji
krajeve, zbog Cega nastaje prekid staze.

A—Snimanje je PAUZIRANO D—NASTAVAK snimanja

B—Segment za premoscavanje E—Staza se snima kao prava
se generiSe za spajanje dve linija od tacke A do tacke D
tacke

C—Traktorska staza se ne
snima tokom pauze

PC9285 —UN—08AUG06

RowFinder "i”

Guldance

Funkcija pronalazenja reda moze da se koristi kada se radi
u rezimu prilagodljivih krivih i pronalazi red koji je udaljen
dva ili tri prolaza. Kada se priblizavate kraju parcele u
rezimu prilagodljive krive, odaberite dugme AKTIVIRAJ
ROWFINDER. To ¢e zabeleziti polozaj i pravac vozila. R e T

Map

NAPOMENA: Snimljeni polozZaj i pravac ce biti odbaceni
ako se AutoTrac ne deaktivira u roku od 3 minuta od
prvog izbora dugmeta AKTIVIRAJ ROWFINDER

Na kraju reda, proverite da li je snimanje isklju¢eno. Na
displeju Ce se prikazati paralelni redovi.

Nastavite na kraju parcele prema Zelienom redu. Udite u @O o
red i izaberite dugme DEAKTIVIRAJ ROWFINDER. To ¢e
vratiti sistem u rezim prilagodljivih krivih.

PC13966 —UN—03AUG11

Proverite da li je snimanje ukljuc¢eno pre pokretanja Zetve.
Pritisnite dugme za nastavak rada. AutoTrac ¢e zatim
navoditi kombajn niz red i bice zabelezena nova prva
putanja.
BA31779,000024D -A6-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB krive ‘

Princip rada

Rezim krivih AB omoguc¢ava rukovaocu voznju po
paralelnim krivolinijskim prolazima Cije su krajnje tacke
na oba kraja polja. Putanje za navodenje su paralelne
prvobitnoj putanji u oba smera i generiSu se na osnovu
prvobitne putanje da bi se sprecile gresSke prilikom
upravljanja na celom polju.

Putanja 0 je referentna putanja na kojoj se zasnivaju
slededi krivolinijski prolazi u polju. Nakon kreiranja prve
krive AB (putanje 0), generiSu se 4 putanje. Sistem
nastavlja da generiSe dodatne prolaze kada se vozilo
kre¢e po poslednjem prolazu prikazanom na ekranu.

NAPOMENA: Preskakanje prolaza je moguce u
rezimu AB krivih.

Informacije o generisanju krivih putanja AB — Kada
sistem generiSe pocetne prolaze nakon snimanja putanje
0 ili kada generiSe dodatne prolaze, tekst Generisanje
krive AB* se prikazuje u prikazu iz perspektive. Tada nije
moguce pracenje nijedne staze.

Ogranicenja pri generisanju AB krive — Prvobitno
snimljena kriva AB mora da bude dugacka najmanje 10 ft
da bi bila vazeca kriva AB za navodenje. Vozilo sme da
bude najvise 400 metara (0,25 mi) od mesta snimanja

PC9028 —UN—16APR06

putanje 0 da bi sistem poceo da generie krive putanje.
Ako je vozilo na toj grani¢noj udaljenosti, moze proci
nekoliko minuta pre nego Sto se generisana putanja
prikaze na ekranu. Tada se tekst Generisanje krive AB*
prikazuje na ekranu.

Nekoliko krivih AB u polju — Polje moze da ima nekoliko
krivih putanja AB. Svaku krivu AB nekog polja treba
snimiti i jednozna¢no imenovati.

Numerisanje putanja — Putanje se numeriSu da bi

se omogucilo preskakanje prolaza i olak$alo njihovo
pronalazenje. Oznaka pravca (S, J, Z ili |) definisana je
pravcem izmedu prve i poslednje tacke krive.

Krivina putanje se menja ako su sledece putanje
ispupcCenije ili udubljenije.
BA31779,0000236 -A6-21JUL11-1/1

Kreiranje nove krive putanje AB

Koristite sledeci postupak za podeSavanje prve krive
AB (putanje 0) na kojoj se zasnivaju sledeci krivolinijski
prolazi u polju.

NAPOMENA: Nekoliko krivih AB se moZe snimiti za svako
polje. Treba ih numerisati i snimiti odvojeno.

1. Odaberite rezim KRIVA PUTANJA AB i odaberite ili
kreirajte ime putanje na poslednjoj stranici Carobnjaka
za podeSavanje (PODESAVANJE PUTANJE ZA
NAVODENJE).

NAPOMENA: Stranici mozZete da pristupite i preko
softverskog tastera za brzu promenu navodenja.

2. Odvezite se do zeljene lokacije u polju gde treba da
poc¢ne putanja 0.

3. Odaberite softverski taster za pocetak snimanja
krive AB. Nakon izbora softverskog tastera, njega
zamenjuju slededi softverski tasteri:

* Pauziranje snimanja
® Prekid snimanja
* PoniStavanje.

4. Napravite prvi prolaz. Plava putanja za navodenje se
prikazuje na mapi.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

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

NAPOMENA: Pri pravolinijskom kretanju, snimljena staza
moZda ne moZe da se prikaZe iza ikone masine na
prikazu. Staza se pojavijuje nakon skretanja masine.

5. Pritisnite taster za prekid snimanja na kraju prolaza da
biste memorisali putanju.

NAPOMENA: Ako se GPS signal izgubi tokom snimanja,
prekida se snimanje i memoriSe se kriva AB
snimljena do tog trenutka. Ako kriva AB nije
kriva koju je rukovalac hteo da napravi, moze je
obrisati dugmetom za brisanje putanje na stranici
FV’ODES"AVANJE PUTANJE ZA NAVODENJE kod
CAROBNJAKA ZA PODESAVANJE.

BA31779,000022B -A6-14JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter — AB krive

Snimanje prave staze ili zaobilazenje
prepreka

1.
2.

Poénite da snimate krive AB

Odaberite taster za pauzu snimanja za privremeni
prekid snimanja staze vozila.

Odaberite taster za snimanje krive AB za nastavak
snimanja krive AB.

Rastojanje od tatke PAUZE do tacke NASTAVKA snimanja
bi¢e oznaceno pravom linijom. To je korisno pri dugom,
pravolinijskom delu staze ili pri zaobilaZenju prepreka.

NAPOMENA: Najduzi segment za premoS$cavanje

(linijski segment kreiran od tacke PAUZE do tacke
NASTAVKA) iznosi 0,8 km (0,5 mi) (2640 ft). Ako je
rastojanje vece, linijski segment ne moze da spoji
krajeve, zbog ¢ega nastaje prekid staze.

A—Pauza pre prepreke
B—Nastavak posle prepreke

C—Staze generisane na
osnovu putanje 0

3

PC9030C —UN—270CT06
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GS3 CommandCenter — Kruzna putanja

Princip rada

Rezim kruzne putanje pomaze rukovaocima da se kre¢u
po koncentricnim krugovima u polju sa navodnjavanjem
preko centar pivota. Rukovaoci mogu da naprave pocetni
krug na vise nacina. Nakon definisanja pocetnog kruga,
kreiraju se svi naredni krugovi u polju.

ReZim kruzne putanje postoji kod ruénog navodenja,
medutim, za AutoTrac u rezimu kruzne putanje potrebna

je aktivacija za AutoTrac i Pivot Pro. Pivot Pro aktivacija
je moguca samo u Severnoj Americi.

Geografska Sirina i duzina centra kruga se snimaju i
pripisuju imenu polja. Ako polje nije odabrano prilikom
definisanja centra kruga, opsti centri krugova se snimaju.
Centri krugova se mogu kasnije koristiti.

BA31779,0000237 -A6-21JUL11-1/1

Kreiranje nove kruzne putanje

Kruzne putanje se kreiraju definisanjem srediSnje tacke
kruga. Postoje dve metode za definisanje sredidnje tacke:

Odaberite rezim KRUZNA PUTANJA i odaberite ili
kreirajte ime putanje na poslednjoj stranici Carobnjaka
za podeSavanje (PODESAVANJE PUTANJE ZA
NAVODENJE).

NAPOMENA: Stranici mozZete da pristupite i preko
softverskog tastera za brzu promenu navodenja.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

GreenStar — Glavna stranica
PC10857JJ —UN—13APR09
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Metod Voznja po krugu“

* \Voznja po krugu — kreiranje kruzne putanje voznjom
po zeljenom krugu u duzini od bar 10%. Preporucuje
se voznja po celom krugu radi optimalnog prora¢una
centra kruga i veée ta¢nosti putanje.

* Geografska Sirina/duzina — odredivanje kruzne putanje
na osnovu specificne geografske Sirine i duzine sredine
kruga koje definiSe korisnik.

1. Odvezite se do Zeljene lokacije u polju da biste
napravili kruzni prolaz.

2. Odaberite poCetak snimanja kruga.
3. Napravite Zeljeni kruzni prolaz.

4. Odaberite kraj snimanja kruga. Kruzne putanje
se kreiraju automatski pomoc¢u razmaka putanja
definisanog preko ¢arobnjaka za podeSavanje.

NAPOMENA: Dugme za kraj snimanja kruga se
pojavijuje kada se prede deo kruga dovoljan
za proracun srediSnje tacke.

BA31779,000022E -A6-13JUL11-1/1

Metoda geografske Sirine/duzine
1. lzaberite geografsku Sirinu i duzinu sredi$nje tacke.

2. Unesite zeljenu geografsku Sirinu i duzinu u decimalnim
stepenima za centar kruga. Prethodne vrednosti
geografske Sirine i duzine u vezi sa odredenim poljem
prikazuju se kada se ekran za unos prikaze prvi.

3. Snimite vrednost izborom opcije "Prihvati". Kruzne
putanje se kreiraju automatski pomoc¢u razmaka
putanja definisanog preko ¢arobnjaka za podeSavanje.

NAPOMENA: MoZda ¢ete morati da poravnate vozilo sa
putanjom tornja centar pivota ili da pomerite putanju
ka sredini da biste putanje poravnali sa vozilom.

BA31779,000022F -A6-13JUL11-1/1
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Dijagnostika

Dijagnosticki ekrani
NAPOMENA: Moguci dijagnosticki odgovori navedeni
sa kratkim objasSnjenjem.

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

® =

RowSense

Row Sensors Available:

View

Yes
RowSense Activation Avallable: Yes
@ AutoTrac License: Yes
Row Offset: o
{in}
® Primary Steering Source GPS
Sensor Coast Mode Time Remaining: Li]

(sec)

Pripremna MY12 dijagnosticka ocitavanja

A—Prikaz padaju¢eg menija
B—Dostupni su senzori reda
C—Dostupna je aktivacija

D—Licenca za AutoTrac
E—Pomak reda
F—Primarni izvor upravljanja

G—Preostalo vreme rezima
traganja senzora

funkcije RowSense

Dostupni senzori redova:
*A-Da
*B - Ne

Dostupna je aktivacija vodenja reda:

* A — Da (ako je dostupna aktivacija AutoTrac RowSense
GS3)

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

Licenca za AutoTrac:

* A — Da (SF1)
* B — Da (SF2)
* C—-Ne
Pomak reda:

* Trenutna vrednost pomaka reda, rastojanje se meri u
(in.) ili (mm).

Primarni izvor upravljanja:
* A — Nijedno

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

RowSense

Roiw Sensors Available:

@ RowSense Activation Svallable:

@ AutoTrac License:

Row Offsat;
L]
Primary Steering Source -

Wiew

®

Ves

A
b

Yes

5F2

®

Sensor Coast Mode Time Renaining:
(sec)

® Left Sensor Violtage:

®

s

4.5

S

Calibr abed

PC13824 —UN—28JUN11
PC13823 —UN—27JUN11

MY12 dijagnosticka ocitavanja

H—Napon levog senzora
I— Napon desnog senzora
J— Kalibracija senzora
K—Dugme CAL

L— Status kalibracije

* B -GPS
e C — Senzori reda

Preostalo vreme reZima traganja senzora:
* Tajmer za odbrojavanje kada se izgubi GPS signal,
prikazuje se u sekundama.

Napon levog senzora

* Napon senzora u mirovanju treba da bude manji od
2,5 volti.

Napon desnog senzora

* Napon senzora u mirovanju treba da bude veci od 2,5 v.
Kalibracija senzora

Status kalibracije

¢ Kalibrisano

* Nije kalibrisano

BA31779,00001F4 -A6-21JUL11-1/1
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CiSéenje senzora redova ‘

Ciséenje senzora redova

APA?NJA: ISKLJUCITE motor, povucite parkirnu
ko€nicu i izvadite kljuc.

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

Senzore redova treba svakodnevno proveravati da bi se
videlo da li je neophodno ¢is¢enje. Ako se na senzorima
nakupio materijal, to moze da spreci slobodno pokretanje i
da uti¢e na performanse. Da biste ocistili senzore redova,
uklonite otpatke sa senzora i okolnih povrsina. Proverite
da li se senzori slobodno pomeraju bez prepreka.

Jednom godisSnje proverite da li postoje znakovi prevelike
istroSenosti Caura i osovina senzora. Zamenite po potrebi.

A—Sigurnosni grani¢nik

>,

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08
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Tehnicki podaci

EC izjava o usaglasenosti

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

Osoba navedena ispod izjavljuje da
Proizvod: AutoTrac™ RowSense™

ispunjava sve relevantne odredbe i bitne zahteve sledecih direktiva:

Direktiva Broj

Postupak izdavanja sertifikata

Direktiva o elektromagnetnoj kompatibilnosti 2004/108/EZ Samostalno izdavanje sertifikata, prema prilogu Il direktive

Ime i adresa osobe iz Evropske zajednice, ovlad¢ene da sastavi tehni¢ku konstrukcionu datoteku:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Nemacka D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Mesto davanja izjave: Kaiserslautern, Ime: Aaron Senneff

Nemacka

Datum davanja izjave: 29. jul 2011. Titula: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions
Group

Proizvodna jedinica: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCE01 —UN—28APR09
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Dostupna je servisna literatura kompanije John Deere

Tehnicke informacije

Tehni¢ke informacije se mogu naruciti od firme John
Deere. Publikacije su dostupne u Stampanoj formi ili u

CD-ROM formatu.

Narudzbe mogu biti realizovane koriS¢enjem jednog od

sledecih nadina:

¢ John Deere prodavnica tehnickih informacija:

www.JohnDeere.com/TechinfoStore
* Pozivanjem na 1-800-522-7448

* Kontaktirajte sa vasim prodavcem opreme John Deere

Raspolozive informacije ukljucuju:

KATALOZI DELOVA navode delove za servisiranje
vase masine sa Sematskim prikazom da bi se olakSala
identifikacija odgovarajucih delova. To je takode korisno

pri sklapanju i rasklapanju.
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TS189 —UN—17JAN89

DX,SERVLIT -A6-07DEC16-1/4

PRIRUCNICI ZA RUKOVAOCE pruzaju sigurnosne,
radne, servisne informacije i informacije o odrzavanju.

'-

——

=
e

TS191 —UN—02DEC88

DX,SERVLIT -A6-07DEC16-2/4

TEHNICKI PRIRUCNICI opisuju servisne informacije
za vasSu masinu. Sadrze tehnitke podatke, ilustrovane

postupke sklapanja i rasklapanja, Seme protoka

hidrauli¢nog ulja i Seme elektriCne instalacije. Neki
proizvodi imaju posebne priru€nike za informacije o
popravkama i dijagnostici. Neke komponente, kao sto
su motori, dostupni su u posebnom tehni¢kom priru¢niku

komponenata.

Nastavak na sledecoj strani
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Dostupna je servisna literatura kompanije John Deere

OBRAZOVNI EDUKATIVNI PROGRAM ukljuéuje pet
sveobuhvatnih serija knjiga sa detaljnim osnovnim
informacijama bez obzira na proizvodaca.

® Serija Poljoprivredni bukvar obuhvata tehnologiju u
poljoprivredi i stoCarstvu.

¢ Serija Upravljanje poljoprivrednim poslovanjem,
razmatra stvarne probleme i nudi prakti¢na reSenja
u podrucju marketinga, finansiranja, izbora opreme i
zakonskih propisa.

* Priru¢nici Osnove servisiranja, objasSnjavaju nacin
obavljanja popravki i odrzavanja opreme koja nije
namenjena voznji po putevima.

® Priru¢nici Osnove rukovanja masinom, objasnjavaju
kapacitete i podeSavanja masine, kako poboljSati
performansi masine i i kako eliminisati suviSne operacije
u polju.

® Piruc¢nici Osnovi kompaktne opreme daju instrukcije
u servisiranju i odrzavanju opreme sa do 40 konjskih
snaga na priklju¢nom vratilu.

THE PRECISION-FARMING

RGRICULTURIZTS
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Servisna sluzba kompanije John Deere vam omogucava da radite

John Deere vam stoji na raspolaganju
ZADOVOLJSTVO KUPACA je vazno za John Deere.

Nasi prodavci nastoje da vam pravovremeno obezbede
kvalitetne delove i servisiranje:

—Delove za odrzavanje i servisne delove kao podrdka
vasoj opremi.

—Obucene servisne tehniCare i potrebne dijagnosticke
alate i alate za popravak za servisiranje vasSe opreme.

RESAVANJE PROBLEMA KADA KUPCI NISU
ZADOVOLJNI

Va$ prodavac John Deere masina je posvecen pruzanju
podrske vasoj opremi i reSavanju svih problema koje
mozete doziveti.

1. Kada kontaktirate svog prodavca, unapred pripremite
sledec¢e informacije:

—Model masine i identifikacioni broj proizvoda
—Datum kupovine

—Prirodu problema

‘/

2. Razgovor o problemu sa menadZerom servisa
prodavca.

3. Ako je nemoguce resiti, objasnite problem menadzeru
zastupnistva i zatrazite pomoc.

4. Ako imate dugotrajan problem koji vase zastupnistvo
ne moze da reSi, zamolite vaSeg prodavca da
kontaktira John Deere zbog pomodi. Ili kontaktirajte
centar za kupce - Ag Customer Assistance Center
1-866-99DEERE (866-993-3373) ili posaljite e-mail preko
sajta www.deere.com/en_US/ag/contactus/.
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