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Johdanto

Johdanto

KITAMME SINUA taman John Deere -tuotteen
hankinnasta.

PEREHDY TAHAN KASIKIRJAAN huolella, jotta opit
laitteen oikean kaytt- ja huoltotekniikan. Muuten
seurauksena voi olla henkildvahinko tai laitteiden
vaurioituminen. Kayttdohje ja laitteen turvamerkit
ovat saatavana useilla kielilla. (Tilaa osoitteesta
https://techpubs.deere.com/.)

TAMA KASIKIRJA on laitteeseen kiintedsti kuuluva osa
ja sen tulee siirtyd uudelle omistajalle laitteen myynnin
yhteydessa.

MITTAYKSIKOINA tassé kayttdohjeessa kaytetdan seka
metrisia mittoja ettd vastaavia amerikkalaisia mittoja.
Kéyta vain sopivankokoisia varaosia ja kiinnittimia.
Metrijarjestelman mukaisia tai tuumamittaisia kiinnittimia
varten saatetaan tarvita erityisid metrijarjestelman
mukaisia tai tuumamittaisia tydkaluja.

Koneen tai tyovalineen OIKEA JA VASEN PUOLI on
maaritelty normaaliin ajosuuntaan nahden.

KIRJAA TUOTTEEN TUNNISTENUMEROT (PIN)
kayttdohjeeseen. Merkitse kaikki numerot huolellisesti
muistiin silta varalta, etta laite varastetaan. Numerot

auttavat laitteen jaljittamisessa. Myo0s jalleenmyyjasi
tarvitsee tunnistusnumeroita varaosien tilaamisen
yhteydessa. Sailytd tunnistusnumeroita myds varmassa
varapaikassa erillaan koneesta tai laitteesta.

TAKUU annetaan osana John Deeren tukiohjelmaa
asiakkaille, jotka kayttavat ja huoltavat laitteitaan tassa
kayttdohjeessa kuvatulla tavalla. Takuuehdot on selostettu
jalleenmyyjan luovuttamassa takuutodistuksessa.

Takuun mukaisesti John Deere takaa tuotteensa silta
varalta, ettd niissa ilmenee vikoja takuuaikana. Joissakin
tapauksissa John Deere suorittaa myds maksuttomia
parannuksia jalkiasennuksina, vaikka tuotteen takuuaika
olisi jo umpeutunut. Jos laitetta kaytetaan vaarin tai siihen
tehdaan tehtaan alkuperaisten maaritysten vastaisia
muutoksia, takuu mitatoityy ja jalkiasennuksina tehtavat
parannukset voidaan evata.

Jos et ole taman laitteen alkuperainen omistaja,

sinun kannattaa ilmoittaa paikalliselle John Deere
-jalleenmyyjalle tdman koneen sarjanumero. Siten John
Deeren on helpompi tiedottaa sinulle tarkeista aiheista tai
tuoteparannuksista.

Sarjanumero:

zb48j1t,1692254533140 -22-17AUG23-1/1

Tavaramerkit

Tavaramerkit

AMS™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
Android™ Google, Inc. -yhtién tavaramerkki
Apple® Apple, Inc. -yhtion tavaramerkki
AutoTrac™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
Bluetooth® Bluetooth SIG:n tavaramerkki
CommandCenter™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
GreenStar™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
iGrade™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
iTEC™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
JDLink™ Deere and Company -yhtién tavaramerkki

John Deere Remote Display Access™

Deere and Company -yhtion tavaramerkki

Microsoft® Microsoft Corporationin tavaramerkki Yhdysvalloissa ja muissa maissa
RowSense™ Deere and Company -yhtién tavaramerkki
Service ADVISOR™ Deere and Company -yhtion tavaramerkki
StarFire™ Deere and Company -yhtién tavaramerkki

StellarSupport™

Deere and Company -yhtion tavaramerkki

Surface Water Pro

Deere and Company -yhtién tavaramerkki

Windows®

Microsoft Corporationin tavaramerkki Yhdysvalloissa ja muissa maissa
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Turvallisuus

Turvallisuusohjeiden tunnistaminen

Tama on turvallisuuteen liittyva varoitusmerkki. Ole
tietoinen mahdollisista tapaturmista, kun naet tdman
symbolin koneesi kyljessa tai tdssa kayttdoppaassa.

Noudata suositeltuja varotoimia ja turvallisuusohjeita.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -22-030CT22-1/1

Varoitusten luokittelu

VAARA; sana VAARA viittaa vaaralliseen tilanteeseen,
jonka valttamatta jattaminen johtaa kuolemaan tai
vakavaan loukkaantumiseen.

VAROITUS; sana VAROITUS viittaa vaaralliseen
tilanteeseen, jonka valttamatta jattdminen voi johtaa
kuolemaan tai vakavaan loukkaantumiseen.

HUOMIO; sana HUOMIO viittaa vaaralliseen tilanteeseen,
jonka valttamatta jattdminen voi johtaa lievaan
loukkaantumiseen. Sanaa HUOMIO saatetaan kayttaa
my®os kiinnittdmaan huomio riskialttiisiin toimiin, joista voi
seurata loukkaantuminen.

Varoituksia VAARA, VAROITUS ja HUOMIO kaytetaan
turvallisuusohjetta ilmaisevan merkin yhteydessa. Sana

VAARA muistuttaa vakava-asteisimmista vaaroista.
VAARA- ja VAROITUS-tarrat on sijoitettu lahelle

AVAARA

AVAROITUS
A HuoMIO

TS187 —22—30SEP88

erityisia riskikohteita. Yleiset ohjeet on merkitty
HUOMIO-varoitustarralla. Tekstin yhteydessa olevat
turvallisuusohjeet on my0ds tdssa oppaassa merkitty
HUOMIO-sanalla.

DX,SIGNAL -22-050CT16-1/1

Turvallisuusohjeiden noudattaminen

Lue huolellisesti kaikki tdman oppaan ja koneeseen
kiinnitettyjen turvamerkkien siséltamat turvallisuusviestit.
Pida turvamerkit moitteettomassa kunnossa. Korvaa
puuttuvat tai vahingoittuneet turvamerkit. Varmista, etta
uudet laitteiston komponentit ja varaosat on varustettu
ajan tasalla olevilla turvamerkeilla. Turvamerkkeja on
saatavissa John Deere -jalleenmyyjalta.

Valmistajilta saaduissa osissa ja komponenteissa saattaa
olla muita turvallisuustietoja, joita ei ole mainittu tassa
kayttdohjekirjassa.

Opettele kayttdmaéan konetta ja sen hallintalaitteita oikein.
Ala anna kenenkaan kayttaa jarjestelmaa ilman riittadvaa
opastusta.

Pida kone moitteettomassa toimintakunnossa. Luvattomat
muutokset koneeseen saattavat heikentda koneen
suorituskykya ja/tai turvallisuutta ja lyhentda koneen
kayttoikaa.

TS201 —UN—15APR13

Jos et ymmarra jotain tdman oppaan osaa ja tarvitset
opastusta, ota yhteys John Deere -jalleenmyyjaan.

DX,READ -22-01AUG22-1/1
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Turvallisuus

Turvallinen kunnossapito

Huolto-ohjeiden sisaltd tulee ymmartaa, ennen kuin
tydskentely aloitetaan. Pida tydymparistd puhtaana ja
kuivana.

Ala voitele, huolla tai sdada konetta sen liikkkuessa.
Pida kadet, jalat ja vaatetus poissa liikkuvien osien
I&heisyydesta. Kytke voimansiirto pois paalta ja liikuttele
hallintavipuja paineen poistamiseksi. Laske tyokone
maahan. Sammuta moottori. Poista virta-avain. Anna
koneen jaahtya.

Tue kunnolla ne koneen osat, joiden taytyy olla nostettuna
huollon aikana.

Pida kaikki osat kunnossa ja varmista, ettd ne ovat
moitteettomasti paikoillaan. Korjaa vauriot valittdmasti.
Uusi vaurioituneet tai kuluneet osat. Poista rasva, 6ljy
ja muu lika.

Ajettavissa laitteissa irrota akun maakaapeli (-) ennen
sahko- tai hitsaustoita.

Hinattavissa tyOkoneissa irrota johdinsarjat traktorista
ennen sahko- tai hitsaustdoita.

Korkealla sijaitsevalta tydpaikalta putoaminen voi
aiheuttaa vakavan loukkaantumisen. Kayta tikkaita tai
huoltotasoa, jotta yllat helposti jokaiseen tydkohteeseen.
Kayta tukevia ja turvallisia jalan- ja kadensijoja.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -22-28FEB17-1/1

Elektronisten komponenttien ja pidikkeiden
turvallinen kasittely

Putoaminen varusteisiin kuuluvien elektronisten
komponenttien asennuksen tai irrotuksen aikana voi
aiheuttaa vakavan loukkaantumisen. Kayta tikkaita tai
huoltotasoa, jotta yletyt helposti asennuskohteisiin. Kayta
tukevia ja turvallisia jalan- ja kddensijoja. Ala asenna tai
irrota komponentteja marissa tai jaisissa olosuhteissa.

Kayta pylvaaseen tai muuhun korkeaan rakenteeseen
asennettavan paikannusohjauksen (RTK) maatukiaseman
asentamisessa tai huoltamisessa henkil6a, joka on
hyvaksytty kiipeamistehtaviin.

Sovella tydkoneeseen kiinnitettavan GPS-vastaanottimen
pylvdan asentamisessa tai huoltamisessa asianmukaista
nostotekniikkaa ja kayta asianmukaista suojavarustusta.
Pylvas on raskas ja hankala kasitelld. Tydskentelyyn tulee

TS249 —UN—23AUG88

osallistua kaksi henkil6a, mikali asennuskohteita ei ole
mahdollista saavuttaa maasta tai huoltotasolta kasin.

DX,WW,RECEIVER -22-24AUG10-1/1
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Turvallisuus

Opastusjarjestelmien turvallinen kaytto

Opastusjarjestelmia ei saa kayttaa maantiella.
Opastusjarjestelmat on aina kytkettéava pois kaytosta
ennen maantielle siirtymistd. Opastusjarjestelmaa ei saa
kaynnistaa (kytked) maantiekuljetuksessa.

Opastusjarjestelmat on suunniteltu auttamaan kayttajaa
kayttamaan konetta tehokkaammin. Kayttaja on

aina vastuussa koneen kulkureittien hallinnasta.
Opastusjarjestelmat eivat havaitse esteita automaattisesti
eivatkd mydskaan esta esteisiin tai muihin koneisiin
térmaamista.

Ajolinjan ohjausjarjestelmat tarkoittavat kaikkia toiminteita,
jotka automatisoivat koneen ohjausta. Niitd ovat
esimerkiksi AutoTrac, iTEC, AutoTrac-kdantdautomatiikka,
AutoTrac-tyokoneohjaus (passiivinen), AutoTrac
Universal, AutoTrac Controller, AutoTrac ja Machine Sync.

Kayttajan ja sivullisten vahingoittumisen valttaminen:

* Al koskaan nouse liikkuvaan koneeseen tai poistu siita.
* Tarkista, ettd koneen, tydkoneen ja ajolinjan
ohjausjarjestelman asetukset on maaritetty oikein.

- Jos kaytossa on iTEC, AutoTrac-kaantdautomatiikka
tai AutoTrac- tydkoneohjaus (passiivinen), varmista,
etta rajat on maaritetty tarkasti.

- Jos konesynkronointi on kaytdssa, varmista, etta
seuraajan aloituspiste on kalibroitu niin, ettd koneiden
valiin jaa riittavasti tilaa.

* Pysy valppaana ja seuraa ympariston tapahtumia.

* Ohjaa tarvittaessa itse maastoesteiden, sivullisten,
laitteiden tai muiden esteiden valttamiseksi.

¢ | opeta kayttd, jos huono nakyvyys haittaa koneen
kayttoa tai estaa sinua havaitsemasta ihmisia tai esteita
koneen kulkureitilla.

¢ Ota koneen nopeutta paatettaessa huomioon pellon
olosuhteet, nakyvyys ja koneen kokoonpano.

bvvmsit, 1690521594604 -22-28JUL23-1/1

Turvavyon asianmukainen kaytto

Valta traktorin kaatumisen aiheuttamat puristumisvammat
tai henkilévahinko.

Tama traktori on varustettu turvakehyksella (ROPS).
KAYTA turvavy6ta, kun kaytat turvakehyksella varustettua

2

traktoria. P é
* Pida kiinni salvasta ja veda turvavyo kokonaan kehosi §|
yli. 35
* Tyonna salpa solkeen. Kuuntele kilahdusta. 2'
* Nykaise turvavyon salpaa varmistaaksesi, etta turvavyo s
on turvallisesti kiinni. e
* Turvavyon tulee istua tiiviisti lantion kohdalla.
Jos turvavyon kiinnittimissa, soljessa, hihnassa tai vahingoittumisesta, esim. viiltojen, rispaantumisen,
hihnanvetimessé nakyy merkkejé vaurioista, vaihda koko  epétavallisen tai erittsin voimakkaan kulumisen,
turvavyo. varjaantymisen ja hankautumisen muodossa. Korvaa osat
Tarkasta turvavyo ja sen kiinnittimet vahintaan kerran van konettas] varten hy\_/'g'l'(sytyllla varaosilla. Ota yhteytta
A e e L S John Deere -jalleenmyyjaan.
vuodessa. Etsi erityisesti I0ysia osia ja jalkia vyon
DX,ROPS1 -22-22AUG13-1/1
Puintiyksikon tapaturmavaara
Terapalkkia, syottokierukkaa, kaatokelaa ja syéttotelaa
ei voida taysin suojata niiden toimintatavan vuoksi. .
Pysy riittdvan kaukana liikkuvista osista. Kytke koneen
voimansiirto pois paalta, sammuta moottori ja irrota -
virta-avain, ennen kuin huollat tai puhdistat konetta. : Ej(z
=
/ il
e
.
ES 118704 é

FX,CUT -22-21DEC90-1/1
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Lakisaateiset ja vaatimustenmukaisuutta koskevat tiedot

EY-vaatimustenmukaisuusvakuutus

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

Alla nimetty henkil vakuuttaa, etta
Tuote: AutoTrac™ RowSense™

tayttaa kaikki seuraavien direktiivien mainittua konetta koskevat méaaraykset ja oleelliset vaatimukset:

Direktiivi Numero Sertifiointitapa

Sahkdmagneettista yhteensopivuutta 2004/108/EY Sisainen sertifiointi, direktiivin liitteen Il nojalla
koskeva direktiivi

Teknisen rakennetiedoston laatimiseen valtuutetun henkildn nimi ja osoite Euroopan yhteisén alueella:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Saksa D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Vakuutuksen antopaikka: Kaiserslautern, Nimi: Aaron Senneff

Saksa

Vakuutuksen antopaivamaara: 29 heinakuuta Titteli: Engineering Manager, John Deere Intelligent Solutions
201 Group

Valmistusyksikkd: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCE01 —UN—28APR09

zb48j1t,1695303948124 -22-21SEP23-1/1
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Jatka-painike

Jatka-painikkeen asetukset '

Kun puimuri, jossa on AutoTrac, on kytketty maissipoytaan,
jossa on varusteena RowSense, monitoimikahvan
aktivointipainikkeet 2 ja 3 aktivoidaan automaattisesti
kaytettavaksi leikkuupdydan laskupainikkeena ja
AutoTracin Jatka-painikkeena tassa jarjestelmassa.
Vuoden 2012 ja sitd uudemmissa puimureissa
Auto-painiketta voi kayttaa AutoTrac-ohjauksen
kayttoonottoon, ja rivitunnistimet kytkeytyvat paalle,

kun vilja koskettaa tuntoelimia. (Katso lisatietoja osion
Jarjestelman kayttdonotto kohdasta Rivinsy6tdn asetus.)

PC582138 —UN—28JUL23

Jatka-painike koneessa (vanhempi)

PC582139 —UN—28JUL23

Jatka-painike koneessa (uudempi)

bvvmsit, 1690524195381 -22-050CT23-1/1
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AutoTrac RowSense

Yleiskatsaus

AutoTrac RowSense -jarjestelma koostuu seuraavista
osista

¢ Integroitu AutoTrac asennettu puimuriin ja aktivoitu,
paivitetty AutoTrac RowSense -ohjelmisto ohjelmoitu
Steering System Unit -jarjestelmaan (SSU), AutoTrac
SF1 tai SF2 -aktivointi.

- 50- ja 60-sarjan puimureihin tulee asentaa
yhteysohjaimen/yhdysvaylan paivitys.

- Vuoden 2008 S-, W- ja T—sarjan ja vuoden 2009
C—sarjan puimureissa on oltava LYNX-vayla
asennettuna, jotta ne ovat yhteensopivia AutoTrac
RowSensen kanssa.

¢ Integroitu AutoTrac asennettu puimuriin ja aktivoitu,
paivitetty AutoTrac RowSense -ohjelmisto ohjelmoitu
Steering System Unit -jarjestelmaan (SSU), AutoTrac
SF1 tai SF2 -aktivointi.

* Mallivuoden 2012 ja sita uudemmissa koneissa
tarvitaan GreenStar 3 2630 -naytto tai GreenStar 3
CommandCenter tai uudempi naytto.

* Mallivuoden 2011 ja sitd vanhemmissa koneissa
tarvitaan GreenStar 2 2600 -naytto tai GreenStar 3
2630 -naytto.

* AutoTrac RowSense -aktivointi.

* GS2 AutoTrac RowSense SF1 vanhalla GS2 AutoTrac
SF1 -aktivoinnilla.

* GS2 AutoTrac RowSense SF2 vanhalla GS2 AutoTrac
SF2 -aktivoinnilla tai GS2 AutoTrac -aktivoinnilla.

* AutoTrac RowSense -aktivointi 4. sukupolven naytdlle.

¢ StarFire-vastaanotin ja SF1-, SF2-, SF3- tai
RTK-korjaussignaali.

* Yksi pari rivitunnistimia asennettu hyvaksyttyyn
maissipoytaan.

AutoTrac RowSense toimii kaikkien olemassa olevien
ajolinjojen ohjauskuvioiden kanssa. AutoTracin
toiminnassa ovat seuraavat tilat: Mukautuvat kaaret,
AB-kaaret, ympyrareitti ja suora reitti. AutoTrac
RowSense on maissin korjuuseen tarkoitettu

laajennus integroituun AutoTraciin, jota kaytetaan
yhteensopivassa tadsmaviljelynaytdssa. Hyvaksyttyyn
maissipdytdan asennetut rivitunnistimet havaitsevat
maissinvarret ja tietavat niiden perusteella rivin sijainnin.
AutoTrac-ohjaustoiminne kayttaa koneen ajolinjalla
pitdmiseen rivitunnistimen signaalia yhdessa olemassa
olevien AutoTrac-signaalien kanssa. Kun rivitunnistimista
ei tule signaalia (jos ajetaan esimerkiksi vesistossa),
kaytdssa on normaali GPS-paikannus. AutoTracin muut
toiminnot sailyvat muuttumattomina. Rivitunnistimet ovat
yksinkertaisesti vain toinen tapa saada tietoa koneen
sijainnista ohjausta varten. Kaikki ajolinjojen ohjaustilat
asetetaan samalla tavalla kuin GPS-perustaisessa
AutoTracissa.

zb48j1t,1688365471549 -22-28SEP23-1/1
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijarjestelma

AutoTrac RowSense -jarjestelman maaritys
kayttamalla GreenStar-nayttoa

GreenStar 3 -nayton avulla

HUOMAA: Ennen kuin kéytét tata tuotetta, AutoTracin

asetuksen lisédksi on suoritettava seuraavat vaiheet:

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb48]1t,1690443942471 -22-17SEP23-1/13

2. Valitse GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3]

GreenStar (GS3)
zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-2/13

3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC582160 —UN—01AUG23

Ajolinjan ohjaus
zbA48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-3/13

4. Valitse Ajolinjan ohjauksen asetukset.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ohjausasetukset
zbA48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-4/13

5. Valitse RowSense-asetusten muutos.

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582162 —UN—01AUG23

RowSense

Settings Change

RowSense-asetusten muutos
zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-5/13
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

6. Ofa riviohjauksen tunnistimet kayttd6n valitsemalla

Jarjestelman tila (A). RowSense Settings
7. Varmista, etta tunnistimen siirtymaarvo (B) on oikea
(oletusarvo on 0). p-tensh e Enahiad
Valitse rivin aloitus (C) vaadittua tilaa varten. smmr St | 0 |+|
Paaset pois RowSense-asetuksista valitsemalla
Hyvaksy (D). j
E‘:tnry 0 KManual

A—Jidrjestelman tila C—Rivin aloitus
B—Tunnistimen siirtyma D—Hyvéksy

zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-6/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense-asetussivu

10. AutoTrac RowSense -kuvake nékyy AutoTrac- PC882150 —UN—01AUGZ3

ohjauksen kayttoliittyman tydsivulla.

AutoTrac RowSense

zb481t,1690443942471 -22-17SEP23-7/13

GreenStar 3 CommandCenter -ndytén kiyttod PC582158 —UN—01AUGZ3

HUOMAA: Ennen kuin kéytét tété tuotetta, AutoTracin [
asetuksen lisdksi on suoritettava seuraavat vaiheet: [ [
. . ==
1. Valitse Valikko. Valikko

zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-8/13

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

S

GreenStar (GS3)

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-9/13

25_2 011224
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

3 Valitse asetu kset PC582163 —UN—01AUG23
L ]

+

Settings
Asetukset

zb48j1t,1690443942471 -22-17SEP23-10/13

4. Valitse RowSense-asetukset. PCS62164 —UN—01AUG23

RowSense
Settings

RowSense-asetukset

zb48]1t,1690443942471 -22-17SEP23-11/13

5. Ota riviohjauksen tunnistimet kayttéon valitsemalla

Jarjestelman tila (A). RowSense Settings
6. Varmista, ettad tunnistimen siirtymaarvo (B) on oikea
(oletusarvo on 0). e C A
7. Valitse rivin aloitus (C) vaadittua tilaa varten. SNW — I 0 |+|
Paaset pois RowSense-asetuksista valitsemalla
Hyvéksy (D). j
EF::W C Manual

A—Jarjestelman tila C—Rivin aloitus
B—Tunnistimen siirtyma D—Hyvéksy

zb48]1t,1690443942471 -22-17SEP23-12/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense-asetussivu

9. AutoTrac RowSense -kuvake ndkyy AutoTrac- PC582150 —UN—01AUGZ3

ohjauksen kayttoliittyman tydsivulla.

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -22-17SEP23-13/13

011224
25-3 PN=13



Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

PC28961 —UN—24APR23

AutoTrac RowSense -jarjestelman maaritys
kayttamalla 4. sukupolven nayttoa ﬂ

HUOMAA: Ennen kuin kéytét tata tuotetta, AutoTracin
asetuksen liséksi on suoritettava seuraavat vaiheet:

Valikko
1. Valitse Valikko.
bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-1/7
2. Valitse Toiminteet. PC582132 —UN—27JUL23
Applications
Toiminteet
bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-2/7
3. Valitse AutoTrac-ohjaus. PC28717 —UN—25AUG22
AutoTrac-ohjaus
bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-3/7
4 Valitse Tledot PC582133 —UN—27JUL23
Tiedot
bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-4/7
5. Ota riviohjauksen tunnistimet kayttéon valitsemalla RowsSense
paalle / pois paalta (A).
B : (A)
6. Valitse rivin aloitustilaksi joko GPS-ohjaus (C) tai | Status & Settings ‘ ON OFF |
manuaalinen ohjaus (D). / g
2
7. \(glltse_T|Ia ja asetukset (B), jotta paaset tunnistimen Row Entry Mode 9
siirtymaarvoon. ES
|
P (N 3
A—Piille | pois paalta C—GPS-ohjaus ©\‘.JJ S Stam @@ M smat S 5
B—Tila ja asetukset D—Manuaalinen ohjaus 8
o
RowSense-tietosivu
Jatkuu seuraavalla sivulla bvvmsit,1690446889571 -22-17SEP23-5/7
25-4 011224

PN=14




Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelma ‘

8. Varmista, ettéd tunnistimen siirtymaarvo (B) on oikea
(oletusarvo on 0).

9. Ota riviohjauksen tunnistimet kayttéon valitsemalla
paalle / pois paalta (A).

10. Poistu RowSensen Tila ja Asetus -sivulta valitsemalla
oikeassa ylakulmassa oleva X.

A—Paille / pois paalta B—Tunnistimen siirtyma

—
| ﬂ.ﬂJ Rowsense Status & Settings @
SensorOffset [

%. Stand By

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

O

ON QFF

Lo 8
@ ces signal acequate 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 8
a

RowSensen Tila ja asetukset -sivu

bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-6/7

11. AutoTrac RowSense -kuvake (A) nakyy
AutoTrac-ohjauksen toiminnesivulla.

A—AutoTrac RowSense

ﬂ AutoTrac Guidance @ & m

N o Guidanze
p Track 1
| setteaek |
sy, 300001t
J Track Spating
— Rowsense
LYl OFF T—
it L
Steering 0*:‘"
o e g
L | SSTINRE T ST e | 5‘
Mext Track 3
P i ] o
AutoPath (I )
3
it Swap 5
S
@
n
[$)
o

AutoTrac-ohjauksen sivu RowSensen ollessa kdytéssa

bvvmsit, 1690446889571 -22-17SEP23-7/7

25-5

011224
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

Rivinohjauksen siirtymén asetus

Ajolinjaan voidaan lisata siirtyma maissipoydalle tulevien
téhkien suuntauksen muuttamiseksi.

Esimerkkeja tilanteista, joissa suuntausta on muutettava:

¢ |stutettu arvausrivi on maissipdydan keskell ja rivit
on tyonnetty péydan yli. Siirtyman voi lisata jakamaan
eron niin, etta kaikki rivit kallistuvat, mutta ei niin paljon
kuin ilman siirtymaa.

* Laihonjaoittimet, joihin on kiinnitetty rivitunnistimet,
eivat ole linjassa rivin kanssa. Kunnes korjauksia voi
tehda tunnistinten kohdistamiseksi, siirtyma voidaan
lisata korvaamaan vaaristynytta linjausta.

Nollaa pienempien siirtymaarvojen syottaminen voi
saada puimurin ajamaan hieman vasemmalle, ja nollaa
suuremmat arvot voivat saada puimurin ajamaan hieman
oikealle. Oletusarvo on 0 alueen ollessa -50-50.

1. RowSense-asetuksiin siirtyminen:

GreenStar 3 -naytto: Valitse Valikko, GreenStar
(GS3), ajolinjan ohjaus, ajolinjan ohjauksen asetukset
ja sitten RowSense-asetusten muutos. Lisatietoja

on tdman osan kohdassa AutoTrac RowSense

-jarjestelman maaritys kayttamalla GreenStar-nayttoa.

2. GreenStar 3 CommandCenter -nadytto: Valitse

Valikko, GreenStar (GS3), Asetukset ja sitten
RowSense-asetukset. Lisatietoja on taman osan
kohdassa AutoTrac RowSense -jarjestelman maaritys
kayttamalla GreenStar-nayttoa.

4. sukupolven naytto: Valitse Valikko, Toiminteet,
AutoTrac-ohjaus, Tiedot ja sen jalkeen Tila ja
asetukset kohdasta RowSense. Lisatietoja on tdman
osan kohdassa AutoTrac RowSense -jarjestelman
maaritys kayttamalla 4. sukupolven nayttoa.

. Syéta tunnistimen siirtymaarvo valilta -50-50.

Oletusarvo on 0.

. GreenStar 3 -naytt6: Paaset pois RowSense-

asetuksista painamalla Hyvaksy-painiketta.

GreenStar 3 CommandCenter -ndytto:
Paaset pois RowSense-asetuksista painamalla
Hyvaksy-painiketta.

4. sukupolven naytté: Poistu RowSensen Tila ja
asetukset -sivulta valitsemalla X.

bvvmsit, 1690530224859 -22-14SEP23-1/1

Rivinsyo6ton asetus
GreenStar-naytto
1. RowSense-asetuksiin siirtyminen.

GreenStar 3 -naytto: Valitse Valikko, GreenStar
(GS3), ajolinjan ohjaus, ajolinjan ohjauksen asetukset
ja sitten RowSense-asetusten muutos. Lisatietoja

on tdman osan kohdassa AutoTrac RowSense

-jarjestelman maaritys kayttamalla GreenStar-nayttoa.

GreenStar 3 CommandCenter -naytto: Valitse
Valikko, GreenStar (GS3), Asetukset ja sitten
RowSense-asetukset. Lisatietoja on tdman osan
kohdassa AutoTrac RowSense -jarjestelman maaritys
kayttamalld GreenStar-nayttéa.

2. Valitse rivin aloitus (C) vaadittua tilaa varten.
3. Paaset pois RowSense-asetuksista valitsemalla
Hyvéksy (D).

C—Rivin aloitus
D—Hyvéksy

A—Jarjestelman tila
B—Tunnistimen siirtyma

RowSense Settings

System
Ctatus C Enabled

Smsoroﬁ'se! _I 0 |+|

E?:g C | Manual

PC582140 —UN—28JUL23

Jatkuu seuraavalla sivulla

RowSense-asetussivu

bvvmsit, 1690534615778 -22-17SEP23-1/2

25-6

011224
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé ‘

4. sukupolven naytto
1. RowSense-asetuksiin siirtyminen.

Valitse Valikko, Toiminteet, AutoTrac-ohjaus ja sitten
Tiedot.

2. Ota riviohjauksen tunnistimet kayttéon valitsemalla
paalle / pois paalta (A).

3. Valitse rivin aloitustilaksi joko GPS-ohjaus (C) tai
manuaalinen ohjaus (D).

4. Poistu RowSensen Tila ja asetukset -sivulta
valitsemalla X.

Manuaalinen:

1. Aja kone riville.

2. Laske poyta painamalla Jatka-painiketta ensimmaisen
kerran.

3. Ota ohjaus ja rivitunnistimet kayttéén painamalla
Jatka-painiketta toisen kerran.

GPS:

1. Aja kone riville.
2. Laske poyta ja ota ohjaus kayttéon painamalla
Jatka-painiketta ensimmaisen kerran.

RowSense
® —
| Status & Settings ‘ ON

Row Entry Mode

@I@ Manual Steer

OFF

@ \:;) GPS Steer

PC582136 —UN—27JUL23

RowSense-tietosivu

A—Paille / pois paalta
B—Tila ja asetukset

C—GPS-ohjaus
D—Manuaalinen ohjaus

3. Ota rivitunnistimet kayttéon painamalla
Jatka-painiketta toisen kerran.

HUOMAA: AutoTrac kytkeytyy péélle, kun Jatka-painetta
painetaan. Rivitunnistimet kytkeytyvét péélle,
kun viljan koskettaa tuntoelinta.

bvvmsit, 1690534615778 -22-17SEP23-2/2

Rivitunnistimen kalibrointi
GreenStar-naytolla

Tama toimenpide suoritetaan, kun jarjestelma asennetaan
tai kun jarjestelma on korjattu. Rivitunnistimet on
asennettava ja asetettava levossa olevia pysayttimia
vasten.

Varmista, etta rivitunnistimet on asennettu niin, etta
jouset pitavat niita lepoasennossa. Nosta leikkuupdyta
varmistaaksesi, etta rivitunnistimet eivat kosketa maata.
Kone ei saa liikkua.

1. Siirry GreenStar-diagnostiikan lukemasivulle. Valitse
Valikko, GreenStar (GS3) ja sitten Diagnostiikka.

2. Valitse avattavasta Nakyma-pudotusvalikosta (A)
RowSense.

3. Ota RowSense-tunnistin kayttéon ennen kalibroinnin
aloittamista. Lisatietoja on tdman osan kohdassa
AutoTrac RowSense -jarjestelman maaritys
kayttamalla GreenStar-nayttoa.

4. Varmista, ettd RowSense-tunnistimet kalibroidaan
lepojannitteilla.

HUOMAA: Oikean tunnistimen lepojénnitteen tulisi
olla yli 2,5 volttia. Vasemman tunnistimen
lepojénnitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.

5. Tallenna tunnistimen lepojannitteet SSU (Steering
System Unit) -muistiin valitsemalla CAL (D).

Greon Star « Disgmostic Rosdinrgs
Due ta soft remd Operator Manual prior to operation. To
Obi3N 3 Copy, Seewour dedler or SASH Wi deerne.con.

OF

AutoTrac RowSense

RowSense

Syslem Mode

Row Sensors Avallable  Yes

RivuSense Acdthalion Avalable:  Yes

AutoTrac Licenes:  SF2
Rowe Offset: 0

{ir)

Frimary Steering Source

Sensor Cozdl Mode Tine Remaining: 0

e Left Sensor Vollage: 25 g
9

© Right Sensor Vollage: 25 3
N

|

Calibrote Sensor %

i |

=

® Calibrafion Stalus:  Callbrated 8
O

o

Rivitunnistimen kalibrointi

A—Nakyma D—CAL
B—Vasemman tunnistimen E—Kalibrointitila
jannite

C—Oikean tunnistimen jannite

6. Poistu GreenStar-diagnostiikan lukemasivulta, kun
kalibrointi on suoritettu onnistuneesti.
bvvmsit, 1690544832169 -22-17SEP23-1/1
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Mallivuoden 2012 ja uudempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

Rivitunnistimen kalibrointi 4. sukupolven
naytolla

Tama toimenpide suoritetaan, kun jarjestelma asennetaan
tai kun jarjestelma on korjattu. Rivitunnistimet on
asennettava ja asetettava levossa olevia pysayttimia
vasten.

Varmista, etta rivitunnistimet on asennettu niin, etta
jouset pitavat niitd lepoasennossa. Nosta leikkuupdyta
varmistaaksesi, etta rivitunnistimet eivat kosketa maata.
Kone ei saa liikkua.

1. RowSense-asetuksiin siirtyminen.

Valitse Valikko, Toiminteet, AutoTrac-ohjaus, Tiedot ja
sen jalkeen Tila ja asetukset kohdasta RowSense.

2. Ota RowSense-tunnistin kayttédn ennen kalibroinnin
aloittamista. Katso tdman osan kohta AutoTrac
RowSense -jarjestelman maaritys kayttamalla 4.
sukupolven nayttoa.

3. Varmista, ettd RowSense-tunnistimet kalibroidaan
lepojannitteilla.

HUOMAA: Oikean tunnistimen lepojénnitteen tulisi
olla yli 2,5 volttia. Vasemman tunnistimen
lepojénnitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.

—

fin | Rewsense Status & Settings @

SensorOffset g
*
@ | nn stand By
(T ]
=— @ A guidance track must be selected
0 |
|. ‘ :ﬂl ’ = (@ GPs signal adequate
Reset
@l RowsSense sensor voltages 0%
=0
,| @l RowSenie sendors unable to detect rop
Sensor Voltages
Left 25 AL @ Resume AutaTrac
Right | W

RowSensen Tila ja asetukset -sivu

A—Paille / pois paalta B—CAL

4. Tallenna tunnistimen lepojannitteet SSU (Steering
System Unit) -muistiin valitsemalla CAL (B).

bvvmsit, 1690544848389 -22-19SEP23-1/2

PC582142 —UN—28JUL23

5. Lue kalibrointiprosessin tiedot ja valitse Aloita
kalibrointi.

6. Lue kalibroinnin edellytykset huolellisesti ja valitse
Seuraava.

7. Kun kalibrointi on suoritettu onnistuneesti, valitse
OK ja poistu RowSensen Tila ja asetukset -sivulta
valitsemalla X.

PC582143 —UN—30JUL23

CAL
v Begin Calibration

Aloita kalibrointi

bvvmsit, 1690544848389 -22-19SEP23-2/2

25-8
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Mallivuoden 2011 ja vanhempien asetus- ja kalibrointijarjestelma

AutoTrac RowSense -jarjestelman asetus

HUOMAA: Ennen kuin kéytét tata tuotetta, AutoTracin
asetuksen lisdksi on suoritettava seuraavat vaiheet:

1. Valitse Valikko.

PC582144 —UN—31JUL23

Valikko
bvvmsit, 1690794031707 -22-17SEP23-1/5

2. Valitse Alkuperainen GreenStar-naytto.

PC582145 —UN—31JUL23

Alkuperéinen GreenStar-néyttd
bvvmsit, 1690794031707 -22-17SEP23-2/5

Original
GreenStar
Monitor

3. Valitse ASETUKSET.

PC582146 —UN—31JUL23

I SETUP “

Asetus

bvvmsit, 1690794031707 -22-17SEP23-3/5

4. Valitse AutoTrac (B).

A—Harvest Monitor
B—AutoTrac

C—Tyosivun ulkoasu

Harvest Monitor

A
B

AutoTrac

RUN Page Layout C

PC582147 —UN—31JUL23

Asetussivu

Jatkuu seuraavalla sivulla bvvmsit,1690794031707 -22-17SEP23-4/5

011224
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Mallivuoden 2011 ja vanhempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé ‘

5. Valitse Riviohjaus asennettu- (C) ja Riviohjaus II] EI 'SETUP) AutoTrac
kaytossa -kohtiin KYLLA. s :
teer Sensitivi
Kalibroi riviohjauksen tunnistimet tarvittaessa. @ E (50 - 200) vy 100 @
7. Varmista, etta tunnistimen siirtymaarvo (E) on oikea E EI
(oletusarvo on 100). AthTra_c
Calibration
A—Ohjausherkkyys (50-200) E—Riviohjauksen siirtyma i
B—AutoTrac-kalibrointi (50-150) Ro"r?r Guidance Yes @
C—Riviohjaus asennettu F—Ei kaytossé | 9 | | 0 | Option Installed
D—Riviohjauksen tunnistimen G—Asetus B il anto Serson
kalibrointi D -CLR b @
Calibration
Row Guidance E]
Offset (50 - 150) 8
==
’
i
Setup 9 E] g
AutoTrac-asetussivu
bvvmsit, 1690794031707 -22-17SEP23-5/5
Rivinohjauksen siirtyman asetus m EI Eﬂi AutoTrac
Ajolinjaan voidaan lisata siirtyma maissipoydalle tulevien Steer Sensitivity 100
tahkien suuntauksen muuttamiseksi. 50 - 200
( )
Esimerkkeja tilanteista, joissa suuntausta on muutettava: E EI AutoTrac
* |stutettu arvausrivi on maissipoydan keskella ja rivit Calibratian
on tydnnetty pdydan yli. Siirtyman voi lisata jakamaan
eron niin, etta kaikki rivit kallistuvat, mutta ei niin paljon Row Guidance y
kuin ilman siirtymaa. | 9 | | 0 | . 28 .
* Laihonjaoittimet, joihin on kiinnitetty rivitunnistimet, Opton stk
eivét ole linjassa rivin kanssa. Taméa poikkeama D Row Guidance Sensor
voidaan korvata kayttamalla siirtymaé siihen asti, kun Calibration @
tunnistimet voidaan suunnata fyysisesti korjaustoimena.
. L . Row Guidance
Jos syotetty siitymaarvo on alle 100, kone saattaa ajaa Offset (50 - 150) 100 E] Q
hieman vasemmalle. Jos syotetty siitymaarvo on yli 100, 3
kone saattaa ajaa hieman oikealle. Oletusarvo on 100 ®
alueen ollessa -50-50. %l,
INFO
1. Siirry AutoTrac-asetuksiin. m g
Valitse Valikko, alkuperéinen GreenStar-naytto, Setup E] S

ASETUKSET ja sitten AutoTrac.
2. Valitse riviohjauksen siirtyma (50—150) (E).

3. Syota riviohjauksen siirtyman arvo valiltd 50-150.
Oletusarvo on 100.

AutoTrac-asetussivu

A—Ohjausherkkyys (50—200) E—Riviohjauksen siirtyma

B—AutoTrac-kalibrointi (50-150)
C—Riviohjaus asennettu F—Ei kadytossa
D—Riviohjauksen tunnistimen = G—Asetus

kalibrointi

bvvmsit, 1690794031816 -22-17SEP23-1/1
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Mallivuoden 2011 ja vanhempien asetus- ja kalibrointijérjestelmé

Rivitunnistinten kalibrointitoimenpiteet

Tama toimenpide suoritetaan, kun jarjestelma asennetaan
tai kun jarjestelma on korjattu. Rivitunnistimet on
asennettava ja asetettava levossa olevia pysayttimia
vasten.

1. Siirry AutoTrac-asetuksiin.

Valitse Valikko, alkuperainen GreenStar-naytto,
ASETUKSET ja sitten AutoTrac.

Tarkista, etta rivitunnistimet on asennettu niin, etta
jouset pitdvat ne lepoasennossa. Nosta leikkuupdytaa
ja varmista, etta rivitunnistimet eivat kosketa maata.
Kone ei saa liikkua.

3. Valitse riviohjauksen tunnistimen kalibrointi (D).

A—Ohjausherkkyys (50-200)

B—AutoTrac-kalibrointi

C—Riviohjaus asennettu

D—Riviohjauksen tunnistimen
kalibrointi

E—Riviohjauksen siirtyma
(50-150)

F—Ei kdytossa

G—Asetus

'SETUP| AutoTrac
Steer Sensitivity

(50 - 200) 100
AutoTrac

Calibration

Row Guidance

Option Installed 1

P

SETUP

INFO

Row Guidance Sensor
Calibration

v

Row Guidance

Offset (50 - 150) 100

Setup

AutoTrac-asetussivu

4

EEDEBDBEB

PC582148 —UN—31JUL23

bvvmsit, 1690794031747 -22-19SEP23-1/2

Kalibroi tunnistimen lepojannitteet.

Tallenna tunnistimen lepojannitteet SSU (Steering
System Unit) -muistiin valitsemalla Kalibroi
riviohjauksen tunnistin (E).

HUOMAA: Oikean tunnistimen lepojénnitteen tulisi
olla yli 2,5 volttia. Vasemman tunnistimen
lepojénnitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.

6. Poistu rivitunnistimen kalibrointitilasta onnistuneen
kalibroinnin jalkeen.

A—Ei kaytossa

B—Ei kdytossa

C—Vasemman tunnistimen kal.
(V) 1.17

D—Oikean tunnistimen kal. (V)
3.83

E—Kalibroi riviohjauksen
tunnistin

F—Ei kdytossa

G—AutoTrac

H

[=][)(] DEEEEE
)]l HEH Ell=)l=)=))]

B
(=]

Q
=
A

SETUP

INFO

Calibration

Left Sensor Cal (V) 1.17
Right Sensor Cal (V) 3.83

Calibrate
Row Guidance Sensor

v

AutoTrac

Rivitunnistimen kalibrointi

4

EEEEEEE

PC582149 —UN—31JUL23

bvvmsit, 1690794031747 -22-19SEP23-2/2
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Jarjestelman kayttoonotto

PC582150 —UN—01AUG23

Naytot ja merkkivalot

Kun AutoTrac RowSense -jarjestelmaa kaytetaan,
seuraavat RowSense-tilakuvakkeet voivat nakya
naytdssa.

GreenStar 2 -ndyttd: AutoTrac RowSense nakyy kartalla

ohjausnakymassa osoituksena siita, etta rivitunnistimet

ovat valittavissa (kun TUNNISTIMEN TILA on otettu PC582151 —UN—01AUG23
kayttoon).

Jérjestelmé asennettu

GreenStar 3 2630 -naytté: AutoTrac RowSense

nakyy kartalla ohjausnakymassa osoituksena siita, etta
rivitunnistimet ovat valittavissa (kun TUNNISTIMEN TILA
on otettu kayttoon).

GreenStar 3"Comm"a|f|dCenter -naytto: AutoTrac Jérjestelmé aktiivinen, kéyttad seké rivitunnistinta ettd GPS:&&
RowSense nakyy tydsivulla. PC582152 —UN—01AUG23

4. sukupolven naytto: AutoTrac RowSense nakyy
AutoTrac-ohjauksen toiminnesivulla.

Jokainen kuvake ilmaisee jonkin RowSense-tilan.
RowSense-tilakuvake muuttuu harmaasta varilliseksi
RowSense-tilasta rippuen.

GPS menetetty, toiminta vain rivitunnistimen tietojen varassa
Gray — RowSense-jarjestelma asennettu. PC582153 —UN—01AUG23
Green — RowSense on aktiivinen ja kayttaa seka

rivitunnistimia etta GPS:aa.
Yellow — RowSense on aktiivinen, mutta toimii vain

rivitunnistimen lahettamilla tiedoilla.
Red — RowSense on aktiivinen, mutta toimii vain GPS:lla.

Rivitunnistimen signaali menetetty, toiminta vain GPS:n varassa

bvvmsit, 1690865482645 -22-17SEP23-1/1
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Jérjestelmén kéyttéénotto

Rivitunnistimien kytkenta

Rivitunnistimet ohjaavat konetta aina, kun ne pystyvat
maarittelemaan rivin sijainnin. Kuljettaja tietaa, etta

rivitunnistimet ohjaavat konetta, kun AutoTrac RowSense

-jarjestelman kuvake muuttuu vihreaksi ja alkaa liikkua.

Kun ensimmainen reitti on asetettu (AB-linja
tai tallennettu Kaareva reitti), Jatka-painiketta

voidaan painaa, kun kone on reittivalin puolivalissa ja
sopivassa kulmassa riveihin nahden. Rivintunnistimet

ohjaavat konetta heti, kun rivitunnistimissa on
toimintaa.

Paisteessa kaantyminen: Paisteessa kaantymiset
tehdaan samoin kuin GPS-pohjaisessa AutoTracissa.
Kuljettaja kohdistaa koneen sen polun kanssa, jota he
haluavat seurata. Jatka-painiketta painamalla AutoTrac
ajaa ajolinjalle. Rivitunnistimet havaitsevat sitten

rivin sijainnin ja seuraavat sitda. Mukautuvien kaarien,
ympyrareitin ja AB-kaarien ajolinjan pidennys -ominaisuus
voidaan ottaa kayttdon viereisen polun laajentamiseksi
paisteisiin.
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GreenStar 3 -naytto — ajolinja

Suora ajolinja

Suoraa ajolinjaa kaytetaan, kun rivit ovat suorassa

eika vaihtelu ole suurempaa kuin 1 m (3-1/4 ft). Suora — L —
ajolinja maarittda kaikki ajonlinjat samansuuntaisiksi

ensimmaisen kanssa.

Jos pelto on suhteellisen suora eika suunta muutu,
suoran ajolinjan kaytté on suositeltavaa, silla se sallii
riville paasyn vierekkaisilla reiteilld. Suorituskyky
rivin aloituksessa nousee, jos kylvd on tapahtunut
AutoTrac-toimintoa kayttamalla. Tehokkuus paranee
myas rivin ohitusjaksojen aikana vesialueilla.

Suoraa ajolinjaa kaytettdessa GPS-ajolinja keskitetaan
automaattisesti. Nain varmistetaan, ettd GPS-ajolinja on
asianmukaisesti kohdistettu rivien kanssa.

HUOMAA: Tama toiminto ei ole kaytossa
mukautuvissa kaarissa.

Reitin 0 voi maarittaa useilla eri tavoilla:

* A + B — Maarita ajolinja 0 ajamalla se koneella.

* Autom. B — Maarita ajolinja 0 ajamalla se koneella.

® A + Suunta — Maarita ajolinja 0 ajamalla koneella
pisteeseen A ja syottamalla ennalta maaritetty

suunta-arvo.

* Lat/Long — Maarita ajolinja 0 syottamalla ennalta
maaritetyt leveys- ja pituusasteiden koordinaattiarvot

A- ja B-pisteille.

® L at/Long + Suunta — Maarita ajonlinja 0 syottamalla
ennalta maaritetyt leveys- ja pituusarvot A-pisteelle ja
syottamalla ennalta maaritetty suunta-arvo.

Suoran ajonlinjan maaritys

Suora ajolinja

PC10390 —UN—07JANO8

zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-1/9

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

| ||
| ||
[ ||
1|
=

Valikko

zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-2/9

2. Valitse GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar

GreenStar (GS3)

Jatkuu seuraavalla sivulla

zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-3/9
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

3. Valitse Ajolinjan ohjaus. PC882160 —UN—01AUG23
Ajolinjan ohjaus
zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-4/9
4. Valitse Ajolinjan ohjauksen asetukset. PC582161 —UN—01AUG23
Guidance
Settings
Ohjausasetukset
zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-5/9
5. Valitse Suora ajolinja kohdasta Ajolinjatila. PC589284 —UN—17AUG23
. . " Straght Track
6. Valitse Nakyma. =
HUOMAA: Keskeyté tallennus, kun sadonkorjuu Suora ajolinja kohdasta Ajolinjan ohjaustila

ei ole kdynnisséa.

HUOMAA: Varmista Ty6sivulta vastaanottimen tiedoista, ~ 7- Varmista, etta ajolinjojen etaisyys on oikea. Jos
ettd SF1, SF2, SF3 tai RTK-signaali toimii. ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita kohdasta
Ajolinjan ohjaus.
zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-6/9

PC590562 —UN—17AUG23

8. Valitse Aseta ajonlinja 0.

Set Track 0

Aseta ajolinja 0 -sivu

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-7/9

011224
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GreenStar 3

-néytté — ajolinja

9. Valitse ajolinjan nimi kohdasta Nykyinen ajolinja 0 (A).

Jos nimea ei ole, luo uusi nimi valitsemalla Uusi (C).
10. Valitse ohjaustapa kohdasta Ohjaustapa (B).
11. Valitse Maarita A (F) ja aja kone ajolinjan alkuun.

12. Valitse Maarita B (G) ja aja konetta vahintaan 10
metrid, jotta voit lopettaa ajolinjan tallennuksen.

Ajolinjat luodaan pellolle.
13. Suorita AutoTrac RowSense valitsemalla Hyvaksy.

14. Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa
ja palata Ajolinjan ohjausasetuksiin valitsemalla
Peruuta (H).

A—Nykyinen reitti 0
B—Menetelma
C—Uusi

D—Poista

E—Ajolinjojen etéisyys
F—Aseta A
G—Aseta B
H—Peruuta

L= ®)
AG)

Cancel

Set Track 0
Curront Track 0 Maothod
e OF - AeB f Y
- a0
=] [(==©® -
[
Guidance Line Caloulation
Heading ©  0.0000
John Deere -~ :
— Poimt A Lat.  0LODMOO000
Poimt A Lon:  0LODMOD0M0
Elevation i
e ®Tln:l(3;ln:-\g 30.000
Fey
g Total Shifts oo gin)

= @©®

PC590573 —UN—17AUG23

Aseta ajoura 0

Jatkuu seuraavalla sivulla

zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-8/9
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

Rivin ohitus — vesialueella ei ole kylvorivia. Koska suora

ajolinja ja AB-kaarteet keskittavat ajolinjan uudelleen, on
todennakodisempaa, etta jarjestelma 16ytaa oikean rivin

vesialueen toisella puolella. —— —

HUOMAA: Jos seké GPS:n etté rivitunnistimen
datasignaalit katoavat, jérjestelméa ei toimi ennen
kuin GPS-signaali on palautunut.

L)
/
/

PC10391 —UN—08JANO8

Vesialue

zb48j1t,1691052171610 -22-17SEP23-9/9
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40-4 PN=27



GreenStar 3 -néytté — ajolinja

Mukautuvat kaaret

Reitti muuttuu pellon I&pi ajettaessa

Mukautuvia kaaria voidaan kayttaa kaikilla pelloilla.

Sita kannattaa kuitenkin kayttaa erityisesti silloin, kun
reitti muuttuu pellon poikki ajettaessa, kun ajosuunta
muuttuu tai kun kaari on U-muotoinen. Mukautuvat kaaret
sisaltaa lisatoiminnon, jonka avulla RowFinder voidaan
valita vaihtopainikkeella. Rivitunnistimia voidaan kayttaa
koneiden ohjaamiseen aina, kun ne ovat kaytdssa rivilla.
Kaarevan ajolinjan tallennuksen on oltava paalla. Tama
maarittda ensimmaisen reitin ja mahdollistaa suorien
linjojen pidennykset.

Mukautuvat kaaret vaikuttaa vain viereiseen ajolinjaan,
mutta etuna on erilaisten kaarevien muotojen kasittely, ja
se, ettd mahdolliset ajolinjavalien virheet eivat kumuloidu
koko peltoon.

Jos pellolla on useita koneita, mukautuvat kaaret ei salli
ajolinjan jattamista valiin. Tassa tilanteessa mukautuvat
kaaret toimii vain, jos muiden koneiden ajolinjojen etaisyys
lisataan erikseen. Esimerkiksi jos 12-rivinen leikkuupdyta
seuraa 8-rivista leikkuupoytaa 30 in. riveilla koneiden
tydskennellessa samalla pellolla, molemmat tarvitsevat
20 rivin (50 ft) ajolinjojen etaisyyden.

Mukautuvien kaarien kayttdé on suositeltavaa, kun reitti
muuttuu usein pellon aikana. Mukautuvat kaaret vaikuttaa
vain viereiseen reittiin.

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC10399 —UN—O04FEBO08

l

Suunta muuttuu pellon 1api ajettaessa

Kaaret ovat U:n muotoisia

Mukautuvien kaarien kayttoonotto

PC10400 —UN—O04FEB08

PC11000 —UN—O04FEB08

zb48j1t,1692099522625 -22-27SEP23-1/7
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb481t,1692099522625 -22-27SEP23-2/7

2. Valitse GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS R

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692099522625 -22-27SEP23-3/7

3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC582160 —UN—01AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692099522625 -22-27SEP23-4/7

4. Valitse Mukautuvat kaaret kohdasta Ohjaustila.
5. Valitse Nakyma.

HUOMAA: Keskeyté tallennus, kun sadonkorjuu
ei ole kdynnissa.

HUOMAA: Varmista Tyésivulta vastaanottimen tiedoista,
ettd SF1, SF2, SF3 tai RTK-signaali toimii.

PC590561 —UN—17AUG23

Adaptree Curves

s
v

Mukautuvat kaaret kohdasta Ohjaustila

6. Varmista, ettd ajolinjojen valinen etaisyys on oikea.

Jos ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita

kohdasta Ajolinjan ohjaus.

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692099522625 -22-27SEP23-5/7
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

7. Aloita reitin tallennus valitsemalla Tallennus.

8. Aja reitti pellon lapi. Ensimmaisen reitin ajamisen
jalkeen luodaan vain seuraavan reitin ajolinja.

9. Suorita AutoTrac RowSense valitsemalla Jatka.

10. Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa ja
palata Ajolinjan ojausasetuksiin valitsemalla Peruuta.

Jarjestelman ollessa AutoTrac-tilassa tallennus
lopetetaan, kun ohjauspydraa kaannetaan. Jarjestelman
ollessa dokumentointitilassa tallennus lopetetaan, kun
leikkuupoytaa nostetaan.

AutoTrac-tila — Jos kayttaja haluaa parantaa rivin
aloitusta vain viereisella reitilla, yhdistd mukautuvan
kaaren tallennus AutoTraciin. Tata suositellaan vain, jos
pelto on suhteellisen suora eika siina ole jyrkkia kaarteita,
ja AutoTrac poistetaan kaytosta harvoin (manuaalisen
ohjauksen tai GPS-signaalin katoamisen vuoksi).

Dokumentointitila — Mukautuvat kaaret yhdistetaan
dokumentointitilaan. Talléin kayttaja voi tarttua
ohjauspyoraan ajon aikana ja jatkaa senhetkisen reittinsa

PC590563 —UN—17AUG23

@i

Tallennus

tallennusta. Linjojen pidennykset ovat kaytettavissa
seuraavalla reitilla, mutta ne eivat ole kovin hyodyllisia
riville paasyn suhteen, koska leikkuupdydan nostossa
rivien lopussa tapahtuu viive. Tehokkuus on vain
marginaalinen rivin ohitusjaksojen aikana.

Manuaalinen tallennus — Kayttaja voi yhdistaa
mukautuvan kaaren tallennuksen manuaaliseen
tallennukseen. Ajolinjojen pidennykset eivat ole
mahdollisia tassa tilassa, ellei kayttaja paina
pysaytyspainiketta jatkuvasti rivin lopussa. Jos kayttaja
unohtaa lopettaa tallennuksen, voi ilmeta ongelmia, kuten
kaarrosten virheellinen maaritys. Esimerkki: Jos kayttaja
poikkeaa riviltd kuorman purkamista varten eika paina
keskeytyspainiketta, reitti tallennetaan. Kun kayttaja ajaa
viereista reittia, kone ohjataan hieman sivuun rivilta, koska
maaritetty reitti on virheellinen.

zb48j1t,1692099522625 -22-27SEP23-6/7

Valitse Valikko, GreenStar (GS3), Ajolinjan ohjaus,
Ajolinjan ohjauksen asetukset ja Kaarevan ajolinjan
asetukset ja sitten Kaarevan ajolinjan tallennus (A).

Voit muuttaa lueteltuja Kaareva ajolinja -tiloja valitsemalla
haluamasi tilan.

* AutoTrac
* Dokumentointi
* Manuaalinen

A—Kaarevan ajolinjan
tallennus

B—Mukautuvien kaarien
aukkokohtien taytto

C—Pehmeit tiukat kddnnokset

D—Tyokoneen kdantosade
maassa (jalkaa)
E—Hyvéksy

Curve Track Settings

W ® §
ndq:tmt:mvecmium
= h/1©

Innplement In-Ground Turn
Fadius
i)

Curve Traok:
Recording

30.000

®

i

Kaarevan ajolinjan asetukset

PC590581 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099522625 -22-27SEP23-7/7
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

AB-kaaret

AB-kaarien kayttdéa suositellaan, jos pellon poikki kulkee
yhtendinen kaareva linja. Se mahdollistaa riviin paasyn
viereisilla reiteilla. Tehokkuus paranee, jos pelto istutetaan
AutoTracilla. AB-kaaret parantavat suorituskykya myos
rivin ohitusjaksojen aikana.

AB-kaarien etuna on kaarevan ajouran maarittaminen
pellolla rinnakkaisiksi linjoiksi niin, ettéd kaaren muoto on
kuitenkin sama jokaisella reitilla.

AB-kaaria kaytettaessa GPS-kaari keskitetaan uudelleen
automaattisesti. Nain varmistetaan, ettd GPS-ajolinja on
asianmukaisesti kohdistettu rivien kanssa.

HUOMAA: Tama toiminto ei ole kdaytossa AB-kaarissa.

AB-kaarien kayttoonotto

PC10393 —UN—08JANO08

AB-kaaret méaérittdé kaikki linjat samansuuntaisiksi ensimméisen kanssa.

zb48]1t,1692099671127 -22-19SEP23-1/7

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb48]1t,1692099671127 -22-19SEP23-2/7

2. Valitse GreenStar (GS3).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582159 —UN—01AUG23

GS R

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692099671127 -22-19SEP23-3/7
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC582160 —UN—01AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692099671127 -22-19SEP23-4/7

4. Valitse Ajolinjan ohjauksen asetukset.

HUOMAA: Keskeyté tallennus, kun sadonkorjuu
ei ole kdynnissa.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ohjausasetukset

zb48]1t,1692099671127 -22-19SEP23-5/7

5. Valitse ajolinjan ohjaustila -valikosta AB-kaaret.
6. Valitse Nakyma.

HUOMAA: Varmista Tyésivulta vastaanottimen tiedoista,
ettd SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.

7. Varmista, etta ajolinjojen valinen etaisyys on oikea.
Jos ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita
kohdasta Ajolinjan ohjaus.

PC589285 —UN—17AUG23

AB Curves e

v

AB-kaaret Ajolinjan ohjaustila -valikosta

8. Valitse Maaritd AB-kaari.

zb48]1t,1692099671127 -22-19SEP23-6/7

9. Valitse AB-kaaren nimi kohdasta Nykyinen AB-kaari
(A). Jos nimea ei ole, luo uusi nimi valitsemalla Uusi

(B).
10. Aloita tallennus valitsemalla Tallenna/lopeta (E).
11. Valitse Nakyma ja aja konetta.
12. Lopeta tallennus valitsemalla Tallenna/lopeta (E).
13. Kaaret maaritetdan koko peltoon.
14. Kéynnistd AutoTrac RowSense painamalla Jatka.

15. Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa
ja palata Ajonlinjan ohjauksen asetuksiin valitsemalla
Peruuta.

A—Nykyinen AB-kaari
B—Uusi

C—Poista
D—Reittivali (ft)

E—Tallennallopeta
F—Keskeyta
G—Hyviksy

Set AB Curve

- OB
@ O]

Numbrer of Segrerds 0O
Point A Lat.  0DOO00000

2

Poirt A Lon. 000000000

T e
@[H{E’./lj{j[ " ®

| Accept

7%

Cancel

Mééritd AB-kaari -sivu

PC590582 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692099671127 -22-19SEP23-7/7
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

Ympyrareitti

Ympyrareitin kayttda suositellaan, kun kylvd tehdaan
pellolle, jossa on pyoriva kastelujarjestelma.

Ympyrareittia kaytetaan, jos korjattava sarka on ympyran
muodossa. Talldin rivitunnistimille voidaan kayttaa
GPS-kaarevuustietoja.

Ympyrareitin kayttoonotto

PC10853 —UN—31JANO8

Ympyréreitti

zb481t,1692099693191 -22-17SEP23-1/7

1 Valitse Valikko PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb481t,1692099693191 -22-17SEP23-2/7

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

GS R

GreenStar (GS3)

zb481t,1692099693191 -22-17SEP23-3/7

3. Valitse Ajolinjan ohjaus. PC582160 —UN—01AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692099693191 -22-17SEP23-4/7

4. Valitse Ajolinjan ohjauksen asetukset. PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings
Ohjausasetukset
Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692099693191 -22-17SEP23-5/7
40 -1 o 011224
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

5. Valitse Ajolinjan ohjaustila -valikosta Ympyrareitti.
6. Valitse Nakyma.

HUOMAA: Varmista Tyésivulta vastaanottimen tiedoista,
ettd SF1, SF2 tai RTK-signaali toimii.

PC590560 —UN—17AUG23

Circle Track a~

v

Ympyréreitti Ajolinjan ohjaustila -valikosta

zb48j1t,1692099693191 -22-17SEP23-6/7

7. Valitse Maaritd ympyra.

8. Varmista, ettd ajolinjojen valinen etaisyys on oikea.
Jos ajolinjojen etaisyys ei ole oikea, muuta sita
kohdasta Ajolinjan ohjaus.

9. Valitse ympyran nimi kohdasta Nykyinen ympyra (A).
Jos nimea ei ole, luo uusi nimi valitsemalla Uusi (C).

10. Valitse Aja ympyra -menetelma kohdasta Menetelma

(C).
11. Aloita tallennus valitsemalla Tallenna/lopeta (F).

12. Valitse Hyvaksy (G). Ympyra maaritetaan koko peltoon.

Set Circle
Curment Circle PMethod
@ ¢ Dwiew Cirie ¢
© [© .
- sre

Poirt ALon: OO0

Track Spacing: 30.000 @
ifti

13. Kaynnista AutoTrac RowSense painamalla Jatka. S 9
| L - Q). e g
14. Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa s — Z
ja palata Ajonlinjan ohjauksen asetuksiin valitsemalla ;
Peruuta. 7
7 @3
A—Nykyinen ympyra E—Reittivali (ft) Cancal Accept §
B—Menetelma F—Tallennallopeta Q
C—Uusi G—Hyviksy
D—Poista Ma&éritd ympyré -sivu
zb48j1t,1692099693191 -22-17SEP23-7/7
ROW Finder PC582158 —UN—01AUG23

Row Finder (vain Parallel Tracking) -tilaa on tarkoitus
kayttaa tilanteissa, joissa rivivalit ovat epasuhtaisia. Row
Finder auttaa kuljettajaa 16ytamaan rivit, joista hanen on
tarkoitus palata pellolle. Tama perustuu viitepisteeseen,
joka on maaritetty edellisilta riveiltd poistuessa.

1. Valitse Valikko.

[ [
| ||
[ ||
[—— |
=

Valikko

zb48j1t,1692279379982 -22-21SEP23-1/5

2. Valitse GreenStar (GS3).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692279379982 -22-21SEP23-2/5
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GreenStar 3 -néytté — ajolinja

3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC582160 —UN—01AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692279379982 -22-21SEP23-3/5

4. Valitse Ajolinjan ohjauksen asetukset.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Ohjausasetukset

zb481t,1692279379982 -22-21SEP23-4/5

5. Valitse Ajolinjan ohjaustila -valikosta Row Finder.

6. Siirry kohtaan Nakyma. Valitse Maarita rivi.

PC590595 —UN—17AUG23

Row Finder -~

w

Row Finder Ajolinjan ohjaustila -valikosta

zb48j1t,1692279379982 -22-21SEP23-5/5

Vaihda ajoura

Katso GreenStar 3 2630 -naytdn kayttdohjeen kohta
Ajonlinjan ohjaus.

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

Ojareitti

Surface Water Pro ja AutoTrac -toimintoja kaytetaan
yhdessa luomaan ojareitti.

Katso lisatietoja SurfaceWater Pro -kayttéohjeen
(OMPC21751) kohta Ditch (Oja).

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

Pengerreitti

Surface Water Pro ja AutoTrac -toimintoja kaytetaan
yhdessa luomaan ojareitti.

Katso lisatietoja SurfaceWater Pro -kayttéohjeen
(OMPC21751) kohdasta Levee (Penger).

zb48j1t,1692279350350 -22-22AUG23-1/1
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Suora ajolinja
Toimintaperiaate

Suora ajolinja -tila auttaa ajamaan suoria samansuuntaisia
ajolinjoja. Maarita ensin ajolinja 0 (viiteajolinja) kayttamalla
ajolinjan 0 maaritysmenetelmia. Kun reitti 0 on maaritetty,
kaikki pellon ajolinjat luodaan sen perusteella. Toiminnon
luomia ajolinjoja voi hyédyntad manuaalisessa
opastuksessa ja AutoTrac-jarjestelmissa. Ajolinja
luodaan aina ensimmaisen ajetun reitin perusteella, jotta
ohjausvirheet eivat toistu samanlaisina koko pellolla.

Ajolinjat ovat ensimmaisen ajolinjan tarkkoja toisintoja.

HUOMAA: Termit "ohjausreitti" ja "AB-rivi" tarkoittavat
samaa asiaa. Reitti 0 on kuljettajan maarittdma
viitepiste, johon pellon kaikki rinnakkaiset
ajolinjat perustuvat.

Rinnakkaisten ajolinjojen vélinen véli on ohjatussa
asennuksessa médritetty reittivali.

Uuden suoran reitin luominen
Reitin 0 voi maarittaa useilla eri tavoilla:

* A + B — Maarita ajolinja 0 ajamalla se koneella.

* A + Autom. B — Maarita ajolinja 0 ajamalla se koneella.

* A + Suunta — Maarita ajolinja 0 ajamalla koneella
pisteeseen A ja syottamalla ennalta maaritetty
suunta-arvo.

¢ Lat/Long — Maérité ajolinja 0 sy6ttamalla ennalta
maaritetyt leveys- ja pituusasteiden koordinaattiarvot
A- ja B-pisteille.

PC9508 —UN—240CT06

Suora ajolinja

¢ Lat/Long + Suunta — Maarita ajonlinja 0 syéttamalla
ennalta maaritetyt leveys- ja pituusarvot A-pisteelle ja
syottamalla ennalta maaritetty suunta-arvo.

HUOMAA: Ajolinja 0 voidaan mé&érittaé toiminnon (kuten
kylvén) aikana, mutta jotkin ominaisuudet eivét
ole kéytettdvissa, kun sitd luodaan.

HUOMAA: On suositeltavaa tehdé ajolinjasta 3 metria (10

ft) pitkd manuaalista ohjausta varten ja 15 metriéd
(45 ft) pitkéd automaattista ohjausta varten.

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-1/9

Suora ajolinja

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-2/9

2. Valitse GreenStar (GS3).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)

GreenStar

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-3/9
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3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC590571 —UN—17AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-4/9

4. Valitse Ajolinjan ohjaustila -valikosta Suora ajolinja.

Valitse suoran ajolinjan nimi kohdasta Ajolinja nimi.
Jos nimeé ei ole, luo uusi nimi valitsemalla uusi ajolinja.

PC590564 —UN—17AUG23

||” Straight Track

e
w

Suora ajolinja Ajotilan-ohjausvalikosta

zb481t,1692099757967 -22-17SEP23-5/9

6. Valitse Aseta A.

PC590568 —UN—17AUG23

I
Set A

Aseta A

zb481t,1692099757967 -22-17SEP23-6/9

7. Maarita B-piste valitsemalla jokin seuraavista kolmesta
vaihtoehdosta:

a. Jos haluat asettaa B-pisteen manuaalisesti, aja
haluamaasi B-pisteen luontikohtaan pellolla ja
valitse Aseta B. Vahimmaisetaisyys on 3 metria (10
ft). B-piste kannattaa asettaa pellon etaisimpaan
paahan haluttua suuntaa maaritettaessa.

PC590569 —UN—17AUG23

Aseta B

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-7/9

b. Maarittaaksesi B-pisteen automaattisesti, valitse
Aseta B koska tahansa. B-piste asetetaan
automaattisesti, kun ajoneuvo on kulkenut 15 m (45
ft) A-pisteesta.

Tassa menetelmassa piste B lasketaan 15 metrin
(45 ft) ajetun matkan viiden viimeisen tietopisteen
mukaan ja suunta maaritetdan kyseisia pisteita
parhaiten noudattavan linjan perusteella.

PC590570 —UN—17AUG23

i

Maé&éritd B automaattisesti

zb481t,1692099757967 -22-17SEP23-8/9

c. Asettaaksesi B-pisteen syottamalla ajosuunnan,
valitse Suunnan asetus.
Sy6ta haluttu suuntakompensointi numeronappai-
mistolla ja tallenna arvo valitsemalla Hyvaksy.
0.000 merkitsee pohjoista, 90.000 itaa, 180.000
etelaa ja 270.000 lantta.

8. Voit peruuttaa asetusten maarityksen milloin tahansa
ja palata Ajolinjan ohjauksen asetuksiin valitsemalla
Peruuta.

PC590572 —UN—17AUG23

Suunta

Reitti 0 on nyt maaritetty ja rinnakkaiset reitit luodaan
automaattisesti.

zb48j1t,1692099757967 -22-17SEP23-9/9
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Mukautuvat kaaret
Toimintaperiaate

Mukautuva kaari -tilassa kuljettaja voi tallentaa
manuaalisesti ajetun kaarevan ajolinjan. Kun
ensimmainen kaareva ajolinja on tallennettu ja kone
kaannetty ympari, kayttaja voi kayttaa Parallel Tracking
-toimintoa tai aktivoida AutoTrac-ohjauksen, kun luotu reitti
ilmestyy nakyviin. Konetta ohjataan seuraavia ajolinjoja
pitkin edellisen tallennetun ajolinjan perusteella. Kukin
ajolinja luodaan ensimmaisen ajetun reitin perusteella,
jotta ohjausvirheet eivat toistu samanlaisina koko pellolla.
Ajolinjat eivat ole ensimmaisen ajolinjan tarkkoja toisintoja.
Ajolinjan kaari muuttuu ajolinjaan tulevien virheiden
mukaan. Kuljettaja voi muuttaa kaarevaa reittid missa
tahansa pellon kohdassa yksinkertaisesti ohjaamalla
koneen pois lasketulta reitilta.

HUOMAA: Ajolinjan ohittaminen ei ole kéytettévissé
Mukautuvat kaaret -tilassa.

Reitin kaari muuttuu sitd mukaa kuin ajolinjoihin tulee eri
asteista aaltoiltua.

Mukautuva kaari -ohjaustila auttaa kuljettajaa erilaisten
peltokuvioiden ajamisessa.

v

PC9029 —UN—17APR06

PC9028 —UN—16APR06
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Mukautuvat kaaret -tila

Mukautuvat kaaret -tila

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-1/8

Opastuskuviot
Mahdollisia peltokuvioita ovat seuraavat:

* Tavallinen kaari

* Aaltokuvio

® Sisakkainen nelikulmio
* Ratakuvio

* Kera

* Ympyra

Reitinvaihtotoimet

Ajolinjan vaihtoa ei suositella, kun kaytetaan kaarevaa
ajolinjaa. Ajolinjan vaihdolla ei voida kompensoida
kaarevan ajolinjan tilassa esiintyvaa GPS:n epatarkkuutta.

Jatkuu seuraavalla sivulla
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Reitit

A—Tavallinen kaari D—Aaltokuvio

B—Sisadkkainen nelikulmio E—Ratakuvio

C—Kera F—Ympyra

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-2/8
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Uuden mukautuvan kaarevan reitin luominen

HUOMAA: Asiakasta, maatilaa ja peltoa ei tarvitse
méarittdd mukautuva kaari -ajolinjan kayttbé
varten, mutta vain yksi yleinen mukautuva kaari
-gjolinja voidaan tallentaa.

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-3/8

2. Valitse GreenStar (GS3)

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)

GreenStar

zb481t,1692100048683 -22-19SEP23-4/8

3. Valitse Ajolinjan ohjaus.

PC590571 —UN—17AUG23

Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-5/8

4. Valitse Mukautuvat kaaret kohdasta Ajolinjan
ohjaustila.

5. Valitse mukautuvien kaarien nimi kohdasta Ajolinjan
nimi. Jos nimea ei ole, luo uusi nimi valitsemalla uusi
ajolinja.

6. Aja pellolle kohtaan, josta reitin on tarkoitus alkaa.

7. Aloita tallennus. Valitse Tallennus.

HUOMAA: Mukautuvan kaaren tallennus on poistettu
kéytosta, kun toistamistila on p&éalld. Uusia
reitteja tallennettaessa (kylvé) toistamistilan
valinta tulee poistaa (tila on pois p&alta).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC590566 —UN—17AUG23

N a, Adaptive Curves

F
v

Mukautuvat kaaret kohdasta Ajolinjan ohjaustila

Aiemmin mé&dritetyilld ajolinjoilla ohjattaessa
(esim. ruiskutus ja sadonkorjuu), toistamistila
pitdé oftaa kayttéon (paélla).

Oletusarvoisesti toistamistila on pois paéalta.
8. Tallennus korvataan seuraavalla, kun se on valittu:

a. Keskeyta

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-6/8
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b. Lopeta

HUOMAA: Tallennus téytyy poistaa kdytosté vain, jos
kone ajetaan normaalin peltokuvion ulkopuolelle
(esimerkiksi ruiskutuslaitteen tai kylvékoneen
tayttéa varten) tai jos kayttdja ei halua tallentaa
kaénnbksiéd pellon reunojen kohdalla.

9. Aja ensimmainen ajolinja. Kartalle tulee nakyviin
sininen ohjausreitti.

HUOMAA: Suoraan ajettaessa tallennettu ajolinja ei
vélttdmaétta ndy koneen takana néytélla. Ajolinja
tulee nékyviin, kun kone kdynnistetaén.

Valkoinen navigointiviiva tulee nékyviin vasta
ajolinjan paéssé, koneen kdéantémisen jélkeen.
Kun kone on kéénnetty, jarjestelmd maérittaé
reitin, jonka mukaan konetta ohjataan. Jéarjestelmé
etsii vivasegmentin, joka on samansuuntainen ja
reittivélialueella 0,5—-1,5. Nékyviin tulee ennakoitu
reitti, jonka perusteella kuljettaja voi ohjata konetta.
Aja ajoneuvoa halutulla reitillé.

10. Kun k&annat koneen ensimmaisen ajolinjan lopussa,
ohjelma muodostaa valkoisen navigointiviivan
seuraavalle ajolinjalle. Navigointiviivan ilmestymiseen
saattaa kestad muutama sekunti.

11. Kun halutun ajolinjan valkoinen navigointiviiva tulee
nakyviin, paina koneen palautuskytkinta (toimii
vain AutoTrac-jarjestelmassa). Kone ohjataan
automaattisesti kyseiselle ajolinjalle. Jos haluat
kayttda manuaalista ohjausta, ohjaa ajoneuvoa

valkoisella korostettua navigointiviivaa pitkin.

12. Valitse Lopeta (B), kun pelto on valmis.

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC590589 —UN—17AUG23

@-/40

Mukautuvien kaarien asetussivu

A—Keskeyta B—Lopeta

TARKEAA: Lopeta tallennus ennen seuraavalle
pellolle siirtymista. Jos et tee ndin, mukautuvan
kaaren tiedot saatetaan poistaa edelliselta
pellolta, ennen kuin seuraavan pellon
mukautuvan kaaren tiedot tallennetaan.

HUOMAA: Tallennetut mukautuvan kaarevan ajolinjan
tiedot mééritetdén valitun asiakkaan, maatilan
Jja kentédn nimeen. Ne tallennetaan néytén
sisdiseen muistiin, kunnes kéayttéja poistaa ne.
Ne voidaan siirtdd néytosté toiseen.

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-7/8
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Suoran reitin tallentaminen tai esteiden kiertaminen
1. Aloita tallennus.

2. Valitse Keskeyta tallennus, jos haluat keskeyttaa
ajoneuvon ajolinjan tallennuksen tilapaisesti.

3. Valitse Tallennus, jos haluat jatkaa mukautuvan
kaaren tallennusta.

Tallennuksen KESKEYTYSKOHDAN ja JATKOKOHDAN
valinen valimatka yhdistetaan suoralla viivalla. Tasta on
hyotya, kun reitissa on pitka suora osuus tai kun esteita
on tarkoitus kiertaa.

HUOMAA: Yhdistdvd segmentti (KESKEYTYSKOHDAN
Jja JATKAMISKOHDAN Vviélinen viivasegmentti)
voi olla enintdén 0,8 km (0,5 mailia tai 2 640
ft) pitkd. Jos etéisyys on pitka, pisteitd ei voi
yhdistéé ja ajolinjaan jé& aukko.

A—Tallennus KESKEYTETTY D—Tallennuksen JATKAMIS-

B—Pisteet on yhdistetty KOHTA
yhdistéavalla segmentilla E—Ajolinja tallennetaan A-
C—Ajoneuvon reitin tallennus ja D-pisteiden vaélisena
keskeytetdan, kunnes suorana viivana

tallennusta jatketaan

PC9284 —UN—29JUL06

-
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PC9285 —UN—08AUG06

Suora reitti

zb48j1t,1692100048683 -22-19SEP23-8/8
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AB-kaaret
Toimintaperiaate

AB-kaaret-tilan avulla kuljettaja voi ajaa kaarevia
rinnakkaisia ajolinjoja, joiden paatepisteet ovat pellon
jommassakummassa paassa. Ohjausreitit ovat
samansuuntaisia reitin kanssa kumpaankin suuntaan,
ja ne muodostetaan alkuperaisen reitin perusteella,
jotta voidaan varmistaa, ettd ohjausvirheet eivat toistu
samanlaisina koko pellolla.

Reitti 0 on viitereitti, johon pellon kaikki seuraavat kaarevat
ajolinjat perustuvat. Kun ensimmainen kaareva AB-reitti
(reitti 0) on luotu, 4 reittia luodaan. Uusia ajolinjoja
luodaan aina, kun kone ajaa viimeisen nayttéruudussa
nakyvan ajolinjan.

HUOMAA: AB-kaaritilassa on kéytettavissa Ajolinjan
ohittamistoiminto.

Luodaan AB-kaarevan reitin tietoja — Kun jarjestelma
luo ensimmaiset ajolinjat reitin 0 tallennuksen jalkeen tai
kun se luo muita linjoja, perspektiivindkymassa nakyy
teksti AB-kaarien luomisesta. Tana aikana kuljettaja ei voi
ohjata ajoneuvoa reittien perusteella.

AB-kaaren muodostamiseen liittyvat rajoitukset —
Ensimmaisen tallennetun AB-kaaren taytyy olla vahintdan
3 m (10 ft) pitka, jotta sitd voidaan kayttaa ajolinjan
ohjauksessa. Jotta kaarevia reitteja voi muodostaa,
jarjestelma edellyttaa, ettd ajoneuvo on enintdan 400
metrin (0,25 mailia) paassa kohdasta, jossa reitti 0 on
tallennettu. Jos ajoneuvo on talla enimmaisetaisyydella,
reitin muodostaminen ja tuleminen nayttéruutuun voi

PC9028 —UN—16APR06
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AB-Kkaaret-tila

é%

kestaa useita minuutteja. Tassa vaiheessa naytdssa
nakyy ilmoitus AB-kaarien luomisesta.

Pellolla on useita AB-kaaria — Pellolla voi olla useita
kaarevia AB-ajolinjoja. Pellon jokainen AB-kaari on
tallennettava ja nimettava yksilollisesti.

Reittien numerointi — Reitit numeroidaan, jotta
ajolinjoja voidaan ohittaa ja ajolinjat on helpompi l6ytaa.
Suuntamerkinta (P, E, | tai L) maaritetaan kaaren
ensimmaisen ja viimeisen pisteen suunnan mukaan.

Reitin kaari muuttuu sitd mukaa kuin ajolinjoihin tulee eri
asteista aaltoiltua.

Uuden kaarevan AB-reitin luominen

Maaritd ensimmainen kaareva AB-reitti (reitti 0), johon
pellon kaikki seuraavat ajolinjat perustuvat, seuraavassa
kuvatulla tavalla.

HUOMAA: Samalle pellolle voi tallentaa useita AB-kaaria.
Ne taytyy kuitenkin nimeta ja tallentaa erikseen.

zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-1/7

1. Valitse Valikko.

PC582158 —UN—01AUG23

Valikko

zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-2/7

2. Valitse GreenStar (GS3).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-3/7
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3. Valitse Ajolinjan ohjaus. PCS90571 —UN—17AUG23
H]
suidane
Ajolinjan ohjaus
zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-4/7

4. Valitse ajolinjan ohjaustila -valikosta AB-kaaret. PC590565 —UN—17AUG23

) -
5. Valitse AB-kaarien nimi kohdasta Ajolinjan nimi. Jos JD].J)AB Curves o

nimeé ei ole, luo uusi nimi valitsemalla uusi ajolinja. AB-kaaret Ajolinjan ohjaustila -valikosta

6. Aja pellolle kohtaan, josta reitin on tarkoitus alkaa.
7. Aloita tallennus. Valitse Tallennus. a. Keskeyta

8. Tallennus korvataan seuraavalla, kun se on valittu:
zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-5/7

b. Lopeta

9. Aja ensimmainen ajolinja. Kartalle tulee nakyviin
sininen ohjausreitti.

HUOMAA: Suoraan ajettaessa tallennettu ajolinja ei
vélttdmatta ndy koneen takana néytélla. Ajolinja
tulee nékyviin, kun kone kdynnistetaéan.

10. Kun painat Lopeta (B) tallennus ajolinjan lopussa,

ajolinja tallennetaan muistiin. 9
<
HUOMAA: Jos GPS-signaali hdvidé kesken tallennuksen, ‘,/ T
tallennus lopetetaan ja toistaiseksi tallennetut L__’ | §|
AB-kaaritiedot jgavat muistiin. Jos kuljettaja ei halua = i S
AB-kaarta, se voidaan poistaa valitsemalla Poista - —_— §
ajolinja ajolinjan ohjauksen asetussivulla. @ + e
Maééritéd AB-kaari -sivu
A—Keskeyta B—Lopeta
Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-6/7
45-8 011224
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Suoran reitin tallentaminen tai esteiden kiertaminen
1. Aloita AB-kaarten tallennus.

2. Valitse Keskeyta tallennus, jos haluat keskeyttaa
ajoneuvon ajolinjan tallennuksen tilapaisesti.

3. Valitse AB-kaarten tallennus, jos haluat jatkaa
AB-kaaren tallennusta.

Tallennuksen keskeyttémisen ja jatkamisen valinen
valimatka yhdistetdan suoralla viivalla. Tasta on hyotya,
kun reitissa on pitka suora osuus tai kun esteitad on
tarkoitus kiertaa.

HUOMAA: Pisin yhdistdva segmentti (keskeytyskohdan

.

Ja jatkamiskohdan vélinen viivasegmentti) voi 8
olla enintddn 0,8 km (0,5 mailia tai 2 640 ft.) 8
pitkd. Jos etéisyys on pitka, pisteitd ei voi <’~T
yhdistéé ja ajolinjaan jaa aukko. %l
(6]
A—Keskeytys ennen estetta C—Reitin 0 mukaan luodut 8
- ™ e (=3
B—Jatkaminen esteen jidlkeen reitit <
Esteiden kiertdminen
zb48j1t,1692100403680 -22-17SEP23-7/7
Ym pyrareittl PC582158 —UN—01AUG23
| ||
Toimintaperiaate 1
Ympyrareitti auttaa kuljettajia ajamaan samankeskisia —]
ympyroitad pellolla, jossa on kaytdssa pyoriva —
allkko

kastelujarjestelma. Kuljettajat voivat luoda alkuympyréan
useilla eri tavoilla. Kun alkuperainen ympyrareitti on
maaritetty, pellolle luodaan seuraavat ympyrareitit.

Ympyrareitti-tila on kaytettavissa manuaalisessa
ohjauksessa, mutta AutoTrac-toiminto edellyttaa
Ympyrareitti-tilassa seka AutoTrac- etta Pivot Pro
-aktivointia. Pivot Pro -aktivointi on saatavilla vain
Pohjois-Amerikassa.

Ympyran keskipisteen leveys- ja pituuskoordinaatit
tallennetaan ja liitetaan kentan nimeen. Jos kenttaa ei ole
valittu ympyran keskipisteen maarittdmisen yhteydessa,
jarjestelmaan tallennetaan yleiset ympyréiden
keskipisteet. Ympyran keskipisteet voidaan hakea
kayttdon mydhemmin.

Uuden ympyrareitin luominen

1. Valitse Valikko.

zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-1/6

2. Valitse GreenStar (GS3).

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC582159 —UN—01AUG23

m GreenStar

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-2/6
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3. Valitse Ajolinjan ohjaus. PCS90571 —UN—17AUG23
suidane
Ajolinjan ohjaus
zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-3/6
4. Valitse Ajolinjan ohjaustila -valikosta Ympyrareitti. PC590567 —UN—17AUG23

5. Valitse ympyrareitin nimi kohdasta Ajolinja nimi. Jos

nimea ei ole, luo uusi nimi valitsemalla uusi ajolinja.
6. Aja pellolle kohtaan, josta reitin on tarkoitus alkaa.
Ajoympyramenetelma

Ajoympyra — Luo ajoympyran ajamalla vahintéan 10
prosenttia halutusta ympyrasta. Jotta reitista tulisi tarkempi

@Circle Track

L4

Ympyréreitti Ajolinjan ohjaustila -valikosta

ja ympyran keskipiste saataisiin maaritettya optimaalisesti,
on suositeltavaa ajaa ympyra kokonaisuudessaan.

1. Luo ympyranmuotoinen ajolinja ajamalla pellolla
haluamaasi paikkaan.
zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-4/6

2. Valitse tietue (A) ympyrareitin ajamista varten.

3. Valitse Lopeta ympyran tallennus. Ympyrareitit
luodaan automaattisesti kayttdéonotossa maaritetylla
ajolinjavalilla.

HUOMAA: Lopeta ympyrén tallennus -valinta tulee

nékyviin, kun ympyr&é on ajettu riittdvéasti
keskipisteen laskemiseksi.

A—Tallennus B—Lat/Long

Jatkuu seuraavalla sivulla

PC590591 —UN—17AUG23

Ympyréreitin asetussivu

zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-5/6

45-10
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GreenStar 3 CommandCenter — Ajolinja

Lat/Long-menetelma e
1. Valitse Lat/Long (B) -ajolinja.
Latitude
2. Syo6ta haluamasi leveys- ja pituuskoordinaatit @
desimaaleina. Syéttéruudussa nakyvat ensin aiemmin
peltoon liitetyt pituus- ja leveyskoordinaatit.
Longitude
3. Tallenna arvot valitsemalla Hyvaksy (C). Ympyrareitit
luodaan automaattisesti kayttdéonotossa maaritetylla
ajolinjavalilla.

HUOMAA: Kone téytyy tarvittaessa kohdistaa pyérivan
kastelujarjestelmélaitteen mukaan laskettuun
reittiin tai kohdistaa reitteihin reitinvaihdon
keskitystoiminnolla.

A—Leveysaste C—Hyvaksy
B—Pituusaste

PC590584 —UN—17AUG23

% ©
Cancel Accept

Keskipiste

zb48j1t,1692100524545 -22-17SEP23-6/6

PC582158 —UN—01AUG23

Row Finder
. . S ||
1. Valitse Valikko. [
| ||
|
=
Valikko
zb48j1t,1692279954088 -22-17SEP23-1/3
2. Valitse GreenStar (GS3). PC882159 —UN—01AUGZ3
GS RS
GreenStar (GS3)
zb48j1t,1692279954088 -22-17SEP23-2/3
3. Valitse Ajolinjan ohjaus. PCS90571 —UN—17AUGZ3
4. Valitse Ajolinjan ohjaustila -valikosta Row Finder.
5. Siirry kohtaan Nakyma. !
6. Valitse Maarita rivi. Ajolinjan ohjaus

zb48j1t,1692279954088 -22-17SEP23-3/3

45-11 s




4. sukupolven naytto — Ajolinja

PC28961 —UN—24APR23

Suora ajolinja
1. Valitse Valikko.

Valikko

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-1/9

2. Valitse AutoTrac-ohjaus. PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac-ohjaus

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-2/9

3. Valitse Aseta ajolinja. PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Aseta ajolinja

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-3/9

4. Valitse Uusi ajolinja, jos olemassa olevaa ajolinjaa ei ~ PC%90676 —UN—17AUGZ3

ole kaytettavissa. Misw Track

Uusi ajolinja

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-4/9

5. Valitse Suora ajolinja (A). Valitse jokin menetelma Select Guidance Method (2)
kaytettavissa olevista vaihtoehdoista.
| Straight Track PEiEd
A—Suora ajolinja F—Leveys-/pituusaste + : :
B—A + B -menetelma suunta -menetelma |
| Curve Track e
C—A + suunta -menetelma G—Aloitus: A+ B | - A28 Yetuod A ;.2:::.‘1"8 ,:::::d g
D—Autom. B -menetelma H—Aloitus: A + suunta I 2
E—Leveys-/pituusaste- I— Aloitus: Lat/Lon + suunta | Circle Track - ,_® N
menetelma - P A J
- S L 3
| Boundary Track  » J : % ] J ,,l,
| Lat/Lon + ACcess: Access: Access: %
Heading A+B A+Heading  Lat/Lon+ 8
Suoran ajolinjan vaihtoehdot
Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-5/9
50 1 011224
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4. sukupolven néytté — Ajolinja

6. Valitse ajolinjan nimi. PC890577 —UN—17AUG23

Track Name

Track 1 ]

Reitin nimi

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-6/9

7. Valitse pelto. PC590578 —UN—17AUG23
8. Valitse OK. Aja haluttuun kohtaan pellolla. Field
South 40 J
Pelto

zb48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-7/9

9. Valitse Aseta A. PC590579 —UN—17AUG23
{ Set A
Aseta A
2b48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-8/9
10. Valitse Aseta B. PC590580 —UN—17AUG23
Aseta B
2b48j1t,1692106465016 -22-17SEP23-9/9
Kaareva reitti PC28961 —UN—24APR23
1. Valitse Valikko.
Valikko

zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-1/6

2. Valitse AutoTrac-ohjaus. PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac-ohjaus

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-2/6
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4. sukupolven néytté — Ajolinja

3. Valitse Aseta ajolinja.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Aseta ajolinja

zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-3/6

4. Valitse Uusi ajolinja, jos olemassa olevaa ajolinjaa ei
ole kaytettavissa.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uusi ajolinja

zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-4/6

5. Valitse Kaareva ajolinja (A). Valitse jokin menetelma
kaytettavissa olevista vaihtoehdoista.

6. Aja haluttuun kohtaan pellolla.

A—Kaareva reitti C—AB-kaari

B—Mukautuva kaari

Select Guidance Method ®

Straight Track >

Curve Track Adaptive AB Curve
Curve

Circle Track -

Boundary Track -

PC28846 —UN—22AUG23

Kaarevan ajolinjan vaihtoehdot

zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-5/6

Aloita tallennus valitsemalla Tallenna (A).
Lopeta tallennus valitsemalla Lopeta istunto (C).

9. Tallenna istunto valitsemalla OK tai palaa kaarevan
ajolinjan tallennusistuntoon valitsemalla Peruuta.

HUOMAA: Kun tallennus on lopetettu, istuntoon voidaan
lisété kaaren segmenttejd muokkaamalla ajolinjaa.

A—Tallennus
B—Keskeytd/lopeta

C—Lopeta istunto

Record Track
L
t
Status

&

©)
@

Fe——

PC590588 —UN—17AUG23

Tallenna ajolinja

zb48j1t,1692108125002 -22-17SEP23-6/6

50-3
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4. sukupolven néytté — Ajolinja

Ympyrareitti
1. Valitse Valikko.

PC28961 —UN—24APR23

Valikko

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-1/7

2. Valitse AutoTrac-ohjaus.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac-ohjaus

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-2/7

3. Valitse Aseta ajolinja.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Aseta ajolinja

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-3/7

4. Valitse Uusi ajolinja, jos olemassa olevaa ajolinjaa ei
ole kaytettavissa.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uusi ajolinja

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-4/7

5. Valitse Ympyrareitti (A). Valitse jokin menetelma
kaytettavissa olevista vaihtoehdoista.

A—Ympyrareitti
B—Ajoympyra

C—Lat/Lon-ympyra

Jatkuu seuraavalla sivulla

Select Guidance Method @

®

|
Straight Track ri

©

Drive Circle

Curve Track -

Circle Track /

PC28847 —UN—22AUG23

Boundary Track ..|

Ympyréreitin vaihtoehdot

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-5/7

50-4
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4. sukupolven néytté — Ajolinja

Ajoympyré

1. Luo ympyranmuotoinen ajolinja ajamalla pellolla
haluamaasi paikkaan.

()

2. Tallenna uusi ajolinja valitsemalla Aloita (A).
3. Aja haluamasi ympyranmuotoinen ajolinja.

4. Lopeta tallennus valitsemalla Valmis (B). Done
HUOMAA: Valmis-valinta tulee nékyviin, kun ympyrdéa on

PC590587 —UN—17AUG23

ajettu riittdvéasti keskipisteen laskemiseksi. { Cancel ©.
S |
A—Kaynnistys C—Peruuta . o e
B—Valmis Aja ympyréreitti
zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-6/7
Lat/Lon-ympyra Create Track | Lat/Lon Circle (i)
1. Luo ympyrdnmuotoinen ajolinja ajamalla pellolla LENtECFoing
haluamaasi paikkaan. Current Position Latitude
2. Valitse Kayta nykyista (A), jos nykyiset leveysaste ja 4159565827  -93.60353088 ot J
pituusaste ovat oikein. Latitude Longitude
. L Longitude
Valitse leveysaste (B) ja pituusaste (C). IS4 Use Current @ [ © P ,-.]J 3
Valitse Tallenna (D). ‘ 2
Track Spacing zl
A—Kayta nykyista C—Pituusaste 3|
B—Leveysaste D—Tallenna 30.000 ft o
3
O
- a

Lat/Lon-ympyréreitti

zb48j1t,1692108138989 -22-17SEP23-7/7

PC28961 —UN—24APR23

Ohjatut ajourat
1. Valitse Valikko.

Valikko

zb481t,1692108148895 -22-17SEP23-1/5

2. Valitse AutoTrac-ohjaus. PC28717 —UN—25AUG22

AutoTrac-ohjaus

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692108148895 -22-17SEP23-2/5
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4. sukupolven néytté — Ajolinja

3. Valitse Aseta ajolinja.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Aseta ajolinja

zb48j1t,1692108148895 -22-17SEP23-3/5

4. Valitse Uusi ajolinja, jos olemassa olevaa ajolinjaa ei
ole kaytettavissa.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uusi ajolinja

zb48j1t,1692108148895 -22-17SEP23-4/5

5. Valitse Ohjattu ajolinja (A). Valitse Esiohjatut ajolinjat
(B).

6. Luo esiohjatut ajolinjat valitsemalla pelto ja raja.

7. Maarita esiohjatut ajolinjat valitsemalla Seuraava.

A—Ohjatut ajourat B—Esiohjatut ajolinjat

Select Guidance Method @

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

®

Boundary Track

Ohjatun ajolinjan vaihtoehdot

PC28848 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108148895 -22-17SEP23-5/5
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Diagnostiikka

GreenStar 3:n diagnostiikkanaytot

HUOMAA: Mahdollisia vianmé&érityksen vastauksia
ja lyhyt kuvaus.

GreenStar - Diagnostic Readings

RowSense -

View —

Row Sensors Available

®

System Mode AutoTrac RowSense

Yas

RowSense Activation Yes

Available

® AutoTrac License

Row Offset

@F"ri mary Steering Source

Sensor Coast Mode Time
Remaining
(sec)

SF2
(1]
GPS

PC590585 —UN—17AUG23

" Dueto sofiware changes, read the laest Operator Manual prior to operation. To.
DN & COPY, 588 VOUT dember OF VSR wasan s 8. C0 ML
view |[RowSense ~
b d
@ Systemn Mode:  AutoTrac RowSense

Row Sensors Avallable:  Yes

RowSense Adivation Available  Yes

® AutoTrae License S5F2

Row Offset: 0O
(Ca]
Primery Steeving Source  GPS
Sensor Const Mode Tinw Rermaining: 0O
(B

® Lefi Sensor Voltage: 25 Q
o
@ Right Sensor Voltage: 25 2
~
Calibrate Sensor Z|
- @ CAL 5
' | |
©
B
@c-ﬂhmﬁnn Simus  Calibrated =1
o
&)
['8

GreenStar 3 CommandCenter -ndytén diagnostiikkalukemat

A—Né&kyma E—AutoTrac-lisenssi
B—Jarjestelman tila F—Rivin siirtyma
C—Rivitunnistimet kidytettdvissd G—Pdaaasiallinen ohjausldhde
D—RowSense-aktivointi

kaytettavissa jaljella oleva aika

Saatavilla olevat rivitunnistimet:
e A — Kylla
B —Ei

Riviajolinjan aktivointi kaytettavissa:

* A — Kylla (jos AutoTrac RowSense GS3 -aktivointi on
kaytettavissa)

* C — Ei (jos AutoTrac RowSense GS3 -aktivointi ei ole
kaytettavissa)

AutoTrac-lisenssi:

o A — Kylla (SF1)

* B — Kylla (SF2)

*C —Ei

Rivin siirtyma:

* Nykyisen rivin siirtymaarvo, etaisyys mitataan (in.) tai
(mm).

Paaasiallinen ohjauslahde:

I— Vasemman tunnistimen

GreenStar 3 -ndytdn diagnostiikkalukemat

L—CAL

jannite M—Kalibrointitila

J— Oikean tunnistimen jannite

H—Tunnistimen vapaalla-ajotilan K—Kalibroi tunnistin

e A — Ei mitdan
B — GPS
® C — Rivitunnistimet

Tunnistimen vapaalla-ajotilan jaljella oleva aika:
¢ | askuriajastin, kun GPS-signaali havida, nayttod
sekunteina.

Vasemman tunnistimen jannite

¢ Tunnistimen lepojannitteen tulisi olla alle 2,5 volttia.
Oikean tunnistimen jannite

* Tunnistimen lepojannitteen tulisi olla yli 2,5 volttia.
Kalibroi tunnistin

Kalibrointitila

¢ Kalibroitu
¢ Ei kalibroitu

zb48j1t,1692098536255 -22-12SEP23-1/1
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Diagnostiikka ‘

4. sukupolven nayton diagnostiikkanaytto

. . . e AuitaTrac Slatus Tracking Perlormance @
AutoTrac-tila: AutoTrac-tila nayttda AutoTrac- 95% Off-Track Ermor
lohkodiagrammin ja AutoTrac-jéarjestelman saatimen. @ 35% Heading Error

95% Yaw Rate

Enabled Ennaione

olosuhteiden arvoja lasketaan jatkuvasti, Whee! slip
kun AutoTrac on kytketty kayttoon (4/4 m 2IE Surface Roughness Reugh smoath
lohkodiagrammista) ja jéljittéda linjaa. Arvot eivét T GP5 Health

péivity, kun AutoTrac putoaa lohkodiagrammin ik Accuracy : 0%
vaiheeseen 3/4 tai 2/4, ja arvoksi tulee @ S i

---" vaiheessa 1/4. —__ ,,...m@

MutaTrac Made AT 1.0

HUOMAA: Ajolinjan ohjauksen suorituskyvyn ja

Ajolinjan ohjauksen suorituskyky (A)

AutaTrac Resumas Switch
HUOMAA: Jokainen seuraavista arvoista ndkyy 95.
prosenttipisteend, miké tarkoittaa, ettd 95 % ajasta
suorituskyky on vdhintdan nékyvéan arvon suuruinen. 4. sukupolven néytén diagnostiikkanéytto

PC590594 —UN—17AUG23

95 %:n sivuttaisvirhe — Etaisyys |18himmasta ajourasta A—Ajolinjan ohjauksen C—GPS-kunto
koneeseen. Virhe kasvaa, kunnes kone saavuttaa kahden suoritus D—AutoTrac-jarjestelma
ajouran valisen puolivalin. Sitten virhe pienenee, kun B—Olosuhteet

kone Iahestyy seuraavaa ajouraa. Hyvissa olosuhteissa

arvojen pitaisi vastata naita arvoja tai olla niitd pienemmat:

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)

Sivuttaisvirhe (kaikki ajolinjatyypit) | 4 cm (1.6 in) 8 cm (3.2in) 12 cm (4.7 in)

95 %:n suuntavirhe — Koneen suunnan suhde nykyiseen
ajouraan. Hyvissa olosuhteissa arvojen pitaisi vastata
néité arvoja tai olla niitd pienemmat:

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)

Suora ajolinja 0,8° 1° 1,2°

Kaareva/ympyranmuotoinen 1,6° 3,0° 3,6°
ajolinja (tdma arvo riippuu

kaarteen teravyydesta; jyrkempien
kaarteiden arvot ovat suuremmat)

95 %:n kiertyma — Koneen kadanndsnopeus, joka
vaikuttaa seurantakykyyn. Hyvissa olosuhteissa arvojen
pitdisi vastata naita arvoja tai olla niitd pienemmat:

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)

Suora ajolinja 1° 1,5° 1,8°

Kaareva/ympyranmuotoinen 2° 4,5° 5,4°
ajolinja (tdama arvo riippuu
kaarteen teravyydesta; jyrkempien
kaarteiden arvot ovat suuremmat)

Olosuhteet (B) Renkaiden luisto — Renkaiden luiston prosenttimaara

HUOMAA: Optimaalisen alueen ulkopuolella olevat mitataan vertaamalla koneen rengasnopeuslukemaa
arvot nékyvét keltaisina LED-tilaosoittimessa. todelliseen ajonopeuteen. Arvot, jotka ovat yli 6 %:a,
Optimaa[isen alueen Sjsépuo/e[/a olevat arvot kertovat, etta renkaiden luisto voi vaikuttaa negatllVlSEStl
nékyvét vihreind LED-tilaosoittimessa. AutoTrac-jarjestelman suorituskykyyn.

. PR . GPS-kunto (C)
Pinnan karkeus — Koneen ty0staman pinnan mitta.
Se lasketaan kayttamalla StarFire-vastaanottimen Tarkkuus — Vastaanottimen sijainnin tarkkuus, joka
nousu-, kallistus- ja nopeussyoétteita. Pinnan karheuden nakyy prosenttilukuna. lImoitettu tarkkuus ja toistettavuus
osoitinpalkki on keltainen optimaalisen alueen ulkopuolella  saadaan, kun tarkkuus on 100 %.
ja vihred optimaalisella alueella.

Jatkuu seuraavalla sivulla zb48j1t,1692676792441 -22-23AUG23-1/2
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Diagnostiikka

Signaalin voimakkuus — Vastaanottimen vastaanottaman
StarFire-korjaussignaalin laatu.

AutoTrac-jarjestelma (D)

AutoTrac-tila — limaisee koneeseen asennetun
AutoTrac-ohjainyksikdn tyypin.

Ohjainyksikko

AutoTrac-tila

AT2 (7R sarjanro 110101—, 8R sarjanro 160001—, 8RT sarjanro AT 2.0
923001-, 8RX sarjanro 801001-)

AT1 (integroitu tai tehtaalla asennettu AutoTrac-ohjainyksikkd) AT 1.0
AutoTrac-ohjainyksikké 300 ATC 300
AutoTrac-ohjainyksikké Raven ATC Raven

AutoTrac-ohjainyksikkd Reichhardt

ATC Reichhardt

AutoTrac-ohjainyksikké Deere ATC Deere
AutoTrac Universal 300 ATC 300
AutoTrac Universal 200 ATC 200
AutoTrac Universal 100 ATC 100
AutoTrac-aktivointikatkaisin — Nayttaa Kaytossa, kun
AutoTrac-aktivointikatkaisinta painetaan, ja Poissa, kun
aktivointikatkaisin vapautetaan.
zb48j1t,1692676792441 -22-23AUG23-2/2
55-3 011224

PN=55



Rivitunnistimien puhdistus

Rivitunnistimien puhdistus

AHUOMIO: Sammuta moottori, kytke seisontajarru
ja irrota virta-avain.

Nosta leikkuupdyté ja laske turvatanko (A)
hydrauliikkasylinterin varren paalle.

Tarkista paivittain, pitaako rivitunnistimet puhdistaa.
Jos tunnistimiin on kertynyt paljon ainesta, se ei ehka
liku vapaasti, mika vaikuttaa sen suorituskykyyn.
Puhdista rivitunnistimet poistamalla roskat tunnistimista
ja niiden ymparilta. Varmista, etta tunnistimet liikkuvat
esteettomasti.

Tarkasta tunnistimien holkit ja akselit vuosittain liiallisen
kulumisen varalta. Vaihda tarvittaessa.

A—Turvatanko

TS696 —UN—21SEP89

H90891 —UN—26FEB08

KR43067,00000B3 -22-11NOV08-1/1

60-1
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Julkaistua John Deere -huoltokirjallisuutta

Tekniset tiedot

Teknisia tietoja sisaltavia julkaisuja voi hankkia John b ""%
Deerelta. Julkaisut ovat saatavissa painettuna tai | =3
CD-ROM-levylia. :' e, e T
Tilauksia voi tehda seuraavilla tavoilla: : Lo 4&;5 ) «'E' e
* John Deeren teknisten tietojen kauppa: - T RY | Z
www.JohnDeere.com/TechinfoStore | &% T | ’f
¢ Soita numeroon 1-800-522-7448 %%; z
¢ Ota yhteyttd John Deere -jalleenmyyjaan PR, z
Saatavissa oleviin julkaisuihin sisaltyvat: e
VARAOSAKUVASTOT, jotka sisaltavat koneeseesi
saatavissa olevat varaosat. Kuvastot sisaltavat
hajotuskuvia, jotka helpottavat sopivan varaosan
I0ytamista. Kuvastot ovat hyodyllisia myds osien
kokoamisen ja purkamisen yhteydessa. DX.SERVLIT -22-07DEC16-14
KAYTTOOHJEET siséltavat turvallisuutta, kayttoa,
kunnossapitoa ja huoltoa koskevia tietoja. | :
=,
.::idfvm'”"_ . 'r -
oL
. | z
I |

DX,SERVLIT -22-07DEC16-2/4

TEKNISISSA KASIKIRJOISSA on koneesi huoltamista
koskevia tietoja. Kasikirjat sisaltavat teknisia

tietoja, kuvien avulla havainnollistettuja kokoamis-

ja purkamisohjeita, vaihteistodljykaavioita ja e St
johdotuskaavioita. Eraita tuotteita varten on laadittu =
erilliset korjausta ja diagnostiikkaa koskevat oppaat.

Eraitd komponentteja (kuten moottoreita) varten on

saatavissa erillisida komponentin korjaamokasikirjoja.

TS224 —UN—17JAN89

* —
- |
Jatkuu seuraavalla sivulla DX,SERVLIT -22-07DEC16-3/4
SERVLIT-1
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Julkaistua John Deere -huoltokirjallisuutta ‘

OPINTO-OHJELMAAN kuuluu viisi kattavaa
kirjasarjaa. Kirjasarjat sisaltavat perustietoa, joka ei ole
valmistajakohtaista:

* Maataloustoiminnan perusteisiin liittyva sarja kasittelee
maanviljelyssa ja karjanhoidossa kaytettavaa
tekniikkaa.

* Maatilojen liiketoiminnan johtamista kasitteleva sarja
tarkastelee arkipaivan ongelmia ja esittelee kaytannon
ratkaisuja markkinointiin, rahoitukseen, varusteiden
valintaan ja yhteensopivuuteen liittyviin kysymyksiin.

* Huoltamisen perusteita kasittelevat oppaat opastavat

lukijaa ty6koneiden korjaamisessa ja kunnossapidossa.

* Koneiden kayton perusteita koskevat oppaat antavat
tietoa koneiden kapasiteetista ja sdadoistéa samoin kuin
siitd, miten koneiden suorituskykya on mahdollista
parantaa ja miten tarpeettomat peltoty6t on mahdollista
valttaa.

THE PRECISION-FARMING
RGRICULTURIZTS

TS1663 —UN—100CT97

* Pienkoneiden perusteita kasittelevat oppaat tarjoavat
huolto- ja kunnossapito-ohjeita koneille, joiden
voimanoton teho on korkeintaan 40 hvyy seryiir -22.07pEC16.4/4

SERVLIT-2
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John Deere -huolto pitaa koneesi tyossa

John Deere palveluksessasi
TYYTYVAINEN ASIAKAS on John Deerelle térkea asia.

Jalleenmyyjamme pyrkivat siihen, etta saat seka varaosat
ettd palvelun nopeasti ja tehokkaasti:

—Kunnossapito ja varaosat varusteidesi tukena.

—Koulutettu huoltohenkil6sto ja varusteidesi huoltamiseen
tarvittavat diagnostiikka- ja korjausvalineet.

ASIAKASTYYTYVAISYYDEN ONGELMIIN LITTYVA
RATKAISUPROSESSI

John Deere -jalleenmyyja on omistautunut tarjpamaan
sinulle varusteisiisi liittyvaa tukea ja ratkaisemaan
mahdollisesti kohtaamasi ongelmat.

1. Valmistaudu ilmoittamaan jalleenmyyjallesi
yhteydenoton yhteydessa seuraavat tiedot:

—Koneen malli ja koneen tunnistenumero
—Ostopaivamaara
—Ongelman luonne

2. Keskustele ongelmasta jalleenmyyjan
asiakaspalvelupaallikdn kanssa.

TS201 —UN—15APR13

3. Jos ongelma ei ratkea tdman avulla, kuvaile ongelma
jalleenmyyjan johdolle ja pyyda tata avustamaan sen
ratkaisemisessa.

4. Jos ongelmasi on niin hankala, ettei jalleenmyyjasi
pysty ratkaisemaan sitd, pyyda jalleenmyyjaasi ottamaan
yhteytta John Deereen ongelman ratkaisemiseksi.
Vaihtoehtoisesti voit ottaa itse yhteytta Ag Customer
Assistance Center -keskuksen numeroon 1-866-99DEERE
(866-993-3373) tai lahettamalla sahkopostia osoitteeseen
www.deere.com/en_US/ag/contactus/.

DX,IBC,2 -22-01MAR06-1/1

IBC-1

011224

PN=61




John Deere -huolto pitdé koneesi tyéssé
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John Deere -huolto pitdd koneesi tyéssé
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