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Introducgao

Introducgao

LEIA ESTE MANUAL atentamente para aprender a
operar o sistema de forma correta. A ndo observancia
desse procedimento podera resultar em acidentes
pessoais ou danos ao equipamento. Este manual e os
sinais de seguranga em sua maquina também podem
estar disponiveis em outros idiomas. (Consulte seu
concessionario John Deere para fazer o pedido).

ESTE MANUAL DEVE SER CONSIDERADO uma parte
integrante do seu sistema e deve permanecer com o
sistema quando de sua venda.

AS MEDIDAS neste manual sdo apresentadas tanto no
sistema métrico como no sistema habitual de medidas
utilizado nos Estados Unidos. Utilize somente pecgas

de reposicao e fixadores corretos. Os fixadores em
polegadas e métricos podem exigir uma chave especifica
métrica ou em polegadas.

Os lados DIREITO E ESQUERDO séo determinados com
base no sentido de avango da maquina.

A GARANTIA é fornecida como parte do programa de
assisténcia da John Deere para clientes que operam e
mantém seus equipamentos conforme descrito neste
manual. A garantia de pecas do GreenStar é explicada
no certificado de garantia que vocé deve ter recebido de
seu concessionario.

Esta garantia assegura-lhe que a John Deere substituira
seus produtos que apresentarem defeitos dentro do
periodo de garantia. Em algumas circunstancias, a
John Deere também oferece melhorias de talhao,
frequentemente sem custos ao cliente, mesmo que o
produto ja esteja fora da garantia. Caso o sistema seja
mal utilizado ou modificado para alterar seu desempenho
para além das especificagdes originais da fabrica, a
garantia sera anulada e as melhorias de talhdo podem
ser negadas.
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Seguranca

Reconhec¢a as Informagoes de Seguranga

Este é o simbolo de alerta de segurancga. Ao ver este
simbolo em sua maquina ou neste manual, fique atento a
possiveis ferimentos pessoais.

Siga as precaugodes e praticas seguras de operagao
recomendadas.

T81389 —UN—07DEC88

DX,ALERT -54-29SEP98-1/1

Palavras de Aviso

Uma palavra de aviso—PERIGO, ATENCAO OU
CUIDADO—¢ usada como simbolo de alerta de
seguranga. PERIGO identifica os riscos graves.

Avisos de seguranga como PERIGO ou ATENCAO estéo

localizados proximos de perigos especificos. Precaugdes A ALERTA
gerais sao indicadas nos avisos de seguranga de

CUIDADO. A palavra CUIDADO também chama atengao
para as mensagens de seguranga neste manual.

A PERIGO

A CUIDADO

TS187 —54—27JUNO8

DX,SIGNAL -54-03MAR93-1/1

Siga as Instrugdes de Segurancga

Leia atentamente todas as mensagens de seguranca
neste manual e os avisos de seguranga em sua
maquina. Mantenha os avisos de seguranga em boas
condigdes. Substitua avisos de seguranga danificados
ou perdidos. Certifique-se de que novos componentes e
pecas de reposi¢do do equipamento incluam os avisos
de seguranga atualizados. Avisos de seguranga para
reposi¢cdo podem ser encontrados no seu concessionario
John Deere.

Pode haver informagdes de seguranca adicionais nao
reproduzidas neste manual do operador, contidas em
pecas e componentes oriundos de outros fornecedores.

Aprenda como operar a maquina € como usar os podem prejudicar o funcionamento e/ou a seguranca e
comandos corretamente. Nao deixe ninguém operar a afetar a vida 0til.
maquina sem que tenha sido treinado. Caso nao compreenda alguma parte deste manual

Mantenha sua maquina em condicdes de operag&o e precisar de assisténcia, entre em contato com seu
corretas. Modificagbes n&o autorizadas na maquina concessionario John Deere.

TS201 —UN—23AUG88

DX,READ -54-16JUN09-1/1
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Seguranga

Pratica de Manutengao Segura

Compreenda o procedimento de manutencgéo antes de
executar qualquer trabalho. Mantenha a area de trabalho
limpa e seca.

Nunca lubrifique, ajuste ou faga manutengdo na maquina
quando esta estiver em movimento. Mantenha méaos, pés
e vestimentas longe de pegas acionadas por poténcia
elétrica ou hidraulica. Desengate todas as fontes de
poténcia, e opere os controles para aliviar a pressao.
Baixe o equipamento até ao solo. Desligue o motor.
Remova a chave. Permita que a maquina arrefega.

Apoie de forma segura quaisquer elementos da maquina
que tenham que ser levantados para que a manutencao
possa ser feita.

Mantenha todas as pegcas em bom estado e
adequadamente instaladas. Repare danos
imediatamente. Substitua as pegas gastas ou partidas.
Remova quaisquer acumulagées de massa lubrificante,
6leo ou detritos.

Em equipamentos com motor, desligue o cabo terra da
bateria (-) antes de fazer quaisquer ajustes nos sistemas
elétricos ou antes de soldar na maquina.

Em implementos rebocados, desligue o conjunto de
cabos de ligagao do trator antes de fazer manutengao
nos componentes do sistema elétrico ou antes de soldar
na maquina.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -54-17FEB99-1/1

Manusear suportes e componentes
eletrénicos com segurancga

Quedas durante instalagao ou remogao de componentes
eletrbnicos montados no equipamento podem causar
graves ferimentos. Use uma escada ou plataforma para
alcancar facilmente cada local de montagem. Use apoios
seguros e resistentes para as maos e os pés. Nao instale
nem remova componentes molhados ou congelados.

Ao instalar ou fazer manutengédo de uma estagao base
RTK em uma torre ou outra estrutura alta, use um
elevador aprovado.

Ao instalar ou fazer manutengdo em um mastro de
antena de GPS usada num implemento, use técnicas
de elevacao apropriadas e o devido equipamento de
protecdo pessoal. O mastro é pesado e pode ser dificil
de manusear. Serao necessarias duas pessoas quando

os locais de montagem néo forem acessiveis do solo ou
de uma plataforma de manutencéo.

TS249 —UN—23AUG88

DX,WW,RECEIVER -54-24AUG10-1/1
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Seguranga

Operacao Segura dos Sistemas de
Orientagao

Nao use sistemas de orientagdo em rodovias. Sempre
desligue (desative) os sistemas de orientagdo antes

de entrar em uma rodovia. Nao tente ligar (ativar) um
sistema de orientagédo ao transportar em uma rodovia.

Os sistemas de orientagdo visam auxiliar o operador a
realizar operagdes mais eficientes no campo. O operador
é sempre responsavel pelo percurso da maquina.

Sistemas de Orientagao incluem qualquer aplicativo que
automatize diregéo do veiculo. Isso inclui, mas pode n&o
se limitar a AutoTrac, iGuide, iTEC Pro, ATU e RowSense.

Para evitar acidentes pessoais ao operador e
observadores:
* Nunca tente entrar ou sair de um veiculo em movimento.

¢ \Verifique se a maquina, o implemento e o sistema
de orientagao estédo configurados corretamente. Se
estiver usando iTEC Pro, verifique se foram definidos
os limites precisos.

* Permaneca alerta e preste atengdo ao ambiente ao seu
redor.

* Assuma o controle do volante de direcdo, quando
necessario, para evitar perigos no campo,
observadores, equipamentos ou outros obstaculos.

* Interrompa a operagao se condi¢bes de visibilidade
deficiente prejudicarem sua capacidade de operar a
magquina ou de identificar pessoas ou obstaculos no
caminho da maquina.

* Considere as condi¢cbes do talhdo, a visibilidade e a
configuragédo do veiculo ao selecionar a velocidade
do veiculo.

JS56696,0000970 -54-10MAY11-1/1

Uso Adequado do Cinto de Seguranga

Use o cinto de seguranga ao operar um trator equipado
com uma estrutura de protegao contra capotagem (EPCC)
ou com cabina do operador para reduzir a chance de
ferimentos em caso de um acidente, como capotagem.

Nao use cinto de seguranga quando operar sem a
estrutura de protegao contra capotagem ou sem cabina
do operador.

Se algum dos componentes do cinto, como o fecho,
cinto, fivela ou trava apresentarem sinais de danificagao,
substitua o cinto de seguranca inteiro.

Faga no minimo uma vez por ano uma inspeg¢ao completa
no cinto de segurancga e da trava do mesmo. Identifique
sinais de pecgas soltas ou danificadas no cinto, tal

como rasgos, atrito, desgaste extremo ou precoce,

TS205 —UN—23AUG88

desbotamento ou abrasado. Substitua pegas danificadas
somente por pegas de reposigao originais. Consulte a
seu concessionario John Deere.

DX,ROPS1 -54-07JUL99-1/1

Mantenha-se Afastado das Unidades de
Colheita

A barra de corte, o sem-fim, o molinete e os rolos de
alimentagcédo nao podem ser completamente protegidos
devido a sua fungdo. Fique longe desses elementos

em movimento durante a operagdo. Sempre desligue a
embreagem principal, desligue o motor e retire a chave
antes de executar servigos ou de desentupir a plataforma.

¢,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -54-21DEC90-1/1
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Seguranga

Leia o Manual de Orientagao

Antes de tentar operar o Parallel Tracking ou o
AutoTrac leia o manual de Orientagao por inteiro
para entender os componentes e procedimentos
necessarios para uma operac¢ao adequada e segura.

Este manual de Orientagao serve para as aplicagoes
dos sistemas de orientagao AutoTrac e Parallel
Tracking.

0OU06050,0000F2C -54-03APR08-1/1
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Botao Retorno

Configuragéao do Interruptor de Retorno =

Quando uma colheitadeira equipada com AutoTrac &
conectada a uma plataforma de milho equipada com
RowSense, os botdes de ativacdo 2 e 3 na alavanca de
controle multifungao serdo automaticamente ativados
como os interruptores de retorno de abaixamento da
plataforma e de AutoTrac para este sistema. No modelo
do ano 2012 e nas colheitadeiras mais recentes o botéo
Auto pode ser usado para acionar o AutoTrac, e os
Sensores de Linha serdo acionados quando a colheita
contatar os apalpadores. (Consulte Configuragéo de
Entrada de Linha na seg¢ao Habilitagdo do Sistema para
obter mais detalhes).

PC13860 —UN—13JUL11

Interruptor de Retorno na Colheitadeira

BA31779,00001F5 -54-08NOV11-1/1
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AutoTrac RowSense

Visao Geral

O AutoTrac RowSense é composto dos seguintes
componentes

¢ AutoTrac integrado instalado e ativado na colheitadeira,
com o software AutoTrac RowSense atualizado
programado na Unidade do Sistema de Diregao (SSU),
ativacao do AutoTrac SF1 ou SF2.

- Para as colheitadeiras das séries 50 e 60, a
atualizacao do software Controlador Bridge/Gateway
também deve ser instalada.

- As colheitadeiras da Série S—, W—, T- do ano de
2008, e as da Série C- de 2009 devem ter um
barramento LYNX instalado para serem compativeis
com o AutoTrac RowSense.

¢ AutoTrac integrado instalado e ativado na colheitadeira,
com o software AutoTrac RowSense atualizado
programado na Unidade do Sistema de Diregao (SSU),
ativagdo do AutoTrac SF1 ou SF2.

* As colheitadeiras modelo 2012 e mais recentes
necessitam do monitor GS3 2630 ou o GreenStar™

3 CommandCenter.

¢ As colheitadeiras modelo 2011 e mais antigas

necessitam do monitor GS2 2600 ou GS3 2630.

* Ativagdo AutoTrac RowSense GS3 para o monitor GS3
ou GS3 CommandCenter.

® Ativagao AutoTrac Row Sense SF1 ou SF2 para o
monitor GreenStar 2.

* Receptor StarFire com ativagdo SF1, SF2 ou RTK.

* Um par de Sensores de Linha montado em Plataforma
de Milho aprovada.

O AutoTrac RowSense opera com todos os padroes

de rastreio e com a maioria dos padrdes comuns de
colheita. O AutoTrac opera nos seguintes modos:
Curvas Adaptaveis, Curvas AB, Pista Circular e Pista
Reta. O AutoTrac RowSense é uma otimizagdo ao
AutoTrac integrado no monitor GS2, monitor GS3 e GS3
CommandCenter na colheita de milho. Sensores de Linha
montados em uma das linhas detectam talos de milho
para saber onde esta a linha. Os sinais fornecidos pelos
sensores de linha sdo integrados aos sinais existentes do
AutoTrac para ajudar a manter a colheitadeira nas linhas.
Quando nao ha sinal proveniente dos sensores de linha
(por exemplo, se deslocando em um curso de agua),

a orientacdo do GPS normal se aplica. A maioria das
outras caracteristicas do AutoTrac se mantém inalterada.
Os sensores de linha sdo simplesmente outra entrada de
posigcao para dirigir a colheitadeira. Todos os modos de
rastreio sdo configurados da mesma maneira como feito
no AutoTrac baseado em GPS.

BA31779,00001F6 -54-08NOV11-1/1
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Sistema de Configuragao e Calibragao do Modelo Ano 2012 e Mais Recentes

Configuracao do AutoTrac RowSense

NOTA: Antes de usar este produto, as etapas
a seguir devem ser concluidas além da
configuragdo do AutoTrac:

1. No monitor GS3, va para MENU >> botéo
GREENSTAR 3 >> tecla programavel ORIENTAGAO
>> guia CONFIGURAGCOES DE ORIENTACAO
>> botdo alteracdo de CONFIGURACOES DO
ROWSENSE.

No GS3 CommandCenter, va para MENU >>

botdo GREENSTAR 3 >> tecla programavel
CONFIGURAGCOES >> botdo CONFIGURACOES DO
ROWSENSE

2. Use o botéo de alternancia para ativar os Sensores
de Orientagao de Linha.

3. Verifique se o valor do Desvio do Sensor esta correto
(o valor padréo € 0).

4. Use o botao de alternancia para selecionar o modo
Entrada de Linha.

5. Selecione Aceitar para sair de Configuragdes do
RowSense.

RowSense Settings

Sensor ’—\ Enabled

Status k_s

O [

OF

Accept

Configuragdo da Calibragdo

PC13820 —UN—14JUN11

A—Status do sensor C—Meétodo de Entrada de Linha

B—Desvio do Sensor (-50 - 50) D—Aceitar

BA31779,000020C -54-170CT11-1/2

O icone AutoTrac RowSense esta disponivel nos
seguintes locais:

* GS3 2630 — Pagina de Orientagédo na guia
VISUALIZAR.
* GreenStar™ 3 CommandCenter — Pagina de Execugao

PC10040 —UN—O04FEB08

—
(LA R L L]
—

BA31779,000020C -54-170CT11-2/2
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Sistema de Configuragdo e Calibragdo do Modelo Ano 2012 e Mais Recentes

Configuragcado do Desvio da Orientagao de
Linha

Um desvio pode ser adicionado a orientagao de linha para
alterar o alinhamento dos caules entrando na plataforma
de milho.

Exemplos de quando é necessario alterar o alinhamento:

* A linha estimada plantada esta no meio da plataforma
de milho e as linhas foram empurradas pela plataforma.
Pode ser aplicado um desvio para "compensar a
diferenca", de forma que todas as linhas inclinem, mas
nao tdo severamente como sem o desvio.

* Os divisores de cultura com os sensores de linha estao
agora alinhados com a linha. Até que seja possivel o
reparo para alinhar os sensores, pode ser aplicado um
desvio para ajudar a compensar o desalinhamento.

A definigdo de valores de desvio menores que 0 pode
fazer com que a colheitadeira desvie ligeiramente para a
esquerda e valores maiores que 0 causarao o desvio da
colheitadeira ligeiramente para a direita. O valor padrao é
0, com uma faixa de -50 a 50.

1. No monitor GS3, va para MENU >> bot&o B
GREENSTAR 3 >> tecla programavel ORIENTACAO
>> guia CONFIGURACOES DE ORIENTAGAO
>> bot&o alteragdo de CONFIGURACOES DO
ROWSENSE.

No GS3 CommandCenter, va para MENU >>
botdo GREENSTAR 3 >> tecla programavel

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

~y
A_s

> |1

-

OF

Accept

Row
Emtry

PC13820 —UN—14JUN11

N

A—Status do sensor
B—Desvio do Sensor (-50 - 50)

C—Método de Entrada de Linha
D—Aceitar

CONFIGURAGOES >> botao CONFIGURAGCOES DO
ROWSENSE

Digite o desvio da orientagéo de linha (-50 a 50). O
valor padréo é 0.

Selecione Aceitar para sair de Configuragdes do
RowSense.

BA31779,000020D -54-08NOV11-1/1

20-2
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Sistema de Configuragdo e Calibragdo do Modelo Ano 2012 e Mais Recentes

Configuracao da Entrada de Linha

1.

No monitor GS3, va para MENU >> botéo _
GREENSTAR 3 >> tecla programavel ORIENTACAO
>> guia CONFIGURACOES DE ORIENTACAO

>> bot&o alteragdo de CONFIGURACOES DO
ROWSENSE.

No monitor GS3 CommandCenter, va para MENU

>> botdo GREENSTAR 3 >> tecla programavel
CONFIGURAGCOES >> botdo CONFIGURAGCOES DO
ROWSENSE

Use o botédo de alternancia para selecionar o modo
Entrada de Linha.

Selecione Aceitar para sair de Configuracdes do
RowSense.

Manual:

Conduza a colheitadeira a linha.

Pressione o interruptor de retorno a primeira vez para
abaixar a plataforma.

Pressione o interruptor de retorno a segunda vez para
ativar os sensores de orientagdo e linha.

GPS:

Conduza a colheitadeira a linha.

Pressione o interruptor de retorno a primeira vez para
abaixar a plataforma e ativar a orientagéo.

Pressione o interruptor de retorno a segunda vez para
ativar os sensores de linha.

RowSense Settings

Sensor
Status

Sensor Offset

Row
Emtry

;:} Enabled

= ° |+

-
-

OF

Accept

PC13820 —UN—14JUN11

A—Status do Sensor

C—Entrada de Linha

B—Desvio do Sensor (-50 - 50) D—Aceitar

NOTA: O AutoTrac é acionado quando o botdo
Auto é pressionado. Os Sensores de Linha
sdo acionados quando a colheita entra em
contato com os apalpadores.

BA31779,000020E -54-08NOV11-1/1

20-3
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Sistema de Configuragdo e Calibragdo do Modelo Ano 2012 e Mais Recentes

Procedimento de Calibragao do Sensor de
Linha

Este procedimento é executado quando o sistema é
instalado ou ap6s um reparo no sistema. Os sensores de
linha devem ser instalados e posicionados de encontro
aos batentes da posigcédo de descanso.

1. Preparagao para calibragao

Verifique se os sensores de linha estao instalados
com molas fixando-os na posi¢ao de descanso. Eleve
a plataforma para garantir que os sensores de linha
nao estejam em contato com o solo. A colheitadeira
nao deve estar se movimentando.

2. Va para MENU >> botdo GREENSTAR 3 >>
tecla programavel DIAGNOSTICOS >> selecione
RowSense no menu suspenso.

3. Calibre as tensdes dos sensores em descanso.

Pressione o botdo CAL para armazenar as tensdes do
sensor em descanso na memoria da SSU.

NOTA: Os sensores dever estar ativados para ver
0 botdo de calibragéo.

NOTA: O GS3 2630 e o GreenStar™ 3 CommandCenter
irdo exibir agora as tensées dos sensores da
esquerda e da direita. A tensédo do sensor
direito em descanso deve ser maior que 2,5
volts. A tenséo do sensor esquerdo em descanso
deve ser menor que 2,5 volts.

4. Fim da calibragéo; saia da pagina Leitura de
Diagnéstico do RowSense.

GroanSia - Diagnostic Readings

Read the lalest Operator Manual prior 1o operation. To obiain a copy, seeyour dealer
OF AiSit WA Stellar Support. con

@ &

Row Sensors Avalable: Yes

view |RowSense

RowSense Actrvalion Avallable:  Yes
AutoTrac License: 5F2
Rows Offsel: 0
(in)
Primary Steering Source  ---

Sensor Coast Mode Time Renaining: 0

G Lé&ft Sensor Voltage: 05

© Right Sensor Voliage: 4.5

o W

@ Calibration Stalus:  Calibrated

PC13818 —UN—170CT11

Configuracdo da Calibragdo

D—Botdo CAL
E—Status da Calibragao

A—EXxibir Suspenso

B—Tenséao do Sensor
Esquerdo

C—Tensao do Sensor Direito

BA31779,000020F -54-08NOV11-1/1
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Sistema de Configuracao e Calibragdo do Modelo Ano 2011 e Mais Antigas

Configuracao do AutoTrac RowSense

NOTA: Antes de usar este produto, as etapas

2

AutoTrac

Steer Sensitivity

a seguir devem ser concluidas além da G0 - 2000
configuragdo do AutoTrac:
AutoTrac
1. No Monitor GS2, navegue até o Monitor GreenStar Calibration

Original >> SETUP (CONFIGURAGAOQ) >>
AUTOTRAC

2. Selecione YES (SIM) para Row Guidance Option
Installed (Opgéo de Orientacdo de Linha Instalada) e
Row Guidance Option Enabled (Opgao de Orientacao
de Linha Ativada).

Row Guidance
Option Installed

Yes@

anpos
Boaan

L] CLR

Row Guidance Sensor
Calibration

v

=

le]lefele]e]ele

: o -
L ow Guidance
Calibre os Sensores de Orientagéo de Linha. FAGE 100 .
- ' . i . Offset (50 = 150) g
4. Verifique se o valor do Desvio da Orientag&o de Linha SETUP z
esta correto (o valor padréo é 100). 9
P nFo %I
A—Sensibilidade da Diregao E—Desvio da Orientagédo de S Qe
(50-200) Linha (50-150) RUN SETUP 3
B—Calibragao do AutoTrac F—Na&o Usado Setup 2
C—Opcao de Orientagao de G—Retorno Confi ~ ) .
Linha Instalada onfiguragdo da Calibragdo
D—Calibragao do Sensor de
Orientagao de Linha
KR43067,00000FA -54-13NOV08-1/1
FL’_rolfedimento de Calibracao do Sensor de Tl SETUP AutoTrac
inha :'ﬁ Steer Sensitivity [N F
Este procedimento é executado quando o sistema é 3 4 50 - 200 @
instalado ou apds um reparo no sistema. Os sensores de E—~
linha devem ser instalados e posicionados de encontro 5 || 6 |AutoTrac
aos batentes da posicédo de descanso. Calibration
7 8 5 E—“—'
1. Preparacdo para calibragio ___JL___JRow Guidance Yes@ @
Verifique se os sensores de linha estao instalados 9 0 |Option Installed
com molas fixando-os na posigao de descanso. Eleve Row Guidance Sensor
a plataforma para garantir que os sensores de linha e ||CLR Calibration @
nao estejam em contato com o solo. A colheitadeira

nao deve estar se movimentando.

A—Sensibilidade da Diregao
(50-200)

B—Calibragao do AutoTrac

C—Opcao de Orientagao de

E—Desvio da Orientagao de
Linha (50-150)

F—Nao Usado

G—Retorno

PAGE

i

Row Guidance
Offset (50 — 150)

100

Tu]

Linha Instalada
D—Calibragdo do Sensor de
Orientagao de Linha

@]lefe

plty

Setup

Configuragdo do AutoTrac

Continua na pagina seguinte KR43067,0000123 -54-17NOV08-1/2
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Sistema de Configuragdo e Calibragdo do Modelo Ano 2011 e Mais Antigas

2. Pressione o botdo SETUP no monitor GreenStar
original. Pressione o botao alfabético apontado pelo
AutoTrac.

3. Calibre as tensdes dos sensores em descanso.

Pressione o botdo de calibragdo do Sensor de
Orientacao de Linha (E) para armazenar as tensdes
do sensor em descanso na memoéria da SSU.

NOTA: A tela GSD ira exibir agora as tensées dos
sensores da esquerda e da direita. A tenséo
do sensor direito em descanso deve ser maior
que 2,5 volts. A tenséo do sensor esquerdo em
descanso deve ser menor que 2,5 volts.

4. Fim da calibragéo; saia do modo de calibragédo do
sensor de linha.

A—Nao Usado E—Calibre o Sensor de

B—Nao Usado Orientagao de Linha
C—Cal de Sensor Esquerdo (V) F—Nao Usado

1,17 G—Retorno
D—Cal de Sensor Direito (V)

3,83

1 b SETUP Calibration

3| 4 -@

5 6 E

7| 8 5

9 0 ©
Left Sensor Cal (¥) 1.17 T

+ || cr [Right Sensor Cal (v¥) 3.83 | (o)

i

PAGE

Calibrate
Row Guidance Sensor

v
4

KR43067,0000123 -54-17NOV08-2/2

SETUP

INFO

un || AutoTrac

X

| Iil{ 1 L
PC10467 —UN—O3MARO08

Configuragdo da Calibragao

Configuracado do Desvio da Orientagao de
Linha

Um desvio pode ser adicionado a orientagao de linha para
alterar o alinhamento dos caules entrando na plataforma
de milho.

Exemplos de quando é necessario alterar o alinhamento:

¢ A linha estimada plantada esta no meio da plataforma
de milho e as linhas foram empurradas pela plataforma.
Pode ser aplicado um desvio para "compensar a
diferenga", de forma que todas as linhas inclinem, mas
nao tdo severamente como sem o desvio.

* Os divisores de cultura com os sensores de linha estao
agora alinhados com a linha. Até que seja possivel
o reparo para fisicamente alinhar os sensores, pode
ser aplicado um desvio para ajudar a compensar o
desalinhamento.

A definicao de valores de desvio menores que 100 pode
fazer com que a colheitadeira desvie ligeiramente para a
esquerda e valores maiores que 100 causarao o desvio
da colheitadeira ligeiramente para a direita. O valor
padrao é 100, com uma faixa de 50 a 150.

1. Pressione o botdo SETUP (CONFIGURACAO)
no monitor GreenStar original. Pressione o botédo
alfabético apontado pelo AutoTrac.

2. Digite o desvio da orientagdo de linha (50 a 150) O
valor padrao é 100.

3. Fim da configuragéo.

E pace ||Row Guidance
) Offset (50 - 150)

T SETUP AutoTrac
| | Steer Sensitivity . o
3 L2 ] 0 - 200 _@
5 6 | AutoTrac =
——r—  Calibration D
7 8 : E—“—'
____IL_llRow Guidance Vs @
9 o | Option Installed |
o Row Guidance Sensor Ei@
* Calibration

Tu]

@

100

PC10466 —UN—27APR08

@] o]

Setup 9

Configuragé@o do Desvio da Orientagdo de Linha

A—Sensibilidade da Diregao
(50-200)

B—Calibragédo do AutoTrac

C—Opcao de Orientagdo de
Linha Instalada

D—Calibragao do Sensor de
Orientagdo de Linha

E—Desvio da Orientagéo de
Linha (50-150)

F—Nao Usado

G—Retorno

KR43067,00000D6 -54-12NOV08-1/1
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Habilitacao do Sistema

Monitores e Indicadores

Ao usar o AutoTrac RowSense, serao exibidos os
seguintes icones na tela. No GS3 2630 um icone
aparecera no mapa na guia VISUALIZAR ORIENTACAO
indicando que os sensores de linha estao disponiveis
(quando o botdo STATUS DO SENSOR ¢ alternado para
ativar). No GreenStar™ 3 CommandCenter o icone
aparecera na Pagina de Execugéo. Cada icone indica o
que estd acontecendo na colheitadeira naquele momento.

O icone alterna de uma forma animada branca para
colorida (verde) quando os sensores de linha estao
controlando o veiculo.

PC10042C —UN—04FEB08

JAVA\

Sistema Instalado (Fundo Cinza)

PC10042 —UN—04FEB08
L]
i1
-

L]
L ]
LJ
Sistema Ativo, operando com o sensor de linha e GPS (Fundo Verde)
PC10042A —UN—O04FEB08

‘0.0'&“

GPS perdido, operando apenas com os dados do Sensor
de Linha (Fundo Amarelo)
PC10042B —UN—04FEB08

Sinal do Sensor de Linha perdido, operando apenas
com o GPS (Fundo Laranja)

BA31779,0000224 -54-08JUL11-1/1
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Habilitacdo do Sistema

Ativagao dos Sensores de Linha

Os sensores de linha guiam a colheitadeira sempre
que eles conseguem determinar a posigéo da linha.
O operador sabera que os sensores estao guiando
a colheitadeira pela mudanga do icone do AutoTrac
RowSense para verde mostrando o movimento.

Uma vez definido o caminho inicial (uma linha AB

ou Passe de Pista Curva registrado inicialmente), o
interruptor de retorno pode ser pressionado quando
a colheitadeira estiver no meio do espagamento entre
pistas e em um angulo aceitavel com a linhas. Os
sensores de linha guiam a colheitadeira assim que
houver atividade nos mesmos.

Fazer uma curva na cabeceira: As curvas na cabeceira
sao feitas da mesma maneira como feito no AutoTrac
baseado em GPS. O operador se alinha com o caminho
que deseja seguir. Pressionar o interruptor de retorno fara
com que o AutoTrac se dirija ao caminho de orientagao.
Os sensores de linha entdo detectam a posicao da linha e
seguem-na. O recurso de extenséo de linha das Curvas
Adaptaveis, Pista Circular e Curvas AB pode ser usado
para estender a proje¢do do caminho adjacente para

a cabeceira.

PC15049 —UN—22MAY 12

RTK

PC13877 —UN—18JUL11

[0 [EE] te8

Ativagdo dos Sensores de Linha no GS3 CommandCenter

BA31779,0000470 -54-22MAY12-1/1
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Monitor 2600 e 2630—Pista Reta

Pista Reta

Deve ser usado Pista Reta quando as linhas s&o retas e

nao variam mais do que aproximadamente 1 m (3-1/4 ft). — L —

A Pista Reta projeta todas as linhas para fora do primeiro
caminho.

Se o talhao é relativamente reto e o rumo nao se
altera, é recomendavel usar a Pista Reta, ja que isto
permitird a entrada de linha em caminhos adjacentes. O
desempenho com a entrada de linha sera melhor quando
o talhdo é plantado com o AutoTrac. O desempenho
também melhora durante os periodos de abandono de
linha em carreadores.

Quando em Pista Reta, a linha do GPS ira se centralizar
automaticamente. Isto assegura que o caminho do GPS
esta devidamente alinhado com as linhas de milho. Este
recurso nao esta disponivel nas curvas adaptaveis.

Continua na pagina seguinte

Pista Reta

PC10390 —UN—07JANO8
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Monitor 2600 e 2630—Pista Reta

MENU >> botdo GREENSTAR >> tecla programavel PC8663 —UN—05AUGOS
ORIENTACAO >> guia CONFIGURACOES DE
ORIENTACAO

Selecione Pista Reta no menu suspenso MODO DE
RASTREIO. Selecione a guia VISUALIZACAO.

NOTA: Pause a gravagdo quando néo estiver colhendo.

Antes de comegar
1. Verifique se um sinal SF1, SF2 ou RTK esta GreenStar

presente visualizando o icone do receptor na pagina

Botdo MENU

PC12685 —UN—14JUL10

Visualizagao.

2. Verifique se o espagamento entre pistas esta correto. |
Se o espagamento ndo estiver correto, altere esse Botio GREENSTAR 3
espagcamento na guia ORIENTACAO. PC8673 —UN—140CT07

Selecione DEFINIR PISTA 0.

Tecla programével ORIENTACAO

BA31779,0000201 -54-08NOV11-2/4

1. Selecione o nome da pista no menu suspenso PISTA
0 ATUAL Se nao existe nenhum nome, crie um novo Set Track 0
selecionando o botdo NOVO.

Current Track D Method
2. Selecione o meétodo da pista (A + B) no menu Track 1
suspenso METODO. @' <
3. Conduza até o inicio da pista e selecione o botdo @ e J@kmw I
AJUSTAR A. - -
4. Conduza até o fim da pista e selecione o botdo Heading:  0.0000 [E—
AJUSTAR B. Point A Lat: g nooooooo

Paint A Lon.:

. . . 000000000
Sera criada uma linha que se projeta através do talhdo. Track Spacing: [ 5o 000

ity
5. Pressione o interruptor de retorno para acionar o

AutoTrac RowSense. 5
@ Set A ] @ St B I 'g
A—Menu Suspenso Pista 0 E—Botao Espagamento entre J
atual Pistas Z'
B—Menu Suspenso Método F—Botao Ajustar A D|
C—Botao Novo G—Botéao Ajustar B P *
D—Botao Remover 4 S
O
o

Ajustar Pista 0
Continua na pagina seguinte BA31779,0000201 -54-08NOV11-3/4
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Monitor 2600 e 2630—Pista Reta

Abandono de Linha—N3ao havera uma linha de milho

no carreador. Como a Pista Reta e as curvas AB

recentralizam a pista, ha uma probabilidade maior delas

encontrarem a linha correta no outro lado do carreador. S—— —

NOTA: Se forem perdidos os sinais do GPS e do Sensor
de Linha, o sistema néo sera ativado até que
o sinal do GPS seja restabelecido.

[l |h". f—
\I | | | —
1 1 1 1 1 1 n
"'-..__ | | | | |
n
©
o
4
<
-
©
T
z
]
I
>
[Se]
=
O
o
carreador
BA31779,0000201 -54-08NOV11-4/4
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Monitor 2600 e 2630—Curvas Adaptaveis

Curvas Adaptaveis

O caminho se altera durante o deslocamento pelo talh&o.

As curvas adaptaveis podem ser usadas em qualquer
talhdo, mas sao altamente recomendaveis quando o
caminho se altera através do talhdo, o rumo se altera
significativamente ou a curva tem o formato em U. As
Curvas Adaptaveis possuem um recurso adicional do
RowFinder poder ser selecionado com um botéao de
alternancia. Os sensores de linha podem ser usados
para dirigir a colheitadeira sempre que eles conseguem
determinar a posigéo de umallinha. O Registro de Rastreio
de Curva deve estar LIGADO. Isto estabelecera o primeiro
passe e permitira a ocorréncia de extensodes de linha reta.

As Curvas Adaptaveis s6 conseguem passe projetado
para adjacente, mas apresentam a vantagem de aceitar
diferentes formatos de curva e erros potenciais de linha
estimada n&o se acumulam através do talhao.

Se existem varias colheitadeiras no talhdo, a Curva
Adaptavel ndo permite pular um passe. As Curvas
Adaptaveis neste cenario s6 podem trabalhar se o
espacamento entre pistas da(s) outra(s) colheitadeira(s)
se somarem ao seu proprio espagamento. Por exemplo,
se é feita uma colheita em um mesmo talhdo com uma
plataforma de 12 linhas que se segue a uma outra de 8
linhas com linhas de 30 polegadas, cada uma necessitara
de um espacamento de 20 linhas (50 pés).

O uso de curvas adaptaveis é recomendado quando o
caminho se altera com frequiéncia através do talhdo. As
Curvas Adaptaveis s6 projetam sobre o novo caminho.

PC10399 —UN—O04FEB08

|

O rumo se altera através do talhao.

PC10400 —UN—O04FEB08

PC11000 —UN—O04FEBO08

As curvas tém formato em U

KR43067,00000AE -54-10NOV08-1/1
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Monitor 2600 e 2630—Curvas Adaptaveis

Configurar Curvas Adaptaveis

MENU >> botdo GREENSTAR >> tecla programavel
ORIENTACAO >> guia CONFIGURACOES DE
ORIENTACAO

Selecione CURVAS ADAPTAVEIS no menu suspenso.
MODO DE RASTREIO. Selecione a guia VISUALIZACAO.

Antes de comecgar

1. Verifique se um sinal SF1, SF2 ou RTK esta
presente visualizando o icone do receptor na pagina
Visualizagao.

2. \erifique se o espagamento entre pistas esta correto.
Se o espagamento n&o estiver correto, altere esse
espagcamento na guia ORIENTACAO.

1. Selecione o botédo gravar para iniciar a gravagao do
caminho.

2. Caminho de deslocamento através do talhdo. Apds se
deslocar através do primeiro caminho, sé sera criada
a projecao do proximo caminho.

3. Pressione o interruptor de retorno para acionar o
AutoTrac RowSense.

No modo AutoTrac, a gravagao é desligada quando o
volante de diregéo é girado. No modo de documentacgao,
a gravacgao é desligada quando a plataforma é erguida.

Modo AutoTrac— Se o operador deseja uma melhor
entrada de linha apenas para o passe adjacente, ligue a
gravacao Adaptavel ao AutoTrac. Isto sé € recomendado
se o talhdo é relativamente reto, sem curvas extremas,
e o AutoTrac é raramente desativado (devido a diregédo
manual ou perda do GPS).

Modo Documentagao— Vincular as Curvas Adaptaveis
a Documentagéo. Isto permite que o operador segure

o volante da diregdo durante a operagao e continue a
gravar o caminho em que ele esta. As extensdes de linha
estdo disponiveis no proximo passe, mas nao serao muito

Continua na pagina seguinte

PC8663 —UN—O05AUG05

Botao MENU

PC12685 —UN—14JUL10
r

Botdo GREENSTAR 3

GreenStar

PC8673 —UN—140CTO07

Tecla programéavel ORIENTACAO

uteis na entrada de linha ja que existe um retardo em
levantar a plataforma nas linhas finais. O desempenho
sera marginal nos periodos de abandono de linha.

Registro Manual— O operador pode ligar a gravagao
Adaptavel a gravagao Manual. Este modo néo permite
extensdes de linha a ndo ser que o operador tenha
pressionado continuamente o botao parar na linha final.
Se o operador esqueceu de desligar a gravagao, isto
pode resultar em problemas tal como a projegéo incorreta
da curvatura. Exemplo: Se o operador sair da linha para
descarregar e ndo pressionar a pausa, o caminho sera
gravado. Quando o operador se desloca pelo caminho
adjacente, a colheitadeira sera ligeiramente deslocada
para fora da linha ja que a linha projetada esta desligada.

BA31779,0000472 -54-24MAY 12-1/2
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Monitor 2600 e 2630—Curvas Adaptaveis

Pressione: MENU >> botdo GREENSTAR >> tecla
programavel ORIENTACAO >> guia CONFIGURACOES
DE ORIENTACAO >> botdo CONFIGURACOES DE
PISTA CURVA >> menu suspenso REGISTRO DE PISTA
CURVA (A).

Os modos da Curva Adaptavel listados podem ser
alterados na tela mostrada acima usando o menu
suspenso para selecionar o modo desejado.

* AutoTrac
* Documentacao
* Manual

A—Registro de Rastreio de
Curva

B—Transicdo do Fim do
Caminho

C—Caixa de Selecao do Raio
da Curva do Implemento no
Solo

D—Caixa de Entrada do Raio
da Curva do Implemento no
Solo

E—Botao Limpar Dados
F—Caixa de Selegdo Suavizar

Curvas Fechadas
G—Botéao Aceitar

Curve Track Settings

& A

End of Path | Straight Line Projection
Transition B

Curva Traok
Recording

30.0

Implement In-Grou
Turn Radius
ft)
Clear Curve e
Track Data
Smooth
Tight Turns

PC15156 —UN—24MAY 12

BA31779,0000472 -54-24MAY12-2/2

RowFinder

O RowFinder pode ser usado ao operar em curvas
adaptaveis e encontrar uma linha que esteja afastada dois
ou mais passes. Ao se aproximar da cabeceira no modo
Curva Adaptavel, selecione o botdo RowFinder para ativar
o RowFinder. Isto gravara a posigao e o rumo do veiculo.

NOTA: A posigao e o rumo registrado serdo descartados
se o AutoTrac nao for desativado em até 3 minutos
da primeira ativagdo do botdo RowFinder.

No final da linha, verifique se a gravagao esta desligada.
O mostrador projetara linhas paralelas.

Prossiga na cabeceira em diregéo a linha desejada. Entre
na linha e selecione o botdo RowFinder para desativar o

RowFinder. Isto retornara o sistema para o Modo Curvas
Adaptaveis.

Antes de iniciar a colheita, verifique se a gravagao esta
ligada. Pressione o Interruptor de retorno. O AutoTrac
guiara a colheitadeira ao longo da linha e um novo
primeiro caminho sera gravado.

A—Visualizar F—icone do Status do
B—Configuragdes de RowSense

Orientagao G—Botdo de Gravagio
C—Configuracoes de Mudanga H—Botio Pausa

de Pista |— Botao LIGA/DESLIGA da
D—iTec Pro Direcao
E—Botao RowFinder

PC15050 —UN—22MAY12

Vil

RowFinder Desativado

I

RowFinder Ativado

PC15051 —UN—22MAY12

PC15157 —UN—24MAY12

BA31779,0000471 -54-24MAY12-1/1
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Monitor 2600 e 2630—Curvas AB

Curvas AB

O uso de Curvas AB é recomendado quando existe uma
curva continua através do talhdo. Isto permite a entrada
em linha de caminhos adjacentes. O desempenho sera
melhor quando o talhdo € plantado com o AutoTrac. As
Curvas AB também apresentam melhor desempenho nos
periodos de abandono de linha.

As Curvas AB apresentam a vantagem de projetar uma
pista curva através de um talhdo como linhas paralelas,
mas o formato de cada curva é o mesmo em cada passe.

Quando em Curvas AB, a curva do GPS ira se centralizar
automaticamente. Isto assegura que o caminho do GPS

esta devidamente alinhado com as linhas de milho. Este
recurso nao esta disponivel nas curvas adaptaveis.
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As Curvas AB projetam todas as linhas fora do primeiro passe.
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Monitor 2600 e 2630—Curvas AB

MENU >> botdo GREENSTAR >> tecla programavel
ORIENTAGCAO >> guia CONFIGURACOES DE
ORIENTACAO

NOTA: Pause a gravagdo quando néo estiver colhendo.

1.

Selecione CURVAS AB no menu suspenso MODO DE
RASTREIO. Selecione a guia VISUALIZACAO.

Verifique se um sinal SF1, SF2 ou RTK esta
presente visualizando o icone do receptor na guia
VISUALIZACAO.

Selecione o botdo Curvas AB.

Verifique se o espagamento entre pistas esta correto.
Se o espagamento ndo estiver correto, altere esse
espagamento na guia ORIENTACAO.

PC8663 —UN—05AUG05

PC12685 —UN—14JUL10

Botdo MENU

GreenStar

PC8673 —UN—140CT07

Botdo GREENSTAR 3

Tecla programével ORIENTACAO

BA31779,0000203 -54-08NOV11-2/3

Selecione um nome de Curva AB no menu suspenso
CURVA AB ATUAL. Se nao existe nenhum nome, crie
um novo selecionando o botdo NOVO.

Selecione o botéo de registro no inicio do primeiro
passe.

Selecione o botao aceitar no final do primeiro passe.
As curvas serao projetadas através do talhao.

Pressione o interruptor de retorno para acionar o
AutoTrac RowSense.

A—Menu Suspenso Curva AB D—Botao Espagamento entre

atual Pistas
B—Botao Novo E—Botao Gravar/Parar
C—Botao Remover F—Botéao Pausa

Set AB Curve

Current AB Curve

®
P ] B ]

Numberof Segments 0

Foint & Lat. 0.00000000

Paint A Len. 0.00000000

Track Spacing 0
i 30.000

wmoey

PC10709 —UN—250CT07
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Monitor 2600 e 2630—Pista Circular

Configurar Pista Circular

O uso da Pista Circular é recomendado quando a cultura
é plantada em um talh&o de pivé central.

Se as linhas a serem colhidas estdao em circulos, devera
ser usada a Pista Circular. Isto permite que a entrada de
curvatura do GPS seja aplicado aos sensores de linha.

MENU >> botdo GREENSTAR >> tecla programavel
ORIENTAGCAO >> guia CONFIGURACOES DE
ORIENTACAO

1. Selecione PISTA CURVA no menu suspenso MODO
DE RASTREIO. Selecione a guia VISUALIZACAO.

2. Verifique se o sinal SF1, SF2 ou RTK esta
presente visualizando o icone do receptor na guia
VISUALIZACAO.

Selecione o botdo AJUSTAR CIRCULO.

4. Verifique se o espagamento entre pistas esta correto.
Se o espacamento n&o estiver correto, altere esse
espagcamento na guia ORIENTACAO.

PC8663 —UN—O05AUG05

PC12685 —UN—14JUL10

ormst

PC10853 —UN—31JANO8

Botdo MENU

PC8673 —UN—140CT07

Tecla programével ORIENTACAO

Continua na pagina seguinte

Botdo GREENSTAR 3

BA31779,0000204 -54-08NOV11-1/2
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Monitor 2600 e 2630—Pista Circular

Selecione o nome do circulo no menu suspenso
CIRCULO ATUAL. Se ndo existe nenhum nome, crie
um novo selecionando o botdo NOVO.

Selecione o método de diregdo no menu suspenso
METODO.

Selecione o botdo de registro ao se deslocar no
primeiro passe.

Selecione o botao aceitar apds se deslocar no

primeiro circulo. Uma curva sera projetada no talhao.

Pressione o interruptor de retorno para acionar o
AutoTrac RowSense.

A—Menu Suspenso Circulo D—Botao Remover
Atual E—Botao Espagamento entre
B—Menu Suspenso Método Pistas

C—Botao Novo

Set Circle

Current Circle

Method

Drive {irchn
i
v

®
o) o=y I

Point A Lat® g goooo0oD
Point A Lon.:

000000000 G
Track Spacing: 30.000
()

PC10710 —UN—250CT07
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GS3 CommandCenter—Pista Reta

Teoria de Operagao

O modo Pista Reta auxilia o operador a conduzir em
caminhos paralelos retos. Primeiro configure uma Pista
0 (caminho de referéncia) utilizando uma das diversas
opgbes. Apos a definicdo da Pista 0, todos os passes
do talh&o sao gerados. Os passes gerados podem ser
usados para operar a Orientacdo Manual ou o AutoTrac.
Cada passe € gerado a partir do passe original para
garantir que os erros de dire¢cdo ndo se propaguem por
todo o talho.

Os passes sao copias idénticas do passe original.

NOTA: Os termos "Pista de Orientagdo" e "Linha AB" séo
intercambiaveis. A Pista 0 é a pista definida pelo
operador e o ponto de referéncia a partir do qual
tfodos os passes paralelos no talhdo se baseiam.

PC9508 —UN—240CT06

O espagamento entre os passes paralelos
é o Espacamento entre Pistas inserido no
Assistente de Configuragéo.
BA31779,0000233 -54-21JUL11-1/1

Criacao de uma Nova Pista Reta * Lat/Long + Rumo - Defina a Pista 0 inserindo valores
predefinidos de Latitude e Longitude do ponto A e um
valor predefinido de Rumo.

* A + B - Defina a Pista 0 conduzindo o veiculo nela. NOTA: A Pista 0 pode ser definida durante uma
* A + Auto B - Defina a Pista 0 conduzindo o veiculo nela. bperagéo (por exemplo, plantio), mas algumas

¢ A + Rumo - Defina a Pista 0 conduzindo o veiculo até o teclas programaveis néo estéo disponiveis
ponto A e inserindo um valor predefinido de Rumo. durante a sua criago.

¢ Lat/Long - Defina a Pista 0 inserindo os valores
predefinidos das coordenadas de Latitude e Longitude
dos pontos A e B.

A Pista 0 pode ser definida por diversos métodos:

BA31779,0000227 -54-13JUL11-1/1
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55-1 PN=29




GS3 CommandCenter—Pista Reta ‘

Métodos A+B, A+Auto B e A+Rumo

]
T
%
Rumo
PC10857MT —UN—23APR09
= A ~ B
e=t
L)
1
]
i/
i
.-“(
BA31779,0000228 -54-14JUL11-1/4
1. Escolha o modo PISTA RETA e selecione ou crie PC13868 —UN—14JUL11
um Nome de Pista na pagina final do Assistente
de Configuragdo (CONFIGURACAO DE PISTA DE IGS3]
ORIENTAGCAO).
NOTA: Esta pagina também pode ser acessada com a Pégina Principal do GreenStar
tecla programavel Mudanca Répida de Orientaggo. ~ P¢'0%7 —UN—13APR09
Pagina Principal do GreenStar -> Mudanga Rapida ”i”
de Orientacao
2. Dirija até o local desejado no talh&o para criar o ponto Mudanga Répida de Orientagéo

A.

BA31779,0000228 -54-14JUL11-2/4

PC10857MU —UN—23APR09

3. Selecione a tecla programavel AJUSTAR A.

TA

Tecla Programéavel Ajustar A

Continua na pagina seguinte BA31779,0000228 -54-14JUL11-3/4
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GS3 CommandCenter—Pista Reta

Defina o ponto B usando uma destas trés opgoes:

¢ Para definir manualmente o ponto B, dirija até o local
desejado no talhdo para criar o ponto B e selecione
Ajustar B. A distancia minima é de 3 m (10 feet).
Recomenda-se definir o ponto B na extremidade do
talhdo para definir o rumo desejado.

* Para definir automaticamente o ponto B, selecione,
a qualquer momento, Definir B Automaticamente. O
ponto B sera definido automaticamente quando o
veiculo estiver a 15 m (45 ft) do ponto A.

Esse método calcula o ponto B a partir dos ultimos
cinco pontos de dados tomados a partir de 15 m (45
ft) dirigidos e traga a linha mais adequada através
dos pontos para determinar um rumo.

* Para definir o ponto B digitando uma diregdo de
rumo, selecione a tecla programavel Definir Rumo.
Digite o rumo de linha desejado com o teclado
numeérico e salve o valor selecionando Aceitar.
0.000 indica Norte, 90.000 Leste, 180.000 Sul e
270.000 Oeste.

Agora, a Pista 0 esta definida e as pistas paralelas
sdo criadas automaticamente. O Sistema GreenStar
esta configurado para operagao.

PC10857MV —UN—23APR09

'i‘B

}

Tecla Programavel Ajustar B

PC10857MW —UN—23APR09

ﬁ“TﬂTB
113]

Definir B Automaticamente

PC10857MX —UN—23APR09

@

Tecla programéavel Rumo

Para cancelar a configuragéo a qualquer momento
e retornar a pagina Configuragao de Orientagéo,

selecione Cancelar.

BA31779,0000228 -54-14JUL11-4/4
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GS3 CommandCenter—Curvas Adaptaveis

Teoria de Operagao

O Modo Curvas Adaptaveis permite que o operador grave
um caminho em curva dirigido manualmente. Assim que o
primeiro passe curvo for gravado e a maquina for virada, o
operador pode usar o Parallel Track ou ativar o AutoTrac
quando o caminho propagado aparecer. O veiculo sera
guiado ao longo dos passes subsequentes, com base nos
passes gravados anteriormente. Cada passe € gerado
em relacdo ao passe original para garantir que os erros
de direcado nao se propaguem por todo o talhdo. Os
passes ndo sao copias idénticas do passe original. A
curvatura do passe se altera para manter o erro de passe
a passe. Quando necessario, o operador pode alterar o
caminho curvo em qualquer lugar do talhdo simplesmente
virando a maquina e afastando-a do caminho propagado.

NOTA: Ignorar passe néo esta disponivel no Modo
Curvas Adaptaveis.

A curvatura do caminho muda conforme os caminhos
subsequentes ficam mais concavos ou convexos.

O Modo Pista Curva Adaptavel permite que o operador
dirija e seja orientado em uma grande variedade de
padroes de talhdes.

PC9028 —UN—16APR06

BA31779,0000234 -54-21JUL11-

PC9029 —UN—17APR06

1

Padrées de Orientagao

O método de busca de todos os segmentos de linha
permite que o operador dirija e seja guiado por varios
padrdes de talhao:

® Curva Simples
e Curvaem S

¢ Em Caixa

* Pista Rapida

e Espiral

e Circular

Operagao de Mudanga de Pista

N&o se recomenda utilizar a mudanca de pista durante
a utilizagado da Pista Curva. A mudancga de pista ndo
compensara a defasagem inerente do GPS no modo de
Pista Curva.

o—f

E—

—O

D—Curva em S
E—Pista Rapida
F—Circular

A—Curva Simples
B—Em Caixa
C—Espiral

BA31779,0000235 -54-21JUL11-

PC9032 —UN—17APR06

1n

60-1

062612

PN=

32




GS3 CommandCenter—Curvas Adaptaveis

PC13868 —UN—14JUL11

Criagdao de Uma Nova Pista Curva Adaptavel

NOTA: Néo é necessario configurar o Cliente, a GS3
Fazenda e o Talhdo para a operagdo com Pista

Curva Adaptavel, mas somente uma Pista Curva

Adaptavel Global pode ser salva. Pagina Principal do

PC10857JJ —UN—13APR09

GreenStar

1. Selecione o modo PISTA CURVA ADAPTAVEL 4
na pagina final do Assistente de Configuragéo ”‘”

(CONFIGURACAO DE PISTA DE ORIENTACAO).
Mudanga Répida de

NOTA: Esta pagina também pode ser acessada com a PC10857ND —UN—27APR09

Orientagao

tecla programavel Mudanga Rapida de Orientagéo.

e
2. Dirija até o local desejado no talh&do para o inicio da {:,;5\)3
pista. il

Iniciar Gravagdo

Continua na pagina seguinte

BA31779,0000229 -54-14JUL11-1/2
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GS3 CommandCenter—Curvas Adaptaveis

3. Inicie a Gravagao.

NOTA: A tecla programavel Gravacédo de Curva Adaptavel
é desativada quando o Modo Repeticdo esta
LIGADO. Ao gravar novos caminhos (ou seja,
Plantio), o Modo Repeticéo de estar desmarcado
(Desligado). Na orientagdo por caminhos existentes
(ou seja, Pulverizagédo, Colheita) o botdo Modo
Repeticdo deve estar marcado (Ligado). Por
padrdo, o Modo Repetigdo esta DESLIGADO.

Selecione a tecla programavel Iniciar Gravagao de
Curvas Adaptaveis para comegar a gravagdao manual.
Depois de selecionada, essa tecla programavel sera
substituida pelas seguintes teclas programaveis:

* Pausar Gravagao
* Parar Gravacao
¢ Cancelar

NOTA: A gravagdo somente precisa ser desligada se
a maquina for conduzida para fora do padrdo
de talhdo normal (ou seja, reabastecimento do
pulverizador, plantadeira) ou se vocé ndo desejar
gravar curvas na extremidade do talhéo.

Configuragdes de Curva — A gravagao pode ser
acionada com base no AutoTrac ou na Cobertura
selecionando essas opgbes em Configuragbes de
Orientagao.

4. Dirija pelo passe inicial. Uma pista de orientacéo azul
sera exibida no mapa.

NOTA: Ao dirigir em linha reta, o caminho gravado
pode néo ser exibido atras do icone da maquina
no monitor. O caminho aparece quando a
maquina fizer meia-volta.

A linha de navegagéo branca realgada NAO seré
exibida até que se atinja o final do passe e a
maquina seja virada. O sistema determinara o
caminho a seguir depois que a maquina fizer
meia-volta. O sistema localiza um segmento de
linha paralelo e dentro de 1/2 a 1-1/2 do espago
entre pistas. O caminho previsto aparecera e

o operador pode navegar a partir dele. Dirija o
veiculo ao longo do caminho desejado.

5. Vire o veiculo no final do primeiro passe e uma linha
de navegacgéo branca sera gerada para o passe
seguinte. A linha de navegagao pode demorar alguns
segundos para ser exibida.

PC10857NE —UN—27APR09

PC10857NF —UN—27APR09

PC13868 —UN—14JUL11

PC10857JF —UN—13APR09

PC10857NG —UN—27APR09

7.

Pausar Gravagcao

Parar Gravagdo

GS3

Pagina Principal do GreenStar

ity

Configs.

s

Configuracbées de Orientagao

Ap6s a exibicao da linha de navegagao branca para o
passe pretendido, pressione o interruptor de retorno
(apenas AutoTrac) na maquina e esta comecara

a percorrer automaticamente esse passe. Para
Orientagdo Manual, dirija sobre a linha de navegagéo
branca realgada.

Selecione Parar Gravagéo apos o término do talhao.

IMPORTANTE: PARE de gravar antes de entrar no

talhao seguinte. Caso contrario, os dados de
Curvas Adaptaveis podem ser excluidos a partir
do ultimo talhdao antes de gravar os dados de
Curvas Adaptaveis no proximo talhao.

NOTA: Os dados da Pista Curva Adaptavel armazenados

séo atribuidos ao nome do Cliente, da Fazenda e
do Talh&o selecionados. Eles serdo armazenados
na memoaria interna do monitor até que

sejam apagados pelo usuario e possam ser
transferidos para outro monitor.

BA31779,0000229 -54-14JUL11-2/2
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GS3 CommandCenter—Curvas Adaptaveis

Gravacao de um Caminho Reto ou
Navegacao ao Redor de Obstaculos

1. Iniciar Gravagao

2. Selecione Pausar Gravagao para interromper
temporariamente a gravacdo do caminho de um
veiculo.

3. Selecione Gravagao para retomar a gravagao da
Curva Adaptavel.

PC9284 —UN—29JUL06

A distancia entre o local em que a gravagao foi PAUSADA
e onde ela foi RETOMADA sera conectada por uma
linha reta. Isso pode ser util quando houver uma segao
reta longa do caminho ou quando se navegar préximo a
obstaculos.

NOTA: O segmento ponte mais longo (segmento de
linha criado entre EM PAUSA e NAO EM PAUSA)
que pode ser criado é uma distancia de 0,8 km
(0.5 miles) (2640 ft). Para uma distancia maior, o
segmento da linha ndo sera conectado, resultando
em uma abertura no caminho.

A—Gravagido EM PAUSA D—Gravagdo NAO EM PAUSA
B—O segmento ponte é gerado E—Caminho gravado como
para conectar dois pontos linha reta entre os pontos
C—Caminho do trator nao AeD.
registrado durante a pausa

PC9285 —UN—08AUG06

BA31779,000022A -54-13JUL11-1/

RowFinder | | [ | | |

O RowFinder pode ser usado ao operar em curvas
adaptaveis e encontrar uma linha que esteja afastada
dois ou mais passes. Ao se aproximar da cabeceira no
modo Curva Adaptavel, selecione o botao ATIVAR O
ROWFINDER. Isto gravara a posi¢éo e o rumo do veiculo. T T e T

NOTA: A posigao e o rumo registrado serdo descartados 154 (s)
se o AutoTrac néo for desativado em até
3 minutos da primeira selegdo do botdo
ATIVAR O ROWFINDER.

No final da linha, verifique se a gravagao esta desligada.
O mostrador projetara linhas paralelas.

Prossiga na cabeceira em diregdo a linha desejada. Entre @J @ 55
na linha e selecione o botdo DESATIVAR ROWFINDER.
Isto retornara o sistema para o Modo Curvas Adaptaveis.

PC13966 —UN—O03AUG11

guiara a colheitadeira ao longo da linha e um novo

Antes de iniciar a colheita, verifique se a gravagao esta primeiro caminho sera gravado.

ligada. Pressione o Interruptor de retorno. O AutoTrac
BA31779,000024D -54-03AUG11-1/1
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GS3 CommandCenter—Curvas AB

Teoria de Operagao

O Modo Curvas AB permite que um operador conduza em
passes paralelos em curva que tenham pontos finais em
qualquer extremidade do talhdo. As pistas de orientagao
serdo paralelas a pista em qualquer diregcao e serao
geradas com base na pista original para garantir que
erros de diregdo ndo se propaguem por todo o talhdo.

A Pista 0 ¢ a pista de referéncia a partir da qual todos os
passes em curva subsequentes no talhdo se baseiam.
Apo6s a criagdo da primeira curva AB (Pista 0), quatro
pistas serdo geradas. O sistema continuara a gerar
passes adicionais quando o veiculo percorrer o ultimo
passe exibido na tela.

NOTA: Ignorar passe esta disponivel no modo Curvas AB.

Geracao de Informagées do Caminho da Curva AB
- Conforme o sistema gera os passes iniciais apos a
gravacao da Pista 0, ou ao gerar passes adicionais, o
texto "Gerando Curva AB" sera exibido na visualizagao
em perspectiva. Durante esse tempo nao sera possivel
sair da pista em nenhum dos caminhos.

Limites de Geragao da Curva AB - A curva AB
inicialmente gravada deve ter pelo menos 10 feet de
comprimento para ser uma Curva AB valida para uso
na orientagdo. O veiculo deve estar a 400 metros (0.25
miles) de onde a Pista 0 foi gravada para que o sistema

PC9028 —UN—16APR06

inicie a geragao dos caminhos da curva. Se o veiculo
estiver em seu limite externo, pode levar varios minutos
para gerar um caminho que aparec¢a na tela. Durante
esse tempo "Gerando Curva AB" sera exibido na tela.

Multiplas Curvas AB em um talhao - Um talhdo pode
conter multiplos caminhos de Curva AB. Cada curva AB
para o talhdo deve ser gravada e nomeada de forma
exclusiva.

Numeragao de Pista - As pistas serdo numeradas para
permitir ignorar o passe e para auxiliar na busca de
passes. A etiqueta de dire¢éo (N,S, L ou O) é definida
pelo rumo determinado entre o primeiro e o ultimo ponto
na curva.

A curvatura do caminho muda conforme os caminhos
subsequentes ficam mais concavos ou convexos.

BA31779,0000236 -54-21JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter—Curvas AB

PC13868 —UN—14JUL11

Criagdo de Uma Nova Pista Curva AB

Use o procedimento a seguir para configurar a primeira GS3
curva AB (Pista 0), a partir da qual todos os passes de
curvas subsequentes do talhdo se baseiam.

Pagina Principal do GreenStar

NOTA: Multiplas Curvas AB podem ser gravadas PC10857JJ —UN—13APRO09
por talhdo. Elas precisardo ser nomeadas e

gravadas separadamente. ”i”

1. Escolha o modo PISTA CURVA AB e selecione ou
crie um Nome de Pista na pagina final do Assistente
de Configuragdo (CONFIGURACAO DE PISTA DE

ORIENTAGAQ). NOTA: Ao dirigir em linha reta, o caminho gravado

NOTA: Esta pégina também pode ser acessada com a pode ndo ser exibido atras do icone da maquina

tecla programével Mudanca Répida de Orientacéo. no monitor. O caminho aparece quando a
maquina fizer meia-volta.

Mudanga Répida de Orientagdo

2. Dirija até o local desejado no talh&o para inicio da ) B . .
Pista 0. 5. Pressione Parar Gravagéo no final do passe e a pista
i ] . . sera salva na memoria.
3. Selecione a tecla programavel Iniciar Gravagao

de Curvas AB. Depois de selecionada, essa tecla NOTA: Se o sinal do GPS for perdido durante a gravagé&o,

programavel sera substituida pelas seguintes teclas a gravagéo é interrompida e a curva AB que estava

programaveis: gravada naquele ponto sera salva. Se a Curva AB
B nao for a pretendida pelo operador, ela pode ser

¢ Pausar Grava_gao excluida usando o botdo Excluir Pista na pagina

* Parar Gravagéo CONFIGURACAO DE PISTA DE ORIENTACAO

* Cancelar do ASSISTENTE DE CONFIGURACAO.

4. Dirija pelo passe inicial. Uma pista de orientacao azul
sera exibida no mapa.
BA31779,000022B -54-14JUL11-1/1

Gravagdo de um Caminho Reto ou
Navegacao ao Redor de Obstaculos

1. Inicie a gravagéo das curvas AB.

2. Selecione Pausar Gravagao para interromper
temporariamente a gravagéo do caminho de um
veiculo.

3. Selecione Gravagao de Curvas AB para retomar a
gravagao da curva AB.

A distancia entre o local em que a gravacgao foi PAUSADA
e onde ela foi RETOMADA sera conectada por uma
linha reta. Isso pode ser util quando houver uma sec¢éo
reta longa do caminho ou quando se navegar proximo a
obstaculos.

NOTA: O segmento ponte mais longo (segmento de
linha criado entre EM PAUSA e NAO EM PAUSA)
que pode ser criado é uma distancia de 0,8 km
(0.5 miles) (2640 ft). Para uma distancia maior, o
segmento da linha n&o sera conectado, resultando
em uma abertura no caminho.

v

PC9030C —UN—270CT06

A—Pausa antes do obstaculo C—Caminhos Gerados a partir
B—Retorno apés o obstaculo da Pista 0

BA31779,000022C -54-13JUL11-1/1
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GS3 CommandCenter—Pista Circular

Teoria de Operagao

A Pista Circular ajuda os operadores a dirigir em circulos
concéntricos em um talhdo com irrigagao de pivo central.
Os operadores podem criar um circulo inicial usando
diversos métodos diferentes. Apos a definigdo do circulo
inicial, sdo criados todos os circulos subsequentes no
talhdo.

O Modo Pista Circular esta disponivel para Orientacao
Manual, no entanto, para utilizar o AutoTrac no modo

Pista Circular é necessaria a ativagao do AutoTrac e do
Pivot Pro. A ativagédo do Pivot Pro esta disponivel apenas
na América do Norte.

As coordenadas Latitude e Longitude do Centro do
Circulo sao salvas e associadas ao Nome do Talhao.
Se nao houver um talh&do selecionado quando o centro
do circulo for definido, centro de circulos Globais serdo
salvos. Os Centros dos Circulos podem ser recuperados
para uso futuro.

BA31779,0000237 -54-21JUL11-1/1

Criagdo de uma Nova Pista Circular

As Pistas Circulares sao criadas definindo o ponto central
do circulo. Ha dois métodos para definir o ponto central:

Primeiro escolha o modo PISTA CIRCULAR e selecione
ou crie um Nome de Pista na pagina final do Assistente
de Configuragdo (CONFIGURACAO DE PISTA DE
ORIENTACAO).

NOTA: Esta pagina também pode ser acessada com a
tecla programavel Mudanga Rapida de Orientagéao.

PC13868 —UN—14JUL11

GS3

Pagina Principal do GreenStar
PC10857JJ —UN—13APR09

3]

BA31779,000022D -54-14JUL11-1/1

Método Dirigir Circulo

* Dirigir Circulo - Cria uma pista circular percorrendo
pelo menos 10% do circulo desejado. Recomenda-se
dirigir pelo circulo inteiro para que o calculo do centro
do circulo seja o ideal e obter uma pista mais precisa.

¢ Lat/Long - Define uma pista circular com base em um
ponto especifico de latitude e longitude no meio do
circulo definido pelo usuario.

1. Dirija até o local desejado no talh&o para percorrer um
passe circular.

Selecione Iniciar Gravagéo do Circulo.
Dirija pelo passe circular desejado.

4. Selecione Parar Gravagao do Circulo. As Pistas
Circulares sao criadas automaticamente com o
Espagamento entre Pistas definido no Assistente de
Configuragao.

NOTA: O botao Parar Gravagédo do Circulo sera exibido
quando uma parte suficiente do circulo tiver sido
percorrida para calcular o ponto central.

BA31779,000022E -54-13JUL11-1/1

Método Lat / Long
1. Selecione Latitude e Longitude Ponto Central.

2. Digite os valores desejados de latitude e longitude em
graus decimais do centro do circulo. Os valores de
latitude e longitude anteriores associados ao talhdo
sdo exibidos quando a tela de entrada for exibida pela
primeira vez.

3. Salve os valores selecionando Aceitar. As Pistas
Circulares sao criadas automaticamente com o
Espacamento entre Pistas definido no Assistente de
Configuragéo.

NOTA: Pode ser necessario alinhar o veiculo na pista da
torre do pivd central ou usar a pista de mudancga
central para alinhar as pistas com o veiculo.

BA31779,000022F -54-13JUL11-1/1

70-1

062612

PN=38




Diagnésticos

Telas de Diagnéstico

NOTA: Possiveis respostas de diagndstico dadas
com breve explanagéo.

GreenStar 2 Pro - Diagnostic Readings

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

® 2

RowSense

Row Sensors Available:

View

Yes
© RowSense Activation Avallable:  Yes
@ AutoTrac License: Yes
Row Offset: o
(im}
@ Primary Steering Source  GPS
Sensor Coast Mode Time Remaining: o
isec)

Leituras de Diagnéstico Pre MY12

A—Menu Suspenso Exibir
B—Sensores de Linha

D—Licenga do AutoTrac
E—Desvio de Linha

Disponiveis F—Fonte de Diregdo Primaria
C—Ativacao do RowSense G—Tempo Restante do Modo de
Disponivel Desengrenamento do Sensor

Sensores de linha disponiveis:
* A— Sim
* B — Nao

Ativagéo de orientagéo de linha disponivel:

* A — Sim (se a ativagdo AutoTrac RowSense GS3
estiver disponivel)

* C — Nao (se nao houver ativagao AutoTrac RowSense
GS3 disponivel)

Licenca do AutoTrac:
e A — Sim (SF1)

* B — Sim (SF2)

* C— Nao

Desvio de linha:
¢ Valor do desvio da linha atual, distancia medida em
(pol.) ou (mm).

Fonte de direcao primaria:
* A — Nenhuma

Green Sta - Diagrostic Resdings
Read the latest Operator Manual prior to operation. To obtan a copy. see vour dealer
or visit weaw StellarSupport.com

®

Yes

RowSense

R Senaors Available:

@ RowSense Activation fvailable:

@ AutoTrac License:

Row Offset;
{im)
Primary Steering Source -

View A~
=

Yes

SFZ

®

Sensor Coast Mode Time Renaining: 0
{=ec)

® Left Sensor Volage:

@

os

A8

VI

Calibrated

PC13824 —UN—28JUN11

Leituras de Diagnéstico MY12

H—Tenséo do Sensor Esquerdo L— Status da Calibragao
|— Tensao do Sensor Direito

J— Calibrar Sensor

K—Botao CAL

B — GPS
¢ C — Sensores de linha

PC13823 —UN—27JUN11

Tempo restante do modo de desengrenamento do sensor:

* Temporizador de contagem regressiva quando o sinal

do GPS é perdido, mostrado em segundos:

Tensao do Sensor Esquerdo

* A tensdo do sensor em descanso deve ser menor que

2,5 volts.
Tensao do Sensor Direito

* A tensdo do sensor em descanso deve ser maior que
2,5 volts.

Calibrar Sensor
Status da Calibragao

¢ Calibrado
* Nao calibrado

BA31779,00001F4 -54-21JUL11-1/1
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Limpeza dos Sensores de Linha

Limpeza dos Sensores de Linha

CUIDADO: DESLIGUE o motor, acione o freio
de estacionamento e retire a chave.

Erga a plataforma e abaixe o batente de seguranga (A)
na haste do cilindro hidraulico.

Os Sensores de Linha devem ser inspecionados
diariamente para verificar se ha necessidade de limpeza.
Se houve acumulo de material nos sensores, isto pode
impedir a livre movimentagao e afetar o desempenho.
Para limpar os sensores de linha, remova os detritos dos
sensores e da area em volta. Verifique se os sensores se
movimentam livremente sem obstrugéo.

Verifigue anualmente se ha desgaste excessivo nas
buchas e eixos do sensor. Substitua conforme necessario.

A—Batente de Seguranga

Sl

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08
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Especificagcoes

Declaragao de Conformidade CE
Deere & Company
Moline, lllinois U.S.A.
A pessoa mencionada abaixo declara que
Produto: AutoTrac™ RowSense™
atende todas as clausulas relevantes e exigéncias essenciais das seguintes diretivas:

Diretiva Numero Método de Certificagao
Diretiva de Compatibilidade Eletromagnética 2004/108/EC Certificado préprio, de acordo com o Anexo Il da Diretiva

Nome e enderego da pessoa na Comunidade Europeia autorizada a compilar o arquivo de construcéo técnica:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Alemanha D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Local da declaragdo: Kaiserslautern, Alemanha Nome: Aaron Senneff
Data da declaragéo: 29 de Julho de 2011 Cargo: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions
Group

Unidade de fabricagédo: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09
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Com Nosso Servigo Vocé Trabalha Melhor

Nao se aplica a esta regiao
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