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levads

PriekSvards
PATEICAMIES, ka izvélgjaties John Deere produktu.

Lai uzzinatu, ka pareizi apieties ar jasu produktu un

ka nodroSinat pareizu ta apkopi, rapigi IZLASIET SO
ROKASGRAMATU. Ja o prasibu neievérojat, var tikt
gltas traumas vai sabojats aprikojums. STrokasgramata
un droSibas zimes uz produkta, var bit pieejamas

ari citas valodas. (Lai pasatitu, apmeklgjiet vietni
https://techpubs.deere.com/.)

ST ROKASGRAMATA IR UZSKATAMA par produkta
neatnemamu sastavdalu, un tai jaietilpst produkta
pardoSanas komplekta.

MERI $aja rokasgramata ir noraditi gan metriskajas,
gan ASV lietotajas mérvienibas. Lietojiet tikai pareizas
rezerves dalas un stipringjumus. Metriskajiem un collu
stiprindjumiem var bt nepiecieSama Tpasa metriska vai
collu atslega.

Apziméjumi LABA PUSE UN KREISA PUSE ir noteikti,
attieciba pret masinu vai pievienota agregata kustibas
virzienu, parvietojoties uz prieksu.

IERAKSTIET PRODUKTA IDENTIFIKACIJAS NUMURUS
(P.I.N.) Operatora rokasgramata. Ripigi registréjiet
visus numurus; tas palidzés jums atrast savu produktu

ta nozagSanas gadijuma. Turklat jasu John Deere
izplatitdjam Sie numuri ir vajadzigi, kad jas pasatinat

rezerves dalas. Failu dublgjumu ar identifikacijas
numuriem glabajiet drosa vieta pie masinas, vai prom no
produkta.

GARANTIJA tiek nodrosinata ka dala no John Deere
atbalsta programmas klientiem, kuri sava aprikojuma
ekspluataciju un apkopi veic atbilstoSi aprakstam Saja
rokasgramata. Garantijas noteikumi izskaidroti garantijas
aplieciba vai priekSraksta, kuru Js varat sanemt pie sava
izplatitaja.

ST garantija apliecina, ka John Deere savus izstradajumus
aizvietos ar jauniem, ja defekti tiks atklati garantijas
perioda laika. AtseviSkos gadijumos John Deere
nodro$ina arT lauka uzlabojumus, bieZi vien bez papildu
maksas klientam un pat tad, ja izstradajuma garantijas
laiks ir beidzies. Ja aprikojums ir lietots nepareizi

vai parveidots neatbilstoSi sakotné&jiem ripnicas
uzstadijumiem, garantija tiek anuléta un uzlabojumu
veikSana var tikt atteikta.

Ja neesat produkta sakotnéjais pasnieks, tad vérsieties
pie sava vietéja John Deere izplatitgja, lai informétu par
tas sérijas numuru. Tas palidzés uznémumam John Deere
informét jus par problémam vai veiktajiem izstradajuma
uzlabojumiem.

Seérijas numurs:

zb48]1t,1692254533140 -25-17AUG23-1/1
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Precu zimes

Prec¢u zimes

AMS™ Deere and Company precu zZime
Android™ Google Inc. pre¢u zime

Apple® Apple, Inc. pre¢u zZime
AutoTrac™ Deere and Company precu zime
Bluetooth® Bluetooth SIG pre¢u zime
CommandCenter™ Deere and Company precu zime
GreenStar™ Deere and Company pre€u zime
iGrade™ Deere and Company precu zime
iTEC™ Deere and Company precu zime
JDLink™ Deere and Company precu zime

John Deere Remote Display Access™

Deere and Company precu zime

Microsoft Corporation pre€u zZime Amerikas Savienotajas Valstis un

Microsoft® citas valstis

RowSense™ Deere and Company pre€u zime
Service ADVISOR™ Deere and Company precu zime
StarFire™ Deere and Company precu zZime

StellarSupport™

Deere and Company precu zime

Surface Water Pro

Deere and Company precu zime

Windows®

citas valstis

Microsoft Corporation prec¢u zime Amerikas Savienotajas Valstis un
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Drosiba

Drosibas informacijas atpaziSana

Sis ir drosibas bridinajuma simbols. Sis simbols uz
masinas vai $aja rokasgramata bridina par traumu
gusanas risku.

levérojiet ieteiktos piesardzibas pasdkumus un droSas
ekspluatacijas praksi.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -25-030CT22-1/1

Izprotiet signalvardus

BISTAMI! Signalvards BISTAMI norada uz bistamu
situaciju, kas, ja ta netiek novérsta, var izraisit navi vai
nopietnu ievainojumu.

BRIDINAJUMS! Signalvards BRIDINAJUMS norada uz
bistamu situaciju, kas, ja netiek novérsta, var izraistt navi
vai nopietnu ievainojumu.

UZMANIBU! Signalvards UZMANIBU norada uz bistamu
situaciju, kas, ja netiek novérsta, var izraisit vieglus vai
vidéjus ievainojumus. Signalvards UZMANIBU var ar tikt
izmantots, lai bridinatu par nedrosu praksi, kas ir saistita
ar tadiem notikumiem, kas varétu izraisit personiskas
traumas.

Signalvardi BISTAMI, BRIDINAJUMS, UZMANIBU tiek
izmantoti kopa ar drosibas un bridingjuma simbolu.
BISTAMI! norada uz vislielako apdraud&jumu. BISTAMI

A BISTAMI

A SARGIES
A UZMANIES

TS187 —25—30SEP88

vai UZMANIBU drosibas zimes atrodas netalu konkrétiem
apdraudéjumiem. Visparégjie piesardzibas pasakumi ir
uzskaititi uz UZMANIBU drosibas zimém. UZMANIBU ari
vér§ uzmanibu uz droSibas zinojumiem $aja instrukcija.
DX,SIGNAL -25-050CT16-1/1

Drosibas noradijumu ievéroSana

Rdapigi izlasiet visus droSibas zinojumus $aja
rokasgramata un uz masinas droSibas zimém. Uzturiet
droSibas zimes laba stavokli. Nomainiet trakstosas vai
bojatas droSibas zimes. Parliecinieties, vai jaunam
aprikojuma sastavdalam un rezerves dalam ir pievienotas
jaunakas droSibas zimes. Rezerves droSibas zimes var
iegadaties pie John Deere izplatitaja.

Uz detalam un sastavdalam, kas sanemtas no
piegadatajiem, var bt ieklauta papildu droSibas
informacija, kura nav noradita $aja operatora
rokasgramata.

Izlasiet par maSinas un vadibas iericu pareizu lietoSanu.
Nelaujiet nevienam darboties bez apmacibas.

Uzturiet masinu atbilsto$a darba stavokil. Neatlauti
masinas parveidojumi var pasliktinat tas darbibu un/vai
droSibu un ietekmét maSinas kalpoSanas ilgumu.

TS201 —UN—15APR13

Ja jus nesaprotat kadu $1s rokasgramatas dalu un
nepiecieSama palidziba, sazinieties ar John Deere
izplatitaju.

DX,READ -25-01AUG22-1/1
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Drosiba

Apkopes drosa veikSana

Pirms apkopes darbu uzsakSanas jaiepazistas ar to
apjomu un secibu. Turiet darba zonu tiru un sausu.

Nekad neellojiet masinu, neveiciet apkopi vai nereguléjiet
to, kamér masina parvietojas. Turiet rokas, kajas

un apg@érba gabalus pietiekama attadluma no dajam

ar mehanisko piedzinu. Visur izslédziet piedzinu un
rikojieties ar attiecigajam vadibas iericém, lai atbrivotu
spiedienu. Nolaidiet iekartu uz zemes. Apturiet motoru.
Iznemiet atslégu. Laujiet masinai atdzist.

DroSi atbalstiet visus masinas elementus, kuri apkopes
laika ir japacel.

Uzturiet visas detalas laba tehniska stavokit un pareizi

montétas. TrOkumus nekavéjoties novérst. Nomainiet

nolietotas vai saltizusas detalas. Notiriet smérvielas, ellas
un netirumus.

vai metinadanas darbu uzsakdanas masina atvienojiet
akumulatora masas (—) kabeli.

Pirms uzsakt elektriskas sistémas komponentu apkopi vai
metinaSanas darbus masinai, velkamiem pievienotajiem
agregatiem atvienojiet elektriskos savienojumus ar
traktoru.

TS218 —UN—23AUG88

NokriSana, veicot tiriSanu vai stradajot augstuma, var
izraistt nopietnus savainojumus. Lai viegli piekl|atu
jebkadai vietai, izmantojiet kapnes vai platformu.

Izmantojiet stabilus un droSus kaju un roku balstus.
DX,SERV -25-28FEB17-1/1

Veiciet rupigu elektronisko komponentu un
savienojumu parbaudi

Veicot elektronisko iekartu un mezglu montazu un
demontazu nokriSana var radit nopietnus ievainojumus.
Izmantojiet pacéléju vai platformu, lai atvieglotu
piekluvi montazas vietai. lzmantojiet droSu pamatni,
ienemiet stabilu stavokli un pieturieties. Nemontgjiet
un nedemontéjiet komponentes slapjos vai apledojuma
apstak|os.

Ja javeic instalacijas vai apkopes darbi RTK bazes
stacijas tornT vai citos augstu esoSos mezglos, uzticiet tos
sertificétiem augstkapégjiem.

TS249 —UN—23AUG88

Ja jamonté vai javeic apkopi globalas pozicionéSanas
sistémas uztvéréja tornim un iekartam, lietojiet pareizos
pacelSanas tehniskos I1dzeklus un izmantojiet paredzétos
droSibas l1dzek|us. Tornis ir smags un ta apkope var bt

apgrutinata. Ja montazas vieta nav pieejama no zemes
vai apkopes platformas, montazu javeic diviem cilvékiem.

DX,WW,RECEIVER -25-24AUG10-1/1
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Drosiba

Drosa vadibas sistemu lietoSana

Nelietojiet vadibas sistémas uz autoceliem.

Pirms uzbraukSanas uz autocela vienmer

izslédziet (deaktivizgjiet) vadibas sistémas. Neméginiet
ieslégt (aktivizét) vadibas sistému, transportéjot pa
koplietoSanas celu.

Vadibas sistémas palidz operatoram efektivak lietot
masinu. Operators vienmér ir atbildigs par masinas
brauciena trajektoriju. Vadibas sistémas nevar
automatiski atklat vai noverst sadursmes ar Skérsliem vai
citam masinam.

Vadibas sistémas ietver ikvienu lietojumu, kas nodroSina
masinas stiréSanas automatizaciju. Tostarp, bet ne tikai:
AutoTrac, iTEC, AutoTrac pagrieSanas automatizacija,
AutoTrac agregatu vadibu (pasiva), AutoTrac Universal,
AutoTrac Controller, AutoTrac un Machine Sync.

Lai novérstu savainojuma iespéjas operatoram un
klatesoSajiem:

* Nekad neiekapiet vai neizkapiet no braucosas masinas.

* Parbaudiet, ka ma&ina, agregats un vadibas sistéma ir
pareizi iestatti.

- Ja izmantojat iTEC™ AutoTrac pagrieziena
automatizaciju vai AutoTrac agregata vadibu (pasivs),
parbaudiet, vai ir definétas precizas robezas.

- Ja izmantojat MaSinas sinhronizaciju, parbaudiet, vai
piekabei sakuma punkts ir kalibréts ar pietiekamu
atstatumu starp masinam.

¢ Uzmanieties un pievérsiet uzmanibu apkartejai videi.

* Parmemiet stiréSanas vadibu, kad jaizvairas no
bistamam vietam uz lauka, klateso$ajiem cilvékiem,
aprikojuma vai citiem Skérsliem.

¢ Partrauciet darbu, ja slikta redzamiba negativi ietekmé
jisu spéju vadit masinu vai saredzét cilvékus vai
Skérslus masinas marsruta.

* |zvéloties masinas atrumu, nemiet véra apstak|us uz
lauka, redzamibu un masinas konfiguraciju.

bvvmsit, 1690521594604 -25-28JUL23-1/1

Pareiza drosSibas jostas lietoSana

Izvairieties no naves vai ievainojumiem apgasanas
gadijuma.

81 masina ir aprikota ar pretapgasanas aizsargrami
(ROPS). LIETOJIET sédekla siksnu, kad stradajiet ar
ROPS.

* Lietojiet fiksatoru un pievelciet sédekla siksnu Skérsam
kermenim.

* |evietojiet fiksatoru turétaja. Ir jadzird klikSkis.

* Pievelciet sédek|a siksnu, nofiksgjiet un parliecinieties,
ka siksna ir pareizi nostiprinata.

* Novietojiet siksnu Skérsam gurnam.

Ja ir bojajumu pazimes nostiprinasanas detalas, nosléga,
jostas rullt vai pasa josta, nomainiet visu jostas komplektu.

Drosibas jostu un nostiprinajuma detalas parbaudiet
vismaz vienu reizi gada. Grieziet véribu uz valigam
nostiprindjuma detalam vai jostas bojajumiem, ka

pieméram, iegriezumiem, pliksnasanos, neparasti stipru
nolietojumu, iekrasojumu vai noberzumiem. Nomainiet

tikai ar jdsu masinai atlautam rezerves dalam. Griezieties
pie sava John Deere dilera.

TS1729 —UN—24MAY13

DX,ROPS1 -25-22AUG13-1/1

Uzturieties drosa attaluma no razas
novaksanas mezgliem

Plausanas ierici, gliemezi, titavas un padeves rullus
nevar pilniba aizklat ar apvalku sakara ar to funkcijam.
Ekspluatacijas laika uzturieties drosa attaluma no Sim
kustigajam dalam. Vienmér izslédziet galveno sajugu un
motoru, ka arT iznemiet aizdedzes atslégu pirms masinas
apkopes darbu veikSanas vai likvidéjot aizsprostojumus.

¢,

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -25-21DEC90-1/1
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Normativa un atbilstibas informacija

EK atbilstibas deklaracija

Zemak noradita persona apliecina, ka

Produkts: AutoTrac™ RowSense™

atbilst visiem talak minéto direktivu attiecigajiem noteikumiem un batiskajam prasitbam.

Deere & Company
Moline, llinoisa, ASV

Direktiva

Numurs

SertificeSanas metode

Elektromagnétiskas saderibas dire

ktiva 2004/108/EK

Passertifikacija saskana ar direktivas Il pielikumu

Tas personas vards, uzvards un adrese Eiropas Kopiena, kura ir pilnvarota izstradat tehnisko dokumentaciju:

Deklarésanas vieta: Kaiserslautern, Vacija

Brigitte Birk

Deere & Company European Office

John Deere Strasse 70
Mannheim, Germany D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Vards, uzvards: Aaron Senneff

DeklaréSanas datums: 2011. gada 29. jalijs Amats: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions

Razotne: John Deere Intelligent Soluti

DXCEO01 —UN—28APR09

Group

ons Group

zb48j1t,1695303948124 -25-21SEP23-1/1
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Poga Atsakt

Pogas Atsakt iestatiSana .

Ja masina, kura ir AutoTrac, ir savienota ar kukurdzas
galvu, kas aprikota ar RowSense, 2. un 3. aktivizéSanas
poga uz daudzfunkciju sviras tiks ieslégta automatiski, un
tas jaizmanto hedera nolaiSanai un AutoTrac pogai Atsakt
Saja sistéma. Sakot ar 2012. gada masinam un jaunakam,
pogu Automatiski var izmantot, lai iespéjotu AutoTrac;
rindu sensori tiks ieslégti, graudaugiem saskaroties ar
uztverSanas taustiem. (Plasakai informacijai, skatiet
lestatiSana iebraukSanai rinda, Sistémas iesp€joSanas
nodala.)

PC582138 —UN—28JUL23

Poga Atsakt masina (iepriek$éjais variants)

PC582139 —UN—28JUL23

Poga Atsakt masina (jaunaks variants)

bvvmsit, 1690524195381 -25-050CT23-1/1
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AutoTrac RowSense

Parskats

AutoTrac RowSense sastav no sadam sastavdalam

* Madina uzstadits integréts un aktivizéts AutoTrac
ar atjaunotu AutoTrac RowSense programmataru
stiréSanas sistemas bloka (Steering System Unit,
SSU), ar AutoTrac SF1 vai SF2 aktivizéSanu.

- 50 un 60 sérijas kombainiem, jabdt uzstaditam tilta
kontrollera/vartejas programmatdras atjaunindjumam.
- 2008. gada modeliem S—, W—, T— sérijas un
2009. gada modeliem C— sérijas kombainiem jabat
uzstadttai LYNX kopnei, lai batu savietojamiba ar
AutoTrac RowSense.

* Masina uzstadits integréts un aktivizéts AutoTrac
ar atjaunotu AutoTrac RowSense programmataru
stiréSanas sistémas bloka (Steering System Unit,
SSU), ar AutoTrac SF1 vai SF2 aktivizéSanu.

* 2012. gada masinam vai jaunakiem modeliem ir
nepiecieSams GreenStar 3 2630. modela displejs,
GreenStar 3 CommandCenter vai jaunaks displejs.

* 2011. gada masinam vai vecakiem modeliem ir
nepiecieSams GreenStar 2 2600. modela displejs vai
GreenStar 3 2630. modela displejs.

* AutoTrac RowSense aktivizéSana.

* GS2 AutoTrac RowSense SF1 ar pakartotu GS2
AutoTrac SF1 aktivizaciju.

* GS2 AutoTrac RowSense SF2 ar pakartotu GS2
AutoTrac SF2 aktivizaciju vai GS2 AutoTrac aktivizaciju.

* AutoTrac RowSense aktivizéSana 4. paaudzes
displejam.

¢ StarFire uztveréjs ar SF1, SF2, SF3 vai RTK korekcijas
signalu.

* \iens paris rindu sensoru, kas uzmontéti uz parbauditas
kukurtzas galvas.

AutoTrac RowSense ir saderigs ar visam eso$ajam
sekoSanas shemam. AutoTrac darbojas talak minétajos
rezimos: Adaptivas liknes, AB liknes, rinkveida
trajektorija un taisna trajektorija. AutoTrac RowSense ir
uzlabojums, kas |auj ieklaut AutoTrac saderiga Precision
Ag displeja kukuriizas novaks$anas laika. Uz apstiprinatas
kukurizas galvas uzstaditie rindu sensori atpazist
kukuriizas stublajus un tadéjadi art rindas atraSanas
vietu. AutoTrac vadibas lietotne izmanto rindu sensora
signalu apvienojuma ar esoSajiem AutoTrac signaliem,
lai masina nenovirzitos no iestatita cela. Kad no rindu
sensoriem nav signala (pieméram, braucot pa tGdensteci),
darbosies parasta GPS vadibas sistéma. Lielaka dala citu
AutoTrac parametru paliek nemainiga. Rindu sensori ir
cits masinas sturédanas veids. Visi sekoSanas rezimi tiek
iestatiti tapat ka AutoTrac sistéma, kas izmanto GPS.
zb48j1t,1688365471549 -25-28SEP23-1/1
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sistémas kalibrésana

AutoTrac RowSense iestatiS8ana, izmantojot "%~ 01Ae=

reenStar displej [
GreenStar displeju —
GreenStar 3 displeja izmantoSana -=

[ ]

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus 1zvéine
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

1. Atlasiet “Izvélne”. 2b48{1t,1690443942471 -25-17SEP23-1/13

2. Atlasiet GreenStar (GS3). PCS62159 —UN—01AUG23

GSE

GreenStar (GS3)
zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-2/13

3. Atlasiet “Vadiba” PC582160 —UN—01AUG23
Vadiba
zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-3/13
4. Atlasiet “Vadibas iestatijumi”. PC582161 —UN—01AUG23
Guidance
Settings
Vadibas iestatijumi
zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-4/13
5. Atlasiet RowSense iestatljumu maina. PC582162 —UN—01AUG23
RowSense Change
Settings
RowSense iestatijumu maina
Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-5/13
2 5_1 011224
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

6. Atlasiet “Sistemas statuss” (A), lai iespé&jotu rindu
vadibas sensorus.

7. Parliecinieties, ka sensora nobides (B) vértiba ir
pareiza (0 ir nokluséjuma vértiba).

8. Atlasiet “lebraukSana rinda” (C) nepiecieSamajam
reZimam.

9. Atlasiet “Apstiprinat” (D), lai aizvértu sadalu
“RowSense iestatijumi”.

C—lebrauksana rinda
D—Apstiprinat

A—Sistémas statuss
B—Sensora nobide

RowSense Settings

s e Enabled
Emsor Offset | | 0 | + |
E?.tD; 0 | et

zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-6/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense iestatijumu lapa

10. AutoTrac RowSense ikona bis redzama AutoTrac
vadibas lietotdja interfeisa izpildes lapa.

PC582150 —UN—01AUG23

AutoTrac RowSense

zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-7/13

GreenStar 3 CommandCenter displeja izmantoSana

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

1. Atlasiet “Izvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-8/13

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3]

GreenStar (GS3)

Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-9/13

25-2
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PN=14



2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

3. Atlasiet lestatfjumi.

PC582163 —UN—01AUG23

+

Settings
lestatijumi

zb48j1t,1690443942471 -25-17SEP23-10/13

4. Atlasiet sadalu “RowSense iestatijumi”.

PC582164 —UN—01AUG23

RowSense
Settings

RowSense iestatijumi

zb48]1t,1690443942471 -25-17SEP23-11/13

5. Atlasiet “Sistémas statuss” (A), lai iespéjotu rindu
vadibas sensorus.

6. Parliecinieties, ka sensora nobides (B) vértiba ir
pareiza (0 ir nokluséjuma vértiba).

7. Atlasiet “lebrauk$ana rinda” (C) nepiecieSamajam
reZimam.

8. Atlasiet “Apstiprinat” (D), lai aizvertu sadalu
“RowSense iestatijumi”.

C—lebrauksana rinda
D—Apstiprinat

A—Sistémas statuss
B—Sensora nobide

RowSense Settings

Systeto C Enabled
Smsor Offset | I 0 | + I

Rowe
E by

C | Manual

zb48]1t,1690443942471 -25-17SEP23-12/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense iestatijumu lapa

9. AutoTrac RowSense ikona bis redzama AutoTrac
vadibas lietotaja interfeisa izpildes lapa.

PC582150 —UN—01AUG23

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -25-17SEP23-13/13

25-3

011224
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

PC28961 —UN—24APR23

AutoTrac RowSense iestatiSana, izmantojot
4. paaudzes displeju

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

Izvélne
1. Atlasiet “Izvélne”.
bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-1/7
2. Atlasiet cilni “Lietotnes”. PC582152 —UN—27JUL23
Applications
Lietotnes
bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-2/7
3. Atlasiet “AutoTrac vadiba”. PC28717 —UN—25AUG22
AutoTrac Guidance
bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-3/7
4. Atlasiet “Informacija”. PC582133 —UN—27JUL23
Informacija
bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-4/7
5. Atlasiet “leslégts/izslégts” (A), lai iespé&jotu rindu Rowsense
vadibas sensorus.
B \ Q-
6. Atlasiet nepiecieSamo rezimu “lebraukSana rinda”; vai | Status & Settings ‘ ON OFF |
nu “GPS starésana” (C), vai “Manuala staresana” (D). / g
2
C . - L 2
7. Atlasiet Stat_uss un |es_tvatljurn| (B), lai pieklatu Row Entry Mode 9
sensora nobides iestatiSanai. z
|
R N 8
A—leslégts/izslégts C—GPS sturesana ©U GE3 Stenr @@ s el S g
B—Statuss un iestatijumi D—Manuala starésana 8
o
RowSense informé&cijas lapa
Turpinajums nakamaja lappusé bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-5/7
25-4 011224
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sistémas kalibréSana ‘

8. Parliecinieties, ka sensora nobides (B) vértiba ir
pareiza (0 ir noklus€juma vértiba).

9. Atlasiet “leslégts/izslégts” (A), lai iespé&jotu rindu
vadibas sensorus.

10. Atlasiet X aug$€ja labaja start, lai aizvertu sadalu
“‘RowSense statuss un iestatijumi”.

A—lesléegtsl/izslégts B—Sensora nobide

—
| ﬂ.ﬂJ Rowsense Status & Settings @

Sensor Offset
%. Stand By

[T, LT TR T
) e e @ A guldance track must be selected

O

ON QFF

- o -
[ < ] [ 4 @ ces signal adequate 3
Reset 2

@ Rowsense sensor voltages 0K N

( |

=0 z

\_J (D RewSense sensors unable to detect crop 3|

Sensor Voltages 3

Leht v [ o | @ Resume AutaTrac §
Right | W i §

RowSense statusa un iestatijumu lapa

bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-6/7

11. AutoTrac vadibas lietotnes lapa bis redzama
AutoTrac RowSense ikona (A).

A—AutoTrac RowSense

ﬂ AutoTrac Guidance @ & m

Guidance

Track 1
| setteaek |
sy, 300001t
J Track Spating
— Rowsense
LYl OFF T—
Bl o >l
Steering 0*:‘"
o e g
MDA Lo baal B
Mext Track 2
P i ] o
AutoPath (I )
3
it Swap 5
S
@
n
[$)
o

AutoTrac vadibas lapa ar iespéjotu RowSense

bvvmsit, 1690446889571 -25-17SEP23-7/7

25-5
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

Rindu vadibas nobides iestatisana 2. GreenStar 3 CommandCenter displejam: Atlasiet
Nobidi var pievienot rindu vadibai, lai mainitu katu izvelni, GreenStar (GS3), iestatljumus un péc tam
izlidzinajumu ieejot kukuriizas galva. atlasiet “RowSense iestatijumi”. Pladaku informaciju
skatiet §Ts sadalas téma “AutoTrac RowSense
Pieméri, kad ir nepiecieSama salagojuma maina: iestati$ana, izmantojot GreenStar displeju”.
* |lestadita noteicéja rinda ir kukurtzas galvas vidd un . . o
rindas ir izvirzitas virs galvas. Var piemérot nobidi 4. paaudzes displejam: Atlasiet izvélni, lietotnes,
"sadalit starpibu" ta, lai visas rindas noliecas, bet ne AutoTrac vadibu, informaciju un péc tam atlasiet
tik stipri, ka bez nobides. “Statuss un iestatijumi” sadala “RowSense”. Plasaku
* Graudaugu sadalitaji ar pievienotajiem rindu sensoriem informaciju skatiet Sis sadalas téma “AutoTrac
nav saskanoti ar rindu. L1dz var veikt remontdarbus, lai RowSense iestatiSana, izmantojot 4. paaudzes
izlidzinatu sensorus, var izmantot nobidi, lai palidzétu displeju”.
noverst izlidzinajuma problémas. 3. levadiet sensora nobides vértibu diapazona no

levadot nobides vértibas, kas mazakas par 0, masina var -50 Iidz 50. Noklusé&juma vértiba ir 0.
sakt parvietoties nedaudz pa kreisi; ievadot vértibas, kas 4
lielakas par 0, maSina var sakt parvietoties nedaudz pa

labi. Noklusé&juma vértiba ir 0, ar diapazonu no -50 lidz 50.

. GreenStar 3 displejam: Atlasiet Akceptét, lai izietu
no RowSense iestatijumiem.

GreenStar 3 CommandCenter displejam: Atlasiet

1. Pareja uz RowSense iestatfjumiem: Akceptét, lai izietu no RowSense iestatijumiem.

GreenStar 3 displejam: Atlasiet izvélni,

GreenStar (GS3), vadibu, vadibas iestatijumus un
péc tam atlasiet “RowSense iestatijumu maina”.
Plasaku informaciju skatiet §1s sadalas téma “AutoTrac
RowSense iestatiSana, izmantojot GreenStar displeju”.

4. paaudzes displejam: Atlasiet X, lai aizvéertu sada|u
“RowSense statuss un iestatijumi”.

bvvmsit, 1690530224859 -25-14SEP23-1/1

lestatit iebraukSanu rinda RowSense Settings

GreenStar displeja izmantoSana

SV N Enabled

1. Pareja uz RowSense iestatijumiem. Status k_,
GreenStar 3 displejam: Atlasiet izvélni, 0
GreenStar (GS3), vadibu, vadibas iestatljumus un 5'""“ ks —I |+|
péc tam atlasiet “RowSense iestatijumu maina”.
Plasaku informaciju skatiet §1s sadalas téma “AutoTrac Row ~ =
RowSense iestatiSana, izmantojot GreenStar displeju”. Enitryr ks
GreenStar 3 CommandCenter displejam: Atlasiet -
izvélni, GreenStar (GS3), iestatljumus un péc tam B
atlasiet “RowSense iestatijumi”. PlaSaku informaciju 3
skatiet STs sadalas téma “AutoTrac RowSense il
iestatiSana, izmantojot GreenStar displeju”. @ 7
2. Atlasiet “lebraukSana rinda” (C) nepiecieSamajam §
rezimam. 2
3. Atlasiet “Apstiprinat” (D), lai aizvértu sadaju RowSense iestatijumu lapa
“RowSense iestatijumi”.
A—Sistémas statuss C—lebrauksana rinda
B—Sensora nobide D—Apstiprinat
Turpinajums nakamaja lappusé bvvmsit, 1690534615778 -25-17SEP23-1/2
25-6 011224
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana ‘

4. paaudzes displeja izmantosSana

1. Pareja uz RowSense iestatijumiem.
Atlasiet izvélni, lietotnes, AutoTrac vadibu, informaciju
un péc tam atlasiet “Informacija”.

2. Atlasiet “leslégts/izslégts” (A), lai iespéjotu rindu
vadibas sensorus.

3. Atlasiet nepiecieSamo rezimu “lebraukSana rinda”: vai
nu “GPS starésSana” (C), vai “Manuala starésana” (D).

4. Atlasiet X, lai aizvértu sadalu “RowSense statuss un
iestattjumi”.

Manuali:

1. lebrauciet masSinu rinda.

2. Nospiediet atsakSanas pogu pirmo reizi, lai nolaistu
galvu.

3. Nospiediet atsakSanas pogu otru reizi, lai aktivizétu
vadibu un rindu sensorus.

GPS:

1. lebrauciet masinu rinda.

2. Nospiediet atsakSanas pogu pirmo reizi, lai nolaistu

galvu un iespéjotu vadibu.

RowSense
® —C
| Status & Settings ‘ ON

Row Entry Mode

@ @ GPS Steer @I@ Manual Steer

OFF |

PC582136 —UN—27JUL23

RowSense informacijas lapa

A—leslégtsl/izslegts C—GPS sturésana
B—Statuss un iestatijumi D—Manuala starésana

3. Nospiediet atsakSanas pogu otro reizi, lai aktivizétu
rindu sensorus.

PIEZIME: AutoTrac ieslédzas, nospiezot atsak$anas
pogu. Rindu sensors iespéjosies, kad graudaugi
saskarsies ar uztverSanas taustiem.

bvvmsit, 1690534615778 -25-17SEP23-2/2

25-7
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

Rindu sensora kalibréSana, izmantojot
GreenStar displeju

S proceddra tiek veikta, kad sistéma tiek uzstadita
vai kad ta ir saremontéta. Rindu sensori jauzstada un
janovieto pret nekustigu atduri.

Parbaudiet, vai rindu sensori ir uzstaditi un atsperes
tos notur nekustigus. Paceliet hederu, lai nodrosSinatu,
ka rindu sensori nesaskaras ar zemi. Masinai jabat
nekustigai.

1. Lai parietu uz GreenStar diagnostikas radijumu lapu.
Atlasiet 1zvélne, GreenStar (GS3) un péc tam atlasiet
“Diagnostika”.

Nolaizamaja izvéIné “Skats” (A), atlasiet “RowSense”.

3. lespéjojiet RowSense sensoru pirms kalibréSanas
sakSanas. Plasaku informaciju skatiet 8Ts sadalas
tema “AutoTrac RowSense iestatiSana, izmantojot
GreenStar displeju”.

4. Sekojiet, lai RowSense sensori tiktu kalibréti,
izmantojot sprieguma radijumu miera stavoklr.

PIEZIME: Laba sensora miera stavokla spriegumam
ir jabat lielakam par 2,5 voltiem. Kreisa
sensora miera stavokla spriegumam ir jabat
mazakam par 2,5 voltiem.

5. Atlasiet CAL (D), lai saglabatu sensora sprieguma
radijumu miera stavokli stiiréSanas sistémas
bloka (SSU) atmina.

6. Péc sekmigas kalibréSanas aizveriet sadalu
“GreenStar diagnostikas radijumi”.

GroonStar - Disgnostic Rosdings

Due to software changes, read the lalest Operator Manudl prior to operation. To
obiain a3 copy, seevour dealer or vish winaw deere.con

view |[RowSense

OF

Syrstem Mode:

Ry Sensors Avalable
RowSense Aothation Available:
PutaTrao License:

Rows Offoof:

L]

Primary Sleering Source

Sensor Coasl Mode Tinve Remaining:

Calibrote Sensor

® Calibration Stalus:

AutoTrao RowSense
R}

Yes

SF2

1]

GFE

o

23

25

Calibrated

Rindu sensora kalibrésana

A—Skats D—CAL

B—Kreisas puses sensora E—Kalibrésanas statuss
spriegums

C—Labas puses sensora
spriegums

PC582141 —UN—28JUL23

bvvmsit, 1690544832169 -25-17SEP23-1/1
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2012. gada modelu un jaunaku iestatiSana un sisttmas kalibréSana

Rindu sensora kalibréSana, izmantojot
4. paaudzes displeju

)] procedira tiek veikta, kad sistéma tiek uzstadita
vai kad ta ir saremontéta. Rindu sensori jauzstada un
janovieto pret nekustigu atduri.

Parbaudiet, vai rindu sensori ir uzstaditi un atsperes
tos notur nekustigus. Paceliet hederu, lai nodroSinatu,
ka rindu sensori nesaskaras ar zemi. Masinai jabut
nekustigai.

1. Pareja uz RowSense iestatijumiem.

Atlasiet izvélni, lietotnes, AutoTrac vadibu, informaciju
un péc tam atlasiet “Statuss un iestatijumi” sadala
“RowSense”.

2. lespéjojiet RowSense sensoru pirms kalibréSanas
sakSanas. Skatiet S1s sadalas tému “AutoTrac
RowSense iestatiSana, izmantojot 4. paaudzes
displeju”.

3. Sekojiet, lai RowSense sensori tiktu kalibréti,
izmantojot sprieguma radijumu miera stavokli.

PIEZIME: Laba sensora miera stavokla spriegumam
ir jabat lielakam par 2,5 voltiem. Kreisa

—

-I'U'l Rowsense Status & Settings @

SensorOffset g
| an stand By

(-
@ A guldance track must be selected

s '
0 |
m' b ~ @ P gl adequate

Reset

7

L«
@ RonSense sensor \'D'tBSI!S L1.4

=0
. | @l RowSense sendors unable to detect crop
Sensor Voltages

L5 CAL
| W

Left
Right

@ Resume AutaTrac
RowSense statusa un iestatijumu lapa

A—leslégts/izslégts B—CAL

sensora miera stavokla spriegumam ir jabat
mazakam par 2,5 voltiem.

4. Atlasiet CAL (B), lai saglabatu sensora sprieguma

radijumu miera stavokli stiréSanas sistémas
bloka (SSU) atmina.

PC582142 —UN—28JUL23

bvvmsit, 1690544848389 -25-19SEP23-1/2

5. Izlasiet detalizéto kalibréSanas informaciju un atlasiet
“Sakt kalibrésanu”.

6. Ripigi izlasiet kalibréSanas priekSnosacijumus un
atlasiet “Talak”.

7. Péc sekmigas kalibréSanas atlasiet “Labi” un atlasiet X,
lai aizvértu sadalu “RowSense statuss un iestatijumi”.

PC582143 —UN—30JUL23

% Begin Calibration

Kalibrésanas sak$ana

bvvmsit, 1690544848389 -25-19SEP23-2/2
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011224

PN=21




2011. gada modelu un vecaku iestatiSana un sistémas kalibrésana

AutoTrac RowSense iestatiSana

PIEZIME: Pirms lietot $o produktu, jaizpilda papildus
turpmakas darbibas, lai iestatitu AutoTrac:

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC582144 —UN—31JUL23

Izvélne

bvvmsit, 1690794031707 -25-17SEP23-1/5

2. Atlasiet “Originalais GreenStar monitors”.

PC582145 —UN—31JUL23

Original
GreenStar
Monitor

Originalais GreenStar monitors

bvvmsit, 1690794031707 -25-17SEP23-2/5

3. Atlasiet “IESTATIT".

PC582146 —UN—31JUL23

I SETUP “

lestatisana

bvvmsit, 1690794031707 -25-17SEP23-3/5

4. Atlasiet “AutoTrac” (B).

A—Razas novaksanas
monitors
B—AutoTrac

C—IZPILDES lapas izkartojums

Harvest Monitor

AutoTrac

A
B

RUN Page Layout

C

Turpinajums nakamaja lappusé

lestatisanas lapa

PC582147 —UN—31JUL23

bvvmsit, 1690794031707 -25-17SEP23-4/5
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2011. gada modelu un vecaku iestatiSana un sistémas kalibréSana

5. Atlasiet “JA”, ja ir uzstadita rindu vadibas iespéja (C)
un iespéjota rindu vadibas opcija.

6. Ja nepiecieSams, kalibréjiet rindu vadibas sensorus.

7. Parliecinieties, ka sensora nobides (E) vértiba ir
pareiza (nokluséjuma vértiba ir 100).

E—Rindu vadibas
nobide (50-150)

F—Netiek izmantots

G—lestatiSana

A—Starésanas jutiba (50-200)

B—“AutoTrac” kalibrésana

C—Uzstadita rindu vadibas
iespéja

D—Rindu vadibas sensora
kalibrésana

m AutoTrac
Steer Sensitivity

(50 - 200) 100
AutoTrac

Calibration

Row Guidance
Option Installed

Yes @

Row Guidance Sensor
Calibration

v

Row Guidance

EEEDEBEB

| 9 | | 0 |
=
Offset (50 - 150) 8
.
:
Setup 9 g
AutoTrac iestatisSanas lapa
bvvmsit, 1690794031707 -25-17SEP23-5/5
Rindu vadibas nobides iestati$ana m E] 'SETUP AutoTrac
Nobidi var pievienot rindu vadibai, lai mainttu katu Steer Sensitivity 100
izlidzinajumu ieejot kukurizas galva. (50 - 200)
Piemé_ri,_k_ad ir neg!ecigéama salég_ojuma mair;a:. ) E EI AutoTrac
* |estadita noteicéja rinda ir kukurtizas galvas vidd un Calibration B
rindas ir izvirzitas virs galvas. Ir iespéjams piemérot
nobidi un sadaltt starpibu ta, lai visas rindas noliecas, Row Guidance
tacu ne tik daudz, ka bez nobides. . . | 9 | | 0 | Option Installed Yes
* Graudaugu sadaltaji ar pievienotajiem rindu sensoriem
nav saskanoti ar rindu. Lidz var veikt remontdarbus, Row Guidance Sensor
fiziski izlidziniet sensorus, var izmantot nobidi, lai Calibration @
palidzétu noveérst izlidzindjuma problémas. -
levadot nobides vértibas, kas mazakas par 100, magina g?r:ﬂe?(";geinfgm 100 E] 2
var sakt parvietoties nedaudz pa kreisi; ievadot vértibas, 3
kas lielakas par 100, masina var sakt parvietoties ®
nedaudz pa labi. Nokluséjuma vértiba ir 100, diapazona z
no 50 Iidz 150. °
1. Lai parietu uz AutoTrac iestatianu. m Setup 9 E] %

Atlasiet Izvélne, Originalais GreenStar monitors,
IESTATISANA un péc tam atlasiet AutoTrac.

2. Atlasiet rindu vadibas nobidi (50-150) (E).

3. levadiet rindas vadibas nobides vértibu, ta diapazona
no 50 Iidz 150. Noklus&juma vértiba ir 100.

AutoTrac iestatiSanas lapa

A—Stirésanas jutiba (50-200)

B—*“AutoTrac” kalibrésana

C—Uzstadita rindu vadibas
iespéja

D—Rindu vadibas sensora
kalibrésana

E—Rindu vadibas
nobide (50-150)

F—Netiek izmantots

G—lestatiSana

bvvmsit, 1690794031816 -25-17SEP23-1/1

30-2

011224

PN=23



2011. gada modelu un vecaku iestatiSana un sistémas kalibréSana ‘

[SETUP| AutoTrac

Rindu sensora kalibréeSanas procedura

ST procediira tiek veikta, kad sistéma tiek uzstadita Steer Sensitivity 100
vai kad ta ir saremontéta. Rindu sensori jauzstada un (50 - 200)
janovieto pret nekustigu atduri.
R . o AutoTrac

1. Lai parietu uz AutoTrac iestatiSanu. Calibration

Atlasiet Izvélne, Originalais GreenStar monitors, R Guid

IESTATISANA un péc tam atlasiet AutoTrac. 01"","' izl Yes

Option Installed

2. Parbaudiet, vai rindu sensori ir uzstaditi un atsperes

tos notur nekustigus. Paceliet hederu, lai nodro$inatu, Row Guidance Sensor b

EEEE06a

ka rindu sensori nesaskaras ar zemi. Masinai jabat Calibration
nekustigai. .
9 Row Guidance 100

3. Atflasiet “Rindu vadibas sensora kalibréSana” (D). Offset (50 - 150) g
2
SETUP -
A—Stiarésanas jutiba (50-200) E—Rindu vadibas Z|
B—“AutoTrac” kalibrésana nobide (50-150) =
C—Uzstadita rindu vadibas F—Netiek izmantots INFO J,
iespéja G—lestatisana 9 3
D—Rindu vadibas sensora B
kalibrésana Setup g

AutoTrac iestatiSanas lapa

bvvmsit, 1690794031747 -25-19SEP23-1/2

4. Kalibréjiet sensoru nemainiga sprieguma.

Bl calibration

5. Atlasiet “Kalibrét rindu vadibas sensoru” (E), lai
saglabatu sensora sprieguma radijumu miera stavokl
stiréSanas sistémas bloka (SSU) atmina.

[=](](] BEEEEE
))l] el HERRBaE

PIEZIME: Laba sensora miera stavokla spriegumam
ir jabat lielakam par 2,5 voltiem. Kreisa
sensora miera stavokla spriegumam ir jabat
mazakam par 2,5 voltiem.

.

6. Péc sekmigas kalibréSanas aizveriet rindu sensora

ooz = Left Sensor Cal (V) 1.17
kalibréSanas rezimu.

Right Sensor Cal (V) 3.83

Q
=
A

A—Netiek izmantots E—Kalibréjiet rindu vadibas Calibrate D

B—Netiek izmantots sensoru :

C—KTreisas puses sensora F—Netiek izmantots Row Guidance Sensor
kalibrésana (V) 1,17 G—AutoTrac

D—Labas puses sensora

kalibrésana (V) 3,83 INFO

E
(]
EEEEEREE

PC582149 —UN—31JUL23

AutoTrac 9

Rindu sensora kalibré$ana

bvvmsit, 1690794031747 -25-19SEP23-2/2
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Sistémas iespéjosana

Displejs un indikatori

Izmantojot AutoTrac RowSense, displeja var tikt paraditas
zemak redzamas RowSense statusa ikonas.

GreenStar 2 displeja: AutoTrac RowSense bls redzams
karte, sadala “Vadibas skats”, noradot ka ir pieejami rindu
sensori (ja ir iespéjots SENSORA STATUSS).

GreenStar 3 2630. mode]a displeja: AutoTrac
RowSense bis redzams karté, sadala “Vadibas skats”,
noradot ka ir pieejami rindu sensori (ja ir iespé&jots
SENSORA STATUSS).

GreenStar 3 CommandCenter displeja: AutoTrac
RowSense bis redzams izpildes lapa.

4. paaudzes displeja: AutoTrac RowSense bis redzams
AutoTrac vadibas lietotnes lapa.

Katra ikona norada RowSense statusu. RowSense
statusa ikona mainas no pelékas uz krasainu atkariba
no RowSense statusa.

Gray — RowSense sistéma ir instaléta.

Green — RowSense darbojas un izmanto gan GPS, gan
rindu sensorus.

Yellow — RowSense darbojas, tacu tikai ar rindu
sensoriem.

Red — RowSense darbojas, tacu tikai ar rindu GPS.

PC582150 —UN—01AUG23

Sistéma instaléta
PC582151 —UN—01AUG23

Sistéma darbojas, izmantojot gan rindu sensoru, gan GPS
PC582152 —UN—01AUG23

Zaudéts GPS signals, darbojas tikai ar rindas sensora datiem
PC582153 —UN—01AUG23

Zaudeéts rindu sensora signals, darbojas tikai ar GPS

bvvmsit, 1690865482645 -25-17SEP23-1/1
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Sistémas iespéjoSana

Rindu sensoru iespéjosana PagrieSanas lauka mala: PagrieSanas uz lauka mala tiek

Rindu sensori vada masinu, lidzko tie atpazist rindas veikta tapat k&, izmantojot AutoTrac ar GPS. Operatora
atrasanas vietu. Operatoram jazina, ka rindu sensoriem,  izlidzinas ar trajektoriju, kurai vélas sekot. NospieZot
vadot ma$inu ar AutoTrac RowSense, ikona mainas uz pogu “Atsakt’, AutoTrac paries uz vadibas trajektoriju.
zalu, un tiek paradita kustiba. Tad rindu sensors uztver rindas atrasanas vietu, un tai

_ . . _ . Lo . seko. Adaptivo lknu, rinkveida trajektorijas un AB Iiknu
Kad sakotnéjais celS iestatits (AB linija vai sakotnéji  |injju paplaginasanas funkciju var izmantot, lai paplasinatu
ierakstitas liektas trajektorijas cel$), var nospiest blakus eso3a cela projekciju uz lauka malam.

pogu “Atsakt”, ja masina ir trajektoriju atstarpes vidi
un pienemama lenki pret rindam. Rindu sensori sak
vadit masinu, tiklidz rindu sensori sak darboties.

Guidance ShiffTrack
View Setlings Seltings iTEC Pro

[JJEDDDDDDD

me— & - 8
. 30 Es e | 2
125 s pry 5 oo 5
Steer Sensitivity — % Sleer Sensithviby A %
| |
<= || @[R]|DPER] [ == )| OR]| == :
8 &
Track 1 50,000 {1t) § Track 1 e §
GreenStar 2 displejs GreenStar 3 2630. modela displejs
AutoTrac Guidance 6 6
g b | AwoTrac . 5 Guidance
= e = i Track 1
# | setTrack
% dikd s s c ]
= Wheat (White]
SBottings Map & 4 A Teack Spacing
- : Shilt Track
oOn OFF .
— ]
Steering .
7 lirwil [ ] o
§ L T |« ] a
2 Fesct Track - g
< 10 )
- °| AutoPath Sh:RI!-llﬂtr!ment |
| ; L) EE=R) | = 3
L = ] EENE | |
ETl oy 8 ot swap 5
i ‘—o N S
0-/40
Q g
GreenStar 3 CommandCenter displejs 4. paaudzes displejs
bvvmsit, 1690867627910 -25-27SEP23-1/1
35-2 011224
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

Taisna trajektorija

Taisna trajektorija ir jaizmanto, ja rindas ir taisnas un
neatskiras vairak ka par aptuveni 1 m (3-1/4 pédas).
Taisna trajektorija projicé visas rindas no pirma cela.

Ja lauks ir saméra taisns un virziens nemainas, ieteicams
izmantot taisnu trajektoriju, jo ta lauj iebraukt rinda
[Tdzas eso$as trajektorijas. Veiktspéja ar iebrauksanu
rinda uzlabojas, ja lauks ir apséts, izmantojot AutoTrac.
Veiktspéja uzlabojas arT tad, ja rindas izzad Gdenscelos.

Atrodoties uz taisnas trajektorijas, GPS linija tiks
automatiski atkartoti iecentréta. Tadéjadi GPS trajektorija
tiks pareizi salagota ar rindam.

PIEZIME: $1 funkcija nav pieejama adaptivam likném.

Ir vairakas metodes 0 trajektorijas noteikSanai:

* A + B — nosakiet 0. trajektoriju, izbraucot to ar masinu.

* Auto B — nosakiet 0. trajektoriju, izbraucot to ar masinu.

* A + kurss — nosakiet 0. trajektoriju, braucot ar masinu
uz punktu A, un ievadiet iepriek$ noteiktu kursa vértibu.

* Platums/garums — nosaka 0. trajektoriju, ievadot
iepriek$ noteiktas platuma un garuma vértibas
punktam A un B.

* Platums/garums + kurss — nosaka 0. trajektoriju,
ievadot iepriek$ noteiktu platuma un garuma vértibu
punktam A un iepriek$ noteiktu kursa veértibu.

Taisnas trajektorijas iestatiSana

PC10390 —UN—07JANO8

Taisna trajektorija

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-1/9

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Ny

Izvélne

zb481t,1691052171610 -25-17SEP23-2/9

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

Turpinajums nakamaja lappusé

m GreenStar

GreenStar (GS3)

zb481t,1691052171610 -25-17SEP23-3/9
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

3. Atlasiet “Vadiba”.

PC582160 —UN—01AUG23

Vadiba

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-4/9

4. Atlasiet “Vadibas iestatijumi”.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Vadibas iestatijumi

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-5/9

5. Atlasiet “Taisna trajektorija” sadaja “SekoSanas
rezims”.

6. Atlasiet “Skatit”.

PIEZIME: Apturiet ierakstu, ja nenotiek raZzas novak$ana.

PIEZIME: Parliecinieties, ka SF1, SF2, SF3 vai
RTK signals ir pieejams, redzot uztvéréja
ikonu izpildes lapa.

PC589284 —UN—17AUG23

Straght Track -~

w

Taisna trajektorija no sadalas “SekoSanas rezims”

7. Parbaudiet vai trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, sadala “Vadiba”
nomainiet to.

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-6/9

8. Atlasiet “lestattt 0. trajektoriju”.

Turpinajums nakamaja lappusé

PC590562 —UN—17AUG23

Set Track 0

0. trajektorijas iestatiS8anas lapa

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-7/9

40-2

011224

PN=28




GreenStar 3 displejs — trajektorija

9. Atlasiet trajektorijas nosaukumu sadala “Pasreizeja

0. trajektorija” (A). Ja tada nosaukuma nav, izveidojiet Set Track 0
jaunu trajektorijas nosaukumu, atlasot “Jauns” (C). Currant Track 0 HMethad
wsoer AeB /

10. Atlasiet trajektorijas metodi sadala “Metode” (B). @ B >
11. Atlasiet “lestatit A” (F) un brauciet ar ma$inu, lai saktu . an

ar trajektoriju. © LI J l M@ - sea
12. Atlasiet “lestatt B” (G) un brauciet ar masinu vismaz e e Hesding:  0.0000

10 m, lai partrauktu trajektorijas ierakstidanu. ot 3 Point A Lat: 000000000

Tiks izveidotas vadibas I[Tnijas visa lauka. Elevation @TZ.::‘}
13. Atlasiet “Apstiprinat”, lai palaistu AutoTrac RowSense. e m g

14. Lai atceltu iestatiSanu jebkura laika un atgrieztos
sadala “Vadibas iestatiSana”, atlasiet “Atcelt” (H).

L = ©

A—Esosa 0 trajektorija
B—Metode

C—Jauns
D—Nonemsana

E—Trajektorijas atstatums
F—lestatit A

G—lestatit B

H—Atcelt

A0

Cancel

Total Shifts D gin

= @©

0 trajektorijas iestatiSana

Turpinajums nakamaja lappusé

PC590573 —UN—17AUG23

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-8/9
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

Rindu izlaiSana —Utdenscela nebds rindu. Ta ka taisna

trajektorija un AB likne atkartoti iecentré trajektoriju, tiks

nodroS$inata lielaka iespé&ja atrast pareizo rindu ddenscela

otra puseé. —— —

PIEZIME: Ja abi GPS un rindu sensora datu signali
tiek zaudéti, sistéma negribés iespéjoties, kamér
GPS signals netiks atjaunots.

L)
/
/

L.
[]

PC10391 —UN—O08JAN08

Udenscel$

zb48j1t,1691052171610 -25-17SEP23-9/9
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

Adaptivas liknes

Cel$ mainas ejot cauri laukam

Adaptivas Iliknes var izmantot visos laukos. Tomeér ir |oti
ieteicams tas izmantot, ja trajektorija mainas braucot

pa lauku, mainas kurss vai Iiknei ir U veida forma.
Adaptivajam [Tkném ir pievienota papildu iesp€ja, kas lauj
atlasit RowFinder ar parslégSanas pogu. Rindu sensorus
var izmantot, lai starétu masinas, kad tas atrodas rinda.
Jabut ieslégtai liektas trajektorijas ierakstiSanai. Tas
izveidos pirmo trajektoriju un |auj veidoties taisnas Inijas
pagarinajumiem.

Adaptivas lknes tiek projicétas tikai lldzas esoSam
parejam, tacu to priekSrociba ir spéja apstradat dazadas
[Tknu formas un aptuveni aprékinat rindu klidas, kuru
daudzums nav palielinajies, apstradajot lauku.

Ja lauka ir vairakas masinas, adaptivas liknes nelau;j
izlaist trajektoriju. Adaptivas liknes $aja gadijuma var
izmantot tikai tad, ja ir pievienota citu masinu trajektoriju
atstarpe. Pieméram, ja 12 rindu galva seko péc 8 rindu
galvas 76 cm (30 in) rindas, bet razu novac kopa viena
lauka, katrai bis nepiecieSama trajektoriju atstarpe 20
rindas (15,24 m) (50 pédas).

Adaptivo Iknu izmantoSana ir ieteicama, ja trajektorija
uz visa lauka biezi mainas. Adaptivas liknes projicé tikai
nakamo trajektoriju.

Adaptivo liknu iestatiSana

PC10399 —UN—O04FEBO08
PC10400 —UN—O04FEBO08

l

Kurss mainas ejot cauri laukam

PC11000 —UN—O04FEB08

Liknes ir U formas

Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-1/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

1. Atlasiet “Izvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

| ||
| ||
[ ||
==
=

Izvélne

zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-2/7

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-3/7

3. Atlasiet “Vadiba”.

PC582160 —UN—01AUG23

Vadiba
zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-4/7
4. Atlasiet “Pielagotas liknes” sadala “Seko$anas PC590561 —UN—17AUG23
rezims”. Adaptive Curves 5
. -
5. Atlasiet “Skatit”.

PIEZIME: Apturiet ierakstu, ja nenotiek raZas novaksana.

PIEZIME: Parliecinieties, ka SF1, SF2, SF3 vai
RTK signals ir pieejams, ievérojot uztvéréja
ikonu izpildes lapa.

Turpinajums nakamaja lappusé

5

Pielagotas ltknes sadala “Sekosanas rezims”

6. Parliecinieties, ka trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, sadala “Vadiba”
nomainiet to.

zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-5/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

7. Atlasiet “lerakstit”, lai saktu ierakstit trajektoriju.

8. Brauciet pa trajektoriju cauri laukam. Péc braukSanas
pa pirmo trajektoriju, projekcija tiks izveidota tikai
nakamai trajektorijai.

9. Atlasiet “Atsakt”, lai palaistu AutoTrac RowSense.

10. Lai atceltu iestatiSanu jebkura laika un atgrieztos
sadala “Vadibas iestatiSana”, atlasiet “Atcelt”.

Atrodoties AutoTrac reZima, ieraksts izslédzas, kad tiek
pagriezts stires rats. Atrodoties dokumentacijas rezima,
ieraksts izslédzas, kad tiek pacelts heders.

AutoTrac rezims — ja operators vélas tikai uzlabot
iebraukSanu rinda I1dzas esoSaja trajektorija, saistiet
adaptivo ierakstiSanu ar AutoTrac. Tas ir ieteicams tikai
tad, ja lauks ir saméra taisns bez ekstremalam ITkném un
AutoTrac reti deaktiviz€jas (sakara ar manualu stirésanu
vai GPS zudumu).

Dokumentacijas rezZims — piesaista adaptivas liknes
dokumentacijai. Tas |auj operatoram satvert stari darbibas

PC590563 —UN—17AUG23

wiie

leraksts

laika un turpinat tas trajektorijas ierakstiSanu uz kuras
tas atrodas. Linijas paplasinajumi ir pieejami nakamaja
trajektorija, bet tie nebids |oti noderigi iebraukSanai
rinda, jo pastav aizkavéSanas pacelot galvu rindas gala.
Veiktsp€ja var bat marginala rindu izlaiSanas periodos.

Manuals ieraksts — operators var piesaistit

adaptivo ierakstu manualajam. Sis rezims nelauj lTniju
pagarinajumus, ja vien operators nenospiez pogu “Apturét’
rindas gala. Ja operators aizmirst izslégt ierakstu, tas
var novest pie tadas probléemas ka nepareiza izliekuma
projekcija. Piemérs: Ja operators iziet ara no rindas, lai
izkrautu un nav nospiedis pauzi, trajektorija tiks ierakstita.
Kad operators brauc pa blakus trajektoriju, masina tiks
virzits nedaudz ara no rindas, jo projicéta ITnija ir izslégta.

zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-6/7

Atlasiet izvélni, GreenStar (GS3), vadibu, vadibas
iestatijumus, Iliknes trajektorijas iestatijumus un péc tam
atlasiet “Liknes trajektorijas ierakstisana” (A).

Uzskaitttos adaptivas ltknes rezimus var mainit, atlasot
vélamo rezimu.

* AutoTrac
* Dokumentésana
* Manuali
A—Liektas trajektorijas D—Agregata pagrieSanas
ierakstiSana radiuss (ft)
B—Adaptivas liknes E—Apstiprinat

partraukuma aizpilde
C—Vienmeériga asu pagriezienu
izbrauksana

Curve Track Settings

Smooth
Tight Turns

Implement In-Ground Turn
Radiuse
inp

Curve Track
Recording

¥ ©®
Adaptive Curve Gap Fill m

V|©

30.000

®©

Lo

b,
w

PC590581 —UN—17AUG23

Liektas trajektorijas iestatijumi

zb48j1t,1692099522625 -25-27SEP23-7/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

AB liknes

AB lknu izmanto$ana ir ieteicama, ja uz visa lauka ir

nepartraukta Itkne. Sadi ir iespéjams ievadit rindas uz
blakus esoSiem celiem. Veiktspgja uzlabojas, ja lauks
ir apstadits, izmantojot AutoTrac. AB liknes veiktspéju
uzlabos arT rindu izzuSanas periodos.

AB ITkném ir priekSrociba, jo tas spéj projicét izsekoSanu
pa Iikni pari laukam ka paral€las ITnijas, bet liknes forma ir
tada pati katra brauciena.

Atrodoties uz AB ItTkném, GPS Iikne tiks automatiski
atkartoti iecentréta. Tadéjadi GPS trajektorija tiks pareizi
salagota ar rindam.

PIEZIME: $1 funkcija nav pieejama AB Itkném.

AB liknu iestatiSana

AB [Tknes projicé visas rindas no pirmas trajektorijas

PC10393 —UN—O08JANO8

zb48]1t,1692099671127 -25-19SEP23-1/7

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48]1t,1692099671127 -25-19SEP23-2/7

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

Turpinajums nakamaja lappusé

PC582159 —UN—01AUG23

GS SRR

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692099671127 -25-19SEP23-3/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

3. Atlasiet “Vadiba”.

PC582160 —UN—01AUG23

Vadiba
zb48j1t,1692099671127 -25-19SEP23-4/7
4. Atlasiet “Vadibas iestatjumi”. PC582161 —UN—01AUG23
PIEZIME: Ladzu apturiet ierakstu, ja nenotiek Guidance
razas novaksana. Settings

Vadibas iestatijumi

zb48]1t,1692099671127 -25-19SEP23-5/7

5. Atlasiet “AB Iiknes” sadala “SekoSanas rezims”.

6. Atlasiet “Skatit”.

PIEZIME: Parliecinieties, ka SF1, SF2 vai RTK signals ir
pieejams, ievérojot uztvéréja ikonu izpildes lapa.

7. Parliecinieties, ka trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja
trajektoriju atstarpe nav pareiza, sadala “Vadiba”
nomainiet to.

PC589285 —UN—17AUG23

AB Curves A~

v

AB liknes no sadalas “SekoSanas rezims”

8. Atlasiet “lestattt AB Ikni”.

zb48]1t,1692099671127 -25-19SEP23-6/7

9. Atlasiet AB ltknes nosaukumu sadala “Pasreizéja AB
ITkne” (A). Ja nosaukuma nav, izveidojiet jaunu, atlasot
“‘Jauns” (B).

10. Atlasiet “lerakstit/apturét” (E), lai saktu ierakstidanu.

11. Atlasiet “Skatit” un brauciet ar masinu.

12. Atlasiet “lerakstit/apturét” (E), lai partrauktu
ierakstisanu.

13. Liknes tiks projektétas apkart visam laukam.
14. Nospiediet “Atsakt”, lai palaistu AutoTrac RowSense.

15. Lai atceltu iestatiSanu jebkura laikad un atgrieztos
sadala “Vadibas iestatiSana”, atlasiet “Atcelt”.

A—Pasreizéja AB likne
B—Jauns

C—Nonemsana
D—Trajektorijas atstarpe (ft)

E—lerakstit/apturét
F—Pauze
G—Apstiprinat

Set AB Curve

OB
@ O]

Nurmbeer of Segresds 0
Point A Lat. 000000000

2

Poirt A Lon. 000000000

T e
@H@'n/nj(j[ " ®

el

7%

Cancel

AB liknes iestatisanas lapa

PC590582 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099671127 -25-19SEP23-7/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

Rinkveida trajektorija

leteicams izmantot rinkveida trajektoriju, ja graudaugi
lauka ir ieséti ass centra aplos.

Ja rindas, no kuras janovac raza, ir izvietotas aplos,
jaizmanto sekoSanas pa apli funkcija. Tadejadi GPS
novirzes linijas datus var piemérot rindu sensoram.

Apla trajektorijas iestatiSana

PC10853 —UN—31JANO8

Rinkveida trajektorija

zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-1/7

1. Atlasiet “lzvélne” PC582158 —UN—01AUG23

| ||
| ||
[ ||
==
=

Izvélne

zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-2/7

2. Atlasiet GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23
G S
GreenStar (GS3)
zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-3/7
3. Atlasiet “Vadiba”. PC582160 —UN—01AUG23

Vadiba

zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-4/7

4. Atlasiet “Vadibas iestatijumi’. PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Vadibas iestatijumi

Turpinajums nakamaja lappusé 2b48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-5/7
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GreenStar 3 displejs — trajektorija

5. Atlasiet “Apla trajektorija” sadala “Seko$anas rezims”, ~ PC590560 —UN—17AUGZS

i " i Circle Track a~
6. Atlasiet “Skatit”. v
PIEZIME: Parliecinieties, ka SF1, SF2 vai RTK signals ir Apla trajektorija no sadajas “Sekosanas rezims”
pieejams, ievérojot uztvéréja ikonu izpildes lapa.
zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-6/7
7. Atlasiet “lestatit apli”. i
P Set Circle

Parliecinieties, ka trajektoriju atstarpe ir pareiza. Ja

Curert Circle

trajektoriju atstarpe nav pareiza, sadala “Vadiba”
nomainiet to. @ <
9. Atlasiet apla nosaukumu sadala “PaSreiz€jais
aplis” (A). Ja nosaukuma nav, izveidojiet jaunu, atlasot © New ]®R.lrrm l
“Jauns” (C). L l

10. Atlasiet braukSanas apla metodi sadala “Metode” (B).
11. Atlasiet “lerakstit/apturét” (F), lai saktu ierakstiSanu.

12. Atlasiet “Apstiprinat” (G). Rinkis tiks projektéts lauka.

Poirt A Lal:  OUO00000000

Poimt A Lon:

Ll iiiis]
Track Spacing: 30.000 ®
ifti

13. Nospiediet “Atsakt”, lai palaistu AutoTrac RowSense. G>—‘!
LESREg)

14. Lai atceltu iestatiSanu jebkura laika un atgrieztos
sadala “Vadibas iestatiSana”, atlasiet “Atcelt”.

A—Pasreizéjais aplis E—Trajektorijas atstarpe (ft) y
B—Metode F— lerakstit/apturét - * :
C—Jauns G—Apstiprinat o)

e/u

Method

Drive Cirale a
-

- sr:
|

)

PC590583 —UN—17AUG23

i

D—Nonemsana

Apla iestatisanas lapa

zb48j1t,1692099693191 -25-17SEP23-7/7

Rindu noteicéjs

Rindu noteicg&ja (tikai Parallel Tracking) rezims paredzéts
lietoSanai rindu kultdraugu lietojumos, kur rindas ne
vienmeér ir izvietotas vienados attalumos. Rindu noteicéjs
palidzés operatoram atrast, kuru rindu kopumu ievadit
atpaka| lauka, péc atskaites punkta noteikSanas, iznakot

1. Atlasiet “Izvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48j1t,1692279379982 -25-21SEP23-1/5

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

Turpinajums nakamaja lappusé

GS3;

GreenStar

GreenStar (!

GS3)

zb48j1t,1692279379982 -25-21SEP23-2/5
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3. Atlasiet “Vadiba”.

PC582160 —UN—01AUG23

Vadiba

zb48j1t,1692279379982 -25-21SEP23-3/5

4. Atlasiet “Vadibas iestatijumi”.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Vadibas iestatijumi

zb48j1t,1692279379982 -25-21SEP23-4/5

5. Atlasiet “Rindu noteicéjs” sadala “SekoSanas rezims”.

6. Atveriet sadalu “Skatit’. Atlasiet “lestatit rindu”.

PC590595 —UN—17AUG23

Row Finder -~

w

Rindu noteicéjs no sadalas “SekoSanas rezims”

zb48j1t,1692279379982 -25-21SEP23-5/5

Mainit trajektoriju

Skatiet sadalu “Vadiba” GreenStar 3 2630. modela
displeja operatora rokasgramata.

zb48j1t,1692279221665 -25-22AUG23-1/1

Gravja trajektorija

Surface Water Pro un AutoTrac tiek lietots kopa, lai
izveidotu aizsargjoslas trajektoriju.

Skatiet sadalu “Gravis” SurfaceWater Pro operatora
rokasgramata (OMPC21751).

zb48j1t,1692279337562 -25-22AUG23-1/1

Aizsargjoslas trajektorija

Surface Water Pro un AutoTrac tiek lietots kopa, lai
izveidotu aizsargjoslas trajektoriju.

Skatiet sadaju “Aizsargjosla” SurfaceWater Pro operatora
rokasgramata (OMPC21751).

zb48j1t,1692279350350 -25-22AUG23-1/1
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Taisna trajektorija
Darbibas pamatprincipi

Taisnas trajektorijas rezZims palidz operatoram, braucot
pa taisniem, paraléliem marSrutiem. Vispirms iestatiet
0. trajektoriju (atsauces cel$), izmantojot 0. trajektorijas
noradisanas metodes. Kad O trajektorija (atskaites
marsruts) ir noteikta, laukam tiek generéti visi braucieni.
Generétos braucienus var lietot, lai darbotos ar manualo
vadibu vai AutoTrac. Katrs brauciens tiek izveidots no
sakotnéja brauciena, lai panaktu, ka stiréSanas kl|idas
neradisies, apstradajot visu lauku.

Braucieni ir sakotnéja brauciena identiskas kopijas.

PIEZIME: Termini "Vadibas trajektorija” un "AB linija" ir
savstarpéji aizvietojami. 0 trajektorija ir operatora
noteikta trajektorija un atskaites punkts, kur$ ir par
pamatu visiem paralélajiem braucieniem uz lauka.

Attalums starp paralélajiem braucieniem ir
iestatijuma vednr ievadita trajektoriju atstarpe.

Veidot jaunu taisnu trajektoriju
Ir vairakas metodes 0 trajektorijas noteikSanai:

* A + B — nosakiet 0. trajektoriju, izbraucot to ar masinu.

* A + Auto B — nosakiet 0. trajektoriju, izbraucot to ar
masinu.

* A + kurss — nosakiet 0. trajektoriju, braucot ar masinu
uz punktu A, un ievadiet iepriek$ noteiktu kursa vertibu.

* Platums/garums — nosaka 0. trajektoriju, ievadot
iepriek$ noteiktas platuma un garuma vértibas
punktam A un B.

PC9508 —UN—240CT06

Taisna trajektorija

* Platums/garums + kurss — nosaka 0. trajektoriju,
ievadot iepriek$ noteiktu platuma un garuma veértibu
punktam A un ieprieks noteiktu kursa vértibu.

PIEZIME: 0. trajektorija var tikt noteikta darbibas
laika (piem. stadisanas laika), tacu daZas iespéjas
nav pieejamas, kad tiek veidota trajektorija.

PIEZIME: leteicama 3 m (10 ft) trajektorija manualai

lietoSanai un 15 metru (45 ft) trajektorija
automatiskai izmantoSanai.

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-1/9

Taisna trajektorija

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-2/9

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

Turpinajums nakamaja lappusé

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-3/9
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3. Atlasiet “Vadiba”.

PC590571 —UN—17AUG23

13

Suidance
Vadiba
zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-4/9
4. Atlasiet “Taisna trajektorija” sadala “Seko$anas PC890564 —UN—17AUGZ3
rezims’. H” Straight Track -

5. Atlasiet taisnas trajektorijas nosaukumu sadala
“Trajektorijas nosaukums”. Ja nosaukuma nav,
izveidojiet jaunu, atlasot jaunu trajektoriju.

Taisna trajektorija no sadalas “SekoS$anas rezims”

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-5/9

6. Atlasiet “lestatit A”.

PC590568 —UN—17AUG23

Set A
lestatit A

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-6/9

7. Nosakiet punktu B, izmantojot kadu no tris opcijam:

a. Lai manuali iestatitu punktu B, brauciet uz vélamo
vietu lauka, veidojot punktu B, un izvélieties
iestatit B. Minimalais attalums ir 3 m (10 pédas).
Ir ieteicams iestatit B punktu talu lauka gala, lai
noteiktu vélamo kursu.

PC590569 —UN—17AUG23

I

lestatit B

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-7/9

b. Lai automatiski iestatitu punktu B, jebkura laika
izvélieties iestatit B automatiski. B punkts tiks
automatiski izveidots, kad transportlidzeklis
nobrauks 15 m (45 ft) prom no punkta A.

Péc Sis metodes punktu B aprékina no pedgjiem
pieciem datu punktiem, kas tiek nemti no
nobrauktajiem 15 m (45 ft) un veido vispiemérotako
[Tniju caur Siem punktiem, nosakot kursu.

PC590570 —UN—17AUG23

il

Automatiski iestatit B

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-8/9

c. Lai iestatitu punktu B, ievadot kursa virzienu,
atlasiet “lestatit kursu”.
levadiet vélama kursa Iiniju ar ciparu klaviatdru un
saglabajiet vértibu, izvéloties Apstiprinat.
0,000 norada ziemelus, 90,000 austrumus,
180,000 dienvidus un 270,000 rietumus.

8. Lai atceltu iestatiS8anu jebkura laika un atgrieztos
sadala “Vadibas iestatiSana”, atlasiet “Atcelt”.

PC590572 —UN—17AUG23

Kurss

Tagad 0 trajektorija ir noteikta, un paralélas trajektorijas
tiek izveidotas automatiski.

zb48j1t,1692099757967 -25-17SEP23-9/9
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Adaptivas liknes
Darbibas pamatprincipi

Adaptiva likne lauj operatoram ierakstit manuali braukto
izliekto marsrutu. Kad pirmais liektas trajektorijas
brauciens ir ierakstits un masina tiek apgriezta brauk3anai
pretéja virziena, operators var ieslégt AutoTrac, tiklidz
paradas izveidota trajektorija. Masina tiks secigi vadita,
pamatojoties uz ieprieks ierakstitajiem braucieniem. Katrs
brauciens tiek generéts saskana ar sakotnéjo braucienu,
lai nodroSinatu, ka stiréSanas klidas neizveidosies pa
visu lauku. Braucieni nav sakotnéja brauciena identiskas
kopijas. Brauciena izliekums mainas, lai saglabatu
savstarpéjo braucienu atskirtbu. Kad nepiecieSams,
operators var maintt liekto trajektoriju jebkura lauka vieta,
vienkarsi izbraucot masinu no izveidotas trajektorijas.

PIEZIME: Izlaist braucienu adaptivas ITknes rezima
nav iespéjams.

Marsruta izliekums mainas, kad sekojoSie marsruti klust
vairak izliekti vai ieliekti.

Adaptivas liknes trajektorijas rezims |auj operatoram
braukt un sanemt norades dazados lauka marsrutos.

PC9028 —UN—16APR06

PC9029 —UN—17APR06

Pielagotu ITknu reZzims

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-1/8

Vadibas veidi
Zemak ir noraditas dazadas lauka struktdras:

* Vienkarsa Ikne

¢ S veida Ikne

* Ramis

* Brauciena trajektorija
® Spiralveida

* Rinkis

Trajektorijas nobides darbiba
Trajektorijas nobides izmanto$ana nav ieteicama,
lietojot liektas trajektorijas iespéju. Trajektorijas nobide

nekompensés raksturigo GPS novirzi liektas trajektorijas
rezima.

A—Vienkarsa likne
B—Ramis
C—Spiralveida

Turpinajums nakamaja lappusé

o—f

E—

—O

Trajektorijas

PC9032 —UN—17APR06

D—S veida Iikne
E—Brauciena trajektorija
F—Rinkis

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-2/8
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Veidot jaunu adaptivas liknes trajektoriju

PIEZIME: Klienta, saimniecibas un lauka iestatijumi
nav nepiecieSami adaptivas liknes trajektorijas
funkcijai; tiks saglabata tikai viena globala
adaptivas Iltknes trajektorija.

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-3/8

2. Atlasiet GreenStar (GS3)

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)

GreenStar

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-4/8

3. Atlasiet “Vadiba”.

PC590571 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-5/8

4. Atlasiet “Pielagotas Iliknes” sadala “Seko8anas
rezims”.

5. Atlasiet pielagoto Itknu nosaukumu sadala
“Trajektorijas nosaukums”. Ja nosaukuma nav,
izveidojiet jaunu, atlasot jaunu trajektoriju.

6. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai uzsaktu trajektoriju.
7. Saciet ierakstiSanu. Atlasiet “lerakstit”.

PIEZIME: Adaptivas lTknes ierakstisana tiek atspégjota,
ieslédzot atkarto$anas reZzimu. lerakstot jaunu
marsrutu (piem. stadi$anai), atkartoSanas
rezims jaatce| (jaizslédz). Izbraucot esosos

Turpinajums nakamaja lappusé

PC590566 —UN—17AUG23

Il ;, Adaptive Curves

L4

Pielagotas ltknes sadaja “Seko$anas rezims”

marSrutus (piem. migloSanai, razas novaksanai),
atkartoSanas rezims jaiespéjo (jaieslédz).

Atkartosanas rezims ir izslégts péc nokluséjuma.

8. Peéc ieraksta atlases to aizstaj turpmak noradttais:

a. Pauze

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-6/8
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b. ApturéSana

PIEZIME: leraksts jaizslédz tikai tad, ja masinu izbrauc
ara no parasta lauka marSruta (piem., uzpildrt
miglotaju, stadiSanas masinu) vai tad, ja klients
nevélas ierakstit pagrieSanos lauka mala.

9. Veiciet sakotnéjo braucienu. Zila vadibas trajektorija
paradisies uz kartes.

PIEZIME: Braucot taisni, ierakstitais marsruts var netikt §
paradits tieSi aiz masinas ikonas displeja. Marsruts S
paradisies, kad masina tiek apgriezta. %

_ |
Balta navigacijas Ilinija NETIKS PARADITA, lidz 2
brauciens tiek pabeigts un masina pagriezas. Kad @ E. e
masina tiek apgriezta, sistéma nosaka marsrutu, pa w5 g
kuru vadit. Sistéma atrod linijas segmentu, kas ir Adaptivo lTkpu iestatisanas lapa '
paraléls, un ta trajektoriju atstarpes ir diapazona no )
1/2 Iidz 1-1/2. Paradisies prognozétais marsruts, B
no kura vaditajs var sakt navigaciju. Brauciet A—Pauze B—Apturésana
ar masinu pa vélamo marsrutu.

10. Pagrieziet masinu pirma brauciena beigas un SVARIGI: Apturiet ierakstu, pirms parejat uz nakamo
uzgaidiet, [1dz tiks generéta Iinija nakamajam lauku. Preteja gadijuma pédéeja lauka adaptivas
braucienam. Tas var prasit dazas sekundes, kamér Itknes dati var tikt dzesti pirms adaptivas ltknes
paradas navigacijas lmija. datu ierakstiSanas nakamaja lauka.

n. Kad_ b?lté navigéc_:ijas ITn!ja_garedzét?jam braucienam ez Saglabatie adaptivas lTknes sekoSanas dati
par_adas,vgos_pledlet tlvj_r pinasanas §Ie§12| _(A_utoTrgc tiek pieskirti atlasitajam klientam, saimniecibai un
tikai) masinai, un masina automatiski stirés uz So lauka nosaukumam. Tie tiek saglabata displeja
braucienu. Manual vadiba: vadiet masinu pa balti iek$éja atmina, kamér to lietotajs notira, un var
izgaismoto navigacijas fniju. tikt parraidita no viena displeja uz otru.

12. Atlasiet “Apturét ierakstu” (B), kad lauka apstrade ir
pabeigta.

Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-7/8
45-5 011224
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Taisna marsruta ierakstiSana vai vadiSana
apkart skersliem

1. Saciet ierakstiSanu.

2. Atlasiet “Pauzét ierakstu”, lai Tslaicigi apturétu masinas
marsruta ierakstu.

3. Atlasiet ieraksta funkciju, lai atsaktu adaptivas liknes
ierakstisanu.

Attalums starp vietu, kur ieraksts tika PAUZETS un PAUZE
ATCELTA, tiks savienots ar taisnu Iiniju. Tas var noderét,
kad ir gar§, taisns marSruta gabals vai apbraucot Skérs|us.

PIEZIME: Garakais savienojo$ais segments (linijas
segments, kas veidojas starp PAUZE IESLEGTA
un PAUZE IZSLEGTA), ko var radit, ir attalums
0,8 km (0.5 miles) (2640 ft). Garakai distancei
linijas segmenti netiks savienoti, rezultata
marsruta bds parravums.

A—IlerakstiSana PAUZE D—IlerakstiSanas PAUZE
IESLEGTA ATCELTA

B—Tiek generéts savienojoss E—Marsruts tiek ierakstits ka
segments, lai savienotu taisna linija starp punktiem
divus punktus AunD

C—Kamer pauze ieslégta,
traktora marsruts netiek
ierakstits

PC9284 —UN—29JUL06

Apkart skérsliem

-
-
——

PC9285 —UN—08AUG06

Taisns marsruts

zb48j1t,1692100048683 -25-19SEP23-8/8
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AB liknes
Darbibas pamatprincipi

AB Iiknu rezims |auj operatoram izbraukt liektus, paral€lus
braucienus, kuriem ir beigu punkts jebkura no lauka
galiem. Vadibas trajektorija bds paral€la trajektorijai
jebkura virziena un tiks generéta, balstoties uz sakotnéjo
trajektoriju, lai nodroSinatu, ka staréSanas k|udas
neizveidosies pa visu lauku.

0 trajektorija ir atskaites trajektorija, kura ir pamats
sekojosiem liektas trajektorijas braucieniem uz lauka.
Ja AB Iikne vienreiz ir izveidota (0 trajektorija), tiks
generétas 4 trajektorijas. Sistéma turpinas generét
papildu braucienus, kad masina brauks pédéjo ekrana
noradtto braucienu.

PIEZIME: AB liknu rezima ir iespé&jams izlaist braucienu.

AB liekta mar$ruta informacijas generé$ana —

Kad sistéma generé sakotnéjos braucienus péc 0
trajektorijas ierakstiSanas vai kad tiek generéti papildu
braucieni, perspektivas skata paradisies teksts "AB [tknes
generésana". Saja laika jis nevarésiet sekot ne pa vienu
no marSrutiem.

AB liknes generé$anas ierobezojumi — sakotngji
ierakstitajai AB Iiknei jabat vismaz 10 pédu garai, lai AB
ITkne batu deriga vadibai. MaSinai jabit 400 metru (0.25
miles) robezas no vietas, kur 0 trajektorija tika ierakstita
sistéma, lai saktu generét liektas trajektorijas marsrutus.
Ja transportlidzeklis atrodas galéjas robezas, var bt
nepiecieSamas vairakas mindtes, lai generétu marsrutu,
kas paradas uz ekrana. Saja laika "AB Iiknes generésana"
paradisies uz ekrana.

PC9028 —UN—16APR06

AB [ltknu rezims

Vairakas AB liknes lauka — laukam var bt vairaki AB
liektas Itknes marSruti. Katru AB Iiknes trajektoriju laukam
nepiecieSams ierakstit un atseviSki nosaukt.

Trajektoriju numeracija — Trajektorijas tiek numurétas,
lai bGtu iesp&jams izlaist braucienu un palidzét atrast
braucienus. Virziena apziméjums (Z, D, A vai R) tiek
definéts péc kursa, kas noteikts starp pirmo un beidzamo
[Tknes punktu.

Marsruta izliekums mainas, kad sekojoSie marsruti k|ust
vairak izliekti vai ieliekti.
Veidot jaunu AB liknes trajektoriju

Veiciet sekojoSu procedaru, lai iestatitu pirmo AB Iikni (0
trajektorija), kura ir pamats sekojoSiem liektas trajektorijas
braucieniem uz lauka.

PIEZIME: Vienam laukam var ierakstit vairakas AB liknes.
Tas vajadzés nosaukt un ierakstit atseviski.

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-1/7

1. Atlasiet “Izvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-2/7

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

Turpinajums nakamaja lappusé

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3]

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-3/7
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3. Atlasiet “Vadiba”.

PC590571 —UN—17AUG23

13

suidanc
Vadiba
zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-4/7
4. Atlasiet “AB liknes” sadala “Seko$anas rezims”. PC590565 —UN—17AUG23
. _ _ . . N -
5. Atlasiet AB Iiknu nosaukumu sadala “Trajektorijas .JJ))..')AB Curves P

nosaukums”. Ja nosaukuma nav, izveidojiet jaunu,
atlasot jaunu trajektoriju.

6. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai uzsaktu trajektoriju.
7. Saciet ierakstiSanu. Atlasiet “lerakstit”.

Péc ieraksta atlases to aizstaj turpmak noraditais:

AB liknes no sadalas “SekoSanas rezims”

a. Pauze

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-5/7

b. Apturésana

9. Veiciet sakotnéjo braucienu. Zila vadibas trajektorija
paradisies uz kartes.

PIEZIME: Braucot taisni, ierakstitais marsruts var netikt
paradits tieSi aiz masSinas ikonas displeja. MarSruts
paradisies, kad masina tiek apgriezta.

10. Brauciena beigas nospiediet “Apturét ierakstu” (B), un
trajektorija tiks saglabata atmina.

PIEZIME: Ja ierakstisanas laika zid GPS signals,
ierakstiSana apstgjas, un AB likne, kas tika
ierakstita lidz tam punktam, tiks saglabata.

Ja AB likne nav tada, ka paredzéts, to var
izdzeést, lietojot opciju “Dzést trajektoriju” vadibas
trajektorijas iestatiSanas lapa.

A—Pauze B—Apturésana

%

. Cancal
m arz

PC590590 —UN—17AUG23

St

Turpinajums nakamaja lappusé

AB liknes iestatisanas lapa

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-6/7
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Taisna marsruta ierakstiSana vai vadiSana
apkart skersliem

1. Saciet AB Iiknes ierakstiSanu.

2. Atlasiet “Pauzét ierakstu”, lai Tslaicigi apturétu masinas
marsruta ierakstu.

3. Atlasiet AB Iiknu ieraksta funkciju, lai turpinatu AB
lTknes ierakstiSanu.

Attalums starp vietu, kur ieraksts tika pauzéts un pauze
atcelta, tiks savienots ar taisnu Iiniju. Tas var noderét, kad
ir gars, taisns marsruta gabals vai apbraucot Skérs|us.

PIEZIME: Garakais savienojo$ais segments (linijas
segments, kas veidojas starp pauzi un
pauzes atcelSanu), ko var izveidot, ir
0,8 km (0,5 miles) (2640 ft). Garakai distancei
linijas segmenti netiks savienoti, rezultata
marsruta bds parravums.

A—Apstasanas pirms SkérSla C—Trajektorijas, kas generétas
B—Darba atsaksana péc no 0. trajektorijas
Skersla

-

PC9030C —UN—270CT06

VadiSana apkart Skérsliem

zb48j1t,1692100403680 -25-17SEP23-7/7

Rinkveida trajektorija
Darbibas pamatprincipi

Apla trajektorija palidz operatoram izbraukt koncentriskus
aplus uz lauka ar centralad punkta irigacijas sistému.
Operators var izveidot sakuma rinki, izmantojot daudzas
no dazadam metodém. Kad sakotnéjais rinkis ir definéts,
tiek izveidoti visi turpmakie rinki lauka.

Apla trajektorijas reZzims ir pieejams manualai vadibai,
tomeér AutoTrac apla trajektorijas reZimam ir nepiecieSama
gan AutoTrac, gan Pivot Pro aktivizéSana. Pivot Pro
aktivizéSana ir pieejama tikai Ziemelamerikai.

Apla centra geografiska garuma un platuma koordinates
tiek saglabatas un saistitas ar lauka nosaukumu. Ja lauks
nav izvéléts, kad apla centrs ir noradits, globalais rinka
centrs tiks saglabats. Apla centrus var izsaukt no atminas
turpmakai lietoSanai.

Veidot jaunu rinka trajektoriju

1. Atlasiet “Izvélne”.

PC582158 —UN—01AUG23

Izvélne

zb48]1t,1692100524545 -25-17SEP23-1/6

2. Atlasiet GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

Turpinajums nakamaja lappusé

GSIEE

GreenStar (GS3)

zb481t,1692100524545 -25-17SEP23-2/6
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GreenStar 3 CommandCenter — trajektorija

3. Atlasiet “Vadiba”.

PC590571 —UN—17AUG23

13

suidanc
Vadiba
zb48j1t,1692100524545 -25-17SEP23-3/6
4. Atlasiet “Apla trajektorija” sadala “Seko$anas rezims”, ~ PCS90867 —UN—17AUGZS
. . . - i -
Atlasiet apla trajektorijas nosaukumu sadala @Clrcle Track W

“Trajektorijas nosaukums”. Ja nosaukuma nav,
izveidojiet jaunu, atlasot jaunu trajektoriju.

6. Brauciet uz vélamo vietu lauka, lai uzsaktu trajektoriju.
Rinka braukSanas metode

Braukt rinkus — lzveidojiet rinka trajektoriju, braucot
apméram 10 procentus no nepiecieSama rinka. leteicams

Apla trajektorija no sadalas “SekoSanas rezims”

izbraukt visu rinki, lai iegutu optimalu rinka centra aprékinu
un augstakas precizitates trajektoriju.

1. Brauciet lidz vélamajai vietai lauka, kur jaizbrauc
rinkveida brauciens.

zb48j1t,1692100524545 -25-17SEP23-4/6

2. Atlasiet ierakstu (A), lai izmantotu apla trajektoriju.

Atlasiet “Apturét apla ierakstu”. Apla trajektorijas tiek
veidotas automatiski ar iestatiSanas sadala noteikto
trajektorijas atstarpi.

PIEZIME: Apla ieraksta apturé$ana tiek noradita,
kad ir nobraukts pietiekami daudz apla, lai
aprékinatu centra punktu.

A—Ileraksts B—Gar./plat.

Turpinajums nakamaja lappusé

(O]
B

PC590591 —UN—17AUG23

Apla trajektorijas iestatiSanas lapa

zb48j1t,1692100524545 -25-17SEP23-5/6

45-10
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GreenStar 3 CommandCenter — trajektorija

Plat./gar. metode e e
1. Atlasiet plat./gar. (B) trajektoriju.
Latitude

2. levadiet vélamas geografiska platuma un garuma ®

vértibas decimalgrados. lepriek$€jas ar lauku saistitas

geografiska platuma un garuma vértibas paradas, kad )

ievadianas ekrans tiek paradits pirmo reizi. mrs e
3. Saglabajiet véertibas, atlasot “Apstiprinat” (C). Apla

trajektorijas tiek veidotas automatiski ar iestatiSanas
sadala noteikto trajektorijas atstarpi.

PIEZIME: Transportlidzekli var bat nepieciesams nostadrt
uz augstakas vietas trajektorijas centra asr vai lietot
trajektorijas parslégSanu uz centru, lai izlidzinatu
transportlidzekli ar trajektorijam.

A—Geografiskais platums C—Apstiprinat
B—Geografiskais garums

% ©
Cancel Accept

Centra punkts

PC590584 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692100524545 -25-17SEP23-6/6

PC582158 —UN—01AUG23

Rindu noteicéjs
[ [

1. Atlasiet “lzvélne”. [ | ]
[ |
1]
=

Izvélne

zb48j1t,1692279954088 -25-17SEP23-1/3

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

GSS R

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692279954088 -25-17SEP23-2/3

3. Atlasiet “VadTba”. PC590571 —UN—17AUG23
4. Atlasiet “Rindu noteicéjs” sadala “SekoSanas rezims”.
5. Atveriet sada|u “Skatt”. !
6. Atlasiet “lestatit rindu”. Vadiba
zb48j1t,1692279954088 -25-17SEP23-3/3
45-1 1 011224
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4. paaudzes displejs — trajektorija

PC28961 —UN—24APR23

Taisna trajektorija

1. Atlasiet “lzvélne”.

Izvélne

zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-1/9

2. Atlasiet “AutoTrac vadiba”. PC28717 —UN—25AUG22
AutoTrac Guidance
zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-2/9
3. Atlasiet “lestatit trajektoriju”. PC590575 —UN—17AUG23
Set Track
lestatiet trajektoriju
zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-3/9
4. Atlasiet “Jauna trajektorija”, ja nav pieejama eso3a PC590576 —UN—17AUGZ3

trajektorija. New Track

Jauna trajektorija

zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-4/9

5. Atlasiet “Taisna trajektorija” (A). No pieejamam Select Guidance Method (?)
opcijam atlasiet jebkuru metodi.
| Straight Track
A—Taisna trajektorija F—Geogr. plat./geogr. gar +
B—A + B metode kursa metode | Carve Trake ]
C—A + kursa metode G—Piek|uve: A+ B [ i AioMavel 4 ;2::::1"3 ;:::oad §
D—Auto B metode H—Piek|uve: A + kurss 2
E—Geogr. platuma/garuma I— Piek|uve: Plat./gar. + kurss | Circle Track . ,—@ g
metode | : H : : i]ili il
| A LIl [l 3
| Boundary Track . 4 b )
| Lat/Lon + Access: Access: Access: %
Heading A+B A+ Heading  Lat/Lon+ 8
Taisnas trajektorijas opcijas
Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-5/9
50-1 011224
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4. paaudzes displejs — trajektorija

6. Atlasiet trajektorijas nosaukumu.

PC590577 —UN—17AUG23

Track Name

Track 1

g

Trajektorijas nosaukums

zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-6/9

7. Atlasiet lauku.

PC590578 —UN—17AUG23

. . _ . _ Field
8. Atlasiet LABI. Brauciet uz vélamo vietu lauka.
South 40 }
Lauks
zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-7/9
9. Atlasiet “lestatit A”. PC590579 —UN—17AUG23
{ SetA
lestatit A

zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-8/9

10. Atlasiet “lestatit B”.

PC590580 —UN—17AUG23

lestatit B

zb48j1t,1692106465016 -25-17SEP23-9/9

Liknes trajektorija

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC28961 —UN—24APR23

Izvélne

zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-1/6

2. Atlasiet “AutoTrac vadiba”.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac Guidance

Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-2/6

50-2 011224
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4. paaudzes displejs — trajektorija

3. Atlasiet “lestatrt trajektoriju”.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

lestatiet trajektoriju

zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-3/6

4. Atlasiet “Jauna trajektorija”, ja nav pieejama esosa
trajektorija.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Jauna trajektorija

zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-4/6

5. Atlasiet Iknes trajektoriju (A). No pieejamam opcijam
atlasiet jebkuru metodi.

6. Brauciet uz vélamo vietu lauka.

A—Liknes trajektorija C—AB likne

B—Adaptiva likne

Select Guidance Method ®

Straight Track >

Curve Track Adaptive
Curve

Circle Track >

Boundary Track >

B ]
Liknes trajektorijas opcijas

AB Curve

PC28846 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-5/6

Atlasiet “lerakstit” (A), lai saktu ierakstiSanu.
Atlasiet “Beigt sesiju” (C), lai pabeigtu ierakstisanu.

9. Atlasiet “Labi”, lai saglabatu sesiju, vai “Atcelt”, lai
atgrieztos Iiknes ieraksta sesija.

PIEZIME: Kad ierakstisana pabeigta, sesijai var pievienot
papildu ITknes segmentus, redigéjot trajektoriju.

A—Ileraksts
B—Pauze/apturét

C—Beigt sesiju

Record Track

Eole

i)

(@

Trajektorijas ierakstiSana

PC590588 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692108125002 -25-17SEP23-6/6
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4. paaudzes displejs — trajektorija

Rinkveida trajektorija

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC28961 —UN—24APR23

Izvélne

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-1/7

2. Atlasiet “AutoTrac vadiba”.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac Guidance

zb481t,1692108138989 -25-17SEP23-2/7

3. Atlasiet “lestatrt trajektoriju”.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

lestatiet trajektoriju

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-3/7

4. Atlasiet “Jauna trajektorija”, ja nav pieejama esos$a
trajektorija.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Jauna trajektorija

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-4/7

5. Atlasiet “Apla trajektorija” (A). No pieejamam opcijam
atlasiet jebkuru metodi.

A—Rinkveida trajektorija
B—Izbraukt rinki

C—Gar./plat. rinkim

Turpinajums nakamaja lappusé

Select Guidance Method @

®

|
Straight Track L
1 ©
|
Curve Track * | Drive Circle Lat/Lon
| Circle
Circle Track >

PC28847 —UN—22AUG23

Boundary Track . |

Apla trajektorijas opcijas

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-5/7

50-4

011224
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4. paaudzes displejs — trajektorija

Izbraukt rinki

1. Brauciet I1dz vélamajai vietai lauka, kur jaizbrauc
rinkveida brauciens.

2. Atlasiet “Sakt” (A), lai ierakstitu jaunu trajektoriju.
3. Brauciet vélamo rinka braucienu.
4. Atlasiet “Gatavs” (B), lai apturétu ierakstu.

PIEZIME: Kad ir izbraukts pietiekami daudz apla
marSruta, lai aprékinatu centra punktu, tiks
paradits pazinojums “Gatavs”,

A—Iledarbinat
B—Gatavs

C—Atcelt

Record New Track

©

{ Cancel @

PC590587 —UN—17AUG23

Izbrauciet apla trajektoriju

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-6/7

Gar./plat. rinkim

1. Brauciet I1dz vélamajai vietai lauka, kur jaizbrauc
rinkveida brauciens.

2. Atlasiet “Izmantot paSreiz€jo” (A), ja paSreiz€jais
platums un garums ir pareizs.

3. Atlasiet “Geografiskais platums” (B) un “Geografiskais
garums” (C).

4. Atlasiet “Saglabat” (D).

A—Izmantot pasreizéjo
B—Geografiskais platums

C—Geografiskais garums
D—Saglabat

Create Track | Lat/Lon Circle (i)

Center Point
Current Position Latitude
@)
41.59565827 -93.60353088
Latitude Longitude
Longitude
5] use Current @ =5 © L]J §
* =]
<
~
Track Spacing zl
2
30.000 ft &
(2]
w
8
[ ¥ cancel J W Save 8
o

Plat./gar., apla trajektorija

zb48j1t,1692108138989 -25-17SEP23-7/7

Robezas trajektorija

1. Atlasiet “lzvélne”.

PC28961 —UN—24APR23

Izvélne

zb48j1t,1692108148895 -25-17SEP23-1/5

2. Atlasiet “AutoTrac vadiba”.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac Guidance

Turpinajums nakamaja lappusé zb48j1t,1692108148895 -25-17SEP23-2/5

011224
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4. paaudzes displejs — trajektorija

3. Atlasiet “lestatit trajektoriju”.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

lestatiet trajektoriju

zb48j1t,1692108148895 -25-17SEP23-3/5

4. Atlasiet “Jauna trajektorija”, ja nav pieejama esosa
trajektorija.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Jauna trajektorija

zb48j1t,1692108148895 -25-17SEP23-4/5

5. Atlasiet “Robezas trajektorija” (A). Atlasiet “Robezas
aizpildijums” (B).

6. Atlasiet lauku un robezu, lai generétu robezas
aizpildijuma trajektoriju.

7. Atlasiet “Talak”, lai iestatitu robezas aizpildijumu.

A—Robezas trajektorija B—Robezas aizpildijums

Select Guidance Method @

Straight Track >
Curve Track * Boundary Fill
Circle Track >

®

Boundary Track

PC28848 —UN—22AUG23

RobezZas trajektorijas opcijas

zb48j1t,1692108148895 -25-17SEP23-5/5

50-6
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Diagn

ostika

GreenStar 3 diagnostikas ekrani

PIEZIME: lespéjamas diagnostikas atbildes tiek dotas
kopa ar 1su paskaidrojumu.

GreenStar - Diagnostic Readings

RowSense -~

View =

Row Sensors Available

®

AutoTrac RowSense

System Mode
Yes

RowSense Activation Yes

Availabla

® AutoTrac License

Row Offset

@Prlmary Stearing Source

Sensor Coast Mode Time
Remaining
(sec)

SF2
(1]
GPS

Groon St - ﬂavl)nt&ufh.‘lﬂng:
Due to software changes, resd the lalest Operalor Manual prior to operaion. To
OLLEN @ COPY, S68 VOUT Dember OF VSR VAR, 0S8 COML

®

At oTrac RowSense

RowSense

r
w

Tes
Yes
SF2
o
GPS

Q @ Leoft Sensor Voltage: 25 Q
Q Q
2 @ Right Sensor Voltage: 25 2
= =
%l ® o E %
| OV »
2 2
S @c:ﬂhmﬁnn Siatus  Calibrated 1
o3 0
O (&)
o o
GreenStar 3 CommandCenter diagnostikas radijumi GreenStar 3 displeja diagnostikas radijumi

A—Skats E—AutoTrac licence I— Kreisas puses sensora L—CAL

B—Sistémas rezims F—Rindas nobide spriegums M—Kalibrésanas statuss

C—Pieejami rindu sensori G—Primarais stiréSanas avots = J—Labas puses sensora

D—Pieejama RowSense H—Brauks$anas rezima atlikusa spriegums

aktivizacija laika sensors
Pieejami rindu sensori:

*A—Ja

*B—Né

Pieejama Rindu vadibas aktivizacija:

* A — Ja (ja pieejama AutoTrac RowSense GS3
aktivizéSana)

* C — Né (ja nav pieejama AutoTrac RowSense GS3
aktivizéSana)

AutoTrac licence:

o A — Ja (SF1)
e B — Ja (SF2)
*C—Né

Rindas nobide:
* EsoSas rindas nobides vértiba, attalums meérits (in) vai
(mm).

Galvenais stirésanas avots:
e A — Nav

K—Sensora kalibrésana

B — GPS
®* C — Rindu sensori

Sensora inerces rezima atlikSanas laiks:
* Kad pazid GPS signals, atpakalskaitiSanas taimeris,
paradas sekundés.

Kreisas puses sensora spriegums

* Sensora miera stavok|a spriegumam ir jabat mazakam
par 2,5 voltiem.

Labas puses sensora spriegums

* Sensora miera stavok|a spriegumam ir jabdat lielakam
par 2,5 voltiem.

Sensora kalibréSana
KalibréSanas statuss

e Kalibréts
* Nav kalibréts

zb48j1t,1692098536255 -25-12SEP23-1/1
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Diagnostika

4. paaudzes diagnostikas ekrans

AutoTrac statuss: AutoTrac statuss parada
AutoTrac sektoru diagrammu un AutoTrac
IESLEGSANAS/IZSLEGSANAS parslégu.

PIEZIME: Seko$anas efektivitate un nosacijumu vértibas
tiek nepartraukti aprékinatas, kad AutoTrac sistéma
ir ieslégta (4/4 statusa sektors) un notiek sekoSana
uz linijas. Vértibas netiek atjauninatas, kad
AutoTrac parslédzas uz 3/4 vai 2/4 statusa sektoru,
un vértibas mainas uz “---” 1/4 statusa sektora.

Sekosanas veiktspéja (A)

PIEZIME: Katra no $im vértiba tiek paradita ka 95
procentiles vértiba, kas nozimé, ka 95% no
laika, veiktspéja bds vienlidziga vai lielaka
neka paradita vértiba.

95% arpus trajektorijas klime — attalums no tuvakas
trajektorijas I1dz masinai. Klada palielinas, I1dz masina
sasniedz pusce|u starp divam trajektorijam, péc tam k|ida
tiek atskaitita masSinai tuvojoties nakamajai trajektorijai.
Labos apstaklos, STm vértibam jabat vienadam vai
mazakam neka:

B_ AuteTrac Health o

AutaTrac S1aluE

w

Enabled

o -

Last Exit Code

95% Off-Track Error
95% Heading Error

95% ¥aw Rate

Wheel Slip

surface Roughness

N ACCuracy

4
&
Signal Serength

AutaTrac System @

AutaTrac Moda

MutaTrac Resuma Switch

4. paaudzes diagnosi

A—Sekosanas veiktspéja
B—Apstak]i

Tracking Performance @

Canditians

Reugh Smoath

GPS Health
0%

AT 1.0

PC590594 —UN—17AUG23

tikas ekrans

C—GPS darba spéja
D—AutoTrac sistema

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)

Trajektorijas novirzes k|tda (visi
trajektoriju veidi)

4cm (1,6 in)

8 cm (3,2 in)

12 cm (4,7 in)

95% Kursa k|]uda - MaSinas virziena attieciba relativa
pret paSreizé&jo trajektoriju. Labos apstak|os, Sim vértibam
jabat vienaddam vai mazakam neka:

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)

Taisna trajektorija 0,8°

1° 1,2°

Liknes/apla trajektorija (ST vértiba
ir atkariga no liknes lenka.
Sauraka lenka ITkném ir lielakas
vértibas.)

1,6°

95% kursa novirzes pakape - masinas pagrieziena
vértiba, kas ietekmé sekoSanas veiktspéju. Labos

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

3,0° 3,6°

apstaklos, §Tm vértibam jabat vienadam vai mazakam

neka:

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

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

Taisna trajektorija 1°

1,5° 1,8°

Liknes/apla trajektorija (ST vértiba | 2°
ir atkariga no Iiknes lenka.
Sauraka lenka ITkném ir lielakas

vértibas.)

4,5° 5,4°

Apstakli (B)

PIEZIME: Vértibas arpus optimala diapazona tiek
paraditas ar dzeltenas krasas LED statusa
indikatoru. Vértibas optimala diapazona tiek
paraditas ar zalas krasas LED statusa indikatoru.

Virsmas nelidzenums — mérijums virsmai, uz kuras
masina darbojas. Tas tiek aprékinats, izmantojot stavuma,
sansveres un atruma datus, kas tiek sanemti no StarFire

uztvéréja. Virsmas nelidzenuma indikatora josla ir
dzeltena, ja ta atrodas arpus optimala diapazona, un zala,

ja atrodas optimala diapazona.

Ritenu izslide - ritenu izslides vértiba procentos tiek
iegata, salidzinot ritenu atruma radijumu masina pret GPS
atrumu. Vértiba, kas ir lielaka par 6%, norada, ka ritenu
izslide var negativi ietekmét AutoTrac veiktspéju.

GPS darbspéja (C)

Turpinajums nakamaja lappusé

zb48j1t,1692676792441 -25-23AUG23-1/2
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Diagnostika

Precizitate — uztveréja pozicijas precizitate, kas tiek
paradita procentos. Lai sasniegtu reklaméto precizitati un
atkartojamibu, ir nepiecieSama 100 % precizitate.

Signala stiprums — no uztvéréja sanemta StarFire
korekcijas signala kvalitate.

AutoTrac sistéma (D)

AutoTrac rezims — norada masina uzstadita AutoTrac
vadibas bloka veidu.

Vadibas bloks

AutoTrac rezZims

AT2 (7R sér. nr. 110101—, 8R sér. nr. 160001—, 8RT sér. nr. 923001—, | AT 2.0
8RX sér. nr. 801001-)

AT1 (integréts vai ripnica uzstadits AutoTrac vadibas bloks) AT 1.0
AutoTrac kontrollers 300 ATC 300
AutoTrac kontrollers Raven ATC Raven

AutoTrac kontrollers Reichhardt

ATC Reichhardt

AutoTrac kontrollers Deere ATC Deere
AutoTrac Universal 300 ATC 300
AutoTrac Universal 200 ATC 200
AutoTrac Universal 100 ATC 100
AutoTrac darbibas atsaksSanas slédzis — norada, ka ir
IESLEGTS, ja AutoTrac darbibas atsakSanas slédzis ir
nospiests, un IZSLEGTS, ja Sis slédzis ir atlaists.
zb48j1t,1692676792441 -25-23AUG23-2/2
55-3 011224
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Rindu sensoru tiriSana

Rindu sensoru tiriSana

AUZMANTBU: APTURIET dzinéju, ieslédziet
stavbremzi un iznemiet aizdedzes atslégu.

Paceliet hederi un nolaidiet droSibas aizturi (A) uz

hidrauliska cilindra kata. 2
o
w

Rindas sensors bdtu japarbauda katru dienu, lai 2

noskaidrotu, vai tas ir jatira. Materials, kas uzkrajies ap il

sensoriem, var kavét brivu kustibu un negativi ietekmét 7

veiktspéju. Lai notiritu rindu sensorus, notirot netirrumus 3

no sensoriem un vietu ap tiem. Parbaudiet, vai sensoru &

kustibu neierobezo Skéers|i.

Katru gadu parbaudiet, vai nav parmérigi nodilusas

sensoru bukses un varpstas. Ja nepiecieSams, nomainiet.

A—Drosibas aizturis
3
i
&
2
o)
|
2
8
I
KR43067,00000B3 -25-11NOV08-1/1
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Pieejama literatira par John Deere apkopi

Tehniska informacija

Tehnisko informaciju iespéjams iegadaties no John Deere. i A

Publikacijas ir pieejamas drukata vai CD-ROM formata. ' :

Pasatijumu var veikt, izmantojot vienu no turpmak ! i

minétajam iespéjam: p L % il

* John Deere tehniskas informacijas veikals: 2\ e VE_ -
www.JohnDeere.com/TechinfoStore \ %E : \

* Talr. 1-800-522-7448
* Sazinieties ar John Deere izplatitaju L

L]
TS189 —UN—17JAN89Y

Pieejama informacija ietver:
DETALU KATALOGI ietver rezerves dalas, kas pieejamas
jisu masinai, ka arT sniedz detalizétus attélus, lai

palidzetu noteikt pareizas detalas. Katalogi ir arT noderigi
montazas un demontazas darbiem. DX,SERVLIT -25-07DEC16-1/4

OPERATORA ROKASGRAMATAS nodrosina ar
informaciju par drosibu, ekspluataciju, tehnisko apkopi
un apkalposanu.

.::,-r-"'"' = ', -

e

TS191 —UN—O02DEC88

DX,SERVLIT -25-07DEC16-2/4

TEHNISKAS ROKASGRAMATAS izklasta informaciju par
masinas apkopi. Rokasgramatas ietver specifikacijas,
ilustrétas montazas un demontazas procediras,
hidrauliskas e|las plismas diagrammas un vadojuma
diagrammas. Daziem izstradajumiem ir atseviskas
rokasgramatas, kas ietver informaciju par remontu un
diagnostiku. Informacija par daziem komponentiem,
pieméram, dzin&ju, ir pieejama atseviSka komponentu
tehniskaja rokasgramata.

TS224 —UN—17JAN89
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Piegjama literatira par John Deere apkopi

IZGLITIBAS PROGRAMMAS, tostarp piecas visaptverosu
gramatu sérijas, siki izklasta pamatinformaciju, neatkarigi
no razotaja:

¢ Lauksaimniecibas pamatu sérija aptver tehnologijas
lauksaimnieciba un lopkopiba.

® Sérija par saimniecibu biznesa vadibu apliko "realas
pasaules" problémas un piedava praktiskus risinajumus
marketinga, finansésanas, iekartu izvéles un atbilstibas
jomas.

* Rokasgramatas ar pamatinformaciju par apkopi
rokasgramatas parada, ka remontét un tehniski uzturét
bezcela iekartu.

* Rokasgramatas ar pamatinformaciju par masinas
ekspluataciju izskaidro masinas iespéjas un
noreguléjumus, norada, ka uzlabot masinas veiktspé&ju
un ka novérst nevajadzigas darbibas lauka.

* Rokasgramatas par kompakto tehniku sniegti
noradijumi iekartu I1dz 40 zirgspékiem uz jagvarpstu
apkalpo$ana un aprikojuma uzturéSana.

THE PRECISION-FARMING

RGRICULTURIZTS

TS1663 —UN—100CT97

DX,SERVLIT -25-07DEC16-4/4
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John Deere tehniskas palidzibas dienests rupéjas, lai varat domat tikai par darbu

John Deere veic jums servisu

PASUTITAJU APMIERINASANA ir priek$ John Deere
svariga.

Jasu dileri nodrosina jus ar apkalpoSanu, kvalitativam
detalam un servisu:

—Tehniska apkalpoSana un serviss ir atbalsts jusu
aprikojumam.

—Kvalificeti servisa tehniki un nepiecieSamais diagnostikas
un remonta instruments nodroSina jdsu iekartai kvalitativu
servisu.

PIRCEJA APMIERINASANAS PROBLEMAS
RISINASANAS PROCESS

Jasu John Deere dilers ir pilnvarots atbalstit jasu
aprikojumu un risinat radusas problémas.

1. Ja jUs griezieties pie dilera, sagatavojiet sekojoSu
informaciju:

—Masinas modelis un produkta identifikacijas numurs

—Problémas batiba
2. Apspriediet problému ar dilera servisa menedzeéri.

3. Ja nepiecieSams, apspriediet problému ar dilera
menedzeri un veiciet konsultacijas.

TS201 —UN—15APR13

4. Ja jusu raduSos problému nevar atrisinat jasu dileris,

lGdziet vinu saistities ar John Deere konsultacijai.
Jusu kontakts ar Ag Customer Assistance Center
at 1-866-99DEERE (866-993-3373) vai e-mail us at
www.deere.com/en_US/ag/contactus/.

DX,IBC,2 -25-02APR02-1/1

IBC-1
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