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Introduccion

Prefacio
Le agradecemos la compra de un producto John Deere.

LEER ESTE MANUAL detenidamente para conocer el
funcionamiento y mantenimiento correcto del producto.
De lo contrario, se pueden producir lesiones o danos
en la maquinaria. Es posible que este manual y las
etiquetas adhesivas de seguridad de su maquina
estén tamb|en dlsponlbles en otros idiomas. (Visitar
s:/[techpubs.deere i/ para realizar el pedido).

ESTE MANUAL DEBE CONSIDERARSE como parte
permanente del producto y debera permanecer con el
mismo en caso de venderlo.

Las MEDIDAS de este manual se facilitan en unidades
métricas y en las unidades equivalentes del sistema
en EE. UU. Usar unicamente repuestos y tornilleria
correctos. Las fijaciones del sistema métrico e imperial
requieren la llave especifica correspondiente.

El LADO DERECHO y el LADO IZQUIERDO se
determinan mirando en el sentido de avance de la
magquina o del apero.

ESCRIBIR LOS NUMEROS DE IDENTIFICACION DEL
PRODUCTO (P.I.N.) en el Manual del operador. Anotar
detalladamente todos los nimeros puesto que son de
gran importancia para rastrear el producto en caso

de robo. Ademas, el concesionario necesitara dichos

numeros cuando se pidan repuestos. Guardar una copia
de seguridad de los niumeros de identificacion en un lugar
seguro separado de la maquina o lejos del producto.

La GARANTIA se otorga como parte del programa de
asistencia de John Deere para aquellos clientes que
manejen y mantengan sus equipos en conformidad con
lo descrito en este manual. La garantia se explica en
la declaracion o certificado de garantia que debe haber
entregado el concesionario.

Esta garantia le proporciona la seguridad de que John
Deere respaldara sus productos si estos presentan
defectos dentro del periodo de garantia. En determinadas
circunstancias, John Deere proporciona también mejoras
del producto, frecuentemente sin cargo alguno para el
cliente, incluso si el equipo esta fuera de garantia. Si se
hace un mal uso del equipo o si se modifica para variar su
rendimiento de forma diferente a las especificaciones de
fabrica, la garantia quedara anulada y los programas de
mejoras de productos pueden ser denegados.

En caso de no ser el propietario original de este producto,
es conveniente ponerse en contacto con el concesionario
local de John Deere para comunicarle el nimero de serie
de la unidad. De esta forma, John Deere podra informarle
sobre cualquier asunto o mejora del producto.

Numero de serie:

zb48]1t,1692254533140 -63-17AUG23-1/1
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Marcas comerciales

Marcas comerciales

AMS™ Marca comercial de Deere and Company
Android™ Marca comercial de Google Inc.

Apple® Marca registrada de Apple, Inc.
AutoTrac™ Marca comercial de Deere and Company
Bluetooth® Marca comercial de Bluetooth SIG
CommandCenter™ Marca comercial de Deere and Company
GreenStar™ Marca comercial de Deere and Company
iGrade™ Marca comercial de Deere and Company
iTEC™ Marca comercial de Deere and Company
JDLink™ Marca comercial de Deere and Company

John Deere Remote Display Access™

Marca comercial de Deere and Company

Microsoft®

Marca comercial de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y

en otros paises

RowSense™

Marca comercial de Deere and Company

Service ADVISOR™

Marca comercial de Deere and Company

StarFire™

Marca comercial de Deere and Company

StellarSupport™

Marca comercial de Deere and Company

Surface Water Pro

Marca comercial de Deere and Company

Windows®

Marca comercial de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y

en otros paises

bvvmsit, 1690521760389 -63-22AUG23-1/1
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Seguridad

Identificacion de la informacién de seguridad

Este es un simbolo de alerta de seguridad. Cuando
aparezca este simbolo en la maquina o en este manual,
tener cuidado, ya que existe la posibilidad de sufrir
lesiones.

Tomar las precauciones recomendadas y seguir las
practicas de uso seguro.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -63-030CT22-1/1

Comprension de las palabras de seializacion

PELIGRO: La palabra PELIGRO indica una situacion
de peligro inminente que, de no evitarse, ocasionara
lesiones graves o la muerte.

ADVERTENCIA: La palabra ADVERTENCIA indica una
situacion potencialmente peligrosa que, de no evitarse,
puede ocasionar lesiones graves o la muerte.

ATENCION: La palabra ATENCION indica una situacion
potencialmente peligrosa que, de no evitarse, podria
ocasionar lesiones leves o moderadas. PRECAUCION
también puede ser usada para alertar sobre practicas
inseguras asociadas con los casos que podrian provocar
lesiones.

Las palabras de sefializacion—PELIGRO,
ADVERTENCIA o ATENCION—se identifican por

el simbolo de alerta de seguridad. PELIGRO (DANGER)
identifica los riesgos mas serios. Las etiquetas

de seguridad PELIGRO (DANGER) o ATENCION

A PELIGRO

A ADVERTENCIA

A ATENCION

TS187 —63—03JUN19

(WARNING) estan ubicadas cerca de areas de riesgos
especificos. Las precauciones generales estan listadas
en las etiquetas de seguridad de PRECAUCION.
ATENCION se usa también para advertir de los mensajes
de seguridad de este manual.

DX,SIGNAL -63-050CT16-1/1

5-1
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Seguridad

Seguimiento de las instrucciones de
seguridad

Leer atentamente todas las indicaciones de seguridad
de este manual y las etiquetas de seguridad de la
maquina. Mantener las etiquetas de seguridad en buen
estado. Sustituir las etiquetas de seguridad que falten

o estén deterioradas. Asegurarse de que todos los
nuevos componentes del equipo y las piezas de repuesto
nuevas tengan las etiquetas de seguridad actuales. Las
etiquetas de seguridad de recambio estan disponibles en
el concesionario John Deere.

TS201 —UN—15APR13

Puede haber informacion de seguridad adicional en
piezas y componentes procedentes de los proveedores
que no se reproduce en este manual del operador. funcionamiento y/o seguridad de la maquina y acortar

Aprender a utilizar correctamente la maquina y sus su vida uil.

mandos. No permitir la utilizacion de la maquina a Si no se entiende cualquier parte del manual y se necesita
personas sin la debida preparacion. ayuda, consultar al concesionario John Deere.

Mantener la maquina en buenas condiciones. Cualquier
modificacion no autorizada puede menoscabar el
DX,READ -63-01AUG22-1/1

Practicas de mantenimiento seguras

Comprender bien los procedimientos de mantenimiento
antes de hacer los trabajos. Mantener el area limpia y
seca.

No efectuar ningun trabajo de engrase, mantenimiento o

ajuste con el motor en marcha. Mantener las manos, los

pies y la ropa lejos de las piezas impulsadas. Desconectar :
todos los mandos y funciones eléctricas para descargar la

presion en el sistema. Bajar el equipo al suelo. Detener

el motor. Sacar la llave. Dejar que la maquina se enfrie.

Apoyar de forma segura cualquier elemento de la

maquina que deba elevarse para efectuar trabajos de
mantenimiento.

Mantener todos los componentes en buenas condiciones

y correctamente instalados. Reparar los dafios de

inmediato. Reemplazar las piezas desgastadas o rotas.

Quitar las acumulaciones de grasa, aceite o residuos. .

En equipos autopropulsados, desconectar el cable a
masa de la bateria (-) antes de ajustar los sistemas
eléctricos o de efectuar soldaduras en la maquina.

En aperos remolcados, desconectar el mazo de cables
del tractor antes de revisar los componentes del sistema
eléctrico o de soldadura en el equipo.

TS218 —UN—23AUGS88

La caida de una unidad puede causar graves lesiones o
la muerte. Usar una escalera o plataforma para acceder
facilmente a cada lugar de montaje. Usar puntos de
apoyo Yy asideros firmes y seguros.

DX,SERV -63-28FEB17-1/1

011624
5-2 PN=8




Seguridad

Manejo seguro de componentes electréonicos
y soportes

Sufrir una caida durante la instalacién y separacién de
componentes electronicos del equipo puede causar
lesiones graves. Utilizar una escalera o plataforma para
alcanzar cada punto de montaje. Asegurarse de apoyar
los pies y las manos de forma segura sobre peldafos y
asideros. No instalar ni retirar componentes si ha llovido
o si hay hielo.

Emplear a un escalador certificado para instalar una
estacion base de RTK en una torre u otra estructura alta
0 para dar servicio a la misma en estas condiciones.

Al instalar o realizar trabajos de mantenimiento en un
mastil receptor de posicionamiento global sobre un apero,
utilizar las técnicas de elevacion apropiadas y un equipo
de seguridad. El mastil pesa mucho y puede ser dificil de

TS249 —UN—23AUG88

manejar. Se necesitan dos personas para alcanzar los
puntos de montaje no accesibles desde el suelo o desde
una plataforma de servicio.

DX, WW,RECEIVER -63-24AUG10-1/1

Funcionamiento seguro de los sistemas de
guiado

No usar sistemas de guiado en carreteras. Apagar
(desactivar) siempre los sistemas de guiado antes de
entrar a una carretera. No intentar encender (activar) un
sistema de guiado mientras se transporta por carretera.

Los sistemas de guiado han sido disefados para auxiliar
al operador a efectuar operaciones en campo de modo
mas eficaz. El operador siempre es responsable de

la trayectoria de la maquina. Los sistemas de guiado
no detectan automaticamente ni pueden impedir las
colisiones con obstaculos u otras maquinas.

Los sistemas de guiado incluyen cualquier aplicacién que
controla de modo automatico la direccion de la maquina.
Esto incluye, entre otros, AutoTrac, iTEC, Automatizacion
de maniobras AutoTrac™, Guiado pasivo de implemento
AutoTrac™ (pasivo), AutoTrac Universal, AutoTrac™
Controller, AutoTrac y John Deere Machine Sync.

Para evitar lesiones al operador y a otras personas:
* Nunca subir ni bajar de una maquina en movimiento.

¢ Verificar que la maquina, el apero y el sistema de
guiado estén correctamente configurados.

- Si se esta usando iTEC, la automatizacion
de maniobras AutoTrac o el guiado pasivo de
implemento AutoTrac, verificar que se hayan definido
contornos precisos.

- Si se esta usando la Sincronizacion de maquinas,
verificar que el punto inicial del vehiculo seguidor
esté calibrado con una separacion suficiente entre
las maquinas.

* Permanecer alerta y prestar atencién al entorno
circundante.

* Tomar el control del volante cuando sea necesario
para evitar peligros en el campo, a personas en las
inmediaciones, equipos y otros obstaculos.

* Detener el funcionamiento si las condiciones de poca
visibilidad perjudican la capacidad de manejar la
maquina o de identificar a personas u obstaculos en la
trayectoria de la maquina.

* Tener en cuenta las condiciones del campo, la
visibilidad y la configuraciéon de la maquina al
seleccionar la velocidad de la maquina.

bvvmsit, 1690521594604 -63-28JUL23-1/1
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Seguridad

Uso adecuado del cinturén de seguridad

Evitar lesiones graves o mortales por aplastamiento en
caso de vuelco.

Esta maquina esta equipada con arco de seguridad
(ROPS). USAR cinturdn de seguridad al manejar la
magquina con el arco de seguridad.

* Agarrar el cinturdn por su trabilla y pasarlo a lo largo
del cuerpo.

¢ Insertar la trabilla en la fijacion. Escuchar cémo
encastra.

* Tirar del cinturon para asegurarse de que esté bien
enganchado.

* Tensar el cinturdn a lo largo de las caderas.

Sustituir todo el cinturdn de seguridad si su tornilleria de
montaje, hebilla, cinturén o mecanismo retractor muestra
evidencia de danos.

Revisar el cinturon de seguridad y sus elementos de
fijacion por lo menos una vez al afio. Examinar si hay

tornillos flojos o dafios del cinturén, como p.ej. cortes,
zonas deshilachadas u otros signos de desgaste extremo
o inusual, decoloracién o abrasion. Utilizar unicamente

repuestos homologados para su maquina. Acudir a su
concesionario John Deere.

TS1729 —UN—24MAY13

DX,ROPS1 -63-22AUG13-1/1

Permanecer lejos de las unidades de corte

La barra de corte, el sinfin, el molinete y los rodillos de
alimentacién no pueden protegerse totalmente debido

a su funcion. Permanecer alejado de estos elementos
moviles cuando estén en funcionamiento. Desconectar
siempre el embrague principal, apagar el motor y retirar la
llave antes de reparar o desatascar la maquina.

¢,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -63-21DEC90-1/1
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Informacion de regulacién y conformidad

Declaracion de conformidad CE

Deere & Company
Moline, lllinois, EE. UU.

La persona nombrada a continuacién declara que
Producto: AutoTrac™ RowSense™

cumple con todas las disposiciones relevantes y los requisitos esenciales de las siguientes directivas:

Directiva Numero Método de certificacion

Directiva de compatibilidad electromagnética 2004/108/CE Autocertificacion segun Anexo Il de la directiva

Nombre y direccion de la persona en la Union Europea autorizada para cumplimentar el documento técnico de construccion:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Germany D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Lugar de la declaracién: Kaiserslautern, Nombre: Aaron Senneff

Alemania

Fecha de declaracién: 29 de julio de 2011 Titulo: gerente de ingenieria, John Deere Intelligent Solutions
Group

Fabrica: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09

zb48]1t,1695303948124 -63-21SEP23-1/1
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Botdn de reanudacion

Estado del botén de reanudacion .

Cuando se conecta una maquina equipada con AutoTrac
a un cabezal de maiz equipado con RowSense, los
botones de activacion 2 y 3 de la palanca de control
multifuncién se activaran de forma automatica para
utilizarse como botones de descenso de la plataforma
del cabezal y de reanudacion de AutoTrac para este
sistema. En las maquinas del afio 2012 y mas recientes,
el boton Auto puede utilizarse para engranar AutoTrac y
los sensores de hilera se engranan cuando los cultivos
entran en contacto con las sensores. (Ver Configuracion
de la entrada de hilera en la seccion Activacion del
sistema para obtener mas detalles).

PC582138 —UN—28JUL23

Botén de reanudacién en la maquina (anterior)

PC582139 —UN—28JUL23

Botén de reanudacion en la maquina (nuevo)

bvvmsit, 1690524195381 -63-050CT23-1/1
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AutoTrac RowSense

Descripcién general

AutoTrac RowSense consta de los siguientes
componentes

* AutoTrac integrado instalado y activado en la maquina,
con software actualizado de AutoTrac RowSense
programado en la unidad del sistema de direccién
(SSU), AutoTrac con activacion de SF1 o SF2.

- En las cosechadoras de las series 50 y 60, es
necesario instalar software actualizado de unidad de
control puente/portico.

- Las cosechadoras de las series S, W, y T del afio de
fabricacion 2008, y serie C del afio de fabricacion
2009 requieren tener instalado un bus LYNX para ser
compatibles con AutoTrac RowSense.

* AutoTrac integrado instalado y activado en la maquina,
con software actualizado de AutoTrac RowSense
programado en la unidad del sistema de direccién
(SSU), AutoTrac con activacion de SF1 o SF2.

* Los modelos del afo de fabricacion 2012 y posteriores
requieren el monitor GreenStar 3 2630 o el monitor
GreenStar 3 CommandCenter, 0 un monitor mas
reciente.

* Los modelos del afo de fabricacién 2011 y posteriores
requieren el monitor GreenStar 2 2600 o el monitor
GreenStar 3 2630.

* Activacion de AutoTrac RowSense.

* AutoTrac RowSense SF1 GS2 con una activacion de
AutoTrac SF1 GS2 anterior.

* AutoTrac RowSense SF2 GS2 con una activaciéon de
AutoTrac SF2 GS2 o AutoTrac GS2 anterior.

* Se requiere una activacion de AutoTrac RowSense
para el monitor de 4.2 generacion.

* Receptor StarFire con sefal de correccion SF1, SF2,
SF3 o RTK.

* Un par de sensores de hilera montados en el cabezal
de maiz aprobado.

AutoTrac RowSense funciona con todos los patrones
existentes de rastreo. AutoTrac funciona en las
modalidades siguientes: Curvas adaptables, curvas AB,
pasadas en circulo y pasadas rectas. AutoTrac RowSense
es una mejora del AutoTrac integrado en un monitor de
agricultura de precision compatible durante la cosecha de
maiz. Los sensores de hileras montados en un cabezal
de maiz aprobado detectan las cafias de maiz para saber
dénde esta la hilera. La aplicacion de guiado AutoTrac
utiliza la sefal del sensor de hilera combinada con las
sefales existentes de AutoTrac para mantener la maquina
en su trayectoria de guiado. Cuando no se recibe sefal
de los sensores de hilera (por ejemplo, al conducir sobre
una via acuatica), se utiliza el guiado normal por GPS.
La mayoria de las demas caracteristicas de AutoTrac
permanecen inalteradas. Los sensores de hileras solo
son otra entrada de posicion para dirigir la maquina.
Todos los modos de pasada se configuran de la misma
manera como se hacia con AutoTrac a base de GPS.
zb48j1t,1688365471549 -63-28SEP23-1/1
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Configuracion de modelos del aio de fabricacion 2012 y mas recientes y calibracion del
sistema

PC582158 —UN—01AUG23

Configuracion de AutoTrac RowSense con

monitor GreenStar [
[ | |

Uso del monitor GreenStar 3 -=
[ = o |

NOTA: Antes de usar este producto, es necesario llevar a Vend
cabo lo siguiente, ademas de configurar AutoTrac:
1. Seleccionar Menu (Menu).
zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-1/13

2. Seleccionar GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23

SR

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-2/13

3. Seleccionar guiado. PC582160 —UN—01AUG23

Guiado

zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-3/13

PC582161 —UN—01AUG23

4. Seleccionar la configuraciéon de guiado.

Guidance
Settings

Ajustes de guiado

zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-4/13

5. Seleccionar Change (Cambiar) en Parametros de PC582162 —UN—01AUG23

RowSense.
RowSense
2 Change
Settings
Cambio de parametros de RowSense
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-5/13
2 5-1 011624
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Configuracién de modelos del afio de fabricacién 2012 y mas recientes y calibracién del sistema

6. Seleccionar Estado del sistema (A) para activar los 5
sensores del sistema de guiado por hileras. RowSense Settings

7. Asegurarse de que el valor de desplazamiento del
sensor (B) sea correcto (0 es el valor predeterminado).

8. Seleccionar Entrada de hilera (C) como modo

requerido.
9. Pulsar Aceptar (D) para salir de Parametros de
RowSense.
A—Estado del sistema C—Entrada de hilera

B—Desplazamiento del sensor D—Aceptar

PC582140 —UN—28JUL23

Pagina de parametros de RowSense

zb48]1t,1690443942471 -63-17SEP23-6/13

10. El icono de AutoTrac RowSense aparecera en la PC582150 —UN—01AUGZ3

pagina de ejecucion de la interfaz de usuario de
guiado AutoTrac.

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -63-17SEP23-7/13

Monitor GreenStar 3 CommandCenter PCS62158 —UN—01AUG23

NOTA: Antes de usar este producto, es necesario llevar a ==
cabo lo siguiente, ademas de configurar AutoTrac: [ [
==
1. Seleccionar Menu (Menu). -
Menu

zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-8/13

2. Seleccionar GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23
@B oo
GreenStar (GS3)
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-9/13
25 2 011624
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3. Seleccionar Settings (Ajustes). PC582163 —UN—01AUG23
°

L

Settings
Ajustes

zb48j1t,1690443942471 -63-17SEP23-10/13

4. Seleccionar Ajustes de RowSense. PC582164 —UN—01AUG23

RowSense
Settings

Ajustes de RowSense

zb48]1t,1690443942471 -63-17SEP23-11/13

5. Seleccionar Estado del sistema (A) para activar los

sensores del sistema de guiado por hileras. RowSense Settings
6. Asegurarse de que el valor de desplazamiento del =

sensor (B) sea correcto (0 es el valor predeterminado). it : F=iE
7. Seleccionar Entrada de hilera (C) como modo 0

requerido. 5'""“ e —I |+|
8. Pulsar Aceptar (D) para salir de Parametros de i ~

RowSense. el | Manual

A—Estado del sistema C—Entrada de hilera

B—Desplazamiento del sensor D—Aceptar

Pagina de parametros de RowSense

PC582140 —UN—28JUL23

zb48]1t,1690443942471 -63-17SEP23-12/13

9. Elicono de AutoTrac RowSense aparecera en la PC582150 —UN—01AUG23

pagina de ejecucion de la interfaz de usuario de
guiado AutoTrac.

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -63-17SEP23-13/13

011624
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PC28961 —UN—24APR23

Configuracion de AutoTrac RowSense
mediante el monitor de 4.2 generacion

NOTA: Antes de usar este producto, es necesario llevar a

cabo lo siguiente, ademas de configurar AutoTrac: Menii

1. Seleccionar Menu (Menu).
bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-1/7

2. Seleccionar Aplicaciones. PC582132 —UN—27JUL23

Applications

Aplicaciones

bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-2/7

3. Seleccionar Guiado AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

®

Guiado AutoTrac

bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-3/7

4. Seleccionar Information (Informacion). PC582133 —UN—27JUL23

®

Informacién

bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-4/7

5. Seleccionar ENCENDIDO/APAGADO (A) para activar RowSense
los sensores del sistema de guiado por hileras. B o
: \ :
6. Seleccionar el modo de entrada de hilera requerido, | Status & Settings ‘ ON OFF |
ya sea Direccion GPS (C) o Direccion manual (D). 4 g
2
7. S.elecmonar Estado y ajustes (B) para acceder al Row Entry Mode 5
ajuste de desplazamiento del sensor. E4
- - |
. . L (")) GPSSteer ®( Manual Steer é
A—CONEXION/DESCONEXION C—Direccion GPS @Qz') @ 5
B—Estado y ajustes D—Direcciéon manual 8
[\
Péagina de informacion de RowSense
Continta en la siguiente pagina bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-5/7
25-4 011624
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8. Asegurarse de que el valor de desplazamiento del
sensor (B) sea correcto (0 es el valor predeterminado).

9. Seleccionar ENCENDIDO/APAGADO (A) para activar
los sensores del sistema de guiado por hileras.

10. Seleccionar X en la esquina superior derecha para
salir de Estado y ajustes de RowSense.

A—CONEXION/DESCONEXION B—Desplazamiento del sensor

| fun | Rewsense Status & Settings @

T (A )
%, stand By on

@ A guldance rack must be selected

Lo J0r )

@

@ s signal acequate g

Reset 2

@ Rowsense sensor voltages 0% N

|

| = =z
\_._J @ Rowsense sensors unable to detect crop :l'
s:marl}'ullms 3

Left 25v [ o | @ Resume AutaTrac g
Right s | W i 8
o

Pagina Estado y ajustes de RowSense

bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-6/7

11. El icono de AutoTrac RowSense (A) aparecera en la
pagina de la aplicacion AutoTrac Guidance (Guiado
AutoTrac).

A—AutoTrac RowSense

ﬂAutoTra: Guidance § © .y

AutoTrac

o

Enabled
(I OFF
rmxiii )

Steering
T0
AUTO 100

Newt Track
AutoPath

<= Swap

PC582137 —UN—28JUL23

Pagina AutoTrac Guidance (Guiado AutoTrac) con RowSense activado

bvvmsit, 1690446889571 -63-17SEP23-7/7
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Configuracion de desplazamiento del
sistema de guiado por hileras

Se puede afiadir un valor de desplazamiento a los
sensores de hilera para cambiar la alineacion de los tallos
que entran a la plataforma de maiz.

Ejemplos en los que se requiere un cambio de alineacion:

* La hilera divisoria sembrada queda en medio del
cabezal de maiz y algunas hileras han sido tumbadas
por el cabezal. Se puede afadir un valor de
desplazamiento para "dividir las diferencias", de modo
que todas las hileras se tumben una cierta cantidad,
pero con menor gravedad que sin el desplazamiento.

* Los divisores de cultivo con sensores fijados no
quedan alineados con la hilera. Hasta que se
puedan llevar a cabo reparaciones para alinear los
sensores fisicamente, se puede afiadir un valor de
desplazamiento para compensar la desalineacion.

Si se introduce un valor de desplazamiento menor que 0,
esto puede hacer que la maquina se desvie levemente
hacia la izquierda, y los valores mayores que 0 pueden
hacer que se desvie levemente hacia la derecha. El valor
predeterminado es de 0, y el rango de valores validos

es de -50—50.

1. Para acceder a los ajustes de RowSense:

Para monitor GreenStar3: Seleccionar Menu (Menu),
GreenStar (GS3), Guidance (Guiado), Guidance
Settings (Ajustes de guiado) y, a continuacion,

seleccionar RowSense Settings Change (Cambio de
ajustes de RowSense). Para obtener mas informacion,
ver Configuracion de AutoTrac RowSense mediante el
monitor GreenStar en esta seccion.

Para el monitor GreenStar 3 CommandCenter:
Seleccionar Menu (Menu), GreenStar (GS3), Settings
(Ajustes) y, a continuacion, seleccionar RowSense
Settings (Ajustes de RowSense). Para obtener mas
informacion, ver Configuracion de AutoTrac RowSense
mediante el monitor GreenStar en esta seccion.

Para un monitor de 4.2 generacion: Seleccionar
Menu (Menu), Applications (Aplicaciones),
AutoTrac Guidance (Guiado AutoTrac), Information
(Informacion) y, a continuacién, seleccionar Status
& Settings (Estado y ajustes) en RowSense. Para
obtener mas informacion, ver Configuracion de
AutoTrac RowSense mediante el monitor de 4.2
generacion en esta seccion.

Introducir el valor de desplazamiento del sensor entre
-50—50. El valor predeterminado es 0.

Para el monitor GreenStar 3: Pulsar Aceptar para
salir de Parametros de RowSense.

Para el monitor GreenStar 3 CommandCenter:
Pulsar Aceptar para salir de Parametros de RowSense.

Para un monitor de 4.2 generacion: Seleccionar X
para salir de Estado y ajustes de RowSense.

bvvmsit, 1690530224859 -63-14SEP23-1/1

Configuracion de entrada de hilera
Uso del monitor GreenStar
1. Para acceder a los ajustes de RowSense.

Para monitor GreenStar3: Seleccionar Menu (Menu),
GreenStar (GS3), Guidance (Guiado), Guidance
Settings (Ajustes de guiado) y, a continuacion,
seleccionar RowSense Settings Change (Cambio de
ajustes de RowSense). Para obtener mas informacion,
ver Configuracion de AutoTrac RowSense mediante el
monitor GreenStar en esta seccion.

Para el monitor GreenStar 3 CommandCenter:
Seleccionar Menu (Menu), GreenStar (GS3), Settings
(Ajustes) y, a continuacion, seleccionar RowSense
Settings (Ajustes de RowSense). Para obtener mas
informacion, ver Configuracion de AutoTrac RowSense
mediante el monitor GreenStar en esta seccion.

2. Seleccionar Entrada de hilera (C) como modo
requerido.

3. Pulsar Aceptar (D) para salir de Parametros de
RowSense.

Continta en la siguiente pagina

RowSense Settings

System
Status

Emsor Offset

E'::; C | Manual

Enabled

PC582140 —UN—28JUL23

A—Estado del sistema
B—Desplazamiento del sensor D—Aceptar

Pagina de parametros de RowSense

C—Entrada de hilera

bvvmsit, 1690534615778 -63-17SEP23-1/2
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Configuracién de modelos del afio de fabricacién 2012 y mas recientes y calibracién del sistema ‘

Uso del monitor de 4.2 generacion Rowsense
1. Para acceder a los ajustes de RowSense. B - 0 .

. i L . . #¥ | Status & Settings ‘ ON OFF |
Seleccionar Menu (Menu), Applications (Aplicaciones), | . ) 2
AutoTrac Guidance (Guiado AutoTrac), Information 3
(Informacién) y, a corjginuacién, seleccionar Row Entry Mode q
Information (Informacion). %l

2. Seleccionar ENCENDIDO/APAGADO (A) para activar  (C)(() GPssteer (D) @) Manual steer 8
los sensores del sistema de guiado por hileras. 8
o
3. Seleccionar el modo de entrada de hilera requerido, Pégina de informacion de RowSense
ya sea Direccion GPS (C) o Direccion manual (D).
4. Pulsar X para salir de Ajustes y estado de RowSense. A—CONEXION/DESCONEXION C—Direcciéon GPS
M I B—Estado y ajustes D—Direcciéon manual
anual:
1. Conduzca la maquina hacia la hilera. 3 Presi | botén d dacis q
2. Presionar el botén de reanudacion la primera vez para - resionar el bolon dé reanudacion por segunda vez
bajar el cabezal. para conectar los sensores de hilera.
3. Presionar el botén de reanudacion por segunda vez NOTA: AutoTrac se activa cuando se pulsa el botén
para conectar el guiado y los sensores de hilera. de reanudacién. Los sensores de hilera
GPS: se engranan cuando los cultivos entran en
contacto con las laminas.
1. Conduzca la maquina hacia la hilera.
2. Presionar el botdn de reanudacion la primera vez para
bajar el cabezal y conectar el sistema de guiado.
bvvmsit, 1690534615778 -63-17SEP23-2/2
25-7 011624
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Procedimiento de calibracion de los
sensores de hilera mediante el monitor
GreenStar

Este procedimiento se lleva a cabo cuando se instala el
sistema o después de haberlo reparado. Los sensores
deberan estar instalados y colocados contra sus topes de
posicion de reposo.

Asegurarse de que los sensores de hilera estén
instalados, con sus resortes manteniéndolos en la
posicion de reposo. Elevar la plataforma de corte para
asegurar que los sensores de hilera no estén tocando el
suelo. La maquina no debe moverse.

1. Para navegar a la pagina de lecturas de diagnostico
de GreenStar. Seleccionar Menu (Menu), GreenStar
(GS3) y, a continuacion, seleccionar Diagnostics
(Diagnostico).

2. Seleccionar RowSense en el menu desplegable Vista
(A).

3. Activar el sensor RowSense antes de iniciar la
calibracion. Para obtener mas informacion, ver
Configuracion de AutoTrac RowSense mediante el
monitor GreenStar en esta seccion.

4. Asegurarse de que los sensores RowSense estén
calibrados en las tensiones de reposo.

NOTA: La tension del sensor derecho en reposo debe ser
superior a 2,5 V. La tensién del sensor izquierdo
en reposo debe ser inferior a 2,5 V.

5. Seleccionar CAL (D) para almacenar las tensiones
del sensor en reposo en la memoria de la unidad del
sistema de direccion (SSU).

Greon Star - Disgnostic Rosdings

Due to software changes, read the latest Operator KManual prior to operation. To

obiain 3 copy, seevour deder or wish wiraw deere.con

viewn |[RowSense

OF

Syrstem Mode:

Row Sensors Avallable
RowSense Aothration Avallable:
AutoTrao Licanes:

Rowe Offsot:

i)

Frimary Steering Source

Sensor Coasl Mode Time Remaining:

Calibrate Sensor

® Calibration Stalus:

AutoTrao RowSense
e

Yes

SF2

1]

GF&

o

25

25

Calibrated

A—Visualizar

B—Tension de sensor
izquierdo

C—Tensién de sensor derecho

Calibracion del sensor de hileras

bvvmsit, 1690544832169 -63-17SEP23-1/1

D—CAL
E—Estado de calibracion

6. Una vez que la calibracién se realice correctamente,
salir de las lecturas de diagnostico de GreenStar.

PC582141 —UN—28JUL23

25-8
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Procedimiento de calibracion del sensor de
hilera con monitor de 4.% generaciéon

Este procedimiento se lleva a cabo cuando se instala el
sistema o después de haberlo reparado. Los sensores
deberan estar instalados y colocados contra sus topes de
posicion de reposo.

Asegurarse de que los sensores de hilera estén
instalados, con sus resortes manteniéndolos en la
posicion de reposo. Elevar la plataforma de corte para
asegurar que los sensores de hilera no estén tocando el
suelo. La maquina no debe moverse.

1. Para acceder a los ajustes de RowSense.

Seleccionar Menu (Menu), Applications (Aplicaciones),
AutoTrac Guidance (Guiado AutoTrac), Information
(Informacidn) y, a continuacion, seleccionar Status &
Settings (Estado y ajustes) en RowSense.

2. Activar el sensor RowSense antes de iniciar la
calibracion. Ver Configuracion de AutoTrac RowSense
mediante el monitor de 4.2 generacion en esta seccion.

3. Asegurarse de que los sensores RowSense estén
calibrados en las tensiones de reposo.

—

fin | Rewsense Status & Settings @

SensorOffset -
| nn stand By

7
(|
@ A guldance track must be selected

Ll
L —-:l-—?- J @ Fs signal acequate

E‘J

| Y oFF

e

~N

|

Reset 2

@ Rowsense sensor voltages 0% Q

|

=) z

. J @ RowSanie sensors unable to detect crop :l’

Sensor Voltages qQ

I

Left 5 CAL @ Resume AutaTrac S
Right v | W 8
a

Pagina Estado y ajustes de RowSense

A—CONEXION/DESCONEXION B—CAL

NOTA: La tension del sensor derecho en reposo debe ser
superior a 2,5 V. La tension del sensor izquierdo
en reposo debe ser inferior a 2,5 V.

4. Seleccionar CAL (B) para almacenar las tensiones
del sensor en reposo en la memoria de la unidad del
sistema de direccion (SSU).
bvvmsit, 1690544848389 -63-19SEP23-1/2

5. Leer los detalles del proceso de calibracion y
seleccionar Begin Calibration (Iniciar calibracion).

6. Leer detenidamente los requisitos previos de
calibracion y seleccionar Next (Siguiente).

7. Una vez que la calibracion se realice correctamente,
seleccionar OK (Aceptar) y la X para salir de Estado
y ajustes de RowSense.

PC582143 —UN—30JUL23

' % Begin Calibration

Iniciar calibracion

bvvmsit, 1690544848389 -63-19SEP23-2/2
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PC582144 —UN—31JUL23

Configuracion de AutoTrac RowSense

==
NOTA: Antes de usar este producto, es necesario llevar a f o |
cabo lo siguiente, ademas de configurar AutoTrac: -_-
=
1. Seleccionar Menu (Menu). Ment

bvvmsit, 1690794031707 -63-17SEP23-1/5

2. Seleccionar Monitor GreenStar original. PC582145 —UN—31JUL23

Original

GreenStar

- Monitor
Hit

Monitor GreenStar Original
bvvmsit, 1690794031707 -63-17SEP23-2/5

3. Seleccionar AJUSTES. PC582146 —UN—31JUL23

‘SETUP“

Configuracién
bvvmsit, 1690794031707 -63-17SEP23-3/5

4. Seleccionar AutoTrac (B). m
A—Harvest Monitor C—Diseio de pagina de
B—AutoTrac ejecucion H c
arvest Monitor A
AutoTrac B 3
7
5
.
RUN Page Layout C 5
— 8
Pagina de configuracion
Continta en la siguiente pagina bvvmsit, 1690794031707 -63-17SEP23-4/5
30-1 011624
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5. Seleccionar Sl para las opciones del sistema de
guiado por hileras instalado (C) y sistema de guiado
por hileras activado.

Si es necesario, calibrar los sensores del sistema de
guiado por hileras.

Asegurarse de que el valor de desplazamiento
del sensor (E) sea el correcto (100 es el valor
predeterminado).

E—Desplazamiento del
sistema de guiado por
hileras (50—150)

F—No se usa

G—Configuracion

A—Sensibilidad de direccién
(50—200)

B—Calibracion de AutoTrac

C—Sistema de guiado por
hileras opcional instalado

D—Calibracion de sensor de
guiado por hileras

AutoTrac

Steer Sensitivity
(50 - 200)

100

AutoTrac
Calibration

v

Row Guidance
Option Installed

Yes @

LR

BEREEEE
B =)=

SETUP

INFO

Row Guidance Sensor

Calibration

v

Row Guidance
Offset (50 - 150)

Setup

EEEeads

PC582148 —UN—31JUL23

4

Pégina de configuracion de AutoTrac

bvvmsit,1690794031707 -63-17SEP23-5/5
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Configuracion de desplazamiento del
sistema de guiado por hileras

Se puede afiadir un valor de desplazamiento a los
sensores de hilera para cambiar la alineacion de los tallos
que entran a la plataforma de maiz.

Ejemplos en los que se requiere un cambio de alineacion:

® La hilera divisoria sembrada queda en medio del
cabezal de maiz y algunas hileras han sido tumbadas
por el cabezal. Se puede aplicar un valor de
desplazamiento para dividir la diferencia, de modo que
todas las hileras se tumben una cierta cantidad, pero
con menor gravedad que sin el desplazamiento.

* Los divisores de cultivo con sensores fijados no
quedan alineados con la hilera. Hasta que se
puedan llevar a cabo reparaciones para alinear los
sensores fisicamente, se puede afiadir un valor de
desplazamiento para compensar la desalineacion.

Si se introduce un valor de desplazamiento menor

que 100, esto puede hacer que la maquina se desvie
levemente hacia la izquierda, y los valores mayores que
100 pueden hacer que se desvie levemente hacia la
derecha. El valor predeterminado es de 100, y el rango
es de 50—150.

1. Para navegar a la configuracién de AutoTrac.

Seleccionar Menu (Menu), Original Monitor
GreenStar (Monitor GreenStar original), SETUP
(CONFIGURACION) y a continuacion, seleccionar
AutoTrac.

2. Seleccionar Desplazamiento del sistema de guiado
por hileras (50—150) (E).

3. Introducir el valor de desplazamiento del sistema de
guiado por hileras, que esta entre 50 y 150. El valor
predeterminado es 100.

EI E] 'SETUP| AutoTrac

ClEgess K

|E| EI AutoTrac b
Calibration

oo
e

Row Guidance
Option Installed

B
v

Row Guidance Sensor
Calibration

Row Guidance

Offset (50 - 150) 100

SETUP

INFO

EEDEBBEB

PC582148 —UN—31JUL23

4

E—Desplazamiento del
sistema de guiado por
hileras (50—150)

F—No se usa

G—Configuracion

Setup

Pagina de configuracién de AutoTrac

A—Sensibilidad de direccién
(50—200)

B—Calibracion de AutoTrac

C—Sistema de guiado por
hileras opcional instalado

D—Calibracion de sensor de
guiado por hileras

bvvmsit, 1690794031816 -63-17SEP23-1/1
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[SETUP| AutoTrac

Steer Sensitivity
(50 - 200) i

AutoTrac
Calibration

Row Guidance
Option Installed - @

Procedimiento de calibracion de sensores
de hilera

Este procedimiento se lleva a cabo cuando se instala el
sistema o después de haberlo reparado. Los sensores
deberan estar instalados y colocados contra sus topes de
posicion de reposo.

1. Para navegar a la configuracion de AutoTrac.

=)=

Seleccionar Menu (Menu), Original Monitor
GreenStar (Monitor GreenStar original), SETUP

EEEEEE

E o6

p Row Guidance Sensor
(CONFIGURACION) y a continuacion, seleccionar CLR Calibration
AutoTrac.

2. Asegurarse de que los sensores de hilera estén Fé?rw Gmdan;:e 100 2
instalados, con sus resortes manteniéndolos en la set (50 - 150) 5
posiciéon de reposo. Elevar el cabezal para asegurar SETUP 5
que los sensores de hilera no estén tocando el suelo. z
La maquina no debe moverse. INFO it

<

3. Seleccionar la calibracion del sensor de sistema de 9 8
guiado por hileras (D). Setup 9

Pagina de configuracién de AutoTrac

A—Sensibilidad de direccion E—Desplazamiento del

(50—200) sistema de guiado por
B—Calibracion de AutoTrac hileras (50—150)
C—Sistema de guiado por F—No se usa

hileras opcional instalado G—Configuracion
D—Calibracion de sensor de

guiado por hileras

bvvmsit, 1690794031747 -63-19SEP23-1/2

4. Calibrar los voltajes del sensor en reposo. E] EI m Calibration
Seleccionar el sensor de calibracion del sistema de
guiado por hileras (E) para almacenar las tensiones B m A |
de sensores reposo en la memoria de la unidad del
sistema de direccion (SSU). EI E jB

NOTA: La tension del sensor derecho en reposo debe ser

superior a 2,5 V. La tensién del sensor izquierdo [ :
en reposo debe ser inferior a 2,5 V. ' EI C I
6. Una vez que la calibracién se realice correctamente, B Left Sensor Cal (V) 1.17
; : s flera. | : D I
salir del modo de calibracion del sensor de hilera Right Sensor Cal (V) 3.83 _
[
A—No se usa E—Calibrar sensor de guiado | Calibrate D EI
B—No se usa por hileras : Q
C—Cal sensor izq (V) 1.17 F—No se usa Row Guidance Sensor §‘
D—Cal sensor der (V) 3.83 G—AutoTrac b
| ]
2
AutoTrac G 2
(6]
o
Calibracion del sensor de hileras
bvvmsit,1690794031747 -63-19SEP23-2/2
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Activacion del sistema

PC582150 —UN—01AUG23

Pantallas e indicadores

Cuando se usa AutoTrac RowSense, se pueden mostrar
los siguientes iconos de estado de RowSense en la
pantalla.

En el monitor GreenStar 2: Aparecera AutoTrac

RowSense en el mapa, bajo la vista de guiado, que indica

que los sensores de hilera estan disponibles (cuando el PC582151 —UN—O1AUG23
boton de ESTADO DE SENSORES esta en la posicion

de activado).

Sistema instalado

En monitor GreenStar 3 2630: Aparecera AutoTrac
RowSense en el mapa, bajo la vista de guiado, que indica
que los sensores de hilera estan disponibles (cuando el
botén de ESTADO DE SENSORES esta en la posicion

de activado). Sistema activo, funcionando con sensores de hilera y GPS
PC582152 —UN—01AUG23

En el monitor GreenStar 3 CommandCenter: AutoTrac
RowSense aparecera en la pagina de ejecucion.

En un monitor de 4.2 generacion: AutoTrac RowSense
aparecera en la pagina de la aplicacion AutoTrac
Guidance (Guiado AutoTrac).

Cada icono indica el estado de RowSense. El icono de Pérdida de serial de GPS, funcionando solo con datos del sensor de hilera
. . P PC582153 —UN—01AUG23

estado de RowSense cambia de gris a color segun el

estado de RowSense.

Gray — Sistema RowSense instalado.

Green — El sistema estéa activo y operativo con sensores
de hilera 'y GPS.

Yellow — RowSense esta activo, pero solo funciona con

entradas del sensor de hilera. ) Pérdida de sefial del sensor de hilera, funcionando solo con GPS
Red — RowSense esta activo, pero solo funciona con
GPS.
bvvmsit, 1690865482645 -63-17SEP23-1/1
35-1 011624
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Activacion del sistema

Activacion de sensores de hilera Para hacer un giro de cabecero: Los virajes de

Los sensores de hilera guia a la maquina siempre que cabecero se llevan a cabo de la misma manera que
puedan determinar una posicién de hilera. El operador AutoTrac basado en GPS. El operador alinea la maquina
sabra que los sensores de hilera guiaran a la maquina con la trayectoria que desea seguir. Al pulsar el boton
porque AutoTrac RowSense cambia a verde y denota el de reanudacion, AutoTrac conduce en la trayectoria de
movimiento. guiado. Los sensores detectan entonces la posicion de la

hilera y la siguen. Las funciones de extension de lineas
Una vez que se ha fijado la trayectoria inicial (una de curvas adaptables, pasada en circulo y curvas AB
linea AB o una pasada curva inicial registrada), se pueden emplearse para extender una proyeccion de la
puede pulsar el boton de reanudacioén cuando la trayectoria adyacente hacia los cabeceros.

maquina se encuentra dentro de la mitad del espacio
entre pasadas y a un angulo admisible respecto de
las hileras. El sensor de hilera guia la maquina en
cuanto hay actividad en los sensores de hilera.

Guidance ShifiTrack
View Settings Seltings ITEC Pro

e 3D |2 70 |
125 dd gy = w8 cr2 S
Steer Sensitivity — ] %l Sleer Sensithity = gl
| |
e || @R )| D2 [ ]| O[R
] R g
Track 1 30,000 {ft) S |Tr=ck 1 30.000(%) S
Pantalla GreenStar 2 Monitor GreenStar 3 2630
AutoTrac Guidance ﬂ ﬁl m
 AwtoTrac Guldante |
uidance
= Track 1
o | setTrack
Engaged | Track Spacing
- Shilt Track
ore .
Seeering 3 i
oLl i 1 ©
§ dmo 1o I ([ o R
2 Nesct Track - — 2
= 1.0in
ol AutoPath Shift Increrent .T
2 z
3 T
|
g e BWap E
] o
Q a
Monitor GreenStar 3 CommandCenter Monitor de 4.7 generacion
bvvmsit, 1690867627910 -63-27SEP23-1/1
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Monitor GreenStar 3—Pasada

Pasada recta

La pasada recta debe emplearse cuando las hileras son
rectas y no varian por mas de aproximadamente 1 m
(3-1/4 ft). El modo de pasadas rectas proyecta todas las
tuberias sobre la base de la primera trayectoria.

Si un campo es relativamente recto y su rumbo no cambia,
se recomienda usar el modo de pasadas rectas ya que
este permite la entrada de hileras en rutas adyacentes.
El rendimiento con entrada de hileras mejora cuando

se siembra el campo usando AutoTrac. El rendimiento
también mejora durante los periodos de interrupcion de
hilera por vias acuaticas.

Cuando esta en modo de pasada recta, la linea de GPS se
centra automaticamente. Esto garantiza que la trayectoria
de GPS queda debidamente alineada con las hileras.

NOTA: Esta funcion no se encuentra disponible
para curvas adaptables.

Hay varios métodos que permiten definir una pasada 0:

* A + B - Define la pasada 0 al conducir sobre la misma
con la maquina.

* A + Auto B - Define la pasada 0 al conducir sobre la
misma con la maquina.

* A + Rumbo - Define la pasada 0 al conducir la maquina
al punto A e introducir un valor de rumbo predefinido.

* Lat/Long - Define la pasada 0 al introducir valores
predefinidos de latitud y longitud que establecen las
coordenadas de los puntos A y B.

¢ Lat/Long + Rumbo - Define la pasada 0 al introducir
valores predefinidos de latitud y longitud para el punto
A e introducir un valor predefinido de rumbo.

Configuracion de pasada recta

PC10390 —UN—07JANO8

Pasada recta

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-1/9

1. Seleccionar Menu (Menu).

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-2/9

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS RO

GreenStar (GS3)

Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-3/9

40-1
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Monitor GreenStar 3—Pasada

3. Seleccionar guiado.

PC582160 —UN—01AUG23

Guiado

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-4/9

4. Seleccionar la configuracién de guiado.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ajustes de guiado

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-5/9

5. Seleccionar la pasada recta en el modo de rastreo.
6. Seleccionar View (Vista).

NOTA: Colocar la grabacion en pausa cuando no
se esté cosechando.

NOTA: Asegurarse de que haya sefial SF1, SF2,
SF3 o RTK mediante el icono de receptor
de la pagina de ejecucion.

PC589284 —UN—17AUG23

Straght Track -~
w

Pasada recta del modo de rastreo

7. Verificar que el espacio entre pasadas es el correcto.
Si el espacio entre pasadas no es correcto, cambiarlo
en la pestafia de guiado.

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-6/9

8. Seleccionar Ajustar pasada 0.

PC590562 —UN—17AUG23

l Set Track 0

Pagina Ajustar pasada 0

Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-7/9
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Monitor GreenStar 3—Pasada

9. Seleccionar el nombre de la pasada en Pasada actual
0 (A). Si no existe ningun nombre, crear un nombre de Set Track 0
pista nuevo seleccionando Nuevo (C). Curront Teack 0 Method
. 4, P [TEm—— . il
10. Seleccionar un método de pasada en Método (B). @ >
11. Seleccionar Ajustar A (F) y conducir la maquina al ’ i
inicio de la pasada. © . I [ m@ Yl sr3
12. Seleccionar Ajustar B (G) y conducir la maquina a un °"""';°"*""°"'°"’"“" Hesding:  0.0000
minimo de 10 m para finalizar el registro de la pasada. [ — Point A Lai: 0.00000000
L . 3 Poirt A Lon:  0LOMO00000
Se crearan lineas de guiado a través del campo. Elevation @Tr_ﬂ e
. . ane ity &
13. gglegzgg:r Accept (Aceptar) para ejecutar AutoTrac m =St g
W .
el
. .z N
14. Para anular el proceso de configuracion y volver a [ e ®l { Ll @J g
la pagina de configuraciéon de guiado, seleccionar , =
Cancelar (H). %'
|
A—Pasada 0 actual E—Espacio entre pasadas ” ® §
B—Meétodo F—Establecer A Cancal 3
C—Nuevo G—Establecer B g
D—Retirar H—Cancelar Establecer Pasada 0
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-8/9
40-3 011624
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Monitor GreenStar 3—Pasada

Interrupcion de hilera—No habra hilera en la via
acuatica. Puesto que los modos de pasada recta y curvas
AB vuelven a centrar cada pasada, existe una mayor
posibilidad de hallar la hilera correcta del otro lado de la —— —
via acuatica.

NOTA: Si se pierden las sefiales tanto de GPS como de
datos de los sensores de hilera, el sistema no se
engrana hasta que se restablezca la sefial de GPS.

/
/

VA
/
/

/[

PC10391 —UN—O08JAN08

Via acuética

zb48j1t,1691052171610 -63-17SEP23-9/9
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Monitor GreenStar 3—Pasada

Curvas adaptables

PC10399 —UN—O04FEBO08

La trayectoria cambia mientras se avanza por el campo

Las curvas adaptables se pueden utilizar en todos los
campos. Sin embargo, se recomienda su uso cuando la
trayectoria cambia mientras se avanza por el campo, se
cambia el rumbo o la curva tiene forma de U. Las curvas
adaptables cuentan con una funcién adicional, el Buscador
de hilera, que puede seleccionarse mediante el boton
de conmutacion. Los sensores de hilera pueden usarse
para guiar a las maquinas cuando estan engranadas con
una hilera. La grabacion de pasadas curvas debe estar
activada. Esto sirve para definir la primera pasada y
permite efectuar extensiones en linea recta.

Las curvas adaptables solo se proyectan hacia una
pasada adyacente, pero ofrecen la ventaja de admitir
curvas de formas diferentes y los potenciales errores de
hilera divisoria calculada no se acumulan conforme se
avanza por el campo.

Si hay varias maquinas trabajando en el campo, la funcién
de curvas adaptables no permite que se salte una pasada.
En esta situacion, la funcion de curvas adaptables
funciona solamente si el espacio entre pasadas de las
otras maquinas se suma al espaciado propio de la
magquina. Por ejemplo, si un cabezal de 12 hileras sigue
a un cabezal de 8 hileras en hileras de 30 in, y ambas
cosechan simultaneamente en el mismo campo, cada una
requerira un espacio entre pasadas de 20 hileras (50 ft).

Se recomienda usar las curvas adaptables cuando la
trayectoria cambia frecuentemente a través del campo.

Continta en la siguiente pagina

—

El rumbo cambia a través del campo

Las curvas tienen forma de "U"

La funcion de curvas adaptables solo proyecta la pasada
a la pasada adyacente.

Para configurar las curvas adaptables

PC10400 —UN—O04FEBO08

PC11000 —UN—O04FEB08

zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-1/7

40-5
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Monitor GreenStar 3—Pasada

1. Seleccionar Menu (Menu).

PC582158 —UN—01AUG23

| |
| |
| |
[——]
=

Menu

zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-2/7

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-3/7

3. Seleccionar guiado.

PC582160 —UN—01AUG23

Guiado
zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-4/7
4. Seleccionar Curvas adaptables en Modo de rastreo. PC590561 —UN—17AUGZ3
. . . Adapteee Curves
5. Seleccionar View (Vista). #

NOTA: Colocar la grabaciéon en pausa cuando no
se esté cosechando.

NOTA: Asegurarse de que haya sefial SF1, SF2,
SF3 o RTK mediante el icono de receptor
en la pagina de ejecucion.

Curvas adaptables en Modo de rastreo

6. Asegurarse de que el espacio entre pasadas sea
correcto. Si el espacio entre pasadas no es correcto,
cambiarlo en la pestana de guiado.

Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-5/7
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Monitor GreenStar 3—Pasada

7. Pulsar el botdn de registro para empezar a registrar la
trayectoria.

8. Conducir por la trayectoria deseada en el campo.
Después de haber conducido por la primera
trayectoria, se crea una proyeccion de la pasada
siguiente solamente.

9. Seleccionar Resume (Reanudar) para ejecutar
AutoTrac RowSense.

10. Para cancelar el proceso de configuracion y volver
a la pagina de configuracion de guiado, seleccionar
Cancelar.

En modo AutoTrac, el registro se desactiva cuando el
conductor mueve el volante. En modo de documentacion,
la grabacion de desactiva cuando se eleva el cabezal.

Modo AutoTrac— Para mejorar la entrada de hilera en
la pasada adyacente solamente, vincular la grabacion
adaptable con AutoTrac. Esto es recomendable
unicamente si el campo es relativamente recto, carece
de curvas extremas y AutoTrac se desactiva con poca
frecuencia (debido al control manual de la direccion o a la
pérdida de sefal de GPS).

Modo de documentacion— Vincular las curvas
adaptables al modo de documentacion. Esto permite

PC590563 —UN—17AUG23

i

VL

Registrar

al operador tomar el control del volante de la direccion
durante el funcionamiento y continuar registrando la
trayectoria de avance. Habra extensiones de la linea
disponibles para la pasada siguiente, pero no seran

muy utiles para entrar en la hilera puesto que habra un
retardo en la elevacion del cabezal en los extremos de las
hileras. El rendimiento sera marginalmente admisible en
los periodos de interrupcion de hilera.

Registro manual— El operador puede vincular el registro
adaptable con el registro manual. Este modo no admite
extensiones de lineas a menos que el operador mantenga
pulsado el boton de parada continuamente en la hilera
de extremo. Si el operador olvida desactivar el registro,
puede causar problemas tales como la proyeccion
incorrecta de la curvatura. Ejemplo: Si el operador se sale
de la hilera para descargar la maquina pero olvida pulsar
el botén de pausa, esta trayectoria queda registrada.
Cuando el operador conduzca por la pasada adyacente,
la maquina se saldra de la hilera puesto que la linea
proyectada es imprecisa.

zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-6/7

Seleccionar Menu (Menu), GreenStar (GS3), Guidance
(Guiado), Guidance Settings (Ajustes de guiado),
Curve Track Settings (Ajustes de pasada en curva) y,
a continuacion, seleccionar Curve Track Recording
(Registro de pasada en curva) (A).

Los modos de curva adaptable que se indican pueden
cambiarse seleccionando el modo deseado.

¢ AutoTrac
* Documentation (Documentacion)
* Manual

A—Registro de pasada curva

B—Llenado de espacio en
curva adaptable

C—Virajes cerrados suaves

D—Radio de giro con apero en
suelo (ft)
E—Aceptar

Curve Track Settings

@ ®

Curve Track
Recording

Adaptiee Curve Gap Fill |

Smooth
Tight Turns

Implement In-Ground Turn
Radius

i)

2]

Parametros de pasada curva

PC590581 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099522625 -63-27SEP23-7/7
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Monitor GreenStar 3—Pasada

Curvas AB

Se recomienda el uso de curvas AB cuando hay una
trayectoria curva continua a través del campo. Esto
permite que la maquina entre a las hileras en pasadas
adyacentes. El rendimiento mejora si el campo se siembra
con AutoTrac. El modo de curvas AB también ofrece un
rendimiento mejorado en periodos de interrupcion de
hileras.

Las curvas AB ofrecen la ventaja de proyectar una
pasada curva a través del campo siguiendo trayectorias
paralelas, en las cuales la forma de la curva permanece
igual en cada pasada.

Cuando esta en modo de curvas AB, la curva de GPS se
centra automaticamente. Esto asegura que la trayectoria
de GPS queda alineada debidamente con las hileras de
maiz.

NOTA: Esta funcion no se encuentra disponible
para curvas AB.

Para configurar curvas AB

PC10393 —UN—O08JANO8

El modo de curvas AB proyecta todas las pasadas sobre la
base de la primera trayectoria

zb48j1t,1692099671127 -63-19SEP23-1/7

1. Seleccionar Menu (Menu). PC582158 —UN—01AUG23
==
=
Menu
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692099671127 -63-19SEP23-2/7
40-8 011624
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Monitor GreenStar 3—Pasada

2. Seleccionar GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23
m GreenStar
GreenStar (GS3)
zb48j1t,1692099671127 -63-19SEP23-3/7
3. Seleccionar guiado. PC582160 —UN—01AUG23
Guiado
zb48j1t,1692099671127 -63-19SEP23-4/7
4. Seleccionar la configuracién de guiado. PC582161 —UN—01AUG23
NOTA: Colocar la grabacién en pausa cuando no Guidance
se esta cosechando. :
Settings

Ajustes de guiado

zb48]1t,1692099671127 -63-19SEP23-5/7

5. Seleccionar Curvas AB en el menl de modo de PC589285 —UN—17AUG23
rastreo.

AB Curves -
hd

Curvas AB desde el modo de pasada

6. Seleccionar View (Vista).

NOTA: Asegurarse de que haya sefial SF1, SF2
o0 RTK mediante el icono de receptor de la
pagina de ejecucion. 7. Asegurarse de que el espacio entre pasadas sea

correcto. Si el espacio entre pasadas no es correcto,
cambiarlo en la pestafa de guiado.

8. Seleccionar Set AB Curve (Establecer curva AB).
Contintia en la siguiente pagina zb48j1t,1692099671127 -63-19SEP23-6/7

011624
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Monitor GreenStar 3—Pasada

9. Seleccionar (_el nomt_)re de_ Ia,curva AB en Curva AB Set AB Cu
actual (A). Si no existe ningin nombre, crear un
nombre nuevo pulsando el boton Nuevo (B). Curcent AB Cunve

10. Seleccionar Record/Stop (Iniciar/Parar registro) (E)

para iniciar el registro. - ] J

11. Seleccionar View (Ver) y conducir la maquina.

12. Seleccionar Iniciar/Parar registro (E) para detener la

grabacion et o M 10

Point A Lat. 000000000
13. Las curvas se proyectan a través del campo. Point ALon.  (.00000000

14. Pulsar el botdn de reanudacion para ejecutar AutoTrac T | 29.000 @
RowSense.

15. Para cancelar el proceso de configuracion y volver

a la pagina de configuracion de guiado, seleccionar @mi/n jt’:)[ n ®
Cancelar.

A—Curva AB actual E—Iniciar/Parar registro @
B—Nuevo F—Pausa Cancel Accept

C—Retirar G—Aceptar
D—Espacio entre pasadas (ft)

PC590582 —UN—17AUG23

Pagina Set AB Curve (Establecer curva AB)

zb48]1t,1692099671127 -63-19SEP23-7/7

Pasada en circulo

Se recomienda usar el modo de pasadas en circulo
cuando la cosecha se ha sembrado en un campo regado
por pivote central.

Si las filas que deben cosecharse se disponen en circulos,
debe usarse una pasada en circulo. Esto permite que los
valores de curvatura por GPS se apliquen a los sensores
de hilera.

Para configurar la pasada en circulo

PC10853 —UN—31JANO8

Pasada en circulo

zb48j1t,1692099693191 -63-17SEP23-1/7

1. Seleccionar Menu (Men). PC582158 —UN—01AUG23
[——|
=
Menu
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692099693191 -63-17SEP23-2/7
40-1 o 011624
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Monitor GreenStar 3—Pasada

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb481t,1692099693191 -63-17SEP23-3/7

3. Seleccionar guiado.

PC582160 —UN—01AUG23

Guiado

zb48j1t,1692099693191 -63-17SEP23-4/7

4. Seleccionar la configuracién de guiado.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ajustes de guiado

zb481t,1692099693191 -63-17SEP23-5/7

5. Seleccionar Pasada en circulo en el modo de rastreo.
6. Seleccionar View (Vista).

NOTA: Asegurarse de que haya sefnial SF1, SF2
0 RTK mediante el icono de receptor de la
pagina de ejecucion.

Continta en la siguiente pagina

PC590560 —UN—17AUG23

Circle Track

Pasada en circulo desde el modo de rastreo

zb481t,1692099693191 -63-17SEP23-6/7
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Monitor GreenStar 3—Pasada

7. Seleccionar Establecer circulo.

8. Asegurarse de que el espacio entre pasadas sea
correcto. Si el espacio entre pasadas no es correcto,
cambiarlo en la pestana de guiado.

9. Seleccionar el nombre de un ciculo en Circulo actual
(A). Si no existe ningun nombre, crear un nombre
nuevo pulsando Nuevo (C).

10. Seleccionar el método Conducir en circulo en Método
(B).

11. Seleccionar Inciar/Parar registro (F) para iniciar el
registro.

12. Pulsar Aceptar (G). Se proyecta un circulo en el
campo.

13. Pulsar el boton de reanudacion para ejecutar AutoTrac
RowSense.

14. Para cancelar el proceso de configuracion y volver
a la pagina de configuracion de guiado, seleccionar
Cancelar.

A—Circulo actual E—Espacio entre pasadas (ft)
B—Método F—Iniciar/Parar registro
C—Nuevo G—Aceptar

D—Retirar

Set Circle

Curent Circle Method

@ = Dnbon Cirole ¢
© [© .

| |

Poiwit A Lal:  0LODOOD000
Point A Lon:

000000000
[LEAREE SO 30.000 @
")

® e/n I ®
.

Pagina Set Circle (Establecer circulo)

PC590583 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099693191 -63-17SEP23-7/7

Buscador de hilera

El modo de buscador de hilera (guiado paralelo
Unicamente) esta disefiado para aplicaciones de cultivo
en hileras, cuyas hileras no siempre estan separadas
uniformemente. El buscador de hilera ayuda al operador
a determinar en qué grupo de hileras debe volver a entrar
en el campo después de definir un punto de referencia al
salir del grupo de hileras anterior.

1. Seleccionar Menu (Menu).

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692279379982 -63-21SEP23-1/5

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

Continta en la siguiente pagina

PC582159 —UN—01AUG23

SR

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692279379982 -63-21SEP23-2/5

40-12
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Monitor GreenStar 3—Pasada

3. Seleccionar guiado.

PC582160 —UN—01AUG23

Guiado

zb48j1t,1692279379982 -63-21SEP23-3/5

4. Seleccionar la configuracién de guiado.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ajustes de guiado

zb481t,1692279379982 -63-21SEP23-4/5

5. Seleccionar el modo de buscador de hileras en el
Modo de rastreo.

6. Ira View (Vista). Seleccionar Establecer hilera.

PC590595 —UN—17AUG23

Row Finder -~

-

Buscador de hileras desde el modo de rastreo

zb48j1t,1692279379982 -63-21SEP23-5/5

Intercambiar pasada

Consultar la seccion Guiado en el manual del operador
del monitor GreenStar 3 2630.

zb481t,1692279221665 -63-22AUG23-1/1

Pasada de zanja

Surface Water Pro y AutoTrac se usan juntos para crear
una pasada de dique.

Consultar la seccidon Zanja en el manual del operador de
SurfaceWater Pro (OMPC21751).

zb48j1t,1692279337562 -63-22AUG23-1/1

Pasada de dique

Surface Water Pro y AutoTrac se usan juntos para crear
una pasada de dique.

Consultar la seccion Dique en el manual del operador de
SurfaceWater Pro (OMPC21751).

zb48j1t,1692279350350 -63-22AUG23-1/1

40-13
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GreenStar 3 CommandCenter—Pasada

Pasada recta
Teoria de funcionamiento

El modo de pasada recta ayuda a conducir en trayectorias
rectas y paralelas entre si. Configurar primero una pasada
0 (trayectoria de referencia) mediante los métodos de
definicion de pasada 0. Una vez definida la Pasada 0, se
generan todas las pasadas para el campo. Las pasadas
generadas pueden usar para hacer funcionar el guiado
manual o AutoTrac. Cada recorrido se genera a partir
del recorrido original para garantizar que los errores de
direccion no se propaguen a todo el campo.

Las pasadas son copias idénticas de la pasada original.

NOTA: Los términos "pasada de guiado" y "linea
AB" son intercambiables entre si. La Pasada
0 es la pasada que el operador define y es
el punto de referencia que se usa como base
para todas las pasadas paralelas.

El espacio entre las pasadas paralelas es el
Espacio entre pasadas que se introdujo en el
Asistente de configuracion.

Creacion de una pasada recta nueva
Hay varios métodos que permiten definir una pasada 0O:

* A + B - Define la pasada 0 al conducir sobre la misma
con la maquina.

* A + Auto B - Define la pasada 0 al conducir sobre la
misma con la maquina.

* A + Rumbo - Define la pasada 0 al conducir la maquina
al punto A e introducir un valor de rumbo predefinido.

* Lat/Long - Define la pasada 0 al introducir valores
predefinidos de latitud y longitud que establecen las
coordenadas de los puntos A y B.

¢ Lat/Long + Rumbo - Define la pasada 0 al introducir

Pasada recta

PC9508 —UN—240CT06

valores predefinidos de latitud y longitud para el punto

A e introducir un valor predefinido de rumbo.

NOTA: La pasada 0 puede definirse mientras se
realiza una operacion (por ejemplo, siembra),
pero algunas funciones no se encuentran

disponibles durante la creacion.

NOTA: Se recomienda realizar una pasada de 3 mt
(10 ft) de largo para manual y de 15 mt (45 ft)

de largo para automatico.

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-1/9

Pasada recta

1. Seleccionar Menu (Menu).

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-2/9

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

Continta en la siguiente pagina

SR

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-3/9
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3. Seleccionar guiado.

PC590571 —UN—17AUG23

Guiado

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-4/9

4. Seleccionar la pasada recta en el modo de rastreo.

Seleccionar el nombre de pasada recta en Nombre de
pasada. Si no existe ningun nombre, crear un nombre
nuevo seleccionando una nueva pasada.

PC590564 —UN—17AUG23

||” Straight Track

re
w

Pasada recta en modo de rastreo

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-5/9

6. Seleccionar Establecer (A).

PC590568 —UN—17AUG23

i

I
Set A

Establecer A

zb481t,1692099757967 -63-17SEP23-6/9

7. Definir Establecer B mediante una de tres alternativas
siguientes:

a. Para establecer el punto B manualmente, conducir
al punto B deseado en el campo y pulsar la tecla
Establecer B. La distancia minima es de 3 m (10 ft).
Se recomienda establecer el punto B en el extremo
lejano del campo para definir el rumbo deseado.

PC590569 —UN—17AUG23

i

Set B
Establecer B

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-7/9

b. Para establecer el punto B automaticamente, pulsar
la tecla Establ. B automaticamente en cualquier
momento. El punto B se establece de modo
automatico cuando el vehiculo se haya conducido a
una distancia de 15 m (45 ft) del punto A.

Este método permite calcular el punto B a partir
de los ultimos cinco puntos de datos obtenidos en
los 15 m (45 ft) de recorrido y proyecta la linea
de ajuste 6ptimo a través de los puntos para
determinar el rumbo.

PC590570 —UN—17AUG23

Continta en la siguiente pagina

Establ.

i

B automaticamente

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-8/9
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c. Para definir el punto B mediante la introduccién de
un rumbo, seleccionar Establecer rumbo.
Introducir el rumbo deseado de la linea empleando
el teclado numérico y guardar el valor por medio
de pulsar Aceptar.

0.000 corresponde al rumbo norte, 90.000 al este,
180.000 al sur y 270.000 al oeste.

8. Para anular el proceso de configuracion y volver a la
pagina de configuracion de guiado, pulsar Cancelar.

PC590572 —UN—17AUG23

Heading
Rumbo

La Pasada 0 ahora ha quedado definida y las pasadas
paralelas se crean de modo automatico.

zb48j1t,1692099757967 -63-17SEP23-9/9

Curvas adaptables
Teoria de funcionamiento

La pasada curva adaptable permite al operador registrar
una trayectoria de curva manual. Una vez que se ha
registrado la primera trayectoria de curva y la maquina
gira en sentido inverso, el operador puede realizar una
pasada en paralelo o activar el sistema AutoTrac una vez
que se muestre la trayectoria propagada. La maquina
sera guiada en recorridos subsiguientes en funcion del
recorrido previo que se haya registrado. Cada pasada se
genera segun la pasada original para garantizar que los
errores de direccion no se propaguen a todo el campo.
Los recorridos no son copias idénticas del recorrido
original. La curva del recorrido se modifica para preservar
el error recorrido a recorrido. Cuando es necesario, el
operador puede cambiar la pasada curva en cualquier
lugar del campo conduciendo la maquina fuera de la
pasada propagada.

NOTA: El salteo de pasadas no estara disponible en
el modo de curvas adaptables.

La curvatura de la pasada cambia a medida que las
pasadas subsiguientes se vuelven mas convexas o
coéncavas.

El modo de curvas adaptables permite al operador
conducir y usar el sistema de guiado en una variedad de
patrones de campo.

Continta en la siguiente pagina

v

PC9029 —UN—17APR06

PC9028 —UN—16APR06

m
———————
——

Modo de curvas adaptables

Modo de curvas adaptables

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-1/8
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Patrones de guiado ~ p
A continuacion, se muestra la variedad de patrones de ff /f

campo:

® Curva simple . . [El @ .

e Curvaen S
® Cuadrado
* Pista de carrera

S —Q —Q

Funcionamiento de desplazamiento de pasada

PC9032 —UN—17APR06

No se recomienda usar cambio de pasada cuando se use Trayectorias
la pasada curva. El cambio de pasada no compensara
los errores de posicion inherentes del GPS en el modo

A—Curva simple D—Curvaen S
de pasada curva. B—Cuadrado E—Pista de carrera
C—Espiral F—Circulo

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-2/8

Creacion de una curva adaptable nueva PC582158 —UN—01AUG23

NOTA: No es necesario configurar un cliente, una ==
granja o un campo para usar el modo de pasadas | ||
curvas adaptables, pero solo es posible guardar =
una curva adaptable global. Vet

1. Seleccionar Menu (Menu).
zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-3/8

2. Seleccionar GreenStar (GS3) PC582159 —UN—01AUGZ3

GS R

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-4/8

3. Seleccionar guiado. PCS90571 —UN—17AUGZ3

Guiado

Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-5/8
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Seleccionar Curvas adaptables en Modo de rastreo.

Seleccionar el nombre de curvas adaptables Track
Name (Nombre de pasada). Si no existe ningun
nombre, crear un nombre nuevo seleccionando una
nueva pasada.

6. Conducir hasta la ubicacion deseada en el campo
para el inicio de la pasada.

7. Iniciar la grabacion. Seleccionar Registrar.

NOTA: La funcién de registro de curvas adaptables queda
desactivada si el modo de repeticion esta activado.
Al registrar trayectorias nuevas (por ejemplo, al
sembrar), se debe desactivar el modo de repeticion.
Cuando se guia sobre pasadas ya registradas

PC590566 —UN—17AUG23

|l Adaptive Curves

-~
w

Curvas adaptables en Modo de rastreo
(como para la pulverizacién o cosecha), se debe
seleccionar (activar) el modo de repeticion.

El modo de repeticién esta desactivado de
forma predeterminada.

8. El registro se sustituye por lo siguiente después de
seleccionarlo:

a. Pausa

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-6/8

b. Parada

NOTA: Solo es necesario desactivar el registro si la
maquina se conduce fuera del patrén normal del
campo (por ejemplo, para llenar el pulverizador o
la sembradora) o si el cliente no desea registrar
giros en el extremo del campo.

9. Conducir en la pasada inicial. Se visualiza una pasada
de guiado azul en el mapa.

NOTA: Cuando se conduce en linea recta, la trayectoria
grabada podria no mostrarse detras de la
maéquina en la pantalla. La trayectoria aparece
cuando se vira la maquina.

NO aparecera la linea blanca de navegacion hasta
que no se alcance el final de la pasada y se gire
la maquina. Una vez que se vire la maquina, el
sistema determinara la trayectoria para guiarla. El
sistema localiza un segmento de linea que sea
paralelo y se encuentre a una distancia de entre
1/2 y 1-1/2 del espacio entre pasadas. Aparecera
la pasada pronosticada, que el operador puede
utilizar para la navegacion. Conducir el vehiculo

a lo largo de la trayectoria deseada.

10. Girar la maquina al final de la primera pasada y
se generara una linea blanca de navegacion para
la pasada siguiente. Podria tomar unos cuantos
segundos para que la linea aparezca.

11. Una vez que aparece la linea blanca de navegacion
para la pasada deseada, pulsar la tecla de reanudar
(con AutoTrac solamente) de la maquina y la misma
se dirigira automaticamente hacia esa pasada. En
caso de guiado manual, conducir la maquina sobre la
linea blanca resaltada de navegacion.

12. Seleccionar Parar registro (B) al llegar al final del
campo.

Continta en la siguiente pagina

PC590589 —UN—17AUG23

Pagina Definir curvas adaptables

A—Pausa B—Parada

IMPORTANTE: Detener el registro antes de que
la maquina entre en el campo siguiente. De
lo contrario, se podrian borrar los datos de
curvas adaptables del ultimo campo antes
de registrar los datos de curvas adaptables
del campo siguiente.

NOTA: Los datos guardados de pasada curva adaptable
Se asignan al nombre de cliente, granja o campo
seleccionado. Se guardan en la memoria interna
de la pantalla hasta que el usuario los borre y es
posible transferirlos de una pantalla a otra.

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-7/8
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Registro de pasada recta o navegacion
alrededor de obstaculos

1. Iniciar el registro.

2. Poneren pausa el registro para detener temporalmente
el registro de la trayectoria del vehiculo.

©
o
3. Seleccionar el registro para reanudar el registro de E]
la curva adaptable. §
=z
La distancia entre los puntos en los cuales se PAUSO y 7
se REANUDO el registro se conecta con una linea recta. g
Esto puede ser util cuando existe una larga trayectoria S
recta o cuando es necesario evitar los obstaculos.
NOTA: El segmento puente (el segmento de linea creado
entre los puntos de PAUSAR y REANUDAR)
maximo posible es de 0,8 km (0,5 miles) (2.640
ft). Si la distancia es mayor que ésta, no se creara
el segmento de linea de conexibn, lo cual da por
resultado una separacion en la trayectoria.
©
o
o
A—Registro pausado D—Registro NO PAUSADO %
B—Se genera un segmento E—La trayectoria se registra T
puente para conectar dos como una linea recta entre ES
puntos los puntos Ay D |
C—Durante la pausa no se -1 _ §
registra la trayectoria del §

tractor
Trayectoria recta

zb48j1t,1692100048683 -63-19SEP23-8/8
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Curvas AB
Teoria de funcionamiento

El modo de curvas AB permite al operador conducir
pasadas curvas y paralelas cuyos extremos se encuentran
en puntos opuestos del campo. Las pasadas de guiado
seran paralelas a la pasada en cualquier sentido y se
generan sobre la base de la pasada original para asegurar
que los errores de conduccion no se propaguen a través
de todo el campo.

La Pasada O es la pasada de referencia que se usa como
base para todas las pasadas curvas subsiguientes del
campo. Una vez que se crea la primera curva AB (Pasada
0), se generan 4 pasadas. El sistema continia generando
pasadas adicionales cada vez que la maquina pase el
ultimo recorrido que se muestra en la pantalla.

NOTA: Es posible omitir pasadas en el modo de curvas AB.

Generacion de informacion de trayectoria curva

AB - Cuando el sistema genera las pasadas iniciales
después de registrar la pasada 0, o cuando se generan
pasadas adicionales, se muestra "Generating AB Curve"
(Generando curva AB) en la vista en perspectiva. Durante
este tiempo no sera posible usar las pasadas como guia.

Limites de generacién de curva AB - La curva AB
registrada inicialmente debe medir por lo menos 10 pies
de largo para servir como una curva AB valida para el
guiado. El vehiculo debera hallarse a menos de 400 m
(0,25 millas) del punto de registro de la pasada 0 para que
el sistema genere pasadas curvas. Si el vehiculo esta
en este punto limite, puede tomar varios minutos para
generar una pasada visible en la pantalla. Durante este
tiempo se visualiza "Generando curva AB" en la pantalla.

N”\
w
_;—\JA
_,,,——//\\-j///\\

Modo de curvas AB

é%

Multiples curvas AB en un campo - Un campo puede
tener varias trayectorias curvas AB. Cada curva AB para
un campo debe registrarse y debe tener un nombre Unico.

Numeracion de pasadas - Se asignan numeros a las
pasadas para permitir saltar pasadas y ayudar a encontrar
pasadas. La designacion de sentido (N, S, E, u O) es
definida por el rumbo calculado entre el primer y el ultimo
punto en la curva.

La curvatura de la pasada cambia a medida que las
pasadas subsiguientes se vuelven mas convexas o
concavas.

Creacion de una pasada curva AB nueva

Utilizar el procedimiento siguiente para configurar la
primera curva AB (Pasada 0), sobre la cual se basaran
las pasadas curvas subsiguientes en el campo.

NOTA: Es posible registrar varias curvas AB en
un campo. Sera necesario designarlas y
registrarlas por separado.

zb48j1t,1692100403680 -63-17SEP23-1/7

1. Seleccionar Menu (Menu).

PC582158 —UN—01AUG23

Menu

zb48j1t,1692100403680 -63-17SEP23-2/7

2. Seleccionar GreenStar (GS3).

Continta en la siguiente pagina

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)
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3. Seleccionar guiado.

PC590571 —UN—17AUG23

Guiado

zb48j1t,1692100403680 -63-17SEP23-4/7

4. Seleccionar Curvas AB en el menu de modo de
rastreo.

5. Seleccionar el nombre de curvas AB en Track Name
(Nombre de pasada). Si no existe ningin nombre,
crear un nombre nuevo seleccionando una nueva
pasada.

6. Conducir hasta la ubicacion deseada en el campo
para el inicio de la pasada.

7. Iniciar el registro. Seleccionar Registrar.

PC590565 —UN—17AUG23
) AB Curves

Curvas AB desde el modo de pasada

8. El registro se sustituye por lo siguiente después de
seleccionarlo:

a. Pausa

zb48j1t,1692100403680 -63-17SEP23-5/7

b. Parada

9. Conducir en la pasada inicial. Se visualiza una pasada
de guiado azul en el mapa.

NOTA: Cuando se conduce en linea recta, la trayectoria
grabada podria no mostrarse detras de la
maéquina en la pantalla. La trayectoria aparece
cuando se vira la maquina.

10. Pulsar Parar (B) el registro al final de la pasada para
guardar la pasada en memoria.

NOTA: Si se pierde la sefial de GPS, el registro se para y
se guarda la curva AB registrada hasta este punto.
Si la curva AB no es la deseada por el operador, es
posible borrarla mediante el boton Borrar pasada
de la pagina de configuracién de pasada.

A—Pausa B—Parada

Continta en la siguiente pagina

%

Cancal

Pégina Set AB Curve (Establecer curva AB)

PC590590 —UN—17AUG23
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Registro de pasada recta o navegacion
alrededor de obstaculos

1. Iniciar registro de curvas AB.

2. Poneren pausa el registro para detener temporalmente
el registro de la trayectoria del vehiculo.

3. Seleccionar Registro de curvas AB para reanudar el
registro de la curva AB.

La distancia entre los puntos en los cuales se PAUSO y
se REANUDO el registro se conecta con una linea recta.
Esto puede ser util cuando existe una larga trayectoria
recta o cuando es necesario evitar los obstaculos.

NOTA: El segmento puente (segmento de linea creado
entre los puntos de pausa y reanudacién) mas
largo posible es de 0,8 km (0,5 millas) (2,640 ft).
Si la distancia es mayor que ésta, no se creara
el segmento de linea de conexibn, lo cual da por
resultado una separacion en la trayectoria.

A—Pausa antes del obstaculo  C—Pasadas generadas de la
B—Reanudar después del Pasada 0
obstaculo

.

PC9030C —UN—270CT06

Navegacion alrededor de obstaculos

zb48j1t,1692100403680 -63-17SEP23-7/7

Pasada en Cil"CU'O PC582158 —UN—01AUG23

Teoria de funcionamiento

El modo de pasada en circulo permite al operador

conducir en trayectorias circulares concéntricas en
campos con irrigacion por pivote central. Los operadores
pueden crear un circulo inicial con una diversidad de
métodos diferentes. Una vez definido el circulo inicial, se
crean todos los circulos subsiguientes del campo.

El modo de pasada en circulo se encuentra disponible
para el guiado manual. No obstante, para usar AutoTrac
con el modo de pasada en circulo se requiere contar con
activaciones de AutoTrac y de Pivot Pro. La activacion
de Pivot Pro se encuentra disponible solamente para
Norteameérica.

Las coordenadas de latitud y longitud del centro del
circulo se guardan y vinculan con un nombre de campo.
Si no se selecciona ningln campo al definir el centro del
circulo, se guardan centros de circulo generales. Los
centros de circulo se pueden volver a activar para usarlos
mas adelante.

Creacion de una pasada en circulo nueva

1. Seleccionar Menu (Menu).

Continta en la siguiente pagina

Menu
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2. Seleccionar GreenStar(GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100524545 -63-17SEP23-2/6

3. Seleccionar guiado.

PC590571 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692100524545 -63-17SEP23-3/6

Seleccionar Pasada en circulo en el modo de rastreo.

Seleccionar el nombre de pasada en circulo en Track
Name (Nombre de pasada). Si no existe ningun
nombre, crear un nombre nuevo seleccionando una
nueva pasada.

Conducir hasta la ubicaciéon deseada en el campo
para el inicio de la pasada.

Método de circulo de desplazamiento

Conduccion en circulo - Crea la pasada en circulo si
se conduce por lo menos un 10 por ciento del circulo

PC590567 —UN—17AUG23

@Circle Track

4

Pasada en circulo desde el modo de rastreo

deseado. Se recomienda desplazarse por todo el circulo

para obtener un 6ptimo calculo del centro del circulo y
una pasada de mayor precision.

1. Desplacese hasta la ubicacion deseada en el campo

para conducir la maquina en un recorrido circular.

zb48j1t,1692100524545 -63-17SEP23-4/6

Seleccionar el registro (A) para recorrer la pasada en
circulo.

Seleccionar Terminar registro de circulo. Las pasadas
en circulo se crean automaticamente utilizando el
espacio entre pasadas definido en la configuracion.

NOTA: El botén Terminar registro de circulo se muestra

cuando se haya desplazado una distancia suficiente
que permita calcular el punto central.

A—Registrar B—Lat/Long

Continta en la siguiente pagina

Pagina Definir pasada en circulo

PC590591 —UN—17AUG23
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Método de latitud/longitud

Enter Center Point
1. Seleccionar la pasada Lat/Long (B).
Latitude

2. Introducir los valores de latitud y longitud deseados en @

grados decimales. Los valores previos de longitud y

latitud vinculados con el campo se muestran cuando )

se muestra primero la pantalla de entrada. mro e
3. Para guardar los valores, seleccionar Aceptar (C).

Las pasadas en circulo se crean automaticamente
utilizando el espacio entre pasadas definido en la
configuracion.

NOTA: Puede ser necesario alinear el vehiculo con la
trayectoria de la torre de pivote central o usar la
funcion de desplazamiento de centro de pasada
para alinear las trayectorias con el vehiculo.

A—Latitud C—Aceptar

B—Longitud % ©
Cancel Accept l

Punto central

PC590584 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692100524545 -63-17SEP23-6/6

PC582158 —UN—01AUG23

Buscador de hilera

. . I |
1. Seleccionar Menu (Menu). [ ||

Menu

zb48j1t,1692279954088 -63-17SEP23-1/3

2. Seleccionar GreenStar(GS3). PC882159 —UN—01AUGZ3
@B oo
GreenStar (GS3)
zb48j1t,1692279954088 -63-17SEP23-2/3

SeleCCionar gUiadO PC590571 —UN—17AUG23

Seleccionar el buscador de hileras en el modo de

rastreo.

Ir a View (Vista). Guiado

Seleccionar Establecer hilera.
zb48j1t,1692279954088 -63-17SEP23-3/3
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

PC28961 —UN—24APR23

Pasada recta

1. Seleccionar Menu (Menu).

Menu

zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-1/9

2. Seleccionar Guiado AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

Guiado AutoTrac

zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-2/9

3. Seleccionar Set track (Ajustar pasada). PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Establecer pasada

zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-3/9

4. Seleccionar New Track (Nueva pasada), si no hay una  Peo90576 —UN—17AUGZ3

pasada existente disponible. Mesw Track

Oruga nueva

zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-4/9

5. Seleccionar Pasada recta (A). Seleccionar cualquier Select Guidance Method (2)
método de las opciones disponibles.

i Straight Track | Ll
| ii
A—Pasada recta F—Método Lat/Lon + Rumbo ' { i t :
B—Meétodo A + B G—Acceso: A+B |
: : | Curve Track *| A+BMethod A+ Heading Auto B Lat/Lon o
C—Método A + rumbo H—Acceso: A + Rumbo | Method Method Method B
D—Método Auto B I— Acceso: Lat/Long + Rumbo i 2
E—Método Lat/Lon | Circle Track . .—.,:H} N
| : I : Nk B |
- - - i | i % z
[ | |I ;[ 7
| Boundary Track  » J i 5 i _J - : ©
| Lat/Lon + Access: Access: Access: %
Heading A+B A+Heading  Lat/Lon+ 8
Method Heading a
Opciones de pasada recta
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-5/9
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

6. Seleccionar el nombre de pasada. PC590577 —UN—17AUG23

Track Name

Track 1 ]

Nombre de pasada

zb481t,1692106465016 -63-17SEP23-6/9

7 SeleCCione Campo PC590578 —UN—17AUG23
. . — Field
Seleccionar Aceptar. Conducir hasta la ubicacion
deseada en el campo. south 40 J
Campo

zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-7/9

9. Seleccionar Establecer A. PC590579 —UN—17AUG23
Set A
Establecer A
zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-8/9
10. Seleccionar Establecer B. PC590580 —UN—17AUG23
Establecer B
zb48j1t,1692106465016 -63-17SEP23-9/9
Pasada cu rva PC28961 —UN—24APR23
1. Seleccionar Menu (Menu). ﬂ
Menu
zb48j1t,1692108125002 -63-17SEP23-1/6
2. Seleccionar Guiado AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22
Guiado AutoTrac
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692108125002 -63-17SEP23-2/6
50 2 011624
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

3. Seleccionar Set track (Ajustar pasada).

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track -

Establecer pasada

zb48j1t,1692108125002 -63-17SEP23-3/6

4. Seleccionar New Track (Nueva pasada), si no hay una
pasada existente disponible.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Oruga nueva

zb48j1t,1692108125002 -63-17SEP23-4/6

5. Seleccionar Pasada curva (A). Seleccionar cualquier
método de las opciones disponibles.

6. Conducir hasta la ubicacion deseada en el campo.

A—Pasada curva C—Curva AB

B—Curva adaptable

Select Guidance Method ®

Straight Track >

Curve Track Adaptive
/ Curve

Circle Track .

Boundary Track -

PC28846 —UN—22AUG23

Opciones de pasada en curva

zb48j1t,1692108125002 -63-17SEP23-5/6

7. Para iniciar el registro, seleccionar el Iniciar registro
(A).

8. Seleccionar Finalizar sesién (C) para finalizar la
grabacion.

9. Seleccionar Aceptar para guardar la sesion o Cancelar
para volver a la sesion de registro de curvas.

NOTA: Después de terminar, es posible modificar la
pasada para afiadir segmentos de curva a la sesion.
A—Registrar C—Finalizar sesion
B—Pausal/parada

Record Track

o

(@)

n
—

PC590588 —UN—17AUG23

Registrar la linea

zb481t,1692108125002 -63-17SEP23-6/6

50-3
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

PC28961 —UN—24APR23

Pasada en circulo

1. Seleccionar Menu (Menu).

Menu

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-1/7

2. Seleccionar Guiado AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

Guiado AutoTrac

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-2/7

3. Seleccionar Set track (Ajustar pasada). PC590575 —UN—17AUG23

Set Track .

Establecer pasada

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-3/7

4. Seleccionar New Track (Nueva pasada), si no hay una  PC890676 —UN—17AUGZS
asada existente disponible.
P P New Track
Oruga nueva

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-4/7

5. Seleccionar Pasada en circulo (A). Seleccionar .
cualquier método de las opciones disponibles. Select Guidance Method @
A—Pasada en circulo C—Lat/Long de pasada en e
B—Conduccioén en circulo circulo Straisht Track L (O)
Curve Track * | Drive Circle Lat/Lon
Circle
®) i
\ g
Circle Track g
/ i
7
5
Boundary Track  » g
2
Opciones de pasada en circulo
Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-5/7
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

Conduccién en circulo Record New Track
1. Desplacese hasta la ubicacion deseada en el campo
para conducir la maquina en un recorrido circular. @
2. Seleccionar Iniciar (A) para registrar la nueva pasada.
3. Desplacese por todo el recorrido del circulo deseado. g
= g
4. Seleccionar Terminado (B) para detener el registro. Sl 1
2
NOTA: El botén Terminado aparece cuando se haya ,l
desplazado una distancia suficiente que permita Cancel ©f §
calcular el punto central. 8

A—Start (Iniciar) C—cancelar Conducir pasada en circulo

B—Done (Listo)

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-6/7

Lat/Long de pasada en circulo Create Track | Lat/Lon Circle (i)
1. Desplacese hasta la ubicacion deseada en el campo K Re
para conducir la maquina en un recorrido circular. Current Position Latitude
2. Seleccionar Usar actual (A) si la latitud y longitud 4159565827  -93.60353088 iJJ
actuales son correctas. Latitude Longitude
. . . Longitude
Seleccionar Latitud (B) y Longitud (C). (e mmm@ ' © -:_,-.]J 3
4. Seleccionar Guardar (D). L 2
Track Spacing Z|
A—Usar actual C—Longitud 3|
B—Latitud D—Guardar 30.000 ft o
g
3 Cancel ] W Save 8
x o

Pasada en circulo lat/long

zb48j1t,1692108138989 -63-17SEP23-7/7

PC28961 —UN—24APR23

Pasada de contorno

1. Seleccionar Menu (Menu).

Menu

zb48j1t,1692108148895 -63-17SEP23-1/5

2. Seleccionar Guiado AutoTrac. PC28717 —UN—25AUG22

Guiado AutoTrac

Continta en la siguiente pagina zb48j1t,1692108148895 -63-17SEP23-2/5
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Monitor de 4.2 generacion—Pasada

3. Seleccionar Set track (Ajustar pasada). PC590575 —UN—17AUG23

Set Track .

Establecer pasada

zb48j1t,1692108148895 -63-17SEP23-3/5

4. Seleccionar New Track (Nueva pasada), si no hay una  PC590676 —UN—17AUGZS
pasada existente disponible. New Track

Oruga nueva

zb48j1t,1692108148895 -63-17SEP23-4/5

5. Seleccionar Pasada de contorno (A). Seleccionar .
Lienado de contorno (B). *) Select Guidance Method @
6. Seleccionar el campo y el limite para generar la
pasada de relleno de contorno. Stralght T K
>
7. Seleccionar Next (Siguiente) para configurar el relleno tragght fias
de contorno.
A—Pasada de contorno B—Llenado de limite
Curve Track *  Boundary Fill
Circle Track >

®
Boundary Track

PC28848 —UN—22AUG23

Opciones de pasada de contorno

zb48j1t,1692108148895 -63-17SEP23-5/5

011624
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Diagnéstico

Pantallas de diagnéstico para GreenStar 3

NOTA: Se dan posibles respuestas de diagndstico

con explicaciones breves.

GreenStar - Diagnostic Readings

View RowSense

®

ke
-

Available

Remaining
(sec)

RowSense Activation Yes

®AutoTruc License SF2
Row Offset O

@Primary Steering Source GPS
Sensor Coast Mode Time 0

System Mode AutoTrac RowSense
Row Sensors Available Yes

PC590585 —UN—17AUG23

OBIEN @ COPY, 588 VOUr Aealer OF VSR WA e & oo

view |RowSense

®L-ns-murw4ug¢ 25
@n@:s—.uvmag. 25

Ov |

Calibrated

PC590586 —UN—17AUG23

Lecturas de diagndstico para GreenStar 3 CommandCenter

A—Visualizar

B—Modo del sistema

C—Sensores de hilera
disponibles

D—Activacion de RowSense
disponible

Sensores de hilera disponibles:
*A—Si
*B—No

E—Licencia de AutoTrac

F— Compensacion de hilera

G—Fuente de direccién primaria K—Calibracion del sensor

H—Tiempo restante de modo
muerto de sensor

Activacion del sistema de guiado por hileras disponible:

* A — Si (si se tiene disponible la activacion de AutoTrac

RowSense GS3)

* C — No (si no se tiene activacion de AutoTrac

RowSense GS3 disponible)

Licencia de AutoTrac:

* A — Si (SF1)
* B — Si (SF2)
*C— No

Desplazamiento de hilera:

* Valor de compensacion de hileras actual; distancia

medida en (in.) o (mm).

Fuente de direccién primaria:
* A — Ninguna
*B— GPS

Lecturas de diagnéstico del monitor GreenStar 3

I— Tension de sensor izquierdo M—Estado de calibracion

J— Tension de sensor derecho

L—CAL

® C — Sensores de hilera

Tiempo restante del modo de avance por inercia del

Sensor:

* Reloj de cuenta regresiva cuando se pierde la sefial de

GPS, expresado en segundos.

Tensidon de sensor izquierdo

* El voltaje del sensor en reposo debera ser menor que

2,5 V.

Tension de sensor derecho

* El voltaje del sensor en reposo debera ser mayor que

2,5 V.
Calibracion del sensor
Estado de calibracion

¢ Calibrado
* No calibrado

zb48]1t,1692098536255 -63-12SEP23-1/1

55-1
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Diagnostico

Pantalla de diagnéstico de 4. generacion

Estado de AutoTrac: El estado de AutoTrac muestra
Grafico circular de AutoTrac y Conmutador de
activacion/desactivacion de AutoTrac.

NOTA: Los valores de rendimiento y condiciones de
seguimiento se calculan continuamente cuando
AutoTrac esta conectado (grafico de estado en
4/4) y se viaja sobre la linea. Los valores no se
actualizan cuando el grafico de AutoTrac cae
al gréfico de estado de 3/4 o 2/4, y los valores
cambian a "---" con el gréfico de estado de 1/4.

Rendimiento de rastreo (A)

NOTA: Cada uno de los siguientes valores se muestra
como un valor de 95 por ciento, lo que significa
que el 95 % de las veces el rendimiento sera
igual o mayor que el valor visualizado.

Error de desviacion de 95 %: La distancia desde la
pasada mas cercana a la maquina. El error aumenta
hasta que la maquina alcanza la mitad del recorrido entre
dos pasadas, luego el error disminuye a medida que la
maquina se acerca a la pasada siguiente. En buenas

AutaTrac STalWE

w

Enabled

Last Exit Code

35% Heading Error

95% Yaw Rate

Whee| Slip

surface Roughness

e ACCuracy

Tracking Perfarmance @
95% Off-Track Error

Rough |

Signal Srrength

utaTrac Made

AutaTrac System @

MupaTrac Resums Switch

Pantalla de diagnostico de 4.2 generacion

A—Rendimiento de rastreo
B—Condiciones

condiciones, estos valores deben ser iguales o inferiores

a lo siguiente:

C—Condicion de GPS
D—Sistema AutoTrac

Canditians

Smooth

GPS Health
%

AT 1.0

PC590594 —UN—17AUG23

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)

Error de pasada (todos los tipos
de pasada)

4cm (1.6in.)

8cm (3.2in.)

12 cm (4.7 in)

Error de rumbo de 95 %: Indica la relacién entre la
direccién de la maquina con respecto a la pasada actual.

En buenas condiciones, estos valores deben ser iguales

o inferiores a lo siguiente:

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)

Pasada recta 0,8°

1°

1,2°

Curva/pasada en circulo (Este 1,6°
valor depende de la nitidez de la

curva. Las curvas mas nitidas

tienen valores mas altos).

3,0°

3,6°

Relacion de giro de 95 %: Velocidad de giro de la
maquina que afecta el rendimiento de la pasada. En

buenas condiciones, estos valores deben ser iguales o

inferiores a lo siguiente:

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)

Pasada recta 1°

1,5°

1,8°

Curva/pasada en circulo (Este 2°
valor depende de la nitidez de la

curva. Las curvas mas nitidas

tienen valores mas altos).

4,5°

5,4°

Condiciones (B)

NOTA: Los valores fuera del intervalo éptimo se denotan
con un indicador de estado de LED amarillo. Los
valores dentro del intervalo optimo se denotan
con un indicador de estado de LED verde.

Irregularidad de la superficie: Medicion de la superficie
sobre la cual funciona la maquina. Se calcula utilizando las
entradas de inclinacién, balanceo y velocidad que envia
el receptor StarFire. La barra indicadora de asperezas

de la superficie es amarilla cuando esta fuera del rango
optimo y verde cuando esta dentro del rango éptimo.

Patinaje de las ruedas: Porcentaje de patinaje de los
neumaticos comparando la indicacion de velocidad de las
ruedas de la maquina con la velocidad por GPS. Un valor
superior al 6 % indica que el patinaje de las ruedas puede
afectar negativamente al rendimiento de AutoTrac.

Estado de GPS (C)

Continta en la siguiente pagina
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Diagnoéstico

Precision: Posicion de precision del receptor que se
visualiza como porcentaje. Para lograr la precision y la
repetibilidad anunciadas, es necesario tener un 100 %
de precision.

Intensidad de senal: Calidad de la sefial de correccién
de StarFire recibida por el receptor.

Sistema AutoTrac (D)

Modo AutoTrac - Indica el tipo de unidad de control
AutoTrac instalada en la maquina.

Unidad de control

Modo AutoTrac

AT2 (TR N.S. 110101—, 8R N.S. 160001—, 8RT N.S. 923001—, 8 AT 2.0

RX N.S. 801001—)

AT1 (unidad de control AutoTrac integrada o instalada en fabrica) AT 1,0
AutoTrac Controller 300 ATC 300
Unidad de control AutoTrac™ Raven ATC RAVEN

Unidad de control AutoTrac Reichhardt

ATC Reichhardt

Interruptor de reanudaciéon de AutoTrac - Indica
activado cuando el interruptor de reanudacion de

Unidad de control de AutoTrac Deere ATC Deere
AutoTrac Universal 300 ATC 300
AutoTrac Universal 200 ATC 200
AutoTrac Universal 100 ATC 100

AutoTrac esta pulsado y desactivado cuando se suelta el
interruptor de reanudacion.

zb48j1t,1692676792441 -63-23AUG23-2/2

55-3
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Limpieza de sensores de hileras

Limpieza de sensores de hilera

AATENCI(')N: Apagar el motor, aplicar el freno
de estacionamiento y sacar la llave.

Levantar la plataforma de corte y bajar el tope de
seguridad (A) sobre la varilla del cilindro hidraulico.

Revisar los sensores de hilera diariamente para ver si
requieren limpieza. Si se han acumulado materiales

en los sensores, esto podria evitar que se muevan
libremente y afectar su rendimiento. Para limpiar los
sensores de hilera, quitar la basura de los sensores y de
la zona circundante. Revisar que los sensores se muevan
libremente y sin obstrucciones.

Revisar anualmente si hay desgaste excesivo de los bujes
y vastagos de sensores. Cambiar segun sea necesario.

A—Tope de seguridad

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08

KR43067,00000B3 -63-11NOV08-1/1
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Documentacién de servicio de John Deere disponible

Informacion técnica

Es posible adquirir informacion técnica de John Deere. A
Las publicaciones estan disponibles en formato CD-ROM i
o en formato impreso. :' : .
e _:—i 1 --J'_1 " .

Se pueden realizar pedidos a través de: p L 4&;5 % | e
* Tienda de informacién técnica John Deere: - T RE | Z

www.JohnDeere.com/TechinfoStore | 'E : b i
¢ Llamando al 1-800-522-7448 EI& e
¢ Consultando al concesionario John Deere L z
La informacioén disponible incluye: e

CATALOGOS DE PIEZAS que contienen listas de

los repuestos disponibles para su maquina junto con

ilustraciones de componentes para ayudarle a identificar

las piezas correctas. Los catalogos de piezas también son

de utilidad como referencia para el desmontaje y montaje. DX,SERVLIT -63-07DEC16-1/4

MANUALES DEL OPERADOR que proporcionan
informacion sobre la seguridad, el manejo, mantenimiento
y servicio de la maquina.

=1 = -
P ;ﬂ_?-iﬁ .'—-
- s T

‘a £ Ta0 o
- ¥ 8
e e 9 i =
T . ‘E:-NJIl é
- =)
[ |
>
o
-
DX,SERVLIT -63-07DEC16-2/4
MANUALES TECNICOS que contienen informacién
sobre el mantenimiento de su maquina. Incluyen
especificaciones, procedimientos de desmontaje
y montaje ilustrados, esquemas hidraulicos y
eléctricos. Algunos productos disponen de manuales
independientes para la reparacion y el diagnéstico.
Determinados componentes, como los motores, se 2
describen en manuales técnicos de componentes (CTM) L
independientes. 'f
P4
1
<
| N
(2]
=
Continta en la siguiente pagina DX,SERVLIT -63-07DEC16-3/4
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Documentacion de servicio de John Deere disponible

El programa educativo estd compuesto por cinco
series completas de libros que incluyen informacién
elemental, sin proporcionar informacién concreta sobre
los fabricantes:

* | a serie agricola trata sobre tecnologias de explotacion
agrarias y ganaderas.

* La serie Farm Business Management examina
problemas “reales” y ofrece soluciones practicas en
las areas de marketing, financiacién, seleccion de
equipamiento y cumplimiento de normativas.

* | os manuales de fundamentos de mantenimiento tratan
sobre como reparar y mantener los equipos para el uso
fuera de carretera.

® Los manuales de Fundamentos de funcionamiento de
la maquina explican las capacidades y ajustes de la
maquina, cémo mejorar el rendimiento de una maquina
y como eliminar operaciones innecesarias en el campo.

* Los manuales que tratan sobre los fundamentos de
equipos compactos proporcionan instrucciones de

THE I’IIC}SPGHF:I.RIIHH
RGRICULTURIZTS
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servicio y mantenimiento para equipos con potencia de
arrastre de la TDF de hasta 40 kW.
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El servicio John Deere le mantiene en marcha

John Deere esta a su servicio

LA SATISFACCION DEL CLIENTE es importante para
John Deere.

Nuestro objetivo es proporcionarle un servicio rapido y
eficaz a través de unared de concesionarios competentes.

—Mantenimiento y piezas de repuesto para su equipo.

—Técnicos especializados y experimentados y las
herramientas de diagndstico y reparacion necesarias para
mantener su equipo.

PROCESO DE RESOLUCION DE PROBLEMAS PARA
LA SATISFACCION DEL CLIENTE

Su concesionario John Deere y su equipo técnico estan
a su disposicion para atenderle en caso de cualquier
problema con su maquina.

1. Si acude a su concesionario, no olvide la siguiente
informacion:

—Modelo de la maquina y nimero de identificacion del
producto

—Fecha de compra

—Tipo de problema
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2. Hable sobre el problema con el encargado de
mantenimiento del concesionario.

3. Si de esta manera no encuentra solucion, expliquele el
problema al encargado de ventas y solicite asistencia.

4. Si el problema persiste y el encargado de ventas

no lo puede resolver, pidale al concesionario que tome
contacto directo con John Deere para obtener asistencia.
O contacte con el centro de atencion al cliente "Ag
Customer Assistance Center", numero de teléfono
1-866-99DEERE (866-993-3373) o escribanos un email a
la direccién www.deere.com/en_US/ag/contactus/
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El servicio John Deere le mantiene en marcha
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