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Wstep

Wstep
DZIEKUJEMY za zakup produktu firmy John Deere.

W celu zapoznania sie z prawidtowym sposobem
uzytkowania oraz obstugi nabytego produktu NALEZY
UWAZNIE PRZECZYTAC NINIEJSZA INSTRUKCJE
OBSLUGI. Niezastosowanie sie do tego zalecenia

moze doprowadzi¢ do obrazen ciata uzytkownika lub
uszkodzenia urzadzenia. Niniejsza instrukcja obstugi oraz
znaki bezpieczenstwa umieszczone na produkcie mogg
by¢ dostepne takze w innych jezykach. (Aby je zamoéwic,
odwiedz strone https://techpubs.deere.com/.)

TE INSTRUKCJE NALEZY TRAKTOWAC jako
nieodtaczng czes¢ posiadanego produktu; nalezy
ja przekazac razem z produktem w przypadku jego
sprzedazy.

JEDNOSTKAMI MIAR wystepujacymi w tej instrukcji
sg zaréwno jednostki metryczne, jak i ich odpowiedniki
stosowane w USA. Nalezy stosowaé wytgcznie
odpowiednie czesci zamienne i elementy zigczne.
Metryczne oraz calowe s$ruby i nakretki mogg wymagaé
zastosowania odpowiednich kluczy metrycznych lub
calowych.

PRAWA | LEWA STRONA PRODUKTU sg okreslane
zgodnie z kierunkiem ruchu maszyny lub narzedzia do
przodu.

WPISAC NUMERY IDENTYFIKACYJNE PRODUKTU
(P.I.N.) w instrukcji obstugi. Doktadne zapisanie
wszystkich numeréw moze by¢ pomocne przy
poszukiwaniu skradzionego produktu. Numery te bedag

réwniez potrzebne dealerowi podczas zamawiania czesci.
Kopie numerdw identyfikacyjnych nalezy przechowywacé
w bezpiecznym miejscu poza maszyna lub z dala od
produktu.

GWARANCJI udziela firma John Deere w ramach
programu wsparcia dla klientéw, ktorzy korzystajg z
urzadzenia i obstugujg je w sposéb opisany w niniejszej
instrukcji obstugi. Warunki gwarancji sg wyjasnione w
karcie gwarancyjnej lub deklaracji, ktorg powinno sie
otrzymac od dealera.

Gwarancja ta stanowi zapewnienie, ze firma John Deere
naprawi lub wymieni swoje produkty, jesli w okresie
gwarancji wystgpig wady. W niektorych przypadkach
John Deere zapewnia tez wprowadzanie usprawnien

w terenie bez obcigzania kosztami klienta, nawet w
przypadku produktéw nieobjetych gwarancjg. Jesli sprzet
byt nieprawidtowo uzywany lub zostat zmodyfikowany

w celu zmiany jego dziatania w stopniu wykraczajgcym
poza oryginalne specyfikacje fabryczne, gwarancja utraci
waznos$c¢ i wniosek o wprowadzenie usprawnien w terenie
moze spotkac sie z odmowa.

Jesli nie jestes pierwszym wiascicielem danego produktu,
w Twoim interesie lezy skontaktowanie sie z dealerem
John Deere i poinformowanie go o numerze seryjnym
tego egzemplarza. Dzieki temu John Deere bedzie
mogt powiadamia¢ Cie o wszelkich kwestiach lub
usprawnieniach zwigzanych z produktem.

Numer seryjny:
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Nazwy handlowe

Nazwy handlowe

AMS™ Nazwa handlowa Deere and Company
Android™ Nazwa handlowa Google Inc.

Apple® Nazwa handlowa Apple, Inc.
AutoTrac™ Nazwa handlowa Deere and Company
Bluetooth® Nazwa handlowa Bluetooth SIG
CommandCenter™ Nazwa handlowa Deere and Company
GreenStar™ Nazwa handlowa Deere and Company
iGrade™ Nazwa handlowa Deere and Company
iTEC™ Nazwa handlowa Deere and Company
JDLink™ Nazwa handlowa Deere and Company

John Deere Remote Display Access™

Nazwa handlowa Deere and Company

Microsoft®

Nazwa handlowa Microsoft Corporation w Stanach Zjednoczonych i
innych krajach

RowSense™

Nazwa handlowa Deere and Company

Service ADVISOR™

Nazwa handlowa Deere and Company

StarFire™

Nazwa handlowa Deere and Company

StellarSupport™

Nazwa handlowa Deere and Company

Surface Water Pro

Nazwa handlowa Deere and Company

Windows®

Nazwa handlowa Microsoft Corporation w Stanach Zjednoczonych i
innych krajach

bvvmsit, 1690521760389 -53-22AUG23-1/1
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Bezpieczenstwo

Informacje dotyczace bezpieczenstwa

To jest symbol ostrzegawczy. Po dostrzezeniu tego
symbolu na maszynie lub w niniejszej instrukcji nalezy
zachowac ostroznosc¢ ze wzgledu na ryzyko odniesienia
obrazen ciafa.

Nalezy przestrzegac zalecanych srodkéw ostroznosci i =
bezpiecznych praktyk w zakresie obstugi. %
|
1
2
DX,ALERT -53-030CT22-1/1
Znaczenie stéw ostrzegawczych ,
, 4\ NIEBEZPIECZENSTWO
NIEBEZPIECZENSTWO — stowo ostrzegawcze
NIEBEZPIECZENSTWO oznacza niebezpieczng
sytuacje, ktéra spowoduje $mier¢ lub powazne obrazenia
ciata, jesli dojdzie do skutku.
OSTRZEZENIE — stowo ostrzegawcze OSTRZEZENIE A OSTRZEZEN'E s
oznacza niebezpieczna sytuacje, ktéra moze spowodowac i
Smier¢ lub powazne obrazenia ciata, jesli dojdzie do 8|
skutku. 8
.
UWAGA — stowo ostrzegawcze UWAGA oznacza A UWAGA >
niebezpieczng sytuacje, ktéra moze spowodowac lzejsze .
lub umiarkowanie obrazenia ciata, jesli dojdzie do skutku.
Hasto ostrzegawcze UWAGA moze réwniez przestrzegaé . , .
przed niebezpiecznymi praktykami powigzanymi z bezpieczenstwa NIEBEZPIECZENSTWO lub .
sytuacjami mogacymi prowadzié do obrazen ciata. OSTRZEZENIE sg umieszczone w obszarach okreslonych
zagrozen. Ogolne $rodki ostrozno$ci sa umieszczone
Wraz z symbolami ostrzegawczymi stosowane sg na znakach bezpieczenstwa z hastem UWAGA. Stowo
stowa ostrzegawcze — NIEBEZPIECZENSTWO, UWAGA zwraca réwniez uwage na komunikaty dotyczace
OSTRZEZENIE | UWAGA. NIEBEZPIECZENSTWO bezpieczenstwa w niniejszej instrukcji.
okresla najwyzszy stopien zagrozenia. Znaki
DX,SIGNAL -53-050CT16-1/1
5-1 011224
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Bezpieczenstwo

Przestrzeganie instrukcji bezpieczenstwa

Nalezy uwaznie przeczyta¢ wszystkie komunikaty
dotyczgce bezpieczenstwa w niniejszej instrukciji i

na symbolach ostrzegawczych umieszczonych na
maszynie. Znaki bezpieczenstwa nalezy utrzymywaé

w dobrym stanie. Brakujgce lub uszkodzone symbole
ostrzegawcze nalezy wymieni¢. Nowe podzespoty
sprzetu i czesci serwisowe musza zawiera¢ aktualne
znaki bezpieczenstwa. Zastepcze symbole ostrzegawcze
sg dostepne u dealera John Deere.

Na elementach i podzespotach pochodzacych od
dostawcow moga wystepowaé dodatkowe informacije
dotyczace bezpieczenstwa, ktore nie sg powtérzone w
tej instrukcji obstugi.

TS201 —UN—15APR13

mogg pogorszy¢ jej funkcjonowanie i/lub bezpieczenstwo

Nalezy opanowa¢ zasady obstugi maszyny i obstugi oraz skrdcié trwato$¢ maszyny.
odpowiedniego korzystania z elementéw sterowniczych.
Nikt nie moze korzysta¢ z maszyny bez uprzedniego
zapoznania sie z instrukcja.

W przypadku probleméw ze zrozumieniem ktérejkolwiek z
czesci niniejszej instrukcji i potrzeby uzyskania pomocy
nalezy skontaktowac sie z dealerem John Deere.

Nalezy utrzymywac¢ maszyne w prawidtowym stanie

technicznym. Nieautoryzowane modyfikacje maszyny

DX,READ -53-01AUG22-1/1

Zachowanie bezpieczenstwa podczas
obstugi technicznej

Przed przystgpieniem do pracy nalezy zapoznac sie z
procedurg serwisowa. Miejsce pracy musi by¢ czyste i

suche.

Nie wolno smarowaé, serwisowac ani regulowa¢ maszyny
podczas ruchu. Chroni¢ rece, stopy i odziez przed ’
elementami uktadow napedowych. Wytgcza¢ wszystkie
napedy i zmniejszac cisnienie za pomoca elementéw
sterowniczych. Opusci¢ osprzet na podtoze. Zatrzymac
silnik. Wyja¢ kluczyk. Poczeka¢, az maszyna ostygnie.
Podpiera¢ w bezpieczny sposob wszystkie czesci
maszyny, ktére muszg by¢ podniesione w celu
przeprowadzenia czynnosci obstugowych.

Utrzymywac wszystkie czesci w dobrym stanie i dbac, aby
byly prawidlowo zamontowane. Wszelkie uszkodzenia

nalezy natychmiast naprawi¢. Wymienia¢ zuzyte lub
uszkodzone czesci. Usung¢ nagromadzone smar, olej
lub zanieczyszczenia.

Przed przystapieniem do regulacji systemow
elektrycznych lub spawania maszyn samobieznych
odigczy¢ przewdd uziemienia akumulatora (-).

W przypadku sprzetu przyczepianego, odtaczy¢ wigzki
przewoddéw od ciggnika przed przystgpieniem do prac
serwisowych przy podzespotach uktadu elektrycznego lub
spawaniem na maszynie.

TS218 —UN—23AUG88

miejsca. Nalezy uzywac¢ wytrzymatych i bezpiecznych

Upadek podczas czyszczenia lub pracy na wysokosci podpor pod stopy | Uchwytow.

moze spowodowac powazne obrazenia ciata. Korzysta¢
z drabiny lub pomostu, aby fatwiej dotrze¢ do kazdego
DX,SERV -53-28FEB17-1/1
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Bezpieczenstwo

Bezpieczne postepowanie z podzespotami
elektronicznymi i podporkami

Upadek podczas montazu lub demontazu podzespotéw
elektronicznych zamontowanych na osprzecie moze
spowodowac¢ powazne obrazenia ciata. Uzywac¢ drabiny
albo podestu, aby zapewni¢ sobie tatwy dostep do
kazdego miejsca montazu. Wykorzystywa¢ mocne i
bezpieczne podporki dla ndg i porecze. Nie montowac
ani nie demontowac podzespotéw w warunkach wilgoci
lub oblodzenia.

Do przeprowadzenia montazu lub obstugi stacji bazowej
RTK na wiezy lub wysokiej konstrukcji zatrudni¢ osobe z
uprawieniami do prac na wysokosci.

Przy montazu lub obstudze masztu odbiornika GPS
uzywanego na narzedziu, stosowac prawidtowe techniki
podnoszenia i odpowiednie wyposazenie ochronne.

TS249 —UN—23AUG88

Maszt jest ciezki i moze by¢ nieporeczny. Jesli miejsca
montazu sg niedostepne z podtoza lub podestu
obstugowego, potrzebne sg dwie osoby.

DX, WW,RECEIVER -53-24AUG10-1/1

Bezpieczna obstuga systemow
naprowadzania

Nie nalezy uzywac¢ systeméw naprowadzania na drogach
publicznych. Przed wjazdem na droge publiczng
zawsze nalezy wytgczy¢ (dezaktywowac) systemy
naprowadzania. Nie wolno wigcza¢ (aktywowac) systemu
naprowadzania podczas jazdy na drodze publiczne;.

Systemy naprowadzania zostaty zaprojektowane,

aby pomoc operatorowi wydajniej wykonywac prace
polowe. Operator jest zawsze odpowiedzialny za trase
przejazdu maszyny. Systemy kierowania nie wykrywajg
automatycznie mozliwosci kolizji z przeszkodami badz
innymi maszynami ani nie zapobiegajg im.

Systemy naprowadzania oznaczajg wszelkie systemy do
automatyzacji kierowania maszyng. Obejmuje to miedzy
innymi AutoTrac, iTEC, AutoTrac Turn Automation,
AutoTrac Implement Guidance (pasywne), AutoTrac
Universal, AutoTrac Controller, AutoTrac oraz John Deere
Machine Sync.

Aby zapobiec obrazeniom operatora i oséb postronnych:
* Nigdy nie wsiada¢ ani wysiada¢ z maszyny w trakcie
ruchu.

* Sprawdzac¢, czy maszyna, sprzet i system
naprowadzania sg ustawione prawidtowo.

- W przypadku uzywania iTEC, AutoTrac Turn
Automation albo AutoTrac Implement Guidance
(pasywnego) nalezy sprawdzi¢, czy zostaty okreslone
doktadne granice.

- W przypadku uzywania synchronizacji maszyny
nalezy sprawdzi¢, czy punkt wyjsciowy pojazdu
podazajacego zostat skalibrowany z zachowaniem
odpowiedniej przestrzeni miedzy maszynami.

* Zachowywac szczegodlng ostroznos¢ i zwraca¢ uwage
na zmieniajgce sie warunki otoczenia.

* W razie koniecznosci przejg¢ kontrole nad kierownicg
w celu unikniecia zagrozen na polu, potracenia
0s6b postronnych lub kolizji z urzadzeniami i innymi
przeszkodami.

* Przerwac prace, jesli staba widocznos¢ ogranicza
mozliwo$¢ prowadzenia maszyny lub rozpoznawania
ludzi albo przeszkdd na drodze maszyny.

* Przy wyborze predkosci maszyny nalezy wzig¢ pod
uwage warunki polowe, widocznos¢ i konfiguracje
maszyny.

bvvmsit, 1690521594604 -53-28JUL23-1/1
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Bezpieczenstwo

Prawidlowe uzywanie pasa bezpieczenstwa

Unika¢ obrazen ciata lub $mierci wskutek zmiazdzenia w
razie przewrdocenia maszyny.

Ta maszyna jest wyposazona w rame ochronng (ROPS).
UZYWAC pasa bezpieczenstwa podczas pracy z ROPS.

* Trzymajac zaczep, pociggna¢ pas bezpieczenstwa w
poprzek ciata.

* Wiozy¢ zaczep do klamry. Postuchaé, czy nastapito
klikniecie.

* Pociggna¢ zaczep pasa bezpieczehstwa, aby
sprawdzi¢, czy jest on prawidtowo zablokowany.

* Dopasowac pas bezpieczenstwa do siebie i
poprowadzi¢ w poprzek bioder.

Wymieni¢ w catosci pas bezpieczenstwa, jesli jego
elementy mocujace, klamra, pas lub mechanizm cofania
wykazujg oznaki uszkodzen.

Sprawdzac pas bezpieczenstwa oraz elementy jego
mocowania przynajmniej raz w roku. Nalezy zwracac

P 4
»
uwage na poluzowany osprzet lub uszkodzenia pasa,
takie jak przeciecia, strzepienie sie, nadmierne lub
nietypowe zuzycie, odbarwienia czy przetarcia. Czesci
nalezy zastepowac wytgcznie czesciami zamiennymi

zatwierdzonymi dla maszyny. Skontaktowac sie z
dealerem John Deere.

TS1729 —UN—24MAY13

DX,ROPS1 -53-22AUG13-1/1

Zachowaé bezpieczng odlegtosé od hedera

Zespot tnacy, slimak, nagarniacz i walce zasilajgce nie
moga by¢ catkowicie ostoniete ze wzgledu na ich funkcje.
Trzymac sie z dala od tych zespotow, gdy sg w ruchu.
Zawsze wylgczac sprzegto gtéwne, zatrzymywac silnik

i wyjmowac kluczyk ze stacyjki przed wykonaniem
czynnosci obstugowych lub usuwaniem materiatu
zapychajgcego maszyne.

¢,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -53-21DEC90-1/1
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Informacje prawne i dotyczace zgodnosci z przepisami

Deklaracja zgodnosci UE

Deere & Company
Moline, lllinois, USA

Osoba wymieniona ponizej o$wiadcza, ze
Produkt: AutoTrac™ RowSense™

spetnia wszystkie stosowne postanowienia i zasadnicze wymagania nastepujacych dyrektyw:

Dyrektywa Liczba Metoda certyfikacji
Dyrektywa Kompatybilnosci Elektro- 2004/108/WE Certyfikacja wtasna, wg zatacznika Il dyrektywy
magnetycznej

Imie/nazwisko i adres osoby na terenie Wspdlnoty Europejskiej upowaznionej do sporzadzenia dokumentacji konstrukcji technicznej:

Brigitte Birk

Europejskie Biuro Deere & Company
John Deere Strasse 70

Mannheim, Niemcy D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Miejsce sporzadzenia deklaraciji: Imie i nazwisko: Aaron Senneff

Kaiserslautern, Niemcy

Data sporzadzenia deklaracji: 29 lipca 2011 r. Stanowisko: Engineering Manager, John Deere Intelligent

Solutions Group

Zaktad produkcyjny: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09

zb48j1t,1695303948124 -53-21SEP23-1/1
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Przycisk przywracania

Konfiguracja przycisku przywracania '

Po podtaczeniu maszyny wyposazonej w system
AutoTrac do hedera do kukurydzy wyposazonego w
system RowSense przyciski aktywacyjne 2 i 3 na dzwigni
wielofunkcyjnej zostang automatycznie aktywowane

w charakterze przyciskéw opuszczania hedera i
przywracania systemu AutoTrac dla tego systemu. W
maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych za
pomocg przycisku Auto mozna wigczaé system AutoTrac,
a aktywacja czujnikow rzedu nastapi po zetknieciu uprawy
z koncéwkami pomiarowymi. (Wiecej informacji zawiera
punkt Ustawianie wejscia w rzad w sekcji Wtgczanie
systemu).

PC582138 —UN—28JUL23

Przycisk przywracania w maszynie (starsza wersja)

PC582139 —UN—28JUL23

Przycisk przywracania w maszynie (nowsza wersja)

bvvmsit, 1690524195381 -53-050CT23-1/1
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AutoTrac RowSense

Przeglad

System AutoTrac RowSense zawiera nastepujgce
komponenty:

® Zintegrowany i aktywowany w maszynie system

AutoTrac z zaktualizowanym oprogramowaniem

AutoTrac RowSense zespotu sterujgcego uktadu

kierowniczego (SSU), aktywacja AutoTrac SF1 lub SF2.

- W przypadku kombajnéw serii 50 i 60 konieczne jest
zainstalowanie oprogramowania bramy / sterownika
mostkowego.

- W przypadku roku modelowego 2008 kombajnéw serii
S-, W-, T-, oraz roku modelowego 2009 kombajnéw
serii C- zapewnienie kompatybilnosci z systemem
AutoTrac RowSense wymaga zainstalowania
magistrali Lynx.

® Zintegrowany i aktywowany w maszynie system

AutoTrac z zaktualizowanym oprogramowaniem

AutoTrac RowSense zespotu sterujgcego uktadu

kierowniczego (SSU), aktywacja AutoTrac SF1 lub SF2.

* Maszyny z roku modelowego 2012 i nowsze wymagajg

wyswietlacza GreenStar 3 2630 lub GreenStar 3

CommandCenter lub nowszego.

* Maszyny z roku modelowego 2011 i starsze wymagaja

wyswietlacza GreenStar 2 2600 lub GreenStar 3 2630.

¢ Aktywacja AutoTrac RowSense.
* Aktywacja AutoTrac RowSense SF1 dla wyswietlacza

GS2 w przypadku AutoTrac SF1 na wyswietlaczu GS2.

¢ Aktywacja AutoTrac RowSense SF2 dla wyswietlacza

GS2 w przypadku AutoTrac SF2 na wyswietlaczu GS2

lub aktywacja AutoTrac dla wyswietlacza GS2.

¢ Aktywacja AutoTrac RowSense dla wyswietlacza 4.
generac;ji.

* Odbiornik StarFire z sygnatem korekcji SF1, SF2, SF3
lub RTK.

* Jedna para czujnikow rzedu zamontowana na
zatwierdzonym hederze do kukurydzy.

System AutoTrac RowSense wspétpracuje ze wszystkimi
istniejacymi wzorami prowadzenia. System AutoTrac
dziata w nastepujacych trybach: krzywe adaptacyjne,
krzywe AB, okrezna Sciezka i prosta linia prowadzenia.
System AutoTrac RowSense to rozszerzenie

systemu AutoTrac zintegrowanego z kompatybilnym
wyswietlaczem do rozwigzan rolnictwa precyzyjnego

do zbioréw kukurydzy. Czujniki rzedu zamontowane

na zatwierdzonym hederze do kukurydzy wykrywajg
todygi kukurydzy, aby identyfikowac¢ rzedy. Aplikacja
Naprowadzanie AutoTrac wykorzystuje sygnat czujnika
rzedu oraz sygnaty AutoTrac, aby prowadzi¢ maszyne po
Sciezce naprowadzania. Kiedy sygnat z czujnikow rzedu
nie jest wykrywany (np. urzadzenie przejezdza przez
strumien), stosowane bedzie zwykte naprowadzanie
GPS. Wigkszos¢ pozostatych cech systemu AutoTrac
pozostaje niezmieniona. Czujniki rzedu sg po prostu
kolejnym sygnatem wejsciowym potozenia dla uktadu
kierowniczego maszyny. Wszystkie tryby prowadzenia
mozna konfigurowaé w taki sam sposaob, jak ma to miejsce
w przypadku AutoTrac opartego na GPS.

zb48j1t,1688365471549 -53-28SEP23-1/1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

Konfiguracja AutoTrac RowSense na POSB2ISE —UN—01AUGZS

wyswietlaczu GreenStar ==
Wyswietlacz GreenStar 3 -=
=
WSKAZOWKA: Przed przystapieniem do korzystania Venu
Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze
kroki, aby skonfigurowac system AutoTrac:
1. Wybra¢ Menu. zbA48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-1/13

2. Wybra¢ GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23

GS R

GreenStar (GS3)
2bA48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-2/13

3. Wybra¢ Naprowadzanie. PC582160 —UN—01AUGZ3

Naprowadzanie
zb48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-3/13

4. Wybraé Ustawienia naprowadzania. PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ustawienia naprowadzania
zb48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-4/13

5. Wybra¢ Zmien ustawienia RowSense. PC882162 —UN—01AUGZ3

RowSense
Settings Change

Zmien ustawienia RowSense
Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-5/13

011224
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

Wybrac¢ Stan systemu (A), aby wtgczy¢ czujniki uktadu
naprowadzania na rzad.

Upewnic sie, ze wartos¢ przesuniecia czujnika (B) jest
prawidtowa (wartos¢ domysina wynosi 0).

Wybra¢ opcje Wejscie w rzad (C) dla wymaganego
trybu.

Wybra¢ przycisk Akceptuj (D), aby zamkng¢ ekran
Ustawienia RowSense.

A—Stan systemu C—Wejscie w rzad
B—Przesunigcie czujnika D—Akceptuj

RowSense Settings

System
Status

Emsor Offset

Row
Entry

<

Enabled

0 | Manual

PC582140 —UN—28JUL23

Strona ustawieni RowSense

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-6/13

10. Ikona AutoTrac RowSense bedzie widoczna na stronie

Praca interfejsu uzytkownika aplikacji Naprowadzanie
AutoTrac.

PC582150 —UN—01AUG23

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-7/13

Wyswietlacz GreenStar 3 CommandCenter

WSKAZOWKA: Przed przystagpieniem do korzystania

1.

Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze
kroki, aby skonfigurowac system AutoTrac:

Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-8/13

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar

GreenStar (GS3)

Ciag dalszy na nastepnej stronie

zb48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-9/13
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

3. Wybra¢ Ustawienia.

PC582163 —UN—01AUG23

Settings

Ustawienia

zb48j1t,1690443942471 -53-17SEP23-10/13

4. Wybra¢ Ustawienia RowSense.

PC582164 —UN—01AUG23

Settings

‘ RowSense

Ustawienia RowSense

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-11/13

5. Wybra¢ Stan systemu (A), aby wiaczy¢ czujniki uktadu
naprowadzania na rzad.

6. Upewnic sie, ze wartos¢ przesuniecia czujnika (B) jest
prawidiowa (wartos¢ domysina wynosi 0).

7. Wybrac opcje Wejscie w rzad (C) dla wymaganego
trybu.

8. Wybrac¢ przycisk Akceptuj (D), aby zamknaé¢ ekran
Ustawienia RowSense.

A—Stan systemu C—Wejscie w rzad
B—Przesunigcie czujnika D—Akceptuj

RowSense Settings

System
Status

Smsor Offset

Rowe
Emntny

[®)

Enabled

C | Manual

PC582140 —UN—28JUL23

Strona ustawiert RowSense

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-12/13

9. lkona AutoTrac RowSense bedzie widoczna na stronie
Praca interfejsu uzytkownika aplikacji Naprowadzanie
AutoTrac.

PC582150 —UN—01AUG23

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -53-17SEP23-13/13
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

PC28961 —UN—24APR23

Konfiguracja AutoTrac RowSense na

wyswietlaczu 4. generacji ﬂ
WSKAZOWKA: Przed przystapieniem do korzystania

Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze

kroki, aby skonfigurowac system AutoTrac: Menu

1. Wybra¢ Menu.

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-1/7

PC582132 —UN—27JUL23

2. Wybra¢ zaktadke Aplikacje.

Applications

Aplikacje

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-2/7

3. Wybra¢ Naprowadzanie AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

®

Naprowadzanie AutoTrac

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-3/7

4 Wybraé |nf0rmaCje PC582133 —UN—27JUL23

®

Informacje

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-4/7

5. Wybra¢ WL./WYL. (A), aby wigczy¢ czujniki uktadu Rowsense
naprowadzania na rzad.
p a B \ @ .
6. Wybra¢ wymagany tryb wejécia w rzad: albo | Status & Settings ‘ oN Wi |
Kierowanie GPS (C), albo Kierowanie reczne (D). / ]
2
7. Wybrqé IStan i ustgw_ienia (B) aby uzyskac dostep do Row Entry Mode q
ustawien przesuniecia czujnika. %l
P\ ) g
A—WE/WYL, C—Kierowanie GPS @\‘:j) il @@ e 5
B—Stan i ustawienia D—Kierowanie reczne 8
o
Strona Informacje RowSense
Ciag dalszy na nastepnej stronie bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-5/7
25-4 011224
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych ‘

8. Upewni¢ sie, ze wartos¢ przesunigcia czujnika (B) jest |y rowsense status & settings @
prawidtowa (warto$¢ domysina wynosi 0). © Senserofiset [ 0

*
9. Wybra¢ WE./WYL. (A), aby wiaczyé czujniki uktadu v sneey .

naprowadzania na rzad. [ ]
@ A guldance rack must be selected

10. Wybraé X w prawym gérnym rogu, aby wyjs¢ zmenu | 4 [[ 0 ][ » |
Stan i ustawienia RowSense. Reset

@ s signal acequate
@ Rowsense sensor voltages 0%

A—WL./WYL. B—Przesuniecie czujnika jJ @ RowSense sensars unable to detect crap
Sensor Voltages

Lk v [ e | @ Reseme AutoTrac
Right s | W i

Strona Stan i ustawienia RowSense

PC582135 —UN—27JUL23

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-6/7

11. Ikona AutoTrac RowSense (A) bedzie widoczna na Bl Auotraccuidance @ © | X |

stronie aplikacji Naprowadzanie AutoTrac. ; p—
Track 1

¢ -5
Set Track

30.0001t
Track Spacing
Rowsense

A—AutoTrac RowSense

=R

PC582137 —UN—28JUL23

Strona Naprowadzanie AutoTrac z wigczonym RowSense

bvvmsit, 1690446889571 -53-17SEP23-7/7
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

Konfiguracja przesuniecia naprowadzania
na rzad

Aby zmieni¢ wyréwnanie todyg wchodzacych do hedera
do kukurydzy, do naprowadzania na rzad mozna dodac
przesuniecie.

Przyktady, w ktérych wymagana jest zmiana wyréwnania:

¢ Ustawiony pas miedzy obrabianymi rzedami znajduje
sie w srodkowej czesci hedera do kukurydzy, a
heder przepycha rzedy. Za pomocg przesuniecia
mozna "rozdzieli¢ roznice", tak aby wszystkie rzedy
sie pochylaty, ale nie w tak duzym stopniu, jak bez
przesuniecia.

* Rozdzielacze tandéw z zamontowanymi czujnikami
rzedu nie sg wyrownane wzgledem rzedu. Przesuniecie
moze pomoc w skompensowaniu braku wyréwnania,
dopoki nie zostanie przeprowadzona naprawa w celu
wyréwnania czujnikéw.

Wprowadzenie wartosci przesuniecia ponizej 0 moze
spowodowac nieznaczne zjezdzanie maszyny na lewo, a
wartosci powyzej 0 nieznaczne zjezdzanie maszyny na
prawo. Wartos¢ domysina wynosi 0, a dostepny zakres
wynosi od -50 do 50.

1. Aby przej$¢ do ustawien RowSense:

Wyswietlacz GreenStar 3: Wybra¢ Menu, GreenStar
(GS3), Naprowadzanie, Ustawienia naprowadzania,

a nastepnie Zmien ustawienia RowSense. Aby
uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz Konfiguracja AutoTrac
RowSense na wyswietlaczu GreenStar w tej sekc;ji.

. Wyswietlacz GreenStar 3 CommandCenter:

Wybra¢ Menu, GreenStar (GS3), Ustawienia, a
nastepnie Ustawienia RowSense. Aby uzyskac¢ wiecej
informac;ji, patrz Konfiguracja AutoTrac RowSense na
wyswietlaczu GreenStar w tej sekgciji.

Wyswietlacz 4. generacji: Wybra¢ Menu, Aplikacje,
Naprowadzanie AutoTrac, Informacje, a nastepnie
Stan i ustawienia RowSense. Aby uzyskac wiecej
informaciji, patrz Konfiguracja AutoTrac RowSense na
wyswietlaczu 4. generacji w tej sekcji.

. Wprowadzi¢ wartos¢ przesuniecia czujnika pomiedzy

-50 a 50. Wartos¢ domysina to 0.

. Wyswietlacz GreenStar 3: Wybrac¢ przycisk Akceptuj,

aby zamkna¢ ekran Ustawienia RowSense.

Wyswietlacz GreenStar 3 CommandCenter: Wybraé
przycisk Akceptuj, aby zamkna¢ ekran Ustawienia
RowSense.

Wyswietlacz 4. generacji: Wybra¢ X, aby wyjs¢ z
menu Stan i ustawienia RowSense.

bvvmsit, 1690530224859 -53-14SEP23-1/1

Ustawianie wejscia w rzad
Wyswietlacz GreenStar
1. Aby przej$¢ do ustawien RowSense:

Wyswietlacz GreenStar 3: Wybra¢ Menu, GreenStar
(GS3), Naprowadzanie, Ustawienia naprowadzania,

a nastepnie Zmien ustawienia RowSense. Aby
uzyskac wiecej informacji, patrz Konfiguracja AutoTrac
RowSense na wyswietlaczu GreenStar w tej sekciji.

Wyswietlacz GreenStar 3 CommandCenter:
Wybra¢ Menu, GreenStar (GS3), Ustawienia, a
nastepnie Ustawienia RowSense. Aby uzyskac¢ wiecej
informaciji, patrz Konfiguracja AutoTrac RowSense na
wyswietlaczu GreenStar w tej sekgji.

2. Wybra¢ opcje Wejscie w rzad (C) dla wymaganego
trybu.

3. Wybrac¢ przycisk Akceptuj (D), aby zamkna¢ ekran
Ustawienia RowSense.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

RowSense Settings

System & |

Slatus *-J Enabled

Smsor Offset 0 | + I

Er::; C | Manual

C—Wejscie w rzad
D—Akceptuj

PC582140 —UN—28JUL23

Strona ustawieni RowSense

A—Stan systemu
B—Przesuniecie czujnika

bvvmsit, 1690534615778 -53-17SEP23-1/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych

Wyswietlacz 4. generacji
1. Aby przejs¢ do ustawien RowSense:

Wybra¢ Menu, Aplikacje, Naprowadzanie AutoTrac, a
nastepnie Informacje.

2. Wybra¢ WL /WYL. (A), aby wiaczy¢ czujniki uktadu
naprowadzania na rzad.

3. Wybra¢ wymagany tryb wejscia w rzad: albo
Kierowanie GPS (C), albo Kierowanie reczne (D).

4. Wybra¢ X, aby wyj$¢ z menu Stan i ustawienia
RowSense.

Reczne:

1. Wijedz maszyng w rzad.

2. Nacisnij przycisk przywracania jeden raz, aby opuscic
heder.

3. Nacisnij przycisk przywracania drugi raz, aby wigczyc¢
funkcje naprowadzania oraz czujniki rzedu.

GPS:

1. Wjedz maszyna w rzad.
2. Naciénij przycisk przywracania jeden raz, aby opusci¢
heder i wigczy¢ funkcje naprowadzania.

RowSense

® __0

| Status & Settings .

‘ ON OFF |

@ :5;) GPS Steer @I@ Manual Steer

Row Entry Mode

PC582136 —UN—27JUL23

Strona Informacje RowSense

A—WL./WYL. C—Kierowanie GPS
B—Stan i ustawienia D—Kierowanie reczne

3. Nacisnij przycisk przywracania drugi raz, aby wigczyc¢
czujniki rzedu.

WSKAZOWKA: AutoTrac wigcza sie po nacisnieciu

przycisku przywracania. Czujniki rzedu wigczajq sie
po zetknieciu uprawy z koricowkami pomiarowymi.

bvvmsit, 1690534615778 -53-17SEP23-2/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych ‘

Procedura kalibracji czujnika rzedu na
wyswietlaczu GreenStar

Niniejsza procedura jest przeprowadzana podczas
instalacji lub po naprawie systemu. Czujniki rzedu muszg
by¢ zainstalowane i ustawione wzgledem ogranicznikéw
spoczynkowych.

Sprawdzi¢, czy czujniki rzedu sg zainstalowane i
osadzone za pomocg sprezyn we wiasciwym potozeniu.
Unies¢ heder, tak aby czujniki rzedu nie stykaty sie z
podtozem. Maszyna nie moze sie poruszac.

1. Aby przej$¢ do strony odczytéw diagnostycznych
GreenStar: Wybra¢ Menu, GreenStar (GS3), a

Greon Star - Disgnostic Roosdings
Due to software chianges. nead the latest Operator KManud prior to operation. To
obiain a3 copy, seevour dealer or wish wnaw deere.con.

OF

AutoTrao RowSense

RowSense

Syrstem Mode:

Row Sensors Avallable:  Yes

RowSense Aothaation Availlable:  Yes

PutoTrac Licenes:  SF2

Rowe Offsef: 0
iy
Frimaxry Seering Source  GFS

Sensor Coadd Mode Time Remaining: 0

nastepnie Diagnostyka. 9 Ll Seorvonme 20 ]
c 2
2. Wybraé RowSense z menu rozwijanego Widok (A). © RENSETIINNG AR 5{
3. Wigczy¢ czujnik RowSense przed rozpoczeciem L 5
kalibracji. Aby uzyska¢ wigcej informacji, patrz 3
Konfiguracja AutoTrac RowSense na wyswietlaczu ® Calibration Stalus:  Calibrated 8
GreenStar w tej sekcji. 2
4. Upewni¢ sie, ze czujniki RowSense sa kalibrowane Kalibracja czujnika rzedu
przy napieciu spoczynkowym.
5 L A—Widok D—CAL
WSKAZO.WKA-' Napleme spocgynkowg prawego B—Napiecie lewego czujnika ~ E—Stan kalibracji
czujnika powinno byc¢ wieksze niz 2,5 V. C—Napiecie prawego czujnika
Napiecie spoczynkowe lewego czujnika powinno
by¢ mniejsze niz 2,5 V.
5. Wybra¢ CAL (D), aby zapisa¢ napiecia spoczynkowe 6. Po pomysinym zakonczeniu kalibracji zamkna¢ ekran
- VVybre ), aby zap PIg poczy Odczyty diagnostyczne GreenStar.
czujnika w pamieci zespotu sterujgcego ukiadu
kierowniczego (SSU).
bvvmsit, 1690544832169 -53-17SEP23-1/1
Procedura kalibracji czujnika rzedu na | Rowsense Status & ettings (D) =
wyswietlaczu 4. generacji SRR :] @
ﬁ |ﬂﬂ Stand By lh OFF
Niniejsza procedura jest przeprowadzana podczas PRV | I
instalacji lub po naprawie systemu. Czujniki rzgdu muszg (D) Amiduncemack musbe seiecnd
by¢ zainstalowane i ustawione wzgledem ogranicznikéw [ 4 EM > | 9
spoczynkowych. —_ e < @ o gnal adequate 3
RonSEnse sensor \.'nlta@ns 0% 8
Sprawdzi¢, czy czujniki rzedu sg zainstalowane i +o0 | © il
osadzone za pomocg sprezyn we wiasciwym potozeniu. J (1) monsense sensars unable to detectcrop 7
Unies¢ heder, tak aby czujniki rzedu nie stykaty sie z Sensor Voltages @ g
odtozem. Maszyna nie moze sie poruszac. 73 25w s ea 1) Resume Autalrac 8
podtoz zyl i ze sie porusz o 2= v 2
1. Aby przejsc do ustawien RowSense: Strona Stan i ustawienia RowSense
Wybra¢ Menu, Aplikacje, Naprowadzanie AutoTrac,
Informacje, a nastepnie Stan i ustawienia RowSense. A—WE/WYL. B—CAL

2. Wigczy¢ czujnik RowSense przed rozpoczeciem
kalibracji. Patrz Konfiguracja AutoTrac RowSense na
wyswietlaczu 4. generacji w tej sekdiji.

3. Upewnic sie, ze czujniki RowSense sg kalibrowane
przy napieciu spoczynkowym.

WSKAZOWKA: Napiecie spoczynkowe prawego
czujnika powinno byc¢ wieksze niz 2,5 V.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

Napiecie spoczynkowe lewego czujnika powinno
by¢ mnigjsze niz 2,5 V.

4. Wybra¢ CAL (B), aby zapisac napiecia spoczynkowe
czujnika w pamieci zespotu sterujgcego uktadu
kierowniczego (SSU).

bvvmsit, 1690544848389 -53-19SEP23-1/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2012 i nowszych ‘

5. Przeczytaé opis procesu kalibracji i wybra¢ Rozpocznij =~ PC582143 —UN—30JUL2S

kalibracje.
6. Doktadnie przeczyta¢ wymagania wstepne kalibrac;ji I % Begin Calibration I
i wybra¢ Dalej. .

7. Po pomysinym zakonczeniu kalibracji wybra¢ OK,
a nastepnie X, aby wyjs¢ z menu Stan i ustawienia
RowSense.

Rozpocznij kalibracje

bvvmsit, 1690544848389 -53-19SEP23-2/2
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2011 i starszych

Konfiguracja systemu AutoTrac RowSense

WSKAZOWKA: Przed przystapieniem do korzystania
Z niniejszego produktu nalezy wykonac ponizsze
kroki, aby skonfigurowac system AutoTrac:

1. Wybra¢ Menu.

PC582144 —UN—31JUL23

=
f ==
s o
o]
=
Menu

bvvmsit, 1690794031707 -53-17SEP23-1/5

2. Wybra¢ oryginalny monitor GreenStar.

PC582145 —UN—31JUL23

Oryginalny monitor GreenStar
bvvmsit, 1690794031707 -53-17SEP23-2/5

Original
GreenStar
Monitor

3. Wybra¢ USTAWIENIA.

PC582146 —UN—31JUL23

I SETUP “

Konfiguracja
bvvmsit, 1690794031707 -53-17SEP23-3/5

4. Wybra¢ AutoTrac (B).

A—NMonitor zbioru
B—AutoTrac

C—Uklad strony PRACA

Harvest Monitor

A
B

AutoTrac

RUN Page Layout C

PC582147 —UN—31JUL23

Strona ustawien
bvvmsit, 1690794031707 -53-17SEP23-4/5

Ciag dalszy na nastepnej stronie

30-1
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2011 i starszych

5. Dla pozycji Zainstalowana opcja uktadu
naprowadzania na rzad (C) i Wigczona opcja uktadu
naprowadzania na rzad wybraé¢ ustawienie TAK.

. Skalibrowa¢ czujniki uktadu naprowadzania na rzgd w
razie potrzeby.

Upewnic sie, ze wartos$¢ przesuniecia czujnika (E) jest
prawidtowa (wartos¢ domysina wynosi 100).

A—Czutos¢ kierowania
(50-200)

B—Kalibracja AutoTrac

C—Zainstalowana opcja
uktadu naprowadzania na
rzad

D—Kalibracja czujnika uktadu
naprowadzania na rzad

E—Przesuniecie uktadu
naprowadzania na rzad
(50-150)

F—Nieuzywany

G—Konfiguracja
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2011 i starszych

Konfiguracja przesuniecia naprowadzania
na rzad

Aby zmieni¢ wyréwnanie todyg wchodzacych do hedera
do kukurydzy, do naprowadzania na rzad mozna dodac
przesuniecie.

Przyktady, w ktérych wymagana jest zmiana wyréwnania:

¢ Ustawiony pas miedzy obrabianymi rzedami znajduje
sie w srodkowej czesci hedera do kukurydzy, a
heder przepycha rzedy. Za pomocg przesuniecia
mozna "rozdzieli¢ roznice", tak aby wszystkie rzedy
sie pochylaty, ale nie w tak duzym stopniu, jak bez
przesuniecia.

* Rozdzielacza tandéw z zamocowanymi czujnikami
rzedu niewyrownane wzgledem rzedu. Przesuniecie
moze pomoc w skompensowaniu braku wyréwnania,
dopOoki nie zostanie przeprowadzona naprawa w celu
fizycznego wyrownania czujnikow.

Wprowadzenie wartosci przesuniecia ponizej 100 moze
spowodowac nieznaczne zjezdzanie maszyny na lewo, a
wartosci powyzej 100 nieznaczne zjezdzanie maszyny na
prawo. Wartos¢ domysina wynosi 100, a dostepny zakres
wynosi od 50 do 150.

1. Aby przej$¢ do konfiguracji AutoTrac:

Wybra¢ Menu, Oryginalny monitor GreenStar,
USTAWIENIA, a nastepnie AutoTrac.

Wybra¢ przesuniecie uktadu naprowadzania na rzad
(50-150) (E).

Wprowadzi¢ wartos¢ przesuniecia uktadu
naprowadzania na rzgd w zakresie od 50 do 150.
Wartos¢ domysina to 100.

'SETUP| AutoTrac
Steer Sensitivity

(50 - 200) 100
AutoTrac

Calibration

Row Guidance

Option Installed

Yes @

Row Guidance
Calibration

Sensor

v

Row Guidance

Offset (50 - 150)

100

SETUP

INFO

H0Hopes

Setup

EEDEBDBEB

PC582148 —UN—31JUL23

4

Strona konfiguracji AutoTrac

A—Czulos¢ kierowania
(50-200)

B—Kalibracja AutoTrac

C—Zainstalowana opcja
uktadu naprowadzania na
rzad

D—Kalibracja czujnika uktadu
naprowadzania na rzad

E—Przesuniecie ukladu
naprowadzania na rzad
(50-150)

F—Nieuzywany

G—Konfiguracja
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Konfiguracja i kalibracja systemu w maszynach z roku modelowego 2011 i starszych

Procedura kalibracji czujnikow rzedu

Niniejsza procedura jest przeprowadzana podczas
instalacji lub po naprawie systemu. Czujniki rzedu musza
by¢ zainstalowane i ustawione wzgledem ogranicznikow

spoczynkowych.

1. Aby przejs¢ do konfiguracji AutoTrac:

Wybra¢ Menu, Oryginalny monitor GreenStar,
USTAWIENIA, a nastepnie AutoTrac.

2. Sprawdzi¢, czy czujniki rzedu sg zainstalowane
i osadzone za pomoca sprezyn we witasciwym
potozeniu. Unies¢ heder, tak aby czujniki rzedu
nie stykaty sie z podtozem. Maszyna nie moze sie

[SETUP| AutoTrac
Steer Sensitivity

(50 - 200) 100
AutoTrac

Calibration

Row Guidance
Option Installed

Yes @

I e

Row Guidance Sensor
Calibration

v

Row Guidance 100

EEEE06a

poruszag. Offset {50 - 150) §
e - . SETUP E
3. Wybrac¢ Kalibracja czujnika uktadu naprowadzania na T
rzad (D). INFO i
A—Czutos¢ kierowania E—Przesuniecie uktadu %
(50-200) naprowadzania na rzad Setup Q
B—Kalibracja AutoTrac (50-150) ) .
C—Zainstalowana opcja F—Nieuzywany Strona konfiguracji AutoTrac
uktadu naprowadzania na G—Konfiguracja
rzad
D—Kalibracja czujnika uktadu
naprowadzania na rzad
bvvmsit, 1690794031747 -53-19SEP23-1/2
4. Skalibrowa¢ spoczynkowe napigecia czujnika. E] EI m Calibration
5. Wybrac¢ Kalibracja czujnika uktadu naprowadzania na
rzad (E), aby zapisa¢ napiecia spoczynkowe czujnika E m EI
w pamieci zespotu sterujgcego uktadu kierowniczego
-
WSKAZOWKA: Napiecie spoczynkowe prawego
czujnika powinno byc¢ wieksze niz 2,5 V. _
Napiecie spoczynkowe lewego czujnika powinno n
by¢ mniejsze niz 2,5 V.
) G Left Sensor Cal (V) 1.17
6. Po pomys$inym zakonczeniu kalibracji wyjs¢ z trybu B CLR Right Sensor Ca(l ({,) 3.83 IE]
kalibracji czujnika rzedu. [ :
' Calibrate
A—Nieuzywany E—Kalibracja czujnika uktadu Row Guidance Sensor §’
B—Nieuzywany naprowadzania na rzad 2
C—Kalibracja lewego czujnika F—Nieuzywany m 5
V) 1,17 G—AutoTrac E' !
D—AKalibracja prawego INFO :|’
czujnika (V) 3,83 2
D@
o

Kalibracja czujnika rzedu

bvvmsit, 1690794031747 -53-19SEP23-2/2
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Wiaczanie systemu

PC582150 —UN—01AUG23

Wyswietlacze i wskazniki

Podczas uzywania AutoTrac RowSense na wyswietlaczu
mogag wyswietla¢ sie nastepujace ikony stanu RowSense.

Wyswietlacz GreenStar 2: Ikona AutoTrac RowSense

pojawi sie na mapie Widok naprowadzania, wskazujac, ze

czujniki rzedu sg dostepne (po przetaczeniu przycisku

STAN CZUJNIKA do pofozenia wigczenia). PC582151 —UN—01AUG23

System zainstalowany

Wyswietlacz Greenstar 3 2630: Ikona AutoTrac
RowSense pojawi sie na mapie Widok naprowadzania,
wskazujac, ze czujniki rzedu sg dostepne (po przetaczeniu
przycisku STAN CZUJNIKA do potozenia wigczenia).

Wyswietlacz GreenStar 3 CommandCenter: Ikona

AutoTrac RowSense pojawi sie na stronie Praca. System aktywny, praca przy uzyciu czujnikéw rzedu i GPS
s . - PC582152 —UN—01AUG23
Na wyswietlaczu 4. generacji: lkona AutoTrac

RowSense pojawi sie na stronie aplikacji Naprowadzanie
AutoTrac.

Kazda ikona wskazuje stan RowSense. Ikona stanu
RowSense zmienia kolor z szarego na inny w zaleznosci
od stanu RowSense.

Brak GPS, praca tylko przy uzyciu czujnikéw rzedu
Gray — System RowSense zainstalowany. PC582153 —UN—01AUG23
Green — System RowSense jest aktywny i dziata z GPS

i czujnikami rzedu.
Yellow — System RowSense jest aktywny, ale dziata

tylko z czujnikami rzedu.
Red — System RowSense jest aktywny, ale dziata tylko z

GPS.

Brak sygnaftu czujnikéw rzedu, praca tylko przy uzyciu GPS

bvvmsit, 1690865482645 -53-17SEP23-1/1

35-1 011224

PN=27




Witaczanie systemu

Aktywacja czujnikéw rzedu

Czujniki rzedu naprowadzajg maszyne, gdy sg w stanie
okresli¢ pozycje rzedu. Operator bedzie wiedziat, ze
czujniki rzedu naprowadzajg maszyne, gdy kolor ikony
AutoTrac RowSense zmieni sie na zielony, a na ikonie
pojawig sie znaki symbolizujgce ruch.

Po ustaleniu wstepnej sciezki (linii prowadzenia

AB lub zarejestrowanego wczesniej przebiegu
krzywej linii prowadzenia), mozna nacisnaé
przycisk przywracania, gdy maszyna znajdzie sie

w potowie rozstawu sciezek i bedzie ustawiona pod
dopuszczalnym katem wzgledem rzedéw. Czujniki
rzedu zaczna prowadzi¢ maszyne, gdy tylko wykryja
aktywnosé.

Zawracanie na obrzezach: Zawracanie na obrzezach
przebiega tak samo, jak w przypadku systemu AutoTrac
opartego na GPS. Operator zréwnuje sie ze Sciezka,
ktorg chce podazac. Nacisniecie przycisku wznowienia
spowoduje, ze system AutoTrac bedzie prowadzit
maszyne po sciezce naprowadzania. Czujniki rzedu
wykrywajg wéwczas potozenie rzedu i kierujg maszyne
wzdtuz niego. Funkcji rozszerzania linii w trybach "Krzywe
adaptacyjne”, "Okrezna Sciezka" i "Krzywe AB" mozna
uzywac do rozszerzania przediuzenia sasiedniej Sciezki
na obrzeza.
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

Prosta linia prowadzenia

Tryb prostej linii prowadzenia powinien by¢ uzywany
wtedy, gdy rzedy sg proste, a zmiana odlegtosci miedzy
nimi nie przekracza wiecej niz okoto 1 m (3-1/4 ft).
Tryb prostej linii prowadzenia wyznacza kolejne linie na
podstawie pierwszej $ciezki.

Jezeli pole jest stosunkowo proste i kurs sie nie zmienia,
zaleca sie korzystanie z trybu prostej linii prowadzenia,
poniewaz umozliwia on wchodzenie na rzedy na
przylegajacych $ciezkach. Wydajnos¢ z wchodzeniem na
rzedy rosnie, jezeli pole zostato rozplanowane z AutoTrac.
Wydajnosé rosnie tez wtedy, kiedy poszczegodine rzedy
wypadajg na strumieniach.

W trybie prostej linii prowadzenia linia GPS automatycznie
ulega wysrodkowaniu. Zapewnia to prawidtowe
wyréwnanie $ciezki GPS z rzedami.

WSKAZOWKA: Funkcja ta jest niedostepna przy
krzywych adaptacyjnych.

Istnieje kilka metod definiowania linii prowadzenia 0:

* A + B — okreSlenie linii prowadzenia 0 przez
przejechanie jej maszyna.

* Auto B — okreslenie linii prowadzenia 0 przez
przejechanie jej maszyna.

* A + kurs — okreslenie linii prowadzenia 0 przez
przejechanie maszyng do punktu A i wprowadzenie
okreslonej wczesniej wartosci kursu.

® Szer/dtug. geogr. — okreslenie linii prowadzenia 0
przez wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci
wspotrzednych szerokosci i diugosci geograficznej dla
punktow A i B.

® Szer./dtug. geogr. + kurs — okreslenie linii prowadzenia
0 przez wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci
wspotrzednych szerokosci i dlugosci geograficzne;j i
okreslonej wczesniej wartosci kursu.

Ustawienie prostej linii prowadzenia

Prosta linia prowadzenia

PC10390 —UN—07JANO8

zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-1/9

1. Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb481t,1691052171610 -53-17SEP23-2/9

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC582159 —UN—01AUG23

m GreenStar

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-3/9
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

3. Wybra¢ Naprowadzanie. PC562160 —UN—01AUG23
Naprowadzanie
zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-4/9
4. Wybraé Ustawienia naprowadzania. PC582161 —UN—01AUG23
Guidance
Settings

Ustawienia naprowadzania

zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-5/9

5. Z menu Tryb prowadzenia wybraé¢ opcje Prosta linia PC589284 —UN—17AUG23
prowadzenia. Straight Track

6. Wybra¢ Widok.

Y
w

Prosta linia prowadzenia w menu Tryb prowadzenia

WSKAZOWKA: Wstrzymaé zapis, gdy nie wykonuje
sie zbioru plonéw.
) 7. Sprawdzi¢, czy rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
WSKAZOWKA: Potwierdzi¢ dostepnosc sygnatu SF1, rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
SF2, SF3 lub RTK, patrzgc na odbiornik na karcie Naprowadzanie.
na stronie Praca.

zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-6/9

8. Wybra¢ Ustaw linie prowadzenia 0. PC590562 —UN—17AUG23

Sat Track 0

Strona ustawiania linii prowadzenia 0

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-7/9
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

9.

Z menu rozwijanego Biezaca linia prowadzenia 0 (A)
wybraé nazwe linii prowadzenia. Jesli nie ma zadnej
nazwy, nalezy utworzy¢ nowa linie prowadzenia,
wybierajac przycisk Nowa (C).

10. Wybra¢ metode linii prowadzenia w polu Metoda (B).

1.

Wybra¢ Ustaw A (F) i ruszy¢ maszyng, aby rozpoczaé
linie prowadzenia.

12. Wybra¢ Ustaw B (G) i przejecha¢ maszyng na

minimum 10 m, aby zakonczy¢ zapis linii prowadzenia.

Zostang utworzone linie prowadzenia na catym polu.

13. Wybra¢ Akceptuj, aby uruchomi¢ AutoTrac RowSense.

14. Aby w dowolnej chwili anulowa¢ ustawienie i powrdécic

do strony Ustawienia naprowadzania, wybra¢ Anulu;j

(H).

A—Biezaca linia prowadzenia0 E—Rozstaw sciezek

B—Metoda F—Ustaw A
C—Nowa G—Ustaw B
D—Usun H—Anuluj

Ciag dalszy na nastepnej stronie

Set Track O

Currort Track 0

—— iz A+B v -
v W2/ -

Maothod

©= ][ ==© -—

G uidance Line Caoulaion

Llohn Deere

Heading :  0U0000

b :
— Point A Lat:  0UDD0O0D000

Elevation
ane

FPoint A Lon:  0ODOOO000

@“‘"‘3"‘*“‘ 30.000
I L]

Total Shifts D gin

[ -~ & [C=0E

A0

Cancel

PC590573 —UN—17AUG23

Ustaw linie prowadzenia 0
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

Wypadanie rzedu — w strumieniu nie bedzie rzedu.

Prosta linia prowadzenia i krzywe AB wysrodkowuja linie
prowadzenia, dlatego istnieje duze prawdopodobienstwo,
ze tryby te odnajda wiasciwy rzad po drugiej stronie —— —
strumienia.

WSKAZOWKA: W przypadku utraty zaréwno
sygnatu GPS, jak i czujnika rzedu system
nie zostanie wigczony, dopoki sygnat GPS
nie zostanie przywrocony.

L)
/
/

/[

PC10391 —UN—O08JAN08

Strumien

zb48j1t,1691052171610 -53-17SEP23-9/9
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

Krzywe adaptacyjne

PC10399 —UN—O04FEBO08

Sciezki ulegajg zmianie na przestrzeni pola

Krzywe adaptacyjne mogq by¢ stosowane na wszystkich
polach. Jednak zaleca sie ich uzywanie, gdy Sciezki
ulegajg zmianie na przestrzeni pola, kurs ulega zmianie
lub gdy krzywe majg ksztatt litery U. Tryb krzywych
adaptacyjnych ma dodatkowa funkcje umozliwiajaca
wybor opcji RowFinder za pomocg przycisku przetacznika.
Czujniki rzedu mozna wykorzysta¢ do kierowania maszyng
zawsze wtedy, gdy sg one wtgczone w danym rzedzie.
Zapis krzywej linii prowadzenia musi by¢ WELACZONY. W
ten sposoéb ustanowiony zostanie pierwszy przejazd, co
umozliwia rozszerzenie prostych linii.

Tryb krzywych adaptacyjnych wyznacza tylko przylegte
przejazdy, ale ma te zalete, ze radzi sobie z roznymi
ksztattami krzywych i potencjalne btedy przewidywania
rzedéw nie kumulujg sie na catym polu.

Jesli na polu pracuje wiele maszyn, tryb krzywych
adaptacyjnych zapobiega pominieciu sciezki. W tym
scenariuszu tryb krzywych adaptacyjnych moze dziata¢
jedynie wowczas, gdy do wtasnego rozstawu Sciezek
zostang dodane rozstawy sciezek innych maszyn. Jesli
na tym samym polu skfadajagcym sie z 30-calowych
rzedéw zbiory wykonywane sg za pomocg dwoch maszyn
z hederem 12-rzedowym i hederem 8-rzedowym, kazda z
maszyn musiataby mie¢ rozstaw Sciezek 20 rzedéw (50
stop).

Uzycie trybu krzywych adaptacyjnych jest zalecane
wtedy, gdy na polu wystepujg czeste zmiany $ciezki.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

l

Kurs ulega zmianie na przestrzeni pola

Krzywe majg ksztaft litery U

PC10400 —UN—O04FEBO08

PC11000 —UN—O04FEB08

Tryb krzywych adaptacyjnych wyznacza tylko nastepna

Sciezke.

Ustawienie krzywych adaptacyjnych

zb481t,1692099522625 -53-27SEP23-1/7
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

1. Wybraé Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

| ||
| ||
[ ||
[—— |
=

Menu

zb48j1t,1692099522625 -53-27SEP23-2/7

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099522625 -53-27SEP23-3/7

3. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC582160 —UN—01AUG23

Naprowadzanie

zb48j1t,1692099522625 -53-27SEP23-4/7

4. Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Krzywe
adaptacyjne.

5. Wybra¢ Widok.
WSKAZOWKA: Wstrzymaé zapis, gdy nie wykonuje
sie zbioru plonéw.

WSKAZOWKA: Potwierdzi¢ dostepnosé sygnatu SF1,
SF2, SF3 lub RTK, patrzac na odbiornik
na stronie Praca.

PC590561 —UN—17AUG23

Adaptree Curnves &
w

Krzywe adaptacyjne w menu Tryb prowadzenia

6. Upewnic sie, ze rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie Naprowadzanie.

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692099522625 -53-27SEP23-5/7
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

7. Wybrac¢ przycisk Zapisz, aby rozpocza¢ zapis sciezki.

8. Przejechac sciezka przez pole. Po przejechaniu
przez pierwszg Sciezke utworzona zostanie projekcja
wytacznie kolejnej Sciezki.

9. Wybra¢ Wznéw, aby uruchomi¢ AutoTrac RowSense.

10. Aby w dowolnej chwili anulowac ustawienie i powrdcic¢
do strony Ustawienia naprowadzania, wybra¢ Anuluj.

Podczas pracy w trybie AutoTrac zapis zostaje przerwany
po obroceniu kierownicy. W trybie dokumentowania zapis
zostaje przerwany po podniesieniu hedera.

Tryb AutoTrac — jesli operator chce poprawi¢ wejscie
w rzad tylko dla sasiedniej Sciezki, nalezy powigzac
zapis adaptacyjny z funkcjg AutoTrac. Jest to zalecane
wytacznie wowczas, gdy pole jest wzglednie proste, nie
wystepujg na nim ostre zakrzywienia, a system AutoTrac
jest rzadko wytaczany (z powodu recznego przejecia
kierowania lub utraty sygnatu GPS).

Tryb Dokumentacja — powigzanie trybu Krzywe
adaptacyjne z trybem Dokumentacja. Umozliwia
operatorowi pochwycenie kierownicy w trakcie pracy bez
przerwy w zapisie sciezki, po ktérej sie porusza. Funkcja

PC590563 —UN—17AUG23

wiie

Zapisz

rozszerzen linii bedzie dostepna na kolejnej Sciezce, ale
nie beda zbyt przydatne podczas wchodzenia w rzad,
poniewaz w przypadku rzedow koncowych wystepuje
opOznienie przy podnoszeniu hedera. Wydajnos¢ bedzie
marginalna w okresach wypadania rzedow.

Zapis reczny — operator moze powigzac¢ zapis
adaptacyjny z zapisem recznym. W tym trybie nie
mozna korzystac z rozszerzenia linii, chyba ze operator
bedzie stale naciskat przycisk zatrzymania w rzedzie
koncowym. Jesli operator zapomni wytgczy¢ zapis, moga
pojawi¢ sie problemy, takie jak btedne przewidywanie
krzywizny. Przyktad: Jesli operator zjedzie z rzedu w
celu roztadunku, a nie uzyje funkcji wstrzymania, Sciezka
bedzie zapisywana. Gdy operator bedzie poruszat

sie sgsiednig $ciezka, maszyna bedzie nieznacznie
zjezdzacC z rzedu, poniewaz przewidywana linia bedzie
sie znajdowata poza nim.

zb48j1t,1692099522625 -53-27SEP23-6/7

Wybra¢ Menu, GreenStar (GS3), Naprowadzanie,
Ustawienia naprowadzania, Ustawienia krzywej linii
prowadzenia, a nastepnie wybra¢ Zapis krzywe;j linii
prowadzenia (A).

Wymienione tryby krzywej adaptacyjnej mozna zmienic,
wybierajac zadany tryb.

¢ AutoTrac
* Dokumentacja
* Reczny

D—Promien skretu ze sprzetem
zagtebionym w glebie (ft)
E—Akceptuj

A—Zapis krzywej linii
prowadzenia

B—Wypetnienie luk miedzy
krzywymi adaptacyjnymi

C—Wyréwnywanie ostrych
zakretow

Curve Track Settings

¥ ®
Adaptive Curve Gap Fill m

V|©

30.000

Curve Traok

Recording -

w

Smooth
Tight Turns

Inplemest In-Ground Turn
Fuadiuse
i

®

e

Ustawienia krzywej linii prowadzenia

PC590581 —UN—17AUG23
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

Krzywe AB

Uzycie trybu krzywych AB jest zalecane wtedy, gdy

na polu wystepuje ciggta jazda po krzywej. Umozliwia

to wyznaczanie przylegtych sciezek. Jakos¢ bedzie
lepsza, jesli pole zostato rozplanowane z uwzglednieniem
systemu AutoTrac. Tryb krzywych AB poprawia wyniki
réwniez w momentach wypadania rzedow.

Tryb krzywych AB umozliwia rzutowanie krzywej linii
prowadzenia w polu jako linii réwnolegtych, przy czym
trasa przejazdu jest identyczna za kazdym razem.

W trybie krzywych AB krzywa GPS ulega automatycznemu
wysrodkowaniu. Zapewnia to prawidtowe wyréwnanie
Sciezki GPS z rzedami.

WSKAZOWKA: Funkcja ta jest niedostepna
przy krzywych AB.

Ustawienie krzywych AB

PC10393 —UN—O08JANO8

W trybie krzywych AB wszystkie linie s wyznaczane na
podstawie pierwszej $ciezki

zb48]1t,1692099671127 -53-19SEP23-1/7

PC582158 —UN—01AUG23

1. Wybraé¢ Menu.

[
[
I

=

[~ ]

Menu
Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692099671127 -53-19SEP23-2/7
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692099671127 -53-19SEP23-3/7

3. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC582160 —UN—01AUG23

Naprowadzanie

zb48j1t,1692099671127 -53-19SEP23-4/7

4. Wybra¢ Ustawienia naprowadzania.

WSKAZOWKA: Zapis nalezy wstrzymadé, gdy nie
wykonuje sie zbioru plonéw.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ustawienia naprowadzania

zb48]1t,1692099671127 -53-19SEP23-5/7

5. Z menu Tryb prowadzenia wybrac¢ opcje Krzywe AB.

6. Wybra¢ Widok.

WSKAZOWKA: Potwierdzié¢ dostepnosé sygnatu SF1,
SF2 lub RTK, patrzac na odbiornik na stronie Praca.

7. Upewnic sie, ze rozstaw $ciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie Naprowadzanie.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC589285 —UN—17AUG23

AB Curves A~

v

Krzywe AB w menu Tryb prowadzenia

8. Wybra¢ Ustaw krzywg AB.

zb48]1t,1692099671127 -53-19SEP23-6/7
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

9. Z menu Biezgca krzywa AB wybra¢ nazwe krzywej AB Set AB Cu
(A). Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy utworzy¢ nowa,
wybierajac przycisk Nowa (B). Current AB Curve ___ -
10. Wybra¢ Zapisz/Zatrzymaj (E), aby rozpoczaé¢ zapis. ®¢ E‘
11. Wybra¢ Widok i przejechaé maszyna, — ]© ]
] L

12. Ponownie nacisna¢ przycisk Zapisz/Zatrzymaj (E),

aby zakonczy¢ zapis.
Number of Segments O

13. Krzywe na polu zostang wyznaczone. Point ALt 0.00000000
14. Nagi ; isk L b h . Point A Lon.  0LDO000000
. Nacisna¢ przycisk wznawiania, aby uruchomi¢ system e
AutoTrac RowSense. m | 29-000 @

15. Aby w dowolnej chwili anulowac¢ ustawienie i powroci¢

C—Usunh G—Akceptu;j z @
D—Rozstaw sciezek (ft) Cancel Accept

Strona ustawien krzywej AB

'l

. . . , . N

do strony Ustawienia naprowadzania, wybra¢ Anulu;. ‘ ) S
Gl el IEXG,

A—Biezaca krzywa AB E—2Zapisz/Zatrzymaj f 2
B—Nowa F— Wstrzymaj |
B

3

2

g

zb48j1t,1692099671127 -53-19SEP23-7/7

Okrezna sciezka

Uzycie trybu okreznej Sciezki jest zalecane wtedy, gdy
uprawa ma ksztatt okrezny.

Jezeli rzedy do zbioru lezg na planie okregu, nalezy uzy¢
trybu okreznej Sciezki. Umozliwia to zastosowanie w
czujnikach rzedu krzywizny z sygnatu GPS.

Ustawienie okreznej sciezki

PC10853 —UN—31JANO8

Okrezna $ciezka

zb48j1t,1692099693191 -53-17SEP23-1/7

1. Wybraé¢ Menu. PC582158 —UN—01AUG23
=
[~ ]
Menu
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb481t,1692099693191 -53-17SEP23-3/7

3. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC582160 —UN—01AUG23

Naprowadzanie

zb48j1t,1692099693191 -53-17SEP23-4/7

4. Wybra¢ Ustawienia naprowadzania.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ustawienia naprowadzania

zb481t,1692099693191 -53-17SEP23-5/7

5. Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Okrezna
Sciezka.
6. Wybra¢ Widok.

WSKAZOWKA: Potwierdzié dostepnosé sygnatu SF1,
SF2 lub RTK, patrzac na odbiornik na stronie Praca.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC590560 —UN—17AUG23

Circle Track a~
w

Okrezna Sciezka w menu Tryb prowadzenia

zb481t,1692099693191 -53-17SEP23-6/7
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

7. Wybra¢ opcje Ustaw okrag.

8. Upewnic sie, ze rozstaw Sciezek jest prawidtowy. Jesli
rozstaw Sciezek jest nieprawidtowy, nalezy go zmienic
na karcie Naprowadzanie.

9. Wybra¢ nazwe okregu z menu Biezacy okrag (A).
Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy utworzy¢ nowa,
wybierajac przycisk Nowa (C).

10. Wybra¢ metode Jazda po okregu z menu Metoda (B).

11. Nacisng¢ przycisk Zapisz/Zatrzymaj (F), aby
rozpocza¢ zapis.

12. Wybra¢ Akceptuj (G). Okrag na polu zostanie
wyznaczony.

13. Nacisng¢ przycisk wznawiania, aby uruchomi¢ system
AutoTrac RowSense.

14. Aby w dowolnej chwili anulowac¢ ustawienie i powrdcié
do strony Ustawienia naprowadzania, wybra¢ Anuluj.

A—Biezacy okrag E—Rozstaw sSciezek (ft)
B—Metoda F—Zapisz/Zatrzymaj
C—Nowy G—Akceptuj

D—Usun

Set Circle

Curent Circle

@) &

©=

|

Oy

l

%

Cancel

Poiit A Lal: 000000000
Point A Lon: 000000000

Track Spacing: 30.000 ®
ifti

smomm—
® e/n i

Method

D bew Ciroie )
-

- sre

)

i

Strona ustawiania okregu

PC590583 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099693191 -53-17SEP23-7/7

Wykrywacz rzedow

Tryb wykrywacza rzedéw (wytgcznie prowadzenie
réwnolegte) jest przeznaczony do zastosowan w
uprawach rzedowych, w ktérych rzedy nie zawsze sg
rébwnomiernie rozmieszczone. Tryb wykrywacza rzedéw
pomaga operatorowi znalez¢ miejsce w zestawie rzedow,
w ktérym ma wjechac z powrotem w pole po ustawieniu
punktu odniesienia, po wyjezdzie z poprzedniego zestawu
rzedow.

1. Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692279379982 -53-21SE|

P23-1/5

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar

GreenStar (GS3)

Ciag dalszy na nastepnej stronie

zb48j1t,1692279379982 -53-21SE

P23-2/5
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Wyswietlacz GreenStar 3 — linie prowadzenia

3. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC582160 —UN—01AUG23

Naprowadzanie

zb48j1t,1692279379982 -53-21SEP23-3/5

4. Wybraé¢ Ustawienia naprowadzania.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ustawienia naprowadzania

zb48]1t,1692279379982 -53-21SEP23-4/5

5. Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Wykrywacz
rzedow.

6. Wybra¢ Widok. Wybra¢ Ustaw rzad.

PC590595 —UN—17AUG23

Row Finder -~

w

Wykrywacz rzedéw w menu Tryb prowadzenia

zb48j1t,1692279379982 -53-21SEP23-5/5

Zamiana linii prowadzenia

Patrz sekcja Naprowadzanie w instrukcji obstugi
wyswietlacza GreenStar 3 2630.

zb48j1t,1692279221665 -53-22AUG23-1/1

Sciezka przy rowie

Surface Water Pro i AutoTrac sg uzywane facznie w celu
utworzenia sciezki przy rowie.

Patrz sekcja Row w instrukcji obstugi SurfaceWater Pro
(OMPC21751).

zb48j1t,1692279337562 -53-22AUG23-1/1

Sciezka przy grobli

Surface Water Pro i AutoTrac sg uzywane facznie w celu
utworzenia Sciezki przy grobili.

Patrz sekcja Grobla w instrukcji obstugi SurfaceWater Pro
(OMPC21751).

zb48j1t,1692279350350 -53-22AUG23-1/1
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

Prosta linia prowadzenia
Teoria dziatania

Tryb prostej linii prowadzenia utatwia operatorowi

jazde wzdtuz prostych rownolegtych sciezek. Najpierw
nalezy ustali¢ linie prowadzenia 0 (Sciezke odniesienia),
korzystajac z metod definiowania linii prowadzenia

0. Po okresleniu linii prowadzenia 0 wygenerowane
zostang wszystkie przejazdy przez pole. Wygenerowane
przejazdy mogg by¢ wykorzystane do pracy z

recznym naprowadzaniem lub z systemem AutoTrac.

Kazda nastepna $ciezka jest tworzona na podstawie %
oryginalnego przejazdu, aby dopilnowaé, by btedy g
kierowania nie byty powielone na catym polu. il
2

Kolejne przejazdy sg identycznymi kopiami oryginalnego é
przejazdu. 8
WSKAZOWKA: Terminy "linia prowadzenia” i "linia AB” Prosta linia prowadzenia

sq uzywane zamiennie. Linia prowadzenia 0 jest

linig zdefiniowang przez operatora i punktem

édlr?iezsier;ic'; V,';a Izéﬁ;yfﬂzsqp oparte W’sgl;/stkie wspotrzednych szerokosci i diugosci geograficznej dla

réwnolegte przejazdy przez pole. punktow A i B.

wholegie przejazay przez p ® Szer./dlug. geogr. + kurs — okreslenie linii prowadzenia

Odstepem miedzy przejazdami réwnolegfymi 0 przez wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci

Jest rozstaw Sciezek, wprowadzony w wspotrzednych szerokosci i dlugosci geograficznej i

kreatorze ustawien. okreslonej wczesniej wartosci kursu.

WSKAZOWKA: Linia prowadzenia 0 moze byé

definiowana podczas pracy (np. sadzenia),
Istnieje kilka metod definiowania linii prowadzenia 0: lecz niektére przyciski programowe nie sg
dostepne podczas jej tworzenia.

Tworzenie nowej prostej linii prowadzenia

* A + B — okreslenie linii prowadzenia 0 przez

przejechanie jej maszyna. . WSKAZOWKA: Zaleca sie utworzenie linii o dhugosci
* A + Auto B — okreslenie linii prowadzenia 0 przez 3 m (10 ft) dla trybu recznego i 15 m (45 ft)
przejechanie jej maszyna. dla trybu automatycznego.

* A + kurs — okre$lenie linii prowadzenia 0 przez
przejechanie maszyng do punktu A i wprowadzenie
okreslonej wczesniej wartosci kursu.

® Szer/dlug. geogr. — okreslenie linii prowadzenia 0
przez wprowadzenie okreslonych wczesniej wartosci

zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-1/9

Prosta linia prowadzenia PC582158 —UN—01AUGZ3
. .
1. Wybra¢ Menu. f [
I
[—— |
==
Menu
zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-2/9
2. Wybra¢ GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23

m GreenStar

GreenStar (GS3)

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-3/9
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC590571 —UN—17AUG23

Naprowadzanie

zb481t,1692099757967 -53-17SEP23-4/9

. Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Prosta linia
prowadzenia.

. Wybrac¢ nazwe proste;j linii prowadzenia z menu Nazwa
linii prowadzenia. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy
utworzy¢ nowg, wybierajac nowg linie prowadzenia.

PC590564 —UN—17AUG23

||” Straight Track

e
w

Prosta linia prowadzenia w menu Tryb prowadzenia

zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-5/9

. Wybrac¢ Ustaw A.

PC590568 —UN—17AUG23

Y

I
Set A

Ustaw A

zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-6/9

Okresli¢ punkt B przy uzyciu jednej z trzech opc;ji:

a. Aby recznie ustawi¢ punkt B, nalezy przejechac
do pozadanego miejsca na polu w celu utworzenia
punktu B i wybra¢ opcje Ustaw B. Minimalna
odlegtosé wynosi 3 m (10 ft). Zaleca sie, aby punkt
B ustawi¢ w odlegtym krancu pola w celu okreslenia
pozadanego kierunku.

PC590569 —UN—17AUG23

Ustaw B

zb481t,1692099757967 -53-17SEP23-7/9

b. Aby ustawi¢ automatycznie punkt B, nalezy
w dowolnym czasie wybra¢ opcje Ustaw
automatycznie B. Punkt B zostanie ustawiony
automatycznie, gdy pojazd odjedzie 15 m (45 ft)
od punktu A.
Metoda ta oblicza punkt B na podstawie danych
ostatnich pieciu punktéw pobranych z przejechanych
15 m (45 ft) i okresla najlepiej dopasowang do tych
punktow linie w celu ustalenia kursu.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC590570 —UN—17AUG23

il

Ustaw automatycznie B

zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-8/9
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

c. Aby ustawi¢ punkt B przez wprowadzenie wartosci 7890572 —UN—17AUG23
kierunku, nalezy wybra¢ Ustaw kurs.
Wprowadzi¢ zgdana linie kierunku przy pomocy
klawiatury numerycznej i zachowaé¢ wartosg¢,
wybierajac opcje Akceptuj.
0,000 wskazuje pétnoc, 90,000 wschéd, 180,000 Kurs
potudnie a 270,000 zachdd.

Heading

Linia prowadzenia 0 jest teraz zdefiniowana, a sciezki

8. Aby w dowolnej chwili anulowac ustawienie i powrocic -, i
réwnolegte beda tworzone automatycznie.

do strony Ustawienia naprowadzania, wybrac¢ Anuluj.
zb48j1t,1692099757967 -53-17SEP23-9/9

PC9028 —UN—16APR06

Krzywe adaptacyjne

Teoria dzialania m
Tryb krzywej adaptacyjnej pozwala operatorowi zapisac M

przejechang recznie krzywa sciezke. Po zapisaniu ——
pierwszego krzywego przejazdu i zawrdéceniu maszyny _//—\_,//_\
operator moze uzy¢ prowadzenia réwnolegtego albo

wigczy¢ AutoTrac po pojawieniu sie wyznaczonej
Sciezki. Maszyna bedzie prowadzona wzdtuz kolejnych Tryb krzywych adaptacyjnych
przejazdéw na podstawie uprzednio zapisanego
przejazdu. Kazda nastepna $ciezka jest tworzona w
odniesieniu oryginalnego przejazdu, aby zapewnic,

ze btedy kierowania nie sg rozmnozone na catym

polu. Kolejne przejazdy nie sq identycznymi kopiami
oryginalnego przejazdu. Zakrzywienie sciezek zmienia
sie, aby utrzymac btad pomiedzy Sciezkami. W razie
potrzeby operator moze zmienic krzywa $ciezki w kazdym
punkcie pola przez zjechanie maszyng z wyznaczonej
Sciezki.

WSKAZOWKA: Opuszczenie przejazdu nie jest dostepne
w trybie krzywej Sciezki adaptacyjnej.

Zakrzywienie sciezki zmienia sie zgodnie ze zwigkszaniem
sie wypuktosci lub wklestosci w nastepnych sciezkach.

v

©
o
['4
Tryb krzywej Sciezki adaptacyjnej pozwala operatorowi na z
kierowanie i uzyskanie naprowadzania wedtug réznych T
wzoréw pola. %l
(=2}
N
&
(&)
o
Tryb krzywych adaptacyjnych
Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-1/8
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie ‘

Wzory naprowadzania / p
Ponizej przedstawiono rézne wzory naprowadzania: @ ff /f

* Zwykly zakret

* Typu S . . @ .
. P¥o:tokqtny G ‘El

©
* Typu tor wyscigowy g
¢ Spiralny <
¢ Kotowy il
)
Praca z przesunigciem sciezki C O @ gl
S
Nie zaleca sie korzystania z przesuniecia sciezek, jezeli 2
jest uzywana krzywa sciezka. Przesuniecie sciezki nie Przejazdy
skompensuje w trybie krzywej $ciezki naturalnego dryftu
GPS.
A—Zwykty zakret D—Typu S
B—Prostokatny E—Typu tor wyscigowy
C—Spiralny F— Kotowy

zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-2/8

Tworzenie nowej krzywej $ciezki adaptacyjnej AB PC582158 —UN—01AUGZ3

WSKAZOWKA: Ustawienie opcji Klient, Gospodarstwo i ==
Pole nie sg wymagane do pracy z krzywgq Sciezkg [ ]
adaptacyjng, lecz zachowana moze byc tylko jedna =
globalna krzywa Sciezka adaptacyjna. Vonu

1. Wybra¢ Menu.

zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-3/8

2. Wybra¢ GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23

@® o

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692100048683 -53-19SEP23-4/8

3. Wybra¢ Naprowadzanie. PCS90571 —UN—17AUGZ3

Naprowadzanie

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-5/8
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

4. Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Krzywe
adaptacyjne.

5. Wybra¢ nazwe krzywych adaptacyjnych z opcji Nazwa
linii prowadzenia. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy
utworzy¢ nowa, wybierajac nowa linie prowadzenia.

6. Nalezy przejecha¢ do wybranego punktu na danym
polu, aby rozpocza¢ linie prowadzenia.

7. Rozpocza¢ zapis. Wybraé Zapisz.

WSKAZOWKA: Gdy wigczony jest tryb powtarzania,
przycisk krzywej adaptacyjnej jest nieaktywny. Przy
zapisywaniu nowych Sciezek (np. sadzenia), tryb
powtarzania powinien by¢ niezaznaczony (wyt.).

PC590566 —UN—17AUG23

}H ]- Adaptive Curves

rs
v

Krzywe adaptacyjne w menu Tryb prowadzenia

Przy naprowadzaniu na istniejgcych Sciezkach
(np. opryskiwanie, zbiory), tryb powtarzania
powinien by¢ zaznaczony (wt.).

Tryb powtarzania jest standardowo wytgczony.

8. Po wybraniu przycisku Zapisz, zastepuja go
nastepujace opcije:

a. Wstrzymaj
zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-6/8

b. Zatrzymaj

WSKAZOWKA: Zapis powinien byé wytgczony jedynie
w przypadku gdy maszyna jest prowadzona na
zewnagtrz normalnego wzoru pola (np. napetnianie
opryskiwacza, siewnika) lub jezeli nie jest pozgdane
zapisywanie zakretéw na koncu pola.

9. Wykonac¢ wstepny przejazd. Na mapie pojawi sie
niebieska linia prowadzenia.

WSKAZOWKA: Podczas jazdy na wprost zapisana
Sciezka moze nie byc¢ pokazywana za maszyng
na wyswietlaczu. Sciezka pojawi sie po
zawroceniu maszyny.

Biata linia nawigacyjna NIE pokaze sie az do
zakonczenia przejazdu i zawrécenia maszyny. Po
zawréceniu maszyny system ustali Sciezke do
naprowadzania. System odnajduje segmenty linii,
ktére sq rownolegte i znajdujq sie w przedziale
od 0,5 do 1,5 rozstawu Sciezek. Pojawi sie
przewidywana Sciezka i operator bedzie mogt

na jej podstawie prowadzi¢ pojazd. Przejechac
wzdtuz wybranej Sciezki.

10. Zawréci¢ maszyne na koncu pierwszego przejazdu,
wowczas wygenerowana zostanie biata linia
nawigacyjna dla nastepnego przejazdu. Pojawienie
sie linii nawigacyjnej moze potrwac kilka minut.

11. Po pojawieniu sie biatej linii nawigacyjnej dla
zamierzonych przejazdéw nalezy nacisng¢ przetacznik
wznowienia (tylko AutoTrac) w maszynie i maszyna
bedzie automatycznie kierowana po tej sciezce. Przy
recznym naprowadzaniu nalezy kierowac sie wedtug
biatej linii nawigacyjne;j.

12. Po zakonczeniu pola wybra¢ Zatrzymaj (B), aby

zakonczy¢ zapis.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC590589 —UN—17AUG23

Strona ustawien krzywych adaptacyjnych

A—Wstrzymaj B—Zatrzymaj

WAZNE: Nalezy zatrzymaé zapis przed wjazdem na
nastepne pole. Niezastosowanie sie do tej
instrukcji moze spowodowa¢ wykasowanie
danych krzywej adaptacyjnej z ostatniego pola
przed rozpoczeciem zapisu danych krzywej
adaptacyjnej na nastepnym polu.

WSKAZOWKA: Przechowywane dane krzywej
Sciezki adaptacyjnej sq przypisane do nazwy
wybranego klienta, gospodarstwa i pola.
Bedg one przechowywane w wewnetrznej
pamieci wyswietlacza do czasu ich usuniecia
przez uzytkownika i mogq byc¢ przesytane
miedzy wyswietlaczami.

zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-7/8
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

Zapisywanie prostej sciezki lub objezdzanie przeszkoéd
1. Rozpocza¢ zapis.

2. Wybrac¢ opcje Zatrzymaj zapis, aby tymczasowo
wstrzymac zapis Sciezki pojazdu.

3. Wybra¢ opcje Zapisz, aby wznowi¢ zapis krzywej
adaptacyjne;.

Odlegtos¢ pomiedzy WSTRZYMANIEM i WZNOWIENIEM
zapisu bedzie potaczona prosta linig. Moze to by¢
pomocne podczas dtugich prostych odcinkéw przejazdu
lub objezdzania przeszkod.

WSKAZOWKA: Najdtuzszy segment taczacy (segment
linii tworzony pomiedzy zapisem WSTRZYMANYM
i WZNOWIONYM), jaki moze by¢ utworzony,
to odlegtosc, 0,8 km (0.5 mili) (2640 ft). Dla
wiekszych odlegto$ci, segment linii nie pofgczy
sie, tworzgc przerwe w Sciezce.

A—Zapis WSTRZYMANY D—Zapis WZNOWIONY
B—Generowany jest segment = E—Sciezka zapisana jako
taczacy w celu potaczenia prosta linia miedzy

dwoch punktow. punktami A i D
C—Sciezka ciagnika nie jest

zapisywana, gdy zapis jest

wstrzymany

PC9284 —UN—29JUL06

-
-
—_——

PC9285 —UN—08AUG06

Prosta Sciezka

zb48j1t,1692100048683 -53-19SEP23-8/8
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

Krzywe AB
Teoria dziatania

Tryb krzywych AB umozliwia operatorowi wykonywanie
zakrzywionych rownolegtych przejazdéw, majacych
punkty koncowe na ktérymkolwiek koncu pola. Linie
prowadzenia beda rownolegte do linii w kazdym
kierunku i bedg generowane w oparciu o oryginalng linie
prowadzenia, co pozwoli dopilnowac, by btedy kierowania
nie byly powielane na catym polu.

Linia prowadzenia O jest Sciezka odniesienia, na ktorej
sg oparte wszystkie nastepne zakrzywione przejazdy
przez pole. Po utworzeniu pierwszej krzywej AB

(linii prowadzenia 0) wygenerowane zostang 4 linie
prowadzenia. System bedzie kontynuowat tworzenie
dodatkowych przejazdow, gdy maszyna przejedzie
ostatnig Sciezke wyswietlong na ekranie.

WSKAZOWKA: W trybie krzywych AB dostepne
Jest pominiecie przejazdu.

Generowanie informacji o $ciezce krzywej AB —
podczas gdy system tworzy wstepne przejazdy po
zapisaniu linii prowadzenia 0 lub gdy tworzy dodatkowe
przejazdy, w widoku perspektywicznym wyswietlany jest
tekst "Tworzenie krzywej AB”. W tym czasie nie bedzie
mozliwe $ledzenie zadnych $ciezek.

Granice tworzenia krzywej AB — wstepnie zapisana
krzywa AB musi mie¢ co najmniej 10 stop dtugosci i by¢
prawidtowa krzywag AB, aby mozna jg byto wykorzysta¢ do
naprowadzania. Pojazd musi znajdowac sie w odlegtosci
400 metrow (0.25 mili) od miejsca gdzie zapisana zostata
linia prowadzenia 0, aby system mogt zaczaé generowac
krzywe Sciezki. Gdy pojazd znajduje sie w tej granicznej

PC9028 —UN—16APR06

Tryb krzywych AB

odlegtosci, wygenerowanie Sciezki, ktéra ukaze sie na
ekranie, moze potrwac kilka minut. W tym czasie na
ekranie wyswietlony bedzie tekst "Tworzenie krzywej AB".

Wiele krzywych AB na polu — pole moze zawierac
wiele Sciezek krzywych AB. Kazda krzywa AB dla danego
pola musi by¢ zapisana pod unikatowag nazwa.

Numerowanie sciezek — Sciezki zostang ponumerowane
w celu umozliwienia pominiecia przejazdu oraz utatwienia
odnajdywania przejazdéw. Oznakowanie kierunku (N,

S, E lub W) jest okreslane przez kurs ustalony miedzy
pierwszym a ostatnim punktem na krzywe;j.

Zakrzywienie $ciezki zmienia sie zgodnie ze zwiekszaniem
sie wypuktosci lub wklestosci w nastepnych Sciezkach.

Tworzenie nowej krzywej sciezki AB

W celu ustawienia pierwszej krzywej AB (linii prowadzenia
0), na podstawie ktorej beda tworzone nastepne przejazdy
przez pole, nalezy uzy¢ ponizszej procedury.

WSKAZOWKA: Dla kazdego pola mozna zapisaé wiele
krzywych AB. Nalezy je nazwac i zapisac¢ oddzielnie.

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-1/7

1. Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-2/7

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-3/7
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

. Wybra¢ Naprowadzanie.

PC590571 —UN—17AUG23

+
gl
uidanc
Naprowadzanie

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-4/7

. Zmenu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Krzywe AB.

5. Wybra¢ nazwe krzywych AB z opcji Nazwa linii

prowadzenia. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy
utworzy¢ nowa, wybierajgc nowa linie prowadzenia.

Nalezy przejecha¢ do wybranego punktu na danym
polu, aby rozpoczac¢ sciezke.

Rozpocza¢ zapis. Wybra¢ Rejestracja.

Po wybraniu przycisku Zapisz, zastepujg go
nastepujace opcje:

PC590565 —UN—17AUG23

|) AB Curves

@

Krzywe AB w menu Tryb prowadzenia

a. Wstrzymaj

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-5/7

b. Zatrzymaj

. Wykona¢ wstepny przejazd. Na mapie pojawi sie
niebieska linia prowadzenia.

WSKAZOWKA: Podczas jazdy na wprost zapisana

Sciezka moze nie byc¢ pokazywana za maszyng
na wySwietlaczu. Sciezka pojawi sie po
zawrdceniu maszyny.

10. Nacisna¢ opcje Zatrzymaj (B) zapis na koncu

przejazdu — linia prowadzenia zostanie zapisana w
pamieci.

WSKAZOWKA: Jezeli podczas zapisu dojdzie do utraty

sygnatu GPS, zapis zostanie zatrzymany i zapisana
zostanie krzywa AB, ktéra byta zapisywana do
tego punktu. Jezeli krzywa AB nie jest tg, ktorgq
operator zamierzat wykonac, mozna jg usungc
przy pomocy przycisku Usun linie prowadzenia

na stronie Ustawianie linii prowadzenia.

v/

Coencal

= wiz

i

PC590590 —UN—17AUG23

A—Wstrzymaj

Strona ustawien krzywej AB

B—Zatrzymaj

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-6/7
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Zapisywanie prostej sciezki lub objezdzanie przeszkod
1. Rozpocza¢ zapis krzywych AB.

2. Wybrac¢ opcje Zatrzymaj zapis, aby tymczasowo
wstrzymac zapis Sciezki pojazdu.

3. Wybra¢ Zapisz krzywe AB, aby wznowi¢ zapis krzywej
AB.

Odlegtos¢ pomiedzy wstrzymaniem i wznowieniem
zapisu bedzie potaczona prosta linig. Moze to by¢
pomocne podczas dtugich prostych odcinkéw przejazdu
lub objezdzania przeszkod.

WSKAZOWKA: Najdtuzszy segment taczacy (segment
linii generowany pomiedzy zapisem wstrzymanym
i wznowionym), jaki moze by¢ wygenerowany,
to odlegtosc 0,8 km (0.5 mili) (2640 ft). Dla
wiekszych odlegto$ci, segment linii nie potgczy
sie, tworzgc przerwe w Sciezce.

A—Zatrzymanie przed C—Przejazdy wygenerowane z
przeszkoda linii prowadzenia 0
B—Wznowienie po
przeszkodzie

.

PC9030C —UN—270CT06

Objezdzanie przeszkod

zb48j1t,1692100403680 -53-17SEP23-7/7

Okrezna sciezka
Teoria dziatania

Okrezne Sciezki utatwiajg operatorowi jezdzenie po
koncentrycznych okregach w polu z obrotowym systemem
irygacyjnym. Operatorzy moga utworzyé wstepny okrag
przy pomocy kilku réznych metod. Po zdefiniowaniu
wstepnego okregu tworzone sg wszystkie nastepne okregi
w polu.

Tryb okreznej Sciezki jest dostepny dla recznego
naprowadzania, jednakze uzywanie AutoTrac w trybie
okreznej sciezki wymaga aktywacji zarowno AutoTrac,
jak i Pivot Pro. Aktywacja Pivot Pro jest dostepna tylko w
Ameryce Pétnocne;j.

Wspéirzedne szerokosci i dlugosci geograficznej srodka
okregu sg zapisywane w nazwie pola i z nig powigzane.
Jesli pole nie bedzie wybrane w momencie definiowania
$rodka okregu, zapisane zostang globalne srodki
okregéw. Srodki okregdw moga by¢ przywotane do
wykorzystania w przysziosci.

Tworzenie nowej okreznej sciezki

1. Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Ciag dalszy na nastepnej stronie

1)

Menu

zb48j1t,1692100524545 -53-17SEP23-1/6
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GreenStar 3 CommandCenter — prowadzenie

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100524545 -53-17SEP23-2/6

3. Wybraé Naprowadzanie. PC590571 —UN—17AUG23
g
uidanc
Naprowadzanie
zb48j1t,1692100524545 -53-17SEP23-3/6
4. Z menu Tryb prowadzenia wybraé opcje Okrezna PC590867 —UN—17AUG23
sciezka. @ Circle Track -
5. Wybra¢ nazwe ok’r.Qz'nej écigiki z menu Nazwa. linii Okrezna sciezka w menu Tryb prowadzenia
prowadzenia. Jesli nie ma zadnej nazwy, nalezy
utworzy¢ nowa, wybierajgc nowg linie prowadzenia. . . .
y a Wy 1 alingp W celu uzyskania optymalnego wyliczenia srodka okregu
6. Nalezy przejecha¢ do wybranego punktu na danym i wiekszej doktadnos$ci $ciezki zaleca sie przejechanie

polu, aby rozpoczac¢ Sciezke.
Metoda jazdy po okregu

Przejazd po okregach — tworzy okrezng Sciezke przez
przejechanie co najmniej 10 procent pozgdanego okregu.

catego okregu.

1. Przejecha¢ do zgdanego miejsca na polu w celu
utworzenia okreznego przejazdu.

zb48]1t,1692100524545 -53-17SEP23-4/6

Wybra¢ Zapisz (A), aby przejecha¢ po okreznej
Sciezce.

Wybraé Zatrzymaj zapis okregu. Sciezki okrezne
zostang utworzone automatycznie z zastosowaniem
rozstawu $ciezek okreslonego w ustawieniach.

WSKAZOWKA: Przycisk Zatrzymaj zapis okregu
pojawi sie po przejechaniu fragmentu okregu
wystarczajgcego do obliczenia punktu srodkowego.

A—Zapisz B—Szer./dlug. geogr.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

%

Cancel

——
1T

PC590591 —UN—17AUG23

Strona ustawien okreznej Sciezki

zb481t,1692100524545 -53-17SEP23-5/6
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Metoda szer./dlug. geograficznej
1. Wybra¢ Szer./dtug. geogr. (B).

2. Wprowadzi¢ pozadane wartosci szerokosci i
diugosci geograficznej w stopniach dziesietnych.
Przy pierwszym wys$wietleniu ekranu wyswietlane
sg poprzednie wartosci szerokosci i dtugosci
geograficznej powigzane z polem.

3. Zapisa¢ wartosci, wybierajac opcje Akceptuj (C).
Sciezki okrezne zostang utworzone automatycznie
z zastosowaniem rozstawu Sciezek okreslonego w
ustawieniach.

WSKAZOWKA: Moze zaj$é konieczno$é ustawienia
pojazdu na srodkowej Sciezce gorujgcej lub uzycia
przesuniecia Srodkowej Sciezki, aby uzyskac
dopasowanie Sciezek z pojazdem.

A—Szer. geogr.
B—Dtug. geogr.

C—Akceptuj

Enter Center Point

Latitude
Longitude

[se]

o

1]

2

<

~

|

P4

-7

<

% ©| :

Cancel Accept g

o

Punkt $rodkowy

zb48j1t,1692100524545 -53-17SEP23-6/6

Szukanie rzedu
1. Wybra¢ Menu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692279954088 -53-17SEP23-1/3

2. Wybra¢ GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)

GreenStar

zb48j1t,1692279954088 -53-17SEP23-2/3

Wybra¢ Naprowadzanie.

Z menu Tryb prowadzenia wybra¢ opcje Wykrywacz
rzedow.

Wybraé Widok.
Wybraé Ustaw rzad.

PC590571 —UN—17AUG23

Naprowadzanie

zb48j1t,1692279954088 -53-17SEP23-3/3
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Wyswietlacz 4. generacji — prowadzenie

Prosta linia prowadzenia
1. Wybra¢ Menu.

PC28961 —UN—24APR23

Menu

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-1/9

2. Wybra¢ Naprowadzanie AutoTrac.

PC28717 —UN—25AUG22

Naprowadzanie AutoTrac

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-2/9

3. Wybra¢ Ustaw linie prowadzenia.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Ustaw linie prowadzenia

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-3/9

4. Wybra¢ Nowa linia prowadzenia, jesli nie ma
dostepnej linii prowadzenia.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Nowa linia prowadzenia

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-4/9

5. Wybrac¢ Prosta linia prowadzenia (A). Wybra¢ dowolng

metode z dostepnych opciji.

A—Prosta linia prowadzenia F—Metoda szer./dlug.
B—Metoda A + B geograficznej + kurs
C—Metoda A + kurs G—Dostep: A+ B
D—Metoda Auto B H—Dostep: A+ kurs

E—Metoda szer./dtug. |— Dostep: Szer./dlug.
geograficznej geograficzna + kurs

|
| Straight Track

Select Guidance Method @

| Curve Track " A+BMethod A+ Heading Auto B
Method Method
| Circle Track L ; { r—®
| Boundary Track . ) : ‘I| : : |I =
| Lat/Lon + ACcess: Access: Access:
Heading A+B A+Heading  Lat/Lon+
Method Heading

Opcje prostej linii prowadzenia

Ciag dalszy na nastepnej stronie

PC28845 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-5/9
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Wyswietlacz 4. generacji — prowadzenie

6. Wybra¢ nazwe linii prowadzenia.

PC590577 —UN—17AUG23

Track Name

Track 1 ]

Nazwa linii prowadzenia

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-6/9

7. Wybrac¢ pole.

PC590578 —UN—17AUG23

8. Wybrac¢ OK. Przejecha¢ do wybranego punktu na polu. Field
South 40 }
Pole
zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-7/9
9. Wybrac Ustaw A PC590579 —UN—17AUG23
{ SetA
Ustaw A

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-8/9

10. Wybra¢ Ustaw B.

PC590580 —UN—17AUG23

Ustaw B

zb48j1t,1692106465016 -53-17SEP23-9/9

Krzywa linia prowadzenia
1. Wybraé¢ Menu.

PC28961 —UN—24APR23

Menu

zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-1/6

2. Wybra¢ Naprowadzanie AutoTrac.

PC28717 —UN—25AUG22

Naprowadzanie AutoTrac

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-2/6
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Wyswietlacz 4.

generacji — prowadzenie

3. Wybra¢ Ustaw linie prowadzenia.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Ustaw linie prowadzenia

zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-3/6

4. Wybra¢ Nowa linia prowadzenia, jesli nie ma
dostepnej linii prowadzenia.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Nowa linia prowadzenia

zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-4/6

5. Wybra¢ Krzywa linia prowadzenia (A). Wybrac
dowolng metode z dostepnych opc;ji.

6. Przejecha¢ do wybranego punktu na polu.

A—Krzywa linia prowadzenia
B—Krzywa adaptacyjna

C—Krzywa AB

Select Guidance Method ®

Straight Track >
Curve Track Adaptive
Curve
Circle Track .
Boundary Track -
]

Opcje krzywej linii prowadzenia

AB Curve

PC28846 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-5/6

Nacisna¢ przycisk Zapisz (A), aby rozpocza¢ zapis.
Wybra¢ Zakoncz sesje (C), aby zakonczy¢ zapis.

9. Wybierz OK, aby zapisa¢ sesje lub Anuluj, aby
powrdcic¢ do sesji zapisu krzywej.

WSKAZOWKA: Po zakoriczeniu dodatkowe segmenty
krzywej mozna dodac do sesji, edytujgc
linie prowadzenia.

A—Zapisz
B—Wstrzymaj/Zatrzymaj

C—Zakoncz sesje

Record Track

?DQT

n
—

Zapis linii prowadzenia

PC590588 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692108125002 -53-17SEP23-6/6
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Wyswietlacz 4. generacji — prowadzenie

PC28961 —UN—24APR23

Okrezna sciezka
1. Wybra¢ Menu.

Menu

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-1/7

2. Wybra¢ Naprowadzanie AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

Naprowadzanie AutoTrac

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-2/7

3. Wybraé Ustaw linie prowadzenia. PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Ustaw linie prowadzenia

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-3/7

4. Wybra¢ Nowa linia prowadzenia, jesli nie ma PC590576 —UN—17AUG23
dostepnej linii prowadzenia.
€pPney P New Track
Nowa linia prowadzenia

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-4/7

5. Wybra¢ Okrezna Sciezka (A). Wybra¢ dowolng metode .
z dostepnych opgiji. Select Guidance Method @
A—Okrezna sciezka C—Szer./dlug. geogr. okregu | e
B—Jazda po okregu Straight Track > | @
Curve Track * | Drive Circle Lat/Lon
| Circle
O))
Circle Track X g
2
! )
.
Boundary Track  » g
| &
Opcje okreznej Sciezki
Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-5/7
50-4 011224
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Wyswietlacz 4. generacji — prowadzenie

Jazda po okregu

1. Przejechac do zadanego miejsca na polu w celu
utworzenia okreznego przejazdu.

2. Wybra¢ Start (A), aby zapisa¢ nowag Sciezke.

Record New Track

()

3. Przejechac po zgdanym okregu. g

4. Wybra¢ Gotowe (B), aby zatrzymac zapis. Done ;

, 2

WSKAZOWKA: Przycisk Gotowe pojawi sie po J

przejechaniu fragmentu okregu wystarczajgcego { Cancel ©. §

do obliczenia punktu $rodkowego. B, 8
A—Start C—Anuluj Jazda po okreznej Sciezce

B—Gotowe

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-6/7

Szer./dlug. geogr. okregu

Create Track | Lat/Lon Circle @

1. Przejecha¢ do zadanego miejsca na polu w celu EEnterRoing
utworzenia okreznego przejazdu. Current Position Latitude
2. Wybra¢ opcje Uzyj biezacej (A), jesli biezaca 4159565827 9360353088 i J
szerokos¢ i dlugosc geograficzna sg prawidtowe. Latitude Longitude
Longitude
3. Wybra¢ szerokos$¢ geograficzng (B) i dlugosé Pr— ' = -
geograficzng (C). &) Use cur @ © i'J g
<
4. Wybraé Zapisz (D). T ;
)
|
A—Uzyj biezacej C—Dtug. geogr. 30.000 ft 8
B—Szer. geogr. D—Zapisz 8
X cancel J W Save @ §

Szer./dtug. geogr. okregu

zb48j1t,1692108138989 -53-17SEP23-7/7

Sledzenie wedtug granicy
1. Wybraé Menu.

PC28961 —UN—24APR23

Menu

zb48j1t,1692108148895 -53-17SEP23-1/5

2. Wybra¢ Naprowadzanie AutoTrac.

PC28717 —UN—25AUG22

®

Naprowadzanie AutoTrac

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692108148895 -53-17SEP23-2/5
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Wyswietlacz 4.

generacji — prowadzenie

3. Wybra¢ Ustaw linie prowadzenia.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Ustaw linie prowadzenia

zb48j1t,1692108148895 -53-17SEP23-3/5

4. Wybra¢ Nowa linia prowadzenia, jesli nie ma
dostepnej linii prowadzenia.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Nowa linia prowadzenia

zb48j1t,1692108148895 -53-17SEP23-4/5

5. Wybraé Sledzenie wedtug granicy (A). Wybra¢
Wypetnienie granicy (B).

6. Wybierz pole i granice do wygenerowania $ciezki
wypetnienia granicy.

7. Wybra¢ Dalej, aby ustawi¢ wypetnienie granicy.

A—Sledzenie wedtug granicy =~ B—Wypetnienie granicy

Select Guidance Method @

Straight Track >
Curve Track * | Boundary Fill
Circle Track >

®

Boundary Track

Opcje $ledzenia wedtug granicy

PC28848 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108148895 -53-17SEP23-5/5
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Diagnostyka

Ekrany diagnostyczne wyswietlacza

GreenStar 3

WSKAZOWKA: Ponizej przedstawiono mozliwe

odpowiedzi ze strony uktadu diagnostyki wraz

Z krotkim objasnieniem.

GreenStar - Diagnostic Readings

View RowSense

-
v

®

System Mode

Row Sensors Available

RowSense Activation
Availabla

® AutoTrac License

Row Offset

@F’ri mary Steering Source

Sensor Coast Mode Time
Remaining
(sec)

AutoTrac RowSense
Yes
Yes

SF2

GPS

PC590585 —UN—17AUG23

OrowiSi - Do Paiige:

Dt softwear e changes, read the lalest Operalor Manual prior to operation. To
obi@in @ copy, See vour dealer or Vsl v deere.com.

RowSense

®

re
b

@ RowSense Adrvaion Avalalbe
Muto Trae License:

Row Offset: 0

Princary Steering Souroe

Sensor Const Mode Tinwe Rermaining: 0

® Calibrate Sensor
@ Calibration Stabus

AutoTroc RowSense
Yes
Tes

5F2

fimg
GRS

285

28

oV |

Calibrated

PC590586 —UN—17AUG23

Odczyty diagnostyczne wyswietlacza GreenStar 3 CommandCenter

A—Widok

B—Tryb systemowy

C—Dostepne czujniki rzedu

D—Dostepna aktywacja
RowSense

Dostepne czujniki rzedu:
* A —tak
* B —nie

E—Licencja AutoTrac
F—Przesuniecie rzedu
G—Podstawowe zrédto

kierowania

na biegu jalowym

Dostepna aktywacja naprowadzania na rzad:

H—Pozostaty czas trybu czujnika

* A — tak (jesli aktywacja AutoTrac RowSense GS3 jest

dostepna)

* A — nie (jesli aktywacja AutoTrac RowSense GS3 jest

niedostepna)

Licencja AutoTrac:
* A — tak (SF1)
* B — tak (SF2)
* C —nie

Przesuniecie rzedu:

¢ Aktualna wartos¢ przesuniecia rzedu, odlegtos¢

zmierzona w (in.) lub (mm).

Podstawowe zrodto kierowania:
* A — brak

Odczyty diagnostyczne wyswietlacza GreenStar 3

I— Napiecie lewego czujnika
J— Napiecie prawego czujnika
K—Kalibracja czujnika

*B—GPS
® C — czujniki rzedu

L—CAL
M—Stan kalibracji

Pozostaly czas trybu czujnika na biegu jatowym:
* Czasomierz do odliczania czasu utraty sygnatu GPS,
wyswietla wartos¢ w sekundach.

Napiecie lewego czujnika

* Napiecie spoczynkowe czujnika powinno by¢ mniejsze

niz 2,5 V.

Napiecie prawego czujnika

* Napiecie spoczynkowe czujnika powinno by¢ wieksze

niz 2,5 V.
Kalibracja czujnika
Stan kalibraciji

¢ Skalibrowane
* Brak kalibracji

zb48]1t,1692098536255 -53-12SEP23-1/1
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Diagnostyka ‘

E AuteTrac Health o

AutaTrac STatlEE

w

Enabled

Ekran diagnostyczny wyswietlacza 4.
generacji

Tracking Perfarmance @
Canditians

95% Off-Track Error

95% Heading Error

Stan AutoTrac: W obszarze Stan AutoTrac wyswietlany
jest wykres kotowy statusu systemu AutoTrac oraz
przetacznik do WLACZANIA/WYLACZANIA systemu

95% Yaw Rate

Whee| Slip
AUtOTraC. m i Surface Roughness Rough Smooth
WSKAZOWKA: Warto$ci wydajnosci i warunkéw Last Exit Cadle GPS Health
prowadzenia sg obliczane w sposob ciggty, gdy e P i 0%
system AutoTrac jest wigczony (4/4 wykresu @ SpralSwrergh ot

kofowego statusu) i prowadzi maszyne po linii.
WartoS$ci nie sg aktualizowane, gdy system
AutoTrac przejdzie do 3/4 lub 2/4 wykresu kotowego
statusu i zmieniajg sie na "---" po przejsciu do

1/4 wykresu kofowego statusu.

AutaTrac System @

MutaTrac Made AT 1.0

MuaTrac Resume Switch

PC590594 —UN—17AUG23

Wy d aj no$é prowadzenia ( A) Ekran diagnostyczny wyswietlacza 4. generacji

WSKAZOWKA: Kazda z ponizszych wartosci jest
wyswietlana jako wartos¢ dla 95 percentyli, co
oznacza, ze przez 95% czasu wydajnos¢ bedzie
réwna lub wieksza od wyswietlanej wartoSci.

C—Stan GPS
D—System AutoTrac

A—Wydajnos¢ prowadzenia
B—Warunki

zacznie sie zmniejsza¢ w miare zblizania sie do nastepnej
sciezki. W dobrych warunkach wartosci powinny by¢
réwne lub mniejsze niz wymienione wartosci:

Btad odchyiki poprzecznej 95% — odlegto$¢ maszyny
do najblizszej sciezki. Btad zwieksza sie, az maszyna
osiggnie potowe drogi miedzy $ciezkami, a nastepnie btad

4,8-12,9 km/h (3-8 mph)

12,9-19,3 km/h (8-12 mph)

19,3-24,1 km/h (12-15 mph)

Btad odchyiki poprzecznej
(wszystkie typy $ciezek)

4 cm (1.6 in)

8 cm (3.21in)

12 cm (4.7 in)

Blad kursu 95% — zalezno$¢ kierunku ruchu maszyny
wzgledem biezgcej sciezki. W dobrych warunkach

wartosci powinny by¢ réwne lub mniejsze niz wymienione

wartosci:

4,8-12,9 km/h (3-8 mph)

12,9-19,3 km/h (8-12 mph)

19,3-24,1 km/h (12-15 mph)

Sciezka prosta 0,8°

1,6°

1°
3,0°

1,2°
3,6°

Krzywa/Okrezna $ciezka (Ta
warto$¢ zalezy od ostrosci
krzywej. Ostrzejsze krzywe maja
wyzsze wartosci.)

warunkach warto$ci powinny by¢ rowne lub mniejsze niz
wymienione wartosci:

Szybkos$¢ skretu 95% — szybkos$¢ skretu maszyny
wplywajgca na wydajnos¢ sledzenia. W dobrych

4,8-12,9 km/h (3-8 mph) 12,9-19,3 km/h (8—12 mph) 19,3-24,1 km/h (12=15 mph)

Sciezka prosta 1° 1,5° 1,8°
4,5° 5,4°

Krzywa/Okrezna $ciezka (Ta 2°
warto$¢ zalezy od ostrosci

krzywej. Ostrzejsze krzywe majg
wyzsze wartosci.)

Warunki (B)

WSKAZOWKA: Dla wartosci poza optymalnym
zakresem wy$wietlana jest zotta kontrolka LED
wskaznika stanu. Dla warto$ci w optymalnym
zakresie wysSwietlana jest zielona kontrolka
LED wskaznika stanu.

informaciji o przechyle wzdtuznym i poprzecznym oraz
predkosci z odbiornika StarFire. Wskaznik nierownosci
powierzchni jest zolty poza optymalnym zakresem i
zielony w optymalnym zakresie.

Poslizg két — wartos¢ procentowa poslizgu két jest
mierzona poprzez porownanie odczytu predkosci kot z
maszyny z predkoscig GPS. Warto$¢ wieksza niz 6%
oznacza, ze poslizg két moze mie¢ negatywny wptyw na
wydajnos¢ systemu AutoTrac.

Chropowatos¢ powierzchni — pomiar powierzchni, na
ktorej pracuje maszyna. Jest on obliczany na podstawie

Ciag dalszy na nastepnej stronie zb48j1t,1692676792441 -53-23AUG23-1/2
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Diagnostyka

Stan GPS (C) System AutoTrac (D)

Doktadnos¢ — doktadnos¢ pozycyjna odbiornika Tryb AutoTrac — wskazuje rodzaj zespotu sterujacego
wyswietlana w postaci procentowej. W celu osiggniecia AutoTrac zainstalowanego w maszynie.

reklamowanej dokfadnosci i powtarzalnosci wymagana

jest wartos¢ doktadnosci réwna 100%.

Moc sygnatu — jako$¢ sygnatu korekcyjnego StarFire
odbieranego przez odbiornik.

Zespot sterujacy Tryb AutoTrac

AT2 (7R nr ser. 110101—, 8R nr ser. 160001—, 8RT nr ser. 923001, AT 2.0

8RX nr ser. 801001-)

AT1 (zintegrowany lub zainstalowany fabrycznie zespét sterujacy AT 1.0

AutoTrac)

Sterownik AutoTrac 300 ATC 300

Sterownik AutoTrac firmy Raven Sterownik ATC Raven
System AutoTrac firmy Reichhardt ATC Reichhardt
Sterownik AutoTrac firmy Deere Sterownik ATC Deere
AutoTrac Universal 300 ATC 300

AutoTrac Universal 200 ATC 200

AutoTrac Universal 100 ATC 100

Przetacznik przywracania systemu AutoTrac — po
nacisnieciu wskazuje stan wtgczenia, a po zwolnieniu
stan wytaczenia.

zb481t,1692676792441 -53-23AUG23-2/2
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Czyszczenie czujnikéw rzedu

Czyszczenie czujnikéw rzedu

AUWAGA: WYLACZYC silnik, wlaczyé hamulec
postojowy i wyjac kluczyk ze stacyjki.

Unies¢ heder i opuscic¢ ogranicznik zabezpieczajacy (A)
na ttoczysko sitownika hydraulicznego.

Czujniki rzedu nalezy sprawdzac¢ codziennie w celu
oceny koniecznosci czyszczenia. Materiat nagromadzony
na czujnikach moze uniemozliwia¢ swobode ruchu i
zmniejsza¢ wydajnos¢ dziatania. W celu wyczyszczenia
czujnikéw rzedu usung¢ zanieczyszczenia z czujnikow i
otaczajgcego obszaru. Sprawdzi¢, czy czujniki poruszajg
sie swobodnie.

Co roku sprawdzac tuleje i waty czujnikow pod katem
nadmiernego zuzycia. W razie potrzeby wymieni¢.

A—Ogranicznik zabezpiecza-

Jacy

=T 2

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08

KR43067,00000B3 -53-11NOV08-1/1
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Obstuga serwisowa maszyn John Deere — dostepne publikacje

Informacje techniczne

Informacje techniczne mozna zakupi¢ u John Deere.

Publikacje sg dostepne w formie drukowanej lub
elektronicznej (CD-ROM).

Zamowienia mozna sktadac, wybierajac jedng z
nastepujacych mozliwosci:

* Ksiegarnia Techniczna John Deere: www.John-

Deere.com/TechinfoStore
* Telefonicznie pod numerem 1-800-522-7448
* Skontaktowac¢ sie z dealerem John Deere

Na dostepne informacje sktadajg sie:

KATALOGI CZESCI z zestawieniem czesci serwisowych
dostepnych do danej maszyny z widokami roztozonych

zespotow, co pomaga zidentyfikowac prawidtowe

czesci.

Jest to rowniez przydatne przy montazu i demontazu.

TS189 —UN—17JAN89

DX,SERVLIT -53-07DEC16-1/4

INSTRUKCJE OBSLUGI zawierajg informacje o

bezpieczenstwie, uzytkowaniu, konserwacji i obstudze.

W

——

K
v d

TS191 —UN—02DEC88

DX,SERVLIT -53-07DEC16-2/4

INSTRUKCJE NAPRAW przedstawiajgce informacje

o obstudze serwisowej danej maszyny. Zawierajg

specyfikacje, zilustrowane procedury montazu i

demontazu, schematy przeptywu oleju hydraulicznego

i schematy potgczen elektrycznych. Niektére produkty
majg osobne instrukcje z informacjami o naprawach i
diagnostyce. Do niektérych podzespotow, takich jak silnik,
dostepne sg osobne instrukcje napraw podzespotow.

Ciag dalszy na nastepnej stronie

TS224 —UN—17JAN89

DX,SERVLIT -53-07DEC16-3/4
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Obstuga serwisowa maszyn John Deere — dostepne publikacje

PROGRAM EDUKACYJNY obejmuje pie¢ obszernych
serii ksigzek zawierajgcych podstawowe informacje
niezalezne od producenta:

* Podreczniki z serii podstaw rolnictwa obejmujg
technologie gospodarstw o profilu produkgciji roslinne;j i
zwierzece;j.

* Seria zarzadzania biznesem w rolnictwie rozpatruje
problemy rzeczywistego $wiata i oferuje praktyczne
rozwigzania w zakresie marketingu, finansowania,
wyboru sprzetu i zgodnosci pod katem wspotpracy.

* Podreczniki podstaw obstugi serwisowej pokazujg
sposoby naprawy i konserwacji sprzetu do zastosowan
niedrogowych.

® Podreczniki podstaw uzytkowania maszyn objasniajg
mozliwosci i regulacje maszyn, sposoby na poprawienie
osiagoéw i wyeliminowania zbednych prac polowych.

* Podreczniki podstaw maszyn kompaktowych zawierajg
instrukcje na temat serwisowania i konserwac;ji sprzetu
o0 mocy do 40 KM na WOM.

THE PRECISION-FARMING

RGRICULTURIZTS

TS1663 —UN—100CT97

DX,SERVLIT -53-07DEC16-4/4
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Z obstuga John Deere podotasz pracy

John Deere jest do Twojej dyspozycji
SATYSFAKCJA KLIENTA jest wazna dla John Deere.

Nasi dealerzy dotozg wszelkich staran, aby zapewni¢ Ci
szybka, efektywng obstuge i czesci:

- Obstuge i czesci serwisowe, aby wesprze¢ Twoj sprzet.

- Wyszkolonych technikéw serwisu oraz niezbedne
narzedzia diagnostyczne i naprawcze do prac
obstugowych przy Twoim sprzecie.

PROCES ROZWIAZYWANIA PROBLEMU KU
ZADOWOLENIU KLIENTA

Dealer John Deere ma za zadanie wspieraC Twoj sprzet i
rozwigzywac kazdy Twdj problem.

1. W przypadku kontaktu z dealerem, nalezy przygotowaé
nastepujace informacje:

- Model maszyny i numer identyfikacyjny produktu
- Data zakupu
- Natura problemu

2. Omowic problem z szefem serwisu dealera.

TS201 —UN—15APR13

3. Jesli rozwigzanie nie lezy w jego gestii, przedstawi¢
problem kierownictwu punktu dealerskiego i poprosic¢ o
pomoc.

4. W przypadku uporczywego problemu, ktérego
punkt dealerski nie jest stanie rozwigza¢, poprosic
swojego dealera o kontakt z John Deere celu uzyskania
wsparcia. Mozna takze skontaktowaé sie z Centrum
Wsparcia Klienta Sektora Rolnego po numerem
1-866-99DEERE (866-993-3373) lub poprzez e-mail na
stronie www.deere.com/en_US/ag/contactus/.

DX,IBC,2 -53-02APR02-1/1
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Z obstuggq John Deere podofasz pracy
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