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Sissejuhatus

EessoOna
Taname, et ostsite John Deere’i toote.

LUGEGE KAESOLEV KASUTUSJUHEND
téahelepanelikult 1abi, et 6ppida seadet digesti kasutama
ja hooldama. Selle tegematajatmise tagajarjeks voib
olla enese vigastamine vbi seadme kahjustamine. See
kasutusjuhend ning ohutusmargid seadmel vdivad olla
saadaval ka muudes keeltes. (Tellimiseks kilastage
veebisaiti https://techpubs.deere.com/.)

SEDA KASUTUSJUHENDIT TULEB lugeda teie seadme
lahutamatuks osaks ning see peab olema seadmega
kaasas, kui te selle edasi muite.

MOODUD on selles juhendis antud nii meetermdddustikus
kui ka USA-s kasutusel olevas mdddustikus. Kasutage
ainult sobivaid varuosi ja kinnitusdetaile. Meeter- ja
tollméodustikus kinnitusdetailid voéivad vajada erinevaid
meeter- voi tollmdddustikus mutrivotmeid.

PAREM JA VASAK kiilg Iahtuvad masina voi té6seadise
edasiliikumise suunast.

KIRJUTAGE TOOTE IDENTIFIKATSIOONINUMBRID
(P.I.N.) kasutusjuhendisse. Markige kdik numbrid tapselt
Ules, et seadme varguse korral selle otsimist lihtsustada.

Neid numbreid on vaja ka John Deere’i edasimudjal,
kui tellite varuosasid. Hoidke identifikatsiooninumbrite
varukoopiat masinast ja seadmest eemal.

GARANTII on osa John Deere’i klienditoest neile,
kes kasutavad ja hooldavad masinat selles juhendis
esitatud nduete jargi. Garantiitingimused on selgitatud
garantiitunnistuses voi teatises, mille pidite saama
edasimudjalt.

See garantii kindlustab, et John Deere toetab oma tooteid
defektide iimnemisel garantiiperioodi jooksul. M&ningatel
juhtudel pakub John Deere ka taiendusi pdllul, tihti kliendi
jaoks tasuta ja seda isegi siis, kui toote garantiiperiood on
I6ppenud. Kui masinat on kasutatud valesti vdi seda on
joudluse muutmiseks tehase tehnilistes andmetes esitatud
vaartusi Uletades muudetud, kaotab garantii kehtivuse ja
voidakse keelata modifikatsioonide lisamine.

Kui te ei ole selle seadme esimene omanik, siis on
teie enda huvides teatada seerianumber John Deere'i
esindajale. See hdlbustab teie teavitamist John Deere’i
tooteuuendustest ja muudest asjakohastest teemadest.

Seerianumber:

zb48]1t,1692254533140 -21-17AUG23-1/1

Kaubamargid

Kaubamargid

AMS™ Deere and Company kaubamark
Android™ Google Inc. kaubamark.

Apple® Apple, Inc kaubamark.

AutoTrac™ Deere and Company kaubamark
Bluetooth® Ettevétte Bluetooth SIG kaubamark
CommandCenter™ Deere and Company kaubamark
GreenStar™ Deere and Company kaubamark
iGrade™ Deere and Company kaubamark
iTEC™ Deere and Company kaubamark
JDLink™ Deere and Company kaubamark

John Deere Remote Display Access™

Deere and Company kaubamark

Microsoft® Ettevotte Microsoft Corporation kaubamark USA-s ja teistes riikides
RowSense™ Deere and Company kaubamark
Service ADVISOR™ Deere and Company kaubamark
StarFire™ Deere and Company kaubamark

StellarSupport™

Deere and Company kaubamark

Surface Water Pro

Deere and Company kaubamark

Windows®

Ettevotte Microsoft Corporation kaubamark USA-s ja teistes riikides
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Ohutus

Tundke ohutusteavet

See on hoiatusmark. Olge selle margi nagemisel valvas,
et valtida voimalikke kehavigastusi.

Jargige soovituslikke ettevaatusabindusid ja ohutuid
kasutamistavasid.

T81389 —UN—28JUN13

DX,ALERT -21-030CT22-1/1

Signaalsonadest arusaamine

OHT,; signaalsdna OHT tahistab ohtlikku olukorda,
mis vdib mittevaltimisel pohjustada surma voi raskeid
kehavigastusi.

HOIATUS; signaalséna HOIATUS tahistab ohtlikku
olukorda, mis voib mittevaltimisel pdhjustada surma voi
raskeid kehavigastusi.

ETTEVAATUST,; signaalséna ETTEVAATUST tahistab
ohtlikku olukorda, mis vdib mittevaltimisel pohjustada
kergeid voi keskmise raskusega kehavigastusi.
ETTEVAATUST vbib lisaks kasutada hoiatusena ohtlike
votete eest, mis vdivad pdhjustada isikukahju.

Signaalsénu (OHT, HOIATUS v6i ETTEVAATUST)
kasutatakse koos hoiatusmarkidega. OHT tahistab kdige
tdsisemaid ohtusid. Hoiatussildid OHT vdi HOIATUS
asuvad spetsiifiliste ohukohtade laheduses. Hoiatussildid

A OHT

A ETTEVAATUST
A TAHELEPANU

ETTEVAATUST sisaldavad uldisi ettevaatusabindusid.
ETTEVAATUST osutab kaesolevas juhendis ka
ohutusjuhistele.

TS187 —21—30SEP88

DX,SIGNAL -21-050CT16-1/1

Ohutusjuhendite jargimine

Lugege hoolikalt kéiki kdesolevas juhendis sisalduvaid
ohutusjuhiseid, samuti kdiki masinal olevaid hoiatussilte.
Hoidke hoiatussildid heas seisukorras. Asendage
puuduvad ohutusmargid vdi kahjustada saanud
ohutusmargid. Veenduge, et praegused hoiatussildid
saaks kantud ka masina uutele komponentidele ja
varuosadele. Varuhoiatussilte saab John Deere'i
esindajalt.

Teistelt tarnijatelt saadud varuosade ja komponentide
kohta vdib olla tdiendavat ohutusteavet, mida ei ole antud
kasutusjuhendis valja toodud.

Oppige, kuidas masinat kéitada ning juhtimisseadmeid
Oigesti kasutada. Arge lubage kellelgi sellega t66tada
ilma eelneva juhendamiseta.

Hoidke masin téokorras. Lubamatud muudatused masina
juures voivad kahjustada selle t66d ja/voi ohutust ning
mdjutada masina kasutusiga.

Kui te ei moista selle juhendi mis tahes osa ning vajate
abi, votke Uhendust kohaliku John Deere'i edasimiijaga.

TS201 —UN—15APR13

DX,READ -21-01AUG22-1/1
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Ohutus

Ohutu, hooldamine

Enne t60 alustamist tutvuge vastava hooldusprotseduu-
riga. Hoidke hoolduse ajal ala puhas ja kuiv.

Arge kunagi hooldage, maarige ega seadistage masinat
selle liikumise ajal. Hoidke kaed, jalad ja riided liikuvatest
osadest eemal. Lilitage voimsuse edastamine valja

ja liigutage rohu eemaldamiseks juhtimisseadmeid.
Langetage lisaseadmed maapinnale. Seisake mootor.
Eemaldage voti. Laske masinal jahtuda.

Toestage kindlalt kdik masinaosad, mis hoolduseks Ules
tuleb tosta.

Hoidke kdik osad heas seisukorras ja nduetekohaselt
paigaldatuna. Parandage kahjustused viivitamatult.
Asendage kulunud vdi purunenud osad. Eemaldage
maarde-, 0li- vdi prahikogumid.

Iseliikuvatel seadmetel Ghendage enne elektrisiisteemide
reguleerimist voi masina keevitamist aku maanduskaabel
(-) lahti.

Pukseeritavatel todseadistel Uhendage enne
elektrisiisteemi komponentide hooldamist v6i masina
keevitamist kdik juhtmekimbud traktori kiiljest lahti.

Puhastamise voi td6tamise kaigus korgelt kukkumine
voib pbhjustada tésiseid vigastusi. Kasutage koikjale
mugavaks juurdepaasuks redelit voi platvormi. Kasutage
tugevaid ja turvalisi toetuspunkte ning kaepidemeid.

TS218 —UN—23AUG88

DX,SERV -21-28FEB17-1/1

Kasitsege elektroonilisi komponente ja
krosnsteine ohutult

Seadmetele kinnitatavate elektrooniliste komponentide
paigaldamise ajal kukkumine vdib pdhjustada

tosiseid vigastusi. Kasutage kinnituskohale kergesti
ligipdasemiseks redelit v6i platvormi. Kasutage tugevat ja
turvalist jalgealust ning kdepidemeid. Arge paigaldage ega

RTK baasjaama paigaldamiseks vdi hooldamiseks tornis
vBi mdnes muus korges kohas kasutage litsenseeritud
ronijat.

Seadmel kasutatava GPS vastuvétja antenni
paigaldamiseks voi hooldamiseks kasutage 6igeid
tostetehnikaid ning kasutage sobivaid kaitsevahendeid.
Antenn on raske ja seda on ebamugav kasitseda. Kui

kinnituskohta ei padse maapinnalt vdéi hooldusplatvormilt,
I&heb vaja kahte inimest.

TS249 —UN—23AUG88

DX,WW,RECEIVER -21-24AUG10-1/1
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Ohutus

Roolimisabi siisteemide ohutu kasutamine

Arge kasutage navigeerimissisteeme sdiduteedel.
Enne sbiduteele sbitmist tuleb navigeerimissisteemid
alati valja lulitada (keelata). Arge uritage lilitada
navigeerimissisteemi sisse (rakendada) sdiduteel
transportimise ajal.

Navigeerimissisteem on mdeldud juhi abistamiseks
tohusamal juhtimisel pdllul. Masina teekonna eest
vastutab alati juht. Navigeerimissiisteemid ei tuvasta ega
valdi automaatselt kokkupdrkeid takistuste vdi muude
masinatega.

Roolimisabi stisteemid on rakendused, mis
automatiseerivad masina roolimist. Selle alla
kuuluvad muu hulgas AutoTrac, iTEC, AutoTraci
pdéramisautomaatika, AutoTrac téoseadise juhtimine
(passiivne), AutoTrac Universal, AutoTrac Controller,
AutoTrac ja Machine Sync.

Juhi ja korvalseisjate vigastuste valtimiseks pidage
meeles jargmist.

¢ Kunagi ei tohi minna liikuvale masinale ega sellelt maha
tulla.

* Veenduge, et masin, té0seadis ja roolimisabi stisteem
oleksid digesti seadistatud.

- Kontrollige, kas iTEC-i, AutoTraci pééramisautomaa-
tika voi AutoTraci tooseadise juhtimise (passiivne)
kasutamisel on piirid tapselt maaratletud.

- Kui kasutate Machine Synci, veenduge, et jarelsoitja
I6pp-punkt oleks kalibreeritud nii, et masinate vahele
jaab piisav vahemaa.

* Olge valvas ning jalgige Umbrust.

* Kui on vaja valtida ohte pdllul, kdrvalisi isikuid,
seadmeid voi muid takistusi, votke juhtimine dle.

* | dpetage masina kasutamine, kui halb nahtavus
raskendab masina kasutamist voi teel asuvate inimeste
ja takistuste markamist.

* Arvestage masina kiiruse valikul pdllutingimusi,
nahtavust ja masina konfiguratsiooni.

bvvmsit, 1690521594604 -21-28JUL23-1/1

Kasutage turvavood nouetekohaselt

Valtige masina Umberminekust tingitud raskeid voi
eluohtlikke vigastusi.

See masin on varustatud kaitsetarindiga (ROPS).
Kaitsetarindiga ROPS td6tamisel kasutage turvavdod.

* Hoidke kinnituskeelest kinni ning tdmmake turvavéd
Ule kere.

* Sisestage kinnituskeel pandlasse. Kuulake, et kaiks
kldpsatus.

e Tommake turvavood kinnituskeelest, et veenduda, kas
turvavéd on kindlat kinni.

* Asetage turvavoo Ule puusade.

Kui kinnitusdetailid, pannal, vd6 voi inertstdkesti on
vigastatud, vahetage kogu turvavdd valja.

Kontrollige turvavodd ja selle kinnitusdetaile vahemalt
kord aastas. Pdorake tahelepanu l6dvenenud
kinnitusdetailidele ja vo06 vigastustele, nagu sisseldiked,

narmendamine, Ulemé&arane voi ebaloomulik kulumine,
varvuse muutus voi hddrdunud kohad. Osade

asendamisel kasutage Uksnes teie masina jaoks
ettenahtud osi. P66rduge John Deere esindaja poole.

TS1729 —UN—24MAY13

DX,ROPS1 -21-22AUG13-1/1

Hoidke heedritest eemale

Loikeaparaati, tigu, hasplit ja sdotevaltse ei saa nende
funktsiooni tottu taielikult kinni katta. Hoidke nendest

liikuvatest elementidest 166 ajal eemale. Enne masina
hooldamist v6i ummistuse korvaldamist lahutage alati

peasidur, seisake mootor ja eemaldage pealliti voti.

\

ES 118704

ES118704 —UN—21MAR95

FX,CUT -21-21DEC90-1/1
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Regulatiiv- ja vastavusteave

EU vastavusdeklaratsioon

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

Allnimetatud isik tdendab jargmist
Toode: AutoTrac™ RowSense™AutoTrac™ RowSense™

vastab jargmiste direktiivide kdikidele asjakohastele satetele ning olulistele nduetele:

Direktiiv Number Toendamise meetod

Elektromagnetilise Ghilduvuse direktiiv 2004/108/EU Isesertifitseerimine direktiivi 1l lisa jargi

Tehnilise toimiku taitmiseks volitatud Euroopa Uhenduses asuva isiku nimi ja aadress:

Brigitte Birk

Deere & Company European Office
John Deere Strasse 70

Mannheim, Saksamaa D-68163
EUConformity@JohnDeere.com

Deklareerimise koht: Kaiserslautern, Nimi: Aaron Senneff
Saksamaa
Deklareerimise kuupaev: 29. juuli 2011 Ametinimetus: Engineering Manager, John Deere Intelligent

Solutions Group

Tootmisiiksus: John Deere Intelligent Solutions Group

DXCEO01 —UN—28APR09

zb481t,1695303948124 -21-21SEP23-1/1
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Taastenupp

Jatkamisnupu seadistamine '

Mitmeotstarbelisel hooval paiknevaid aktiveerimisnuppe
2 ja 3 saab selle susteemi korral automaatselt
kasutada heedri langetamise ja ststeemi AutoTrac
jatkamisnuppudena, kui siisteemiga AutoTrac varustatud
masin on Uhendatud maisiheedriga, millel on slisteem
RowSense. 2012. aasta mudelite ja uuemate masinate
korral véib automaatnuppu kasutada AutoTraci
rakendamiseks; reaandurid aktiveeruvad siis, kui vili 1aheb
tundlate vastu. (Uksikasjalikuma lisateabe saamiseks
lugege peatiiki Ststeemi lubamine jaotist Reasisestuse
seadistamine.)

PC582138 —UN—28JUL23

Jatkamisnupp masinal (vanemad)

PC582139 —UN—28JUL23

Jatkamisnupp masinal (uuemad)

bvvmsit, 1690524195381 -21-050CT23-1/1
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AutoTrac RowSense

Ulevaade

Siusteem AutoTrac RowSense koosneb jargmistest
komponentidest.

* Masinasse installitud ja aktiveeritud integreeritud
AutoTrac, millel on tarkvarauuendus AutoTrac
RowSense, mis on programmeeritud juhtimissisteemi
seadmesse (SSU); AutoTrac SF1 voi aktiveeritud SF2.
- 50- ja 60-seeria kombainide korral tuleb installida

Bridge Controlleri / Gateway tarkvarauuendus.

- 2008. aasta S-, W- ja T-seeria mudelitele ning
2009. aasta C-seeria kombainidele tuleb installida
LYNX-i siin, et need Uhilduks stisteemiga AutoTrac
RowSense.

* Masinasse installitud ja aktiveeritud integreeritud
AutoTrac, millel on tarkvarauuendus AutoTrac
RowSense, mis on programmeeritud juhtimissiisteemi
seadmesse (SSU); AutoTrac SF1 voi aktiveeritud SF2.

® 2012. mudeliaasta ja uuemad masinad vajavad

GreenStar 3 2630 ekraani voi GreenStar 3

CommandCenterit vdi uuemat ekraani.

* 2011. mudeliaasta ja vanemad masinad vajavad
GreenStar 2 2600 ekraani voi GreenStar 3 2630 ekraani.

* AutoTrac RowSense’i aktiveerimine.

® GS2 AutoTrac RowSense SF1 koos GS2 AutoTrac SF1
parandversiooni aktiveerimisega.

® GS2 AutoTrac RowSense SF2 koos GS2 AutoTrac SF2
parandversiooni aktiveerimisega voi GS2 AutoTraci
aktiveerimisega.

¢ AutoTrac RowSense’i aktiveerimine 4. pdlvkonna
ekraani jaoks.

e StarFire’i vastuvétja koos SF1, SF2, SF3 voi RTK
korrigeerimissignaaliga.

* Uks paar reaandureid, mis on paigaldatud sobivale
maisiheedrile.

AutoTrac RowSense tootab kdigi olemasolevate
jargimismustritega. AutoTrac té6tab jargmistes reziimides.
Kohanduvad kurvid, AB-kdverad, ringikujuline rada ja
sirge rada. AutoTrac RowSense taiendab integreeritud
AutoTraci Uhilduval tappispdllunduse ekraanil stisteemi
maisiteo ajal. Heakskiidetud maisiheedrile paigaldatud
reaandurid tuvastavad maisivarred, et teada saada,

kus rida asub. AutoTraci roolimisabi rakendus kasutab
reaanduri signaali koos olemasolevate AutoTraci
signaalidega, et hoida masinat roolimisabi rajal.

Harilik GPS-juhtimine rakendub juhul, kui reaandurid

ei edastada signaali (naiteks veest labisdidu korral).
Enamik teisi siisteemi AutoTrac funktsioone jaab samaks.
Reaandur on lihtsalt veel Uks asenditeabe sisend masina
juhtimiseks. Koik seirereziimid toimivad samal viisil kui
GPS-i pbhise AutoTraci stisteemiga.

zb48j1t,1688365471549 -21-28SEP23-1/1
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2012. mudeliaasta ja uuemate masinate siisteemi seadistamine ja kalibreerimine

AutoTrac RowSense’i seadistamine
GreenStari ekraani abil

GreenStar 3 ekraani kasutamine

MARKUS: Enne toote kasutamist tuleb siisteemi
AutoTrac seadistamiseks sooritada kindlasti
jargmised lisatoimingud.

1. Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

Mendiii

zb48]1t,1690443942471 -21-17SEP23-1/13

2. Valige GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)
2bA48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-2/13

GreenStar

3. Valige Roolimisabi.

PC582160 —UN—01AUG23

Roolimisabi
zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-3/13

4. Valige Roolimisabi seaded.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Navigatsioonisétted
zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-4/13

5. Valige RowSense’i satete muutmine.

PC582162 —UN—01AUG23

RowSense

Settings Change

RowSense’i seadete muutmine

Jéatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-5/13
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2012. mudeliaasta ja uuemate masinate siisteemi seadistamine ja kalibreerimine

6. Reajuhtimise andurite lubamiseks valige sUsteemi

olek (A). RowSense Settings
7. Veenduge, et anduri nihke (B) vaartus oleks dige (0 on
vaikevaartus). e e Enabiad
Valige vajaliku reziimi jaoks rea sisestus (C). smw St | 0 |+|
Sisteemi RowSense satetest valjumiseks valige nupp
Noéustu (D). j
E‘:tnry 0 Manua
A—Siisteemi olek C—Reasisestus
B—Anduri nihe D—Noustun

zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-6/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense’i seadete leht

10. AutoTrac RowSense’i ikoon kuvatakse AutoTraci PC582150 —UN—01AUG23

roolimisabi kasutajaliidese té6aknas.

AutoTrac RowSense

zb481t,1690443942471 -21-17SEP23-7/13

GreenStar 3 CommandCenteri ekraani kasutamine PC582158 —UN—01AUG23

MARKUS: Enne toote kasutamist tuleb siisteemi [ [
AutoTrac seadistamiseks sooritada kindlasti [ [
Jjargmised lisatoimingud. =

Meniidi

1. Valige suvand Menuu.
zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-8/13

2. Valige GreenStar (GS3). PC882159 —UN—01AUGZ3
@O o
GreenStar (GS3)
Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-9/13
25 2 011224
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3 Vallge Satted PC582163 —UN—01AUG23
®

+

Settings
Seadistused

zb48j1t,1690443942471 -21-17SEP23-10/13

4. Valige RowSense’i satted. PC582164 —UN—01AUG23

RowSense
Settings

RowSense’i sétted

zb48]1t,1690443942471 -21-17SEP23-11/13

5. Reajuhtimise andurite lubamiseks valige sisteemi

olek (A). RowSense Settings
6. Veenduge, et anduri nihke (B) vaartus oleks dige (0 on
vaikevaartus). e C A
7. Valige vajaliku reziimi jaoks rea sisestus (C). SNW — I 0 |+|
Siisteemi RowSense satetest valjumiseks valige nupp
Noéustu (D). j
E‘::; C Manual

A—Siisteemi olek C—Reasisestus
B—Anduri nihe D—Noustun

zb48]1t,1690443942471 -21-17SEP23-12/13

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense’i seadete leht

9. AutoTrac RowSense)i ikoon kuvatakse AutoTrac PC582150 —UN—01AUGZ3

Guidance)i kasutajaliidese toolehel.

AutoTrac RowSense

zb48]1t,1690443942471 -21-17SEP23-13/13

011224
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AutoTrac RowSense’i seadistamine 4.
polvkonna ekraani kasutades

MARKUS: Enne toote kasutamist tuleb siisteemi
AutoTrac seadistamiseks sooritada kindlasti
jargmised lisatoimingud.

1. Valige suvand Menud.

PC28961 —UN—24APR23

Meniii

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-1/7

2. Valige Rakendused.

PC582132 —UN—27JUL23

Applications

Rakendused

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-2/7

3. Valige AutoTraci roolimisabi.

PC28717 —UN—25AUG22

®

AutoTraci roolimisabi

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-3/7

4. Valige Teave.

PC582133 —UN—27JUL23

®

Teave
bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-4/7
5. Reajuhtimise andurite lubamiseks valige RowSense
SEES/VALJAS (A).
® B ®
6. Valige vajalik reale sisenemise reziim kas GPS-iga | Status & Settings ‘ ON OFF |
roolimine (C) vdi kasitsi juhtimine (D). ) g
2
7. Anduri nihke seadistusele juurdepadsemiseks valige Row Entry Mode Rl
Olek ja sétted (B). & :
FN ) 3
A—SEES/VALJAS C—GPS-iga juhtimine ©<:91 GPS Steer @@ Manual Steer 5
B—Olek ja seaded D—Kasijuhtimine §

Jétkub jargmisel lehekiiljel

RowSense’i teabeleht

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-5/7

25-4
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2012. mudeliaasta ja uuemate masinate siisteemi seadistamine ja kalibreerimine ‘

8. Veenduge, et anduri nihke (B) vaartus oleks dige (0 on
vaikevaartus).

9. Reajuhtimise andurite lubamiseks valige
SEES/VALJAS (A).

10. RowSense’i olekust ja satetest valjumiseks valige
paremas Ulanurgas X.

A—SEES/VALJAS B—Anduri nihe

—
| ﬂ.ﬂJ Rowsense Status & Settings @

(A)

SensorOffset =
%. stand By on PGl
| LT TR T |
) e e @ A guldance track must be selected
- 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 8
a

Leht RowSense’i olek ja seaded

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-6/7

11. AutoTrac RowSense’i ikoon (A) on nahtav AutoTraci
roolimisabi rakenduse lehel.

A—AutoTrac RowSense

ﬂ AutoTrac Guidance @ & m

Guidance
Track 1

¢ -5
| SetTeack

30.0001t
Track Spating
Rows ense
L3

offset
&

J 2

,

PC582137 —UN—28JUL23

AutoTraci roolimisabi leht, millel on RowSense lubatud

bvvmsit, 1690446889571 -21-17SEP23-7/7

25-5

011224
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Reajuhiku nihke seadistamine

Nihke saab reas navigeerimisele lisada, et muuta
maisiheedrisse sisenevate varte joondust.

Naited, kus joondust on vaja muuta.

¢ Kulvatud oletatav rida on maisiheedri keskel ja heeder
on read segi paisanud. Nihet vdib rakendada "vahe
jagamiseks", nii et read oleksid endiselt kaldus, kuid
mitte nii palju kui nihke puudumise korral.

* Reaanduritega péllujaotid ei ole reaga joondatud.
Nihet vdib rakendada vale joonduse korvamiseks, kuni
andurid on vdimalik ara parandada.

0-st vaiksema nihkevaartuse maaramise korral voib
masin kalduda sdidu ajal natuke vasakule; 0-st suurema
nihkevaartuse maaramise korral jallegi veidi paremale.
Vaikevaartus on 0 ja seda saab muuta vahemikus —50
kuni 50.

1. RowSense'i satete juurde liikumiseks tehke jargmist.

GreenStar 3 ekraan: Valige Menii, GreenStar
(GS3), Roolimisabi, Roolimisabi satted ja seejarel
valige RowSense’i satete muutmine. Lisateavet
vaadake selle peatiki jaotisest AutoTrac RowSense’i
seadistamine GreenStari ekraani kasutades.

. GreenStar 3 CommandCenteri ekraan: Valige

Menuu, GreenStar (GS3) ja seejarel valige
RowSense’i satted. Lisateavet vaadake selle
peatlki jaotisest AutoTrac RowSense'’i seadistamine
GreenStari ekraani kasutades.

4. polvkonna ekraani puhul. Valige Menud,
Rakendused, AutoTraci roolimisabi, Teave ja seejarel
tehke jaotises RowSense valik Olek ja satted.
Lisateavet vaadake selle peatiki jaotisest AutoTrac
RowSense’i seadistamine 4. pdlvkonna ekraani
kasutades.

. Sisestage anduri nihke vaartus vahemikus —50 kuni

50. Vaikevaartus on 0.

. GreenStar 3 ekraan: Sisteemi RowSense satetest

valjumiseks valige nupp Ndustu.

GreenStar 3 CommandCenteri ekraan: Sisteemi
RowSense satetest valjumiseks valige nupp Noustu.

4. polvkonna ekraani puhul. RowSense’i olekust ja
satetest valjumiseks valige X.

bvvmsit, 1690530224859 -21-14SEP23-1/1

Reasisestuse seadistamine
GreenStari ekraani kasutamine
1. RowSense'i satete juurde liikumiseks tehke jargmist.

GreenStar 3 ekraan: Valige Menii, GreenStar
(GS3), Roolimisabi, Roolimisabi séatted ja seejarel
valige RowSense’i satete muutmine. Lisateavet
vaadake selle peatiki jaotisest AutoTrac RowSense’i
seadistamine GreenStari ekraani kasutades.

GreenStar 3 CommandCenteri ekraan: Valige
Menul, GreenStar (GS3) ja seejarel valige
RowSense’i satted. Lisateavet vaadake selle
peatlki jaotisest AutoTrac RowSense’i seadistamine
GreenStari ekraani kasutades.

2. Valige vajaliku reziimi jaoks rea sisestus (C).
3. Susteemi RowSense satetest valjumiseks valige nupp
Noéustu (D).

C—Reasisestus
D—Noustun

A—Siisteemi olek
B—Anduri nihe

Jétkub jargmisel lehekiiljel

RowSense Settings

System
Status C

Smsoroﬁ'se! _I 0 |+|

E?:g C | Manual

Enabled

PC582140 —UN—28JUL23

RowSense’i seadete leht

bvvmsit, 1690534615778 -21-17SEP23-1/2

25-6
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2012. mudeliaasta ja uuemate masinate siisteemi seadistamine ja kalibreerimine ‘

4. polvkonna ekraani kasutamine
1. RowSense'i satete juurde liikumiseks tehke jargmist.

Valige Menul, Rakendused, AutoTraci roolimisabi ja
seejarel Teave.

2. Reajuhtimise andurite lubamiseks valige
SEES/VALJAS (A).

3. Valige vajalik reale sisenemise reZiim kas GPS-iga
roolimine (C) voi kasitsi juhtimine (D).

4. Jaotisest RowSense'i olek ja seaded valjumiseks
valige nupp X.

Kasitsi:

1. Sbéida masinaga ritta.

2. Heedri langetamiseks vajutage jatkamisnuppu esimest
korda.

3. Roolimisabi ja reaandurite aktiveerimiseks vajutage
jatkamisnuppu teist korda.

GPS:

1. Sbida masinaga ritta.
2. Heedri langetamiseks ja roolimisabi aktiveerimiseks
vajutage jatkamisnuppu esimest korda.

RowSense
® @
| Status & Settings ‘ ON

OFF |

Row Entry Mode

@ \:;) GPS Steer @l@ Manual Steer

PC582136 —UN—27JUL23

RowSense’i teabeleht

C—GPS-iga juhtimine
D—Kasijuhtimine

A—SEES/VALJAS
B—Olek ja seaded

3. Reaandurite aktiveerimiseks vajutage jatkamisnuppu
teist korda.

MARKUS: AutoTrac rakendub jétkamisnupu
vajutamisel. Reaandurid rakenduvad vilja
kokkupuutel tundlatega.

bvvmsit, 1690534615778 -21-17SEP23-2/2

Reaanduri kalibreerimistoiming GreenStari
ekraani kasutades

See toiming sooritatakse siisteemi paigaldamisel
vOi parast sisteemi parandamist. Reaandurid tuleb
paigaldada ja asetada vastu puhkeasendi piirikuid.

Veenduge, et vedrud hoiaksid reaandureid puhkeasendis.
Tdstke heeder Ules, et reaandurid ei puutuks maapinnaga
kokku. Masin ei tohi liikuda.

1. GreenStari diagnostikanaitude lehele likumiseks.
Valige Menll, GreenStar (GS3) ja seejarel
Diagnostika.

2. Tehke rippmenius Vaade (A) valik RowSense.

3. Lubage RowSense’i andur enne kalibreerimise
alustamist. Lisateavet vaadake selle peatiiki jaotisest
AutoTrac RowSense’i seadistamine GreenStari
ekraani kasutades.

4. Veenduge, et RowSense’i andurid oleksid kalibreeritud
puhkeasendi pingete alusel.

MARKUS: Parempoolse anduri puhkeasendi pinge peab
olema suurem kui 2,5 volti. Vasakpoolse anduri
puhkeasendi pinge peab olema véiksem kui 2,5 volti.

5. Valige CAL (D), et salvestada anduri puhkeasendi
pinged roolististeemi tksuse (SSU) mallu.

6. Parast kalibreerimist valjuge GreenStari
diagnostikandidude jaotisest.

Greon Star « Disgmostic Rosdinrgs
Dueta 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
PutoTrac License: SF2
Rowe Offset: 0
{ir)
Frimary Steering Source  GFS

Sensor Cozdl Mode Tine Remaining: 0

Left Sensor Vollage: 25
© Right Sensor Vollage: 25

Calibrated

Calibrate Sensor

® Calibration Stalus:

Reaanduri kalibreerimine

PC582141 —UN—28JUL23

A—Kuva
B—Vasakpoolse anduri pinge
C—Parempoolse anduri pinge

D—CAL
E—Kaliibrimise olek

bvvmsit, 1690544832169 -21-17SEP23-1/1
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2012. mudeliaasta ja uuemate masinate siisteemi seadistamine ja kalibreerimine

Reaanduri kalibreerimistoiming 4. pélvkonna
ekraani kasutades

See toiming sooritatakse slisteemi paigaldamisel
vOi parast stusteemi parandamist. Reaandurid tuleb
paigaldada ja asetada vastu puhkeasendi piirikuid.

Veenduge, et vedrud hoiaksid reaandureid puhkeasendis.
Tostke heeder Ules, et reaandurid ei puutuks maapinnaga
kokku. Masin ei tohi liikuda.

1. RowSense'i satete juurde liikumiseks tehke jargmist.

Valige Meniit, Rakendused, AutoTraci roolimisabi,
Teave ja seejarel tehke jaotises RowSense valik Olek
ja satted.

2. Lubage RowSense’i andur enne kalibreerimise
alustamist. Vaadake selle peatiki jaotist AutoTrac
RowSense’i seadistamine 4. pdlvkonna ekraani
kasutades.

3. Veenduge, et RowSense’i andurid oleksid kalibreeritud
puhkeasendi pingete alusel.

MARKUS: Parempoolse anduri puhkeasendi pinge peab
olema suurem kui 2,5 volti. Vasakpoolse anduri
puhkeasendi pinge peab olema véiksem kui 2,5 volti.

—

fin | Rewsense Status & Settings @
Sensor Offset

-
*
@ | nn stand By
P R d| ]
=— @ 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

Leht RowSense’i olek ja seaded

A—SEES/VALJAS B—CAL

4. Valige CAL (B), et salvestada anduri puhkeasendi
pinged roolististeemi Uksuse (SSU) mallu.

PC582142 —UN—28JUL23

bvvmsit, 1690544848389 -21-19SEP23-1/2

5. Lugege kalibreerimisprotsessi Uksikasju ja valige
Alusta kalibreerimist.

6. Lugege kalibreerimise eeltingimused hoolikalt 1abi ja
valige Edasi.

7. Parast edukat kalibreerimist valige OK ja seejarel X, et
valjuda jaotisest RowSense’i olek ja seaded.

PC582143 —UN—30JUL23

% Begin Calibration

Kalibreerimise alustamine

bvvmsit, 1690544848389 -21-19SEP23-2/2
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Siisteemi AutoTrac RowSense seadistamine

MARKUS: Enne toote kasutamist tuleb siisteemi
AutoTrac seadistamiseks sooritada kindlasti
Jjargmised lisatoimingud.

1. Valige suvand Menud.

PC582144 —UN—31JUL23

=
f ==
s o
o]
=
Mendiii

bvvmsit, 1690794031707 -21-17SEP23-1/5

2. Valige algne GreenStari ekraan.

PC582145 —UN—31JUL23

Algupérane GreenStari ekraan
bvvmsit,( 1690794031707 -21-17SEP23-2/5

Original
GreenStar
Monitor

3. Valige SEADISTUS.

PC582146 —UN—31JUL23

I SETUP “

Hé&élestus
bvvmsit, 1690794031707 -21-17SEP23-3/5

4. Valige AutoTrac (B).

A—Polluarvuti
B—AutoTrac

C—To06akna paigutus

Harvest Monitor A

AutoTrac ? %
|
7

RUN Page Layout c| 3

Seadete leht
bvvmsit, 1690794031707 -21-17SEP23-4/5

Jétkub jargmisel lehekiiljel

011224
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5. Valige liksuste Reajuhtimise valik on paigaldatud (C) II] EI 'SETUP) AutoTrac
ja Reajuhiku valik on lubatud kdrval JAH. o
6. Vaiad vorral kalibreeri Ut durid @ E Steer Sensitivity 100 E]
. Vajaduse korral kalibreerige reajuhtimise andurid. (50 - 200)
7. Veenduge, et anduri nihke (E) vaartus oleks dige (100 E EI
on vaikevaartus). Alolias
Calibration
A—ijsuoh_t;r(r)\(istundlikkus IIE:\IZ}‘eta:jauhtimise nihe (50-150) Row Guidance vk
B—AutoTraci kaliibrimine G—Hailestus | 9 | | 0 | Option Installed
C—Reajhtimise lisavalik on Ebw Gl dance Soncoe
paigaldatud
D—Re:_ajuhtilpis_e anduri D Calibration b @
kalibreerimine
- Row Guidance
m Offset (50 - 150) E] 8
:
i
Setup 9 E] g
AutoTraci seadistamise leht
bvvmsit, 1690794031707 -21-17SEP23-5/5
Reajuhiku nihke seadistamine m EI [SETUP] AutoTrac
Nihke saab reas navigeerimisele lisada, et muuta Steer Sensitivity 100
maisiheedrisse sisenevate varte joondust. 50 - 200
( )
Naited, kus joondust on vaja muuta. E EI AutoTrac
¢ Kllvatud oletatav rida on maisiheedri keskel ja heeder Calic:jra?ion
on read segi paisanud. Nihet vbib rakendada vahe
jagamiseks, nii et read oleksid endiselt kaldus, kuid Row Guidance
mitte nii palju kui ninke puudumise korral. | 9 | | 0 | Option Installed Yes
* Reaanduritega pdllujaotid ei ole reaga joondatud. Kuni
andurite fllsilise joondamiseni vdite vale joonduse D Row Guidance Sensor
korrigeerimiseks rakendada nihet. Calibration @
100-st vaiksema nihkevaartuse maaramise korral voib i
masin kalduda sdidu ajal natuke vasakule; 100-st g?r;ﬂe?{%g%nfg[}) 100 E] 2
suurema nihkevaartuse maaramise korral jallegi veidi 3
paremale. Vaikevaartus on 100 ja seda saab muuta ®
vahemikus 50 kuni 150. %l,
1. AutoTraci seadistuse juurde liikumiseks. m g
Valige Menul, Algupdrane GreenStari ekraan, Setup 9 E] g

SEADISTUS ja seejarel AutoTrac.
Valige reajuhtimise nihe (50-150) (E).

Sisesta reajuhiku nihke vaartus vahemikus 50-150.
Vaikevaartus on 100.

AutoTraci

A—Juhtimistundlikkus
(50-200)

B—AutoTraci kaliibrimine

C—Reajhtimise lisavalik on
paigaldatud

D—Reajuhtimise anduri
kalibreerimine

seadistamise leht

E—Reajuhtimise nihe (50-150)
F—Vaba
G—Haailestus

bvvmsit, 1690794031816 -21-17SEP23-1/1

30-2

011224

PN=20



2011. mudeliaasta ja vanemate masinate slisteemi seadistamine ja kalibreerimine

Reaandurite kalibreerimine

See toiming sooritatakse slsteemi paigaldamisel
vOi parast susteemi parandamist. Reaandurid tuleb
paigaldada ja asetada vastu puhkeasendi piirikuid.

1. AutoTraci seadistuse juurde lilkumiseks.

Valige Menuu, Algupdrane GreenStari ekraan,
SEADISTUS ja seejarel AutoTrac.

2. Veenduge, et vedrud hoiaksid reaandureid
puhkeasendis. Tdstke heeder lles ja veenduge, et

reaandurid ei puuduta maapinda. Masin ei tohi liikuda.

3. Valige Reajuhtimise anduri kalibreerimine (D).

'SETUP| AutoTrac
Steer Sensitivity

(50 - 200) 100
AutoTrac

Calibration

Row Guidance

Option Installed 1

P

Row Guidance Sensor
Calibration

v

Row Guidance 100

EEDEBDBEB

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

Offset (50 - 150) 8
A—Juhtimistundlikkus E—Reajuhtimise nihe (50-150) SETUP 3
(50-200) F—Vaba 7
B—AutoTraci kaliibrimine G—Haalestus 5
C—Reajhtimise lisavalik on INFO J
paigaldatud <
D—Reajuhtimise anduri 2
kalibreerimine Setup g
AutoTraci seadistamise leht
bvvmsit, 1690794031747 -21-19SEP23-1/2
4. Kalibreerige anduri jdudeasendi pinged. m Calibration
5. Valige Kalibreeri reajuhiku andur (E), et salvestada
anduri puhkeasendi pinged roolislisteemi Uksuse EI
(SSU) mallu.
MARKUS: Parempoolse anduri puhkeasendi pinge peab
olema suurem kui 2,5 volti. Vasakpoolse anduri
puhkeasendi pinge peab olema véiksem Kkui 2,5 volti. |
C
6. Péarast edukat kalibreerimist valjuge reaanduri m
kalibreerimisreziimist. B e Left Sensor Cal (V) 1.17
o ) ; Right Sensor Cal (V) 3.83 IE]
A—Vaba E—Reajuhiku anduri |
B—Vaba kalibreerimine | i
C—Vasaku anduri F—Vaba Callbrat.e |E] o«
kalibreerimine (V): 1.17 G—AutoTrac Row Guidance Sensor g
D—Parema anduri SETUP 2
kalibreerimine (V): 3.83 E' J
=}
INFO J
O |
o

Reaanduri kalibreerimine

bvvmsit, 1690794031747 -21-19SEP23-2/2
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Susteemi

lubamine

Ekraanid ja margutuled

Kui kasutate AutoTrac RowSense’i, voidakse ekraanil
kuvada jargmised RowSense’i olekuikoonid.

Greenstar 2 ekraanil: Jaotises Roolimisabi vaade oleval
kaardil kuvatakse AutoTrack RowSense, mis naitab, et
reaandurid on saadaval (kui nupp ANDURI OLEK on
lubatud).

Greenstar 3 2630 ekraanil: Jaotises Roolimisabi vaade
oleval kaardil kuvatakse AutoTrack RowSense, mis
naitab, et reaandurid on saadaval (kui nupp ANDURI
OLEK on lubatud).

GreenStar 3 CommandCenteri ekraanil: AutoTrac
RowSense kuvatakse todaknas.

4. polvkonna ekraanil tehke jargmist. AutoTrac
RowSense kuvatakse AutoTraci roolimisabi rakenduse
lehel.

Iga ikoon naitab RowSense'i olekut. RowSense’i
olekuikoon muutub olenevalt RowSense’i olekust halliks.

Gray — RowSense slsteem on paigaldatud.

Green — RowSense on aktiivne ning téotab GPS-i ja
reaanduritega.

Yellow — RowSense on aktiivne, kuid tootab ainult
reaanduri sisenditega.

Red — RowSense on aktiivne, kuid t66tab ainult GPS-iga.

PC582150 —UN—01AUG23

stisteem on paigaldatud
PC582151 —UN—01AUG23

slisteem on aktiivne, t6étab reaanduri ja GPS-iga
PC582152 —UN—01AUG23

GPS-side on kadunud, téétab ainult reaanduri andmetega
PC582153 —UN—01AUG23

reaanduri signaal on kadunud, té6tab ainult GPS-iga
bvvmsit, 1690865482645 -21-17SEP23-1/1
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Siisteemi lubamine

Reaandurite rakendamine . e i o
Polluotsal pooramine. Polluotsal pdédramine kaib
Reaandurid juhivad masinat, kui neil dnnestub rea asukoht samamoodi nagu GPS-i pShise AutoTraci korral. Juht

tuvastada. AutoTrac RowSense muutub roheliseks ja joondub soovitud rajaga. Jatkamisnupu vajutamisel
naitab liilkumist, andes juhile marku, et reaandurid juhivad juhib slisteem AutoTrac sdiduki navigatsioonirajale.
masinat. Reaandurid tuvastavad seejarel rea asukoha ja jargivad
N . . . - seda. Kohanduvate kurvide, ringikujulise raja ja
Parast algusraja (punktist A punkti B voi algse AB-kéverate joone pikendamise funktsiooniga saab
salvestatud kurvilise raja) maaramist saab pikendada kiilgnevaid raja projektsioone pddrderibadele.

jatkamisnuppu vajutada, kui masin on pooles
rajavahes ja ridade suhtes vajaliku nurga all.
Reaandurid hakkavad masinat juhtima kohe, kui need
aktiveeruvad.

iTEG Pro

> DD

Guidance ShifiTrack
Setlings Seltings

Ak DR
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.,
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@ 2D 2 FiL) ¥ = 2
. 125 g wrk | 3 “aw ora| S
Steer Sensitivity =] %l Steer Sensitdty L %l
| |
e | @R |DER)) 2 [ e ) O[R]) | B ¢
2 P
Track 1 30.000 {ft) § Track 1 = 8
o
GreenStar 2 ekraan GreenStar 3 2630 ekraan
% 4 AltoTrac Guidance & &
AUTO |U |  RwraTrac Guldance
OnfOff JSuidance 4
B ' | . - Track 1
# @ o | SetTrack
% 10 1 0
o Wheat [Wwhite] 8
Seitings || Map & 5 S Track Spacing
- : Shilt Track
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- -
Steering .
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2 Hesct Track <
s 1.00in
ﬁ’ AutoPath Shift Incrernent ‘T
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GreenStar 3 CommandCenteri ekraan 4. pblvkonna ekraan
bvvmsit, 1690867627910 -21-27SEP23-1/1
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GreenStar 3 ekraan — rada

Sirge rada

Sirget rada tuleb kasutada, kui vaod on sirged ja ei

varieeru rohkem kui ligikaudu 1 m (3 1/4 jalga) ulatuses. — o —
Sirge rada projitseerib koik jooned esimese raja alusel.

Kui pdld on suhteliselt sirge ja suund ei muutu, siis
soovitame kasutada sirget rada, sest see véimaldab
reale sisenemist korval asuvatel tdokaikudel. Rajale
sisenemine on veel hdlpsam, kui pdllu kilvamisel
kasutati AutoTraci. Jéudlus paraneb ka veekogudes rea
valjalangemise perioodidel.

Sirge raja korral tsentreeritakse GPS-joon automaatselt.
Nii tagatakse GPS-i raja 6ige joondus ridadega.

MARKUS: See funktsioon pole saadaval
kohanduvates kurvides.

Raja 0 maaramiseks on mitmeid meetodeid.

* A + B —raja 0 maaramine toimub seda masinaga labi
soites.

* Auto B — maarake rada 0, labides selle masinaga.

* A + suund — raja 0 maaramine toimub masina
juhtimisega punkti A ja eelmaaratud suunavaartuse
sisestamisega.

¢ Laius/pikkus — raja 0 maaramine toimub eelmaaratud
laius- ja pikkuskoordinaadi sisestamisega punkti A ja
B jaoks.

* Laius/pikkus + suund — Raja 0 maaramine toimub
eelmaaratud laius- ja pikkuskoordinaadi sisestamisega
punkti A ja B jaoks ning eelmaaratud suunavaartuse
sisestamisega.

Sirge raja seadistamiseks

Sirge rada

PC10390 —UN—07JANO8

zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-1/9

1. Valige suvand Mendi. PC582158 —UN—01AUG23
| ||
| ||
[ ||
1|
[~ ]
Mendidi
zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-2/9
2. Valige GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23

m GreenStar

GreenStar (GS3)

Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-3/9
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GreenStar 3 ekraan — rada

3. Valige Roolimisabi. PC882160 —UN—01AUG23
Roolimisabi
zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-4/9
4. Valige Roolimisabi seaded. PC582161 —UN—01AUG23
Guidance
Settings
Navigatsioonisétted

zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-5/9

5. Tehke jaotises Raja jargimise reZiim valik Sirge rada. ~ PC589284 —UN—17AUGZS

. Straght Track
6. Valige Vaade. g #
MARKUS: Peatage salvestamine, kui koristust ei toimu. Sirge rada jaotisest Raja jérgimise reziim
MARKUS: Vaadake tééaknas olevat vastuvétjat ] ] o
ja veenduge, et SF1, SF2, SF3 véi RTK 7. Veenduge, et rajavahe on dige. Kui rajavahe pole
signaal oleks olemas. bige, siis muutke rajavahet vahekaardil Roolimisabi.

zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-6/9

8 Vallge Maara rada 0 PC590562 —UN—17AUG23
Set Track 0
Raja 0 mééramise leht
Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-7/9
40-2 011224
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GreenStar 3 ekraan — rada

9. Valige jaotises Praegune rada 0 (A) raja nimi. Kui nimi

puudub, looge uus raja nimi, tehes valiku Uus (C). Set Track 0
10. Valige jaotises Meetod (B) raja meetod Somem froe 2 S
o o o - ® s B © -
11. Valige Maara A (F) ja soitke masinaga raja algusesse. '
12. Raja salvestamise |6petamiseks valige Maara B (G) © s l E m@ - e
ja soitke masinaga vahemalt 10 m.

Guidance Line Caoulation

~ . L Heading © 00000
Luuakse kogu pdllu navigeerimisjooned. John Deere - e
13. AutoTrac RowSense’i kéivitamiseks valige Ndustun. - Lok Loe 2 LN
= @ [no)
14. Seadistuse tUhistamiseks mis tahes ajal ja 2 - ") i
tagasip66rdumiseks roolimisabi seadistamise lehele OO =MELE )

valige nupp Tuhista (H).

'l

o

(O]

(= ® =9 | :

A—Praegune rada 0 E—Tehnoradade vahe . =
B—Meetod F—Maira A il
C—Uus G—Maira B 7
D—Eemaldamine H—Tiihista ®
A 2

* 3

Cancel 8

o

Maééra rada 0

Jitkub jargmisel lehekiiljel 7b48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-8/9
40-3 011224
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GreenStar 3 ekraan — rada

Raja valjalangemine — vees pole maisirida. Kuna sirge
rada ja AB-kbverad tsentreerivad raja, siis on suurem
tdendosus, et leitakse veekogu korvalt dige rada.

MARKUS: Kui GPS ja reaanduri andmesignaal
kaovad, siis ei aktiveeru siisteem enne
GPS-signaali taastumist.
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/
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zb48j1t,1691052171610 -21-17SEP23-9/9
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GreenStar 3 ekraan — rada

Kohanduvad kurvid

PC10399 —UN—O04FEBO08

T66kédigu muudatused példu Idbides

Kohanduvaid kurve saab kasutada koikidel poldudel.
Seda on aga tungivalt soovitatav kasutada siis, kui

rada pollul sdites muutub, suund muutub vai kurv on
U-kujuline. Kohanduvatel kurvidel on lisafunktsioon, mis
vBimaldab realeidja valimist lulitusnupuga. Reaandureid
saab real olles kasutada masina roolimiseks. Kurvilise
raja salvestamine peab olema sisse lilitatud. Nii luuakse
esimene to0kaik ja voimaldatakse kasutada sirge joone
pikendusi.

Kohanduvad kurvid projitseeritakse naaberkaikudele, kuid
need vdimaldavad erineva kujuga kdverate haldamist
ning prognoositud ridade vbéimalikud vead ei kuhju kogu
pollu I6ikes.

Kui pollul on mitu masinat, siis kohanduvad kurvid ei
vBimalda tookaiku vahele jatta. Kohanduvad kurvid véivad
sellises olukorras toimida vaid siis, kui lisatakse teis(t)e
masina(te) tehnoradade vahe. Nt kui pollul koos saaki
koristades jargneb 12-realine heeder 8-realisele heedrile
30-tollistel ridadel, vajavad molemad 20-realist rajavahet
(50 ft).

Kui téokaik muutub pdollul sageli, siis on soovitatav
kasutada kohanduvaid kurve. Kohanduvad kurvid
projitseeritakse ainult jargmisele rajale.

Kohanduvate kurvide seadistamine

Jétkub jargmisel lehekiiljel

PC10400 —UN—O04FEB08

Suund muutub péllul olles

PC11000 —UN—O04FEB08

Kurvid on U-kujulised

zb48j1t,1692099522625 -21-27SEP23-1/7
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GreenStar 3 ekraan — rada

1. Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

Mendiii

zb481t,1692099522625 -21-27SEP23-2/7

2. Valige GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48]1t,1692099522625 -21-27SEP23-3/7

3. Valige Roolimisabi.

PC582160 —UN—01AUG23

Roolimisabi

zb48j1t,1692099522625 -21-27SEP23-4/7

4. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik Kohanduvad
kurvid.

5. Valige Vaade.

MARKUS: Peatage salvestamine, kui koristust ei toimu.

MARKUS: Vaadake tééaknas olevat vastuvétia
ikooni ja veenduge, et SF1, SF2, SF3 voi
RTK signaal oleks olemas.

Jétkub jargmisel lehekiiljel

PC590561 —UN—17AUG23

Adaptree Curves &

v

Kohunduvad kurvid jaotisest Raja jérgimise reziim

6. Veenduge, et tehnoradade vahe oleks dige. Kui
rajavahe pole dige, siis muutke rajavahet vahekaardil
Roolimisabi.

zb481t,1692099522625 -21-27SEP23-5/7
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GreenStar 3 ekraan — rada

7. Raja salvestamise alustamiseks valige kdsk Salvesta.

8. Soitke rada labi kogu pdllu. Parast esimese raja
Iabimist luuakse vaid jargmine rada.

9. AutoTrac RowSense’i kaivitamiseks valige nupp Jatka.

10. Seadistuse tihistamiseks mis tahes ajal ja
tagasip66rdumiseks roolimisabi seadistamise lehele
valige nupp Tuhista.

AutoTraci reziimi kasutades lulitub salvestamine valja rooli
keeramisel. Dokumentatsioonireziimi kasutades lulitub
salvestamine valja heedri tdstmisel.

AutoTraci reziim — kui juht soovib reale paremat
sisenemist vaid naaberrea jaoks, siis tuleb kohanduv
salvestamine siduda AutoTraciga. Seda on soovitatav
kasutada vaid siis, kui pold on suhteliselt sirge ja ilma
suurte kurvideta ning AutoTraci valjalilitamise tdenaosus
on vaga vaike (kasitsi roolimine vdi GPS-i kadumine).

Dokumentatsioonireziim — siduge kohanduvad
kurvid dokumentatsiooniga. See voimaldab juhil 166

PC590563 —UN—17AUG23

@i ®
Salvestamine

ajal roolist haarata ja jatkata td0kaigu salvestamist.
Joonepikendused on saadaval jargmise todkaigu jaoks,
kuid need pole kuigi kasulikud reale sisenemiseks, sest
heedri liigutamisel ridade 16pus on viivitus. Jéudlus on
ridade valjalangemise ajal marginaalne.

Kasitsi salvestamine — juht saab kohanduva
salvestamise siduda kasitsi salvestamisega. See reziim
ei vdimalda joonepikendusi, v.a kui juht vajutab rea 16pus
pidevalt stoppnuppu. Kui juht unustab salvestamise
valja lUlitada, siis see vdib pdhjustada probleeme, nagu
kurvide vale projitseerimine. Naide. Kui juht valjub
realt mahalaadimiseks ja pausinuppu ei vajuta, siis tee
salvestatakse. Kui juht sdidab naaberrajal, tdmmatakse
masinat rajalt veidi kdrvale, sest projitseeritud joon on
veidi nihkes.

zb48j1t,1692099522625 -21-27SEP23-6/7

Valige Menu, GreenStar (GS3), Roolimisabi, Roolimisabi
satted, Kurvilise raja satted ja seejarel Kurvilise raja
salvestamine (A).

Loendis toodud kohanduvate kurvide reziime saab muuta,
kui valida soovitud reziim.

* AutoTrac
* Dokumentatsioon
* Kasitsi

A—Kurvilise raja salvestamine

B—Kohanduva kurvi liinkade
taitmine

C—Sujuvad jarsud poorded

D—Poorderaadius maapinnal
asuva tooseadisega (ft)
E—Noustun

Curve Track Settings

¥ ©®
Adaptive Curve Gap Fill m

©

30.000

Curve Track:

Recording -

o

Smooth
Tight Turns

Implement In-Ground Turnm
Fadiuie
(]

®©

o

zb48j1t,1692099522625 -21-27SEP23-7/7

PC590581 —UN—17AUG23

Kurvilise raja seaded
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GreenStar 3 ekraan — rada

AB-koverad

AB-kdverate kasutamist soovitatakse juhul, kui poldu

Iabib pidev kurv. See vdimaldab reale sisenemist

korvutistel radadel. Kui pold kilvati AutoTraci abil, siis

on joudlus parem. AB-kdveratel on ka parem joudlus
valjalangemisel.

AB-kdverad projitseerivad kévera raja pollul paralleelsete

joontena, mille kdvera kuju on igal I&bimisel sama.

AB-kdveraid kasutades tsentreeritakse GPS-kurv
automaatselt. Nii tagatakse GPS-i raja dige joondus
maisiridadega.

MARKUS: See funktsioon pole saadaval
AB-koverate puhul.

AB-koverate seadistamiseks

rea

AB-kéverad projitseerib kbik jooned esimese t66kadigu pohjal

PC10393 —UN—08JANO08

zb48]1t,1692099671127 -21-19SEP23-1/7

1. Valige suvand Menuu.

PC582158 —UN—01AUG23

Menlidi

zb48]1t,1692099671127 -21-19SEP23-2/7

2. Valige GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GS3;

GreenStar (GS3)

GreenStar

Jétkub jargmisel lehekiiljel

zb48]1t,1692099671127 -21-19SEP23-3/7
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GreenStar 3 ekraan — rada

3. Valige Roolimisabi.

PC582160 —UN—01AUG23

Roolimisabi

zb48j1t,1692099671127 -21-19SEP23-4/7

4. Valige Roolimisabi seaded.

MARKUS: Kui saagikoristust ei toimu, siis peatage
salvestamine.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Navigatsioonisétted

zb48]1t,1692099671127 -21-19SEP23-5/7

5. Valige AB-kdverad jaotisest Raja jargimise reziim.
6. Valige Vaade.
MARKUS: Vaadake tééaknas olevat vastuvétia

ikooni ja veenduge, et SF1, SF2 vbi RTK
signaal oleks olemas.

7. Veenduge, et tehnoradade vahe oleks dige. Kui
rajavahe pole dige, siis muutke rajavahet vahekaardil
Roolimisabi.

PC589285 —UN—17AUG23

AB Curves e

v

AB-kbverad raja jargimise reZiimilt

8. Valige Maara AB-kdver.

zb48j1t,1692099671127 -21-19SEP23-6/7

9. Valige AB-kdvera nimi jaotisest Praegune AB-kdver
(A). Kui nimi puudub, siis vajutage nuppu Uus (B) ja
looge uus nimi.

10. Salvestamise alustamiseks valige Salvesta/peata (E).

11. Valige Vaade ja sb6itke masinaga.

12. Valige nupp Salvesta/katkesta (E), et salvestamine
katkestada.

13. Kdverad projitseeritakse Ule kogu pdllu.

14. AutoTrac RowSense’i kaivitamiseks vajutage
jatkamisnuppu.

15. Seadistuse tuhistamiseks mis tahes ajal ja
tagasipdordumiseks roolimisabi seadistamise lehele

valige nupp Tuhista.

A—Praegune AB-kover
B—Uus

C—Eemaldamine
D—Radade vahe (jalgades)

E—Salvesta/peata
F—Paus
G—Noustun

Set AB Curve
Q)
Q]

Number of Segments 0
Point A Lat. 000000000
Point A Lon. 000000000

EIe
@({{ﬁf’-/-}{)[ " ®

| Accept

zb48]1t,1692099671127 -21-19SEP23-7/7

Current AB Curve

b

Track Spacing

7%

Cancel

PC590582 —UN—17AUG23

AB-kurvi maéramise leht

40-9
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GreenStar 3 ekraan — rada

Ringikujuline rada

Ringikujulist rada soovitatakse kasutada juhul, kui saak

on istutatud pdllule ringis.

Ringikujulist rada tuleb kasutada siis, kui saak koristatakse

ringikujuliselt. See véimaldab GPS-kdvera sisendi
rakendada reaanduritele.

Ringjoonelise raja seadistamine

PC10853 —UN—31JANO8

Ringikujuline rada

zb481t,1692099693191 -21-17SEP23-1/7

1. Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

Menliii

zb48j1t,1692099693191 -21-17SEP23-2/7

2. Valige GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099693191 -21-17SEP23-3/7

3. Valige Roolimisabi.

PC582160 —UN—01AUG23

Roolimisabi

zb48j1t,1692099693191 -21-17SEP23-4/7

4. Valige Roolimisabi seaded.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Navigatsioonisétted

Jatkub jargmisel lehekiiljel zb481t,1692099693191 -21-17SEP23-5/7
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GreenStar 3 ekraan — rada

5. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik
Ringjooneline rada.

6. Valige Vaade.

MARKUS: Vaadake tébaknas olevat vastuvétja ikooni ja
veenduge, et SF1, SF2 vb6i RTK signaal on olemas.

PC590560 —UN—17AUG23

Circle Track a~

v

Ringjooneline rada jaotisest Raja jargimise reziim

zb48j1t,1692099693191 -21-17SEP23-6/7

7. Valige kask Maara ringjoon.

Veenduge, et tehnoradade vahe oleks 6ige. Kui
rajavahe pole dige, siis muutke rajavahet vahekaardil
Roolimisabi.

9. Valige jaotises Praegune ring (A) ringikujulise raja
nimi. Kui nimi puudub, siis vajutage nuppu Uus (C) ja
looge uus nimi.

10. Valige jaotises Meetod (B) ringikujuliselt s6itmise

meetod.

11. Salvestamise alustamiseks valige Salvesta/katkesta

(F).

12. Valige Noustu (G). Ring projitseeritakse pollul.

13. AutoTrac RowSense’i kaivitamiseks vajutage

jatkamisnuppu.

14. Seadistuse tiihistamiseks mis tahes ajal ja
tagasip66rdumiseks roolimisabi seadistamise lehele

valige nupp Tuhista.

A—Praegune ring
B—Meetod
C—Uus
D—Eemaldamine

E—Radade vahe (jalgades)
F—Salvesta/peata
G—Noustun

Set Circle
Current Circle Meihod
D bew Cirnie
® ¢ $
©O=®
i MNew l Rennowe an
- sre
Poirt A Lal: 000000000
Poirt ALon: OO0
Track Spacing: 307000@
ift)
I
./. | — g
. O S
B <
~
=
1
7 @3] :
Cancel Accept %
a

Ringjoonelise raja maéramise leht

zb48j1t,1692099693191 -21-17SEP23-7/7

Realeidja PC582158 —UN—01AUG23

[
Realeidja reziim (ainult Paralleeljargimise korral) on ette [
nahtud kasutamiseks vaheltharimisseadmetel, kui read [
pole alati vordsete vahedega. Realeidja aitab operaatoril ==
leida, millistele ridadele tagasi pdllule minnes siseneda. Menii
Selleks maaratakse eelmisest reakogumist valjumisel
referentspunkt.
1. Valige suvand Menuu.

zb48j1t,1692279379982 -21-21SEP23-1/5
2. Valige GreenStar (GS3). PC582159 —UN—01AUG23
GreenStar

Jétkub jargmisel lehekiiljel

GS3;

GreenStar (GS3)

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

40-11

011224

PN=34




GreenStar 3 ekraan — rada

3. Valige Roolimisabi.

PC582160 —UN—01AUG23

Roolimisabi

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

4. Valige Roolimisabi seaded.

PC582161 —UN—01AUG23

Guidance
Settings

Navigatsioonisétted

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

5. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik Realeidja

6. Avage jaotis Vaade. Valige Maara rida.

PC590595 —UN—17AUG23

Row Finder -~

w

Realeidja jaotisest Raja jérgimise reZiim

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

Vaheta rada

Vt jaotist Roolimisabi GreenStar 3 2630 ekraani
kasutusjuhendis.

zb481t,1692279221665 -21-22AUG23-1/1

Kraavirada

Kaldatammi raja loomiseks kasutatakse samaaegselt
funktsioone Surface Water Pro ja AutoTrac.

Vaadake SurfaceWater Pro kasutusjuhendi (OMPC21751)
peatikki Kraav.

zb48j1t,1692279337562 -21-22AUG23-1/1

Kaldatammi rada

Kaldatammi raja loomiseks kasutatakse samaaegselt
funktsioone Surface Water Pro ja AutoTrac.

Vaadake SurfaceWater Pro kasutusjuhendi (OMPC21751)
peatukki Tase.

zb481t,1692279350350 -21-22AUG23-1/1
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Sirge rada

Toopohimote

Sirge raja reziim vdimaldab séita médda sirgeid
paralleelseid radasid. Esmalt seadistage rada 0
(referentsrada), kasutades raja 0 maaramise meetodeid.
Parast Raja 0 maaramist genereeritakse koik pollu
tookaigud. Genereeritud tookaike saab kasutada kasitsi
navigeerimise reZiimi voi susteemi AutoTrac rakendamisel.

Iga tookaik genereeritakse esimesena labitud tookaigu
alusel, et juhtimisvead ei korduks kogu pollu ulatuses.

Tookaigud on algse tédkaigu identsed koopiad.

MARKUS: Termineid Navigeerimisrada ja AB-joon
kasutatakse samas tdhenduses. Juht méaérab Raja
0 ja see on referentspunktiks, millel pbhinevad kbik
jargmised paralleelsed t66kéigud pollul.

T66kéikude vaheline kaugus on hédélestusviisardisse
sisestatud rajavahe.

Uue sirge raja loomine
Raja 0 maaramiseks on mitmeid meetodeid.

* A + B —raja 0 maaramine toimub seda masinaga labi
soites.

* A + Auto B — raja 0 maaramine toimub seda masinaga
|abi soites.

* A + suund — raja 0 maaramine toimub masina
juhtimisega punkti A ja eelmaéaratud suunavaartuse
sisestamisega.

® Laius/pikkus — raja 0 maaramine toimub eelmaaratud
laius- ja pikkuskoordinaadi sisestamisega punkti A ja
B jaoks.

PC9508 —UN—240CT06

Sirge rada

* Laius/pikkus + suund — Raja 0 maaramine toimub
eelmaaratud laius- ja pikkuskoordinaadi sisestamisega
punkti A ja B jaoks ning eelmaaratud suunavaartuse
sisestamisega.

MARKUS: Raja 0 v6ib méaérata ka t66 kéigus (nt
istutamise ajal), kuid sellisel juhul ei ole méned
funktsioonid saadaval.

MARKUS: Késitsi médramiseks on soovitatav teha

rada 3 m (10 jalga) pikkuseks, automaatseks
mééramiseks 15 m (45 jalga) pikkuseks.

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-1/9

Sirge rada

1. Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

| ||
| ||
[ ||
[—— |
=

Meniidi

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-2/9

2. Valige GreenStar (GS3).

Jétkub jargmisel lehekiiljel

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-3/9
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. Valige Roolimisabi.

PC590571 —UN—17AUG23

Roolimisabi

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-4/9

. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik Sirge rada.

5. Valige jacotises Raja nimi sirge raja nimi. Kui nimi

puudub, valige uue nime loomiseks uus rada.

PC590564 —UN—17AUG23

||” Straight Track

e
w

Sirge rada jaotisest Raja jérgimise reziim

zb481t,1692099757967 -21-17SEP23-5/9

. Valige késk Maara A.

PC590568 —UN—17AUG23

)

I
Set A

Maééra A

zb481t,1692099757967 -21-17SEP23-6/9

Kasutades Uhte kolmest vdimalusest, maarake punkt
B.

a. Punkti B kasitsi maaramiseks soitke pdllul punkti B
loomiseks soovitud kohta ja vajutage klahvi MAARA
B. Minimaalne kaugus on 3 m (10 jalga). Soovitud
suuna maaramiseks on soovitav punkt B maarata
pollu kaugeimas otsas.

PC590569 —UN—17AUG23

Mééra B

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-7/9

b. Punkti B automaatseks maaramiseks valige klahv
Maara B automaatselt mis tahes ajal. Punkt B
maaratakse automaatselt, kui masin sdidab punktist
A 15 m (45 jalga) eemale.

See meetod arvutab punkti B Iabitud 15 m (45 jala)
jooksul véetud viimase viie andmepunkti pdhjal ja
témbab labi punktide kdige paremini sobiva joone,
et maarata suund.

PC590570 —UN—17AUG23

i

Klahv Mééra B automaatselt

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-8/9

c. Punkti B maaramiseks suuna sisestamise kaudu
valige nupp Maara suund.
Sisestage joone soovitud suund numbriklaviatuuri
kaudu ja vajutage salvestamiseks nuppu Noustu.
0.000 naitab pbéhja-, 90.000 ida-, 180.000 Iduna-
ja 270.000 laénesuunda.

Seadistuse tuhistamiseks mis tahes ajal ja
tagasip66rdumiseks roolimisabi seadistamise lehele
valige nupp Tuhista.

PC590572 —UN—17AUG23

Suund

NuUd on Rada 0 maaratud ja paralleelsed rajad luuakse
automaatselt.

zb48j1t,1692099757967 -21-17SEP23-9/9
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PC9028 —UN—16APR06

Kohanduvad kurvid

Toopohimote

Kohanduv kurv véimaldab operaatoril salvestada kasitsi
soidetud kurvilise raja. Parast esimese kurvilise t6okaigu "——‘_/f—\_,//\
salvestamist ja masina Gmber pd6ramist voib juht /\_,//\
genereeritud raja ilmumisel rakendada paralleeljargimist —/\_//\
Parallel Track voi aktiveerida ststeemi AutoTrac. Masinat

juhitakse jargnevatel tookaikudel eelmise salvestatud Kohanduvate kurvide reziim

tookaigu kohaselt. Iga todkaik genereeritakse esimesena
labitud t6okaigu jargi, et juhtmisvead ei korduks kogu
pollu ulatuses. Todkaigud ei ole algse to6kaigu identsed
koopiad. Tookaigu kdverus muutub, et sailitada kahe
tookaigu vahelist viga. Vajaduse korral saab juht kurvilist

rada pollu suvalises kohas muuta. Selleks tuleb masin
lihtsalt genereeritud rajalt kdrvale juhtida.

MARKUS: Té6kéiku ei ole kohanduvate kurvide
reZiimis vbimalik vahele jétta.

-

Tee kdverus muutub, kui jargnevad teed on kdveramad
voi sirgemad.

Kohanduvate kurvide reziim véimaldab juhil sbita ja
juhinduda eri navigeerimisskeemide jargi.

v

PC9029 —UN—17APR06

Kohanduvate kurvide reziim

zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-1/8

Navigeerimisskeemid ~ b
Erinevad pollumustrid on jargmised. {f /f
* Tavaline kurv R

S-k . . | @ .
: Ra:r;\/istatud G E

©
* Vdidusodidurada g
* Spiraal <
* Ring il
)
Raja nihutamise toiming C O g'
o
(=3
Kurvilise raja kasutamisel ei ole soovitatav rada nihutada. 2
Kurvilise raja reZiimis ei kompenseeri raja nihutamine Teed
GPS-i nihet.
A—Tavaline kurv D—S-kurv
B—Raamistatud E—Véidusodidurada
C—Spiraal F—Ring
Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-2/8
45-3 011224
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Uue kohanduvate kurvidega raja loomine

MARKUS: Kohanduvate kurvidega raja kasutamiseks
ei ole tarvis klienti, farmi ega poldu méérata,
kuid salvestada saab ainult i(ihe globaalse
kohanduvate kurvidega raja.

1. Valige suvand Menuu.

PC582158 —UN—01AUG23

Mendiii

zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-3/8

2. Valige GreenStar (GS3)

PC582159 —UN—01AUG23

GreenStar

GS3;

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-4/8

3. Valige Roolimisabi.

PC590571 —UN—17AUG23

Roolimisabi

zb481t,1692100048683 -21-19SEP23-5/8

4. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik Kohanduvad
kurvid.

5. Valige raja nimest kohanduvate kurvide nimi. Kui nimi
puudub, valige uue nime loomiseks uus rada.

6. Soitke pdllul soovitud kohta, et alustada raja labimist.
7. Alustage salvestamist. Valige nupp Salvesta.

MARKUS: Kohanduvate kurvide salvestamine on
keelatud, kui kordusreZiim on sisse lilitatud.
Uute radade salvestamisel (st istutamisel) peab
kordusreziim olema mérkimata (vélja lilitatud).
Juhtimisel mééda olemasolevaid radu (st

Jatkub jargmisel lehekiiljel

PC590566 —UN—17AUG23

N a, Adaptive Curves s

Kohunduvad kurvid jaotisest Raja jérgimise reziim

pritsimisel, saagikoristusel) peab kordusreziim
olema maérgitud (sisse lilitatud).

Kordusreziim on vaikimisi vélja lilitatud.

8. Kirje asendatakse parast selle valimist jargmisega:

a. Paus

zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-6/8
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b. Stopp

MARKUS: Salvestamine tuleb vélja liilitada ainult sis,
kui masinaga soidetakse véljaspool tavalist poldu
(néiteks pritsi voi istuti tditmiseks) voi kui kasutaja
ei soovi pbllu 16pus pdérdeid salvestada.

9. Soitke labi algne tookaik. Kaardil kuvatakse sinine
navigeerimisrada.

MARKUS: Otse séitmisel ei pruugi salvestatud tee olla
ekraanil masina ikooni taga nédhtav. Tee muutub
néhtavaks masina p66ramisel.

Valge navigatsioonijoon ei ilmu enne t66kéaigu
16ppu ega masina limberpééramist. Péarast
masina mberpbéramist méérab siisteem tee,
kuhu masin suunata. Siisteem tuvastab I6igu, mis
on paralleelne ja jééb poole kuni poolteise raja
vahele. lImub prognoositud tee, mille jérgi juht voib
navigeerida. Soitke mé6da soovitud teed.

10. Masina pddramisel esimese t6okaigu 16pus
genereeritakse jargmise tookaigu valge
navigeerimisjoon. Valge navigeerimisjoone
kuvamiseks voib kuluda méni sekund.

11. Valge navigeerimisjoone kuvamisel kavandatava
tookaigu jaoks vajutage masinal asuvat jatkamislilitit
(ainult susteemi AutoTrac korral), et masin s6idaks
automaatselt méoda seda tookaiku. Kasitsi
navigeerimisel juhtige masinat médda esiletdstetud
valget navigeerimisjoont.

(B).

PC590589 —UN—17AUG23

Kohanduvate kurvide mé&éramise leht

A—Paus B—Stopp

TAHTIS: Lépetage salvestamine enne jargmisele
pollule soitmist. Selle tegemata jatmise
tottu voidakse viimase po6llu kohanduvate
kurvide andmed kustutada enne jargmise poliu
kohanduvate kurvide andmete salvestamist.

MARKUS: Salvestatud kohanduvate kurvide andmed
médratakse valitud kliendi, farmi vbi pbllu nimele.
Nimetatud andmed salvestatakse ekraani siseméllu,
kuni kasutaja need kustutab, ja neid voib tihelt

12. Kui p6ld on valmis, valige nupp Katkesta salvestamine ekraanilt teisele lle kanda.

Jétkub jargmisel lehekiiljel

zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-7/8
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Sirge teeosa voi imber takistuste navigeerimise
salvestamine

1. Alustage salvestamist.

2. Masina teekonna salvestamise ajutiseks peatamiseks

valige nupp Salvestamise peatamine.

3. Kohanduva kurvi salvestamise jatkamiseks valige g,
nupp Salvestamine. §
=z
Vahemaa nende kohtade vahel, kus salvestamine 7
PEATATI ja seda JATKATI, Ghendatakse sirgjoonega. %
See on abiks pika sirge rajaldigu voi takistuste imber &
sbitmise korral.
MA'RKU"S: Pikim sillalbik (PEATAMISELE ja
JATKAMISELE vastavate punktide vaheline
16ik) saab olla 0,8 km (0,5 miili) (2 640 jalga).
Suuremate kauguste korral (ihenduslbiku ei
looda ja teesse j&ab link.
A—Salvestamise PAUS D—Salvestamise JATKAMINE g
B—Luuakse kahte punkti E—Tee salvestatakse sirge %
tihendav sillaléik joonena punktide A ja D <
C—Traktori teed pausi ajal ei vahel. z
salvestata :|’
T
Sirge tee
zb48j1t,1692100048683 -21-19SEP23-8/8
45-6 011224
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AB-kéverad PC9028 —UN—16APR06
Té6pohimote M
AB-kdverate reziim véimaldab juhtida masinat médda M
kdveraid ja paralleelseid kaike, mille 16pp-punktid m
voivad olla pdllu mdlemas otsas. Navigeerimisrajad on /\_,//\
rajaga paralleelsed mdlemas suunas ja genereeritakse M

esimesena labitud todkaigu jargi, et juhtimisvead ei
korduks kogu pdllu ulatuses. AB-kéverate reziim

Rada 0 on referentsrada, millel pdhinevad kdik jargnevad

koverjoonelised tookaigud kogu pdllu ulatuses. Parast Mitu AB-koverat pdllul — pold véib sisaldada mitut
esimese AB-kdvera (Rada 0) loomist genereeritakse 4 AB-kdveraga teed. Péllu kdik AB-kdverad tuleb
rada. Susteem loob tookaike juurde, kui masin labib salvestada ja unikaalse nimega tahistada.

viimase ekraanil kuvatud tookaigu.
Radade nummerdamine — rajad nummerdatakse, et
vdimaldada t6okaigu vahelejatmist ja aidata kaasa
tookaikude leidmisele. Kovera esimese ja viimase punkti
pohjal maaratud suund maaratleb suunasildi (N — pohi, S
— |duna, E —ida v6i W — 13as).

MARKUS: AB-kéverate reziimis on véimalik
tookéiku vahele jétta.

AB-kdvera tee andmete genereerimine —
perspektiivvaate kuval ilmub tekst "AB-kdvera
genereerimine", kui siisteem genereerib parast Raja 0 Tee kdverus muutub, kui jargnevad teed on kéveramad
salvestamist esialgseid tookaike voi lisatdokaike. Sel ajal  vdi sirgemad.

pole voimalik tGhelgi teekonnaosal rajast korvale kalduda. . . .
Uue AB-kdveraga raja loomine
AB-kovera genereerimise piirangud — selleks et

AB-kéverat saaks kasutada navigeerimiseks, peab algne ~ Esimese AB-kdvera (Raja 0) loomiseks sooritage

salvestatud AB-kéver olema vahemalt 3 m (10 jalga) jargmised toimingud; sellel pohinevad koik jargnevad
pikkune. Kéverjooneliste teekondade genereerimiseks kdverjoonelised tookaigud kogu pdllu ulatuses.
el tOhI masin Olla Rajast 0 kaugemal kUI 400 meetnt MARKUS Uhe p6//u kOhta V6/b Sa/VeStada mltu

(0,25 miili). Kui masin on nimetatud Ularaja kaugusel,
vOib ekraanil kuvatava tee genereerimiseks kuluda mitu
minutit. Sel ajal kuvatakse ekraanil tekst "AB-kdvera
genereerimine".

AB-kéverat. Need tuleb eraldi nimetada
Ja salvestada.

zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-1/7

1. Valige suvand Menu. PC582158 —UN—01AUGZ3
[
[
I
|
[~ ]
Mendidi
zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-2/7
2. Valige GreenStar (GS3). PC882159 —UN—01AUGZ3

SR

GreenStar (GS3)

Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-3/7
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3. Valige Roolimisabi.

PC590571 —UN—17AUG23

4
gl
suidane
Roolimisabi

zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-4/7

4. Valige AB-kdverad jaotisest Raja jargimise reziim.

5. Valige jaotises Raja nimi AB-kdverate nimed. Kui nimi
puudub, valige uue nime loomiseks uus rada.

6. Sditke pdllul soovitud kohta, et alustada raja labimist.
7. Alustage salvestamist. Valige nupp Salvesta.

8. Kirje asendatakse parast selle valimist jargmisega:

PC590565 —UN—17AUG23

:))]U AB Curves A

AB-kéverad jaotisest Raja jargimise reziim

a. Paus

zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-5/7

b. Stopp

9. Soitke labi algne to6kaik. Kaardil kuvatakse sinine
navigeerimisrada.

MARKUS: Otse séitmisel ei pruugi salvestatud tee olla
ekraanil masina ikooni taga ndhtav. Tee muutub
néhtavaks masina pééramisel.

10. Téokaigu l16ppedes vajutage nuppu Katkesta

salvestamine (B) ja rada salvestatakse mallu. 9
<
MARKUS: Salvestamine Iopetatakse ja salvestatakse vaid = = ‘,/ T
selle hetkeni salvestatud AB-kéver, kui salvestamise = s L__’ | §|
ajal kaob GPS-signaal. AB-kéverat on véimalik ' R S
kustutada juhtraja seadistamise lehel asuva nupu p §
Kustuta rada kaudu, kui juht ei ole sellega rahul. (]t g

AB-kurvi méaéramise leht

A—Paus B—Stopp

Jatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-6/7
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Sirge teeosa voi Uimber takistuste navigeerimise
salvestamine

1. AB-kdverate salvestamise alustamine

2. Masina teekonna salvestamise ajutiseks peatamiseks
valige nupp Salvestamise peatamine.

3. Sama AB-kdvera salvestamise jatkamiseks valige
nupp AB-kdverate salvestamine.

Vahemaa nende kohtade vahel, kus salvestamine peatati
ja seda jatkati, GUhendatakse sirgjoonega. See on abiks
pika sirge rajaldigu voi takistuste Umber séitmise korral.

MARKUS: Pikim véimalik sillaléik (pausi algusele ja I6pule
vastavate punktide vaheline 16ik) saab olla 0,8 km
(0,5 miili) (2640 jalga). Suuremate kauguste korral
lihendusléiku ei looda ja teesse jaéab link.

A—Peatamine enne takistust C—Raja 0 alusel genereeritud
B—Jatkamine parast takistust teekonnad

.

PC9030C —UN—270CT06

Navigeerimine (imber takistuste

zb48j1t,1692100403680 -21-17SEP23-7/7

Ringikujuline rada

Toopohimote

Ringjooneline rada aitab juhil teha masina ja ringvihmutiga
pdllul kontsentrilisi ringe. Juhid vbivad esimese ringi

loomiseks rakendada eri meetodeid. Parast esimese ringi
maaramist luuakse pollul kdik jargmised ringid.

Ringjoonelise raja reziimi saab kasutada kasitsi
navigeerimisel, kuid stisteemi AutoTrac kasutamiseks
ringjoonelise raja reziimis tuleb aktiveerida nii AutoTrac
kui ka Pivot Pro. Pivot Pro aktiveerimine on voimalik ainult
Pdhja-Ameerikas.

Ringi tsentri laius- ja pikkuskoordinaadid salvestatakse
ning seotakse pdllu nimega. Juhul kui pdld pole ringi
tsentri maaramise ajal valitud, salvestatakse globaalsete
ringide tsentrid. Ringi tsentreid voib edaspidiseks
kasutamiseks taastada.

Uue ringraja loomine

1. Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

Mendiii

zb48j1t,1692100524545 -21-17SEP23-1/6

2. Valige GreenStar (GS3).

PC582159 —UN—01AUG23

Jatkub jargmisel lehekiiljel

GSIEE

GreenStar (GS3)

zb48j1t,1692100524545 -21-17SEP23-2/6
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3. Valige Roolimisabi.

PC590571 —UN—17AUG23

4
gl
suidane
Roolimisabi

zb48j1t,1692100524545 -21-17SEP23-3/6

4. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik
Ringjooneline rada.

5. Valige jaotises Raja nimi ringjoonelise raja nimi. Kui
nimi puudub, valige uue nime loomiseks uus rada.

6. Soitke pdllul soovitud kohta, et alustada raja labimist.
Ringjoonel s6itmise meetod

Ringjoonel sditmine — loob ringraja, kui masinat juhitakse
vahemalt 10 protsendi ulatuses mddda soovitud ringi.

PC590567 —UN—17AUG23

@Circle Track &

Ringjooneline rada jaotisest Raja jérgimise reziim

Optimaalse ringjoone keskpunkti ja tapsema raja
arvutamiseks on soovitatav |abi séita terve ringjoon.

1. Ringikujulise t66kaigu loomiseks sditke pollul soovitud

kohta.

zb481t,1692100524545 -21-17SEP23-4/6

2. Valige kirje (A) ringikujulise raja labimiseks.

Valige nupp Ldpeta ringjoone salvestamine.
Ringjoonelised rajad luuakse automaatselt seadistuse
ajal maaratud tehnoradade vahe abil.

MARKUS: Nupp Lépeta ringjoone salvestamine
kuvatakse siis, kui ringist on séidetud tsentri
punktide arvutamiseks piisav osa.

A—Salvestamine B—Laius ja pikkus

Jatkub jargmisel lehekiiljel

()
B

Ringjoonelise raja méddramise leht

PC590591 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692100524545 -21-17SEP23-5/6
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Laiuse/pikkuse meetod

1.
2.

3.

Valige raja laius-/pikkuskraad (B).

Sisestage laius- ja pikkuskoordinaatide vaartused
kimnendkraadidena. Sisestusekraanil kuvatakse
kdigepealt eelmised pdlluga seotud laius- ja
pikkuskoordinaatide vaartused.

Vaartuste salvestamiseks valige nupp Noustu (C).
Ringjoonelised rajad luuakse automaatselt seadistuse
ajal maaratud tehnoradade vahe abil.

MARKUS: Masina joondamine ringvihmuti té6laiuse jérgi

vOi raja nihutamise funktsiooni tsentreerimistoimingu
kasutamine voivad osutuda vajalikuks radade
Jjoondamiseks masina kohaselt.

A—Ilaiuskraad C—Noustun
B—pikkuskraad

Enter Center Point
Latitude
Longitude
%
Cancel

Accept I

PC590584 —UN—17AUG23

Keskpunkt

zb48j1t,1692100524545 -21-17SEP23-6/6

Realeidja

1.

Valige suvand Menud.

PC582158 —UN—01AUG23

Mendiii

zb481t,1692279954088 -21-17SEP23-1/3

2. Valige GreenStar (GS3). PC882159 —UN—01AUGZ3
GS RS
GreenStar (GS3)
zb48j1t,1692279954088 -21-17SEP23-2/3

3. Valige Roolimisabi. PCS90571 —UN—17AUGZ3

4. Tehke jaotises Raja jargimise reziim valik Realeidja.

5. Avage jaotis Vaade. !

6. Valige Maara rida. Roolimisabi

zb48j1t,1692279954088 -21-17SEP23-3/3

45-11
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4. polvkonna ekraan — rada

Sirge rada

1. Valige suvand Menuu.

PC28961 —UN—24APR23

Mentidi

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-1/9

2. Valige AutoTraci roolimisabi.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTraci roolimisabi

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-2/9

3. Valige kask Maara rada.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Maééra rada

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-3/9

4. Kui Uhtegi rada pole saadaval, valige Uus rada.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uus rada

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-4/9

5. Valige jargimisreziim Sirge rada (A). Valige
saadaolevate suvandite seast mis tahes meetod.

Select Guidance Method @

| Straight Track PEiEd
A—Sirge rada F—Meetod Laius/pikkus + i : :
B—Meetod A + B suund |
s | Curve Track -
C—Meetod A + suund G—Juurdepéis: A + B | TR Mothed "5 +Heading — = MDD g
D—Meetod Automaatne B H—Juurdepéias: A + Suund f 2
E—Meetod Laius/pikkus I— Juurdepads: Laius/pikkus | Circle Track - ,_® N
+ suund - bl ] J
- HOLEbLE LI 2
| Boundary Track  » J : % ] J ©
| Lat/Lon + ACcess: Access: Access: %
Heading A+B A+Heading  Lat/Lon+ 8
Method Heading a
Sirge raja valikud
Jitkub jargmisel lehekiiljel 7b48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-5/9
50-1 011224
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4. pblvkonna ekraan — rada

6. Valige raja nimi.

PC590577 —UN—17AUG23

Track Name

Track 1 ]

Raja nimi

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-6/9

7. POollu valimine

PC590578 —UN—17AUG23

8. Valige OK. Sitke pllul soovitud kohta. Field
South 40 }
PoIld
zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-7/9
9. Valige kdsk Maara A. PC590579 —UN—17AUG23
{ SetA
Mééra A

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-8/9

10. Valige Maara B.

PC590580 —UN—17AUG23

Mééra B

zb48j1t,1692106465016 -21-17SEP23-9/9

Kurviline rada

1. Valige suvand Menuu.

PC28961 —UN—24APR23

Mendiii

zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-1/6

2. Valige AutoTraci roolimisabi.

PC28717 —UN—25AUG22

AutoTraci roolimisabi

Jéatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-2/6

011224
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4. pblvkonna ekraan — rada

3. Valige kask Maara rada.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Maééra rada

zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-3/6

4. Kui Uhtegi rada pole saadaval, valige Uus rada.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uus rada

zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-4/6

5. Valige kurviline rada (A). Valige saadaolevate
suvandite seast mis tahes meetod.

6. Soitke pollul soovitud kohta.

A—Kurviline rada C—AB-kover

B—Kohanduv kurv

Select Guidance Method ®

Straight Track >

Curve Track Adaptive
Curve

Circle Track .

Boundary Track -

Kurvilise raja valikud

PC28846 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-5/6

Salvestamise alustamiseks valige Salvesta (A).
Salvestamise |dpetamiseks valige Lopeta seanss (C).

9. Seansi salvestamiseks valige OK, kurvi salvestamise
seanssi naasmiseks valige Tuhista.

MARKUS: Pérast I6petamist saab rada muutes
seansile kurvi osi lisada.

A—Salvestamine
B—Peata/katkesta

C—Lopeta seanss

Record Track

o

(@)

n
—

Salvesta rada

PC590588 —UN—17AUG23

zb48j1t,1692108125002 -21-17SEP23-6/6

50-3

011224
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4. pblvkonna ekraan — rada

PC28961 —UN—24APR23

Ringikujuline rada

1. Valige suvand Menuu.

Meniii

zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-1/7

2. Valige AutoTraci roolimisabi. PC28717 —UN—25AUG22

AutoTraci roolimisabi

zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-2/7

PC590575 —UN—17AUG23

3. Valige kask Maara rada.

Set Track

Maééra rada

zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-3/7

4. Kui Uhtegi rada pole saadaval, valige Uus rada. PC590576 —UN—17AUGZ3

New Track

Uus rada

zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-4/7

5. Valige Ringjooneline rada (A). Valige saadaolevate .
suvandite seast mis tahes meetod. Select Guidance Method @
A—Ringikujuline rada C—Ringi laius- ja | e
B—Ringjoonel sditmine pikkuskraadid Straight Track | @
Curve Track *  Drive Circle Lat/Lon
| Circle
0) g
2
Circle Track X g
2
y )
.
Boundary Track > g
| 2
Ringjoonelise raja valikud
Jétkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-5/7

50-4

011224
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4. pblvkonna ekraan — rada

Ringjoonel soitmine

1. Ringikujulise t66kaigu loomiseks sditke pdllul soovitud
kohta.

2. Uue raja salvestamiseks valige Alusta (A).

()

3. Soditke modda soovitud ringikujulist tookaiku. g
4. Salvestamise |6petamiseks valige Valmis (B). Done ;
- 2
MARKUS: Valik Valmis kuvatakse siis, kui ringist on ,l
sbidetud keskpunkti arvutamiseks piisav osa. { Cancel ©‘. §
: S
A—Alusta C—Tiihista L . oy
B—Valmis Ringjoonelise raja labimine

zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-6/7

Ringi laius- ja pikkuskraadid Create Track | Lat/Lon Circle (i)
1. Ringikujulise t66kaigu loomiseks sditke pdllul soovitud KAt
kohta. Current Position Latitude
2. Kui praegune laius- ja pikkuskraad on dige, valige 41.59565827  -93.60353088 [ J
Kasuta praegust (A) Latitude Longitude
. . . . Longitude
Valige laius- (B) ja pikkuskraad (C). = use mmm@ [ © :-’}J g
Valige Salvesta (D). “ 2
Track Spacing zl
A—Praegune C—pikkuskraad :I'
B—Ilaiuskraad D—Salvesta 30.000 ft ]
g
X Cancel ] v Save @ 3
o
Ringjoonelise raja laius-/pikkuskraad
zb48j1t,1692108138989 -21-17SEP23-7/7
Piiril’ada PC28961 —UN—24APR23

1. Valige suvand Menuu.

Meniiii

zb48j1t,1692108148895 -21-17SEP23-1/5

2. Valige AutoTraci roolimisabi. PC28717 —UN—25AUG22

AutoTraci roolimisabi

Jéatkub jargmisel lehekiiljel zb48j1t,1692108148895 -21-17SEP23-2/5

011224
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4. pblvkonna ekraan — rada

. Valige kask Maara rada.

PC590575 —UN—17AUG23

Set Track

Maééra rada

zb48j1t,1692108148895 -21-17SEP23-3/5

Kui Uhtegi rada pole saadaval, valige Uus rada.

PC590576 —UN—17AUG23

New Track

Uus rada

zb48j1t,1692108148895 -21-17SEP23-4/5

. Valige Piiri rada (A). Valige Piiri raja jargimine (B).

Piiri raja loomiseks vali pold ja piir.

Piiri raja jargimise seadistamiseks valige Edasi.

A—Piirirada B—Piiri raja jargimine

Select Guidance Method @

Straight Track

Curve Track

" Boundary Fill

Circle Track

®

Boundary Track

Piiri raja valikud

PC28848 —UN—22AUG23

zb48j1t,1692108148895 -21-17SEP23-5/5

50-6

011224
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Diagnostika

GreenStar 3 diagnostikaekraanid

MARKUS: Véimalikud diagnostikavastused antakse
koos liihiselgitusega.

GreenStar - Diagnostic Readings

View RowSense

Row Sensors Available

® ¢
v
AutoTrac RowSense

Yes

RowSense Activation Yes
Available

®AuloTrac License SF2
Row Offset O

@F’ri mary Steering Source GPS

Sensor Coast Mode Time 0
Remaining
(sec)

System Mode

PC590585 —UN—17AUG23

Dueto software changes, read the latest Oper ator Manual prior 1o operation. To
obisin a copy, see your dealer or Wik vavw desre.com

RowSense

@ ¢

@ RowSense Activation Syvalatbe

MutoTrae License

® Calibrate Sensor
@ Calibration Stabus

AutoTrac RowSense
Tes

Yes

§F2

o

GPE

285

25

Ov |

Calibrated

PC590586 —UN—17AUG23

GreenStar 3 CommandCenteri diagnostikanéidud

A—Kuva
B—Siisteemireziim F—Rea nihe
C—Reaandurid on saadaval G—Peamine juhtimisallikas
D—RowSense'i aktiveerimine on H—Anduri vabakaigureziimi
saadaval allesjaanud aeg

Reaandurid on saadaval:
* A —jah
*B—ei

Reajuhiku aktiveerimine on saadaval:

® A —jah (juhul kui stisteemi AutoTrac RowSense GS3
on voimalik aktiveerida)

® C — ei (juhul kui stisteemi AutoTrac Rowsense GS3 ei
ole vdimalik aktiveerida)

Susteemi AutoTrac litsents:
e A —jah (SF1)

* B — jah (SF2)

*C—ei

Rea nihe

* Praegune rea nihke vaartus, kaugus, mis on mbéodetud

(tollides) v6i (mm).

Peamine juhtimisallikas:
¢ A — puudub

E—Siisteemi AutoTrac litsents

I— Vasakpoolse anduri pinge
J— Parempoolse anduri pinge

GreenStar 3ekraani diagnostikandidud

K—Anduri kalibreerimine

* B -GPS
® C — reaandurid

L—CAL
M—Kaliibrimise olek

Anduri vabakaigureziimi allesjaanud aeg:

* Poordloenduse taimer GPS-signaal kadumise korral,

mis kuvatakse sekundites.

Vasakpoolse anduri pinge

¢ Anduri puhkeasendi pinge peab olema vaiksem Kkui

2,5 volti.

Parempoolse anduri pinge

* Anduri puhkeasendi pinge peab olema suurem kui 2,5

volti.

Anduri kalibreerimine

Kaliibrimise olek

¢ Kalibreeritud
* Kalibreerimata

zb48j1t,1692098536255 -21-12SEP23-1/1

55-1

011224
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Diagnostika

4. polvkonna diagnostikaekraan

AutoTraci olek: AutoTraci olek kuvab AutoTraci
sektordiagrammi ja AutoTraci sisse-/valjalllitusnupu.

MARKUS: Jérgimise jéudluse ja seisundi véértuseid
arvutatakse pidevalt, kui AutoTrac on rakendatud
(4/4 oleku sektordiagramm) ja jérgib rada.
Véértuseid ei uuendada, kui AutoTrac™-j oleku

sektordiagramm langeb 3/4-ni véi 2/4-ni ja vaéartused

sektoris 1/4 asenduvad véértusega ,---“.

Jargimisjoudlus (A)

MARKUS: Iga jérgmist véértust kuvatakse 95%
vdartusena, mis tdhendab, et 95% ajast on jéudius
kuvatud véértusest parem vbi sellega vérdne.

95% rajast korvalekalde viga — masina kaugus lahimast
rajast. Viga suureneb, kuni masin jéuab kahe raja vahele,
siis hakkab vea vaartus langema, kui masin laheneb
jargmisele rajale. Heades oludes peavad vaartused
olema toodud vaartustega vordsed voi neist vaiksemad.

B_ AuteTrac Health o

AutaTrac STatlEE

w

Enabled

Last Exit Code

95% Off-Track Error
95% Heading Error

95% Yaw Rate

Whee| Slip

surface Roughness

'
®

Signal Srrengrth

MutaTrac Mada

MuaTrac Resume Switch

4. pblvkonna diagnostikaekraan

A—Jargimisjoudlus
B—Tingimused

ACCuracy

Tracking Perfarmance @

Canditians

Rough Smoath
GPS Health
0%

AutaTrac System @

AT 1.0

PC590594 —UN—17AUG23

C—GPS-i seisukord
D—Siisteem AutoTrac

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

12,9-19,3 km/h (8—-12 mi/h)

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

Rajast kdrvalekalde viga (k&ik raja
thubid)

4 cm (1.6 in)

8 cm (3.2in)

12 cm (4.7 in)

95% suunaviga — masina suund seoses kasutatava
rajaga. Heades oludes peavad vaartused olema toodud
vaartustega vordsed voi neist vaiksemad.

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

12,9-19,3 km/h (8—-12 mi/h)

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

Sirge rada 0,8°

1°

1,2°

Kurviline/ringjooneline rada (see
vaartus oleneb kurvi teravusest.
Jarskudel kurvidel on kdrgemad
vaartused.)

1,6°

3,0°

3,6°

95% lengerdusmaar — masina pdoramiskiirus, mis
mojutab jargimisjdudlust. Heades oludes peavad

vaartused olema toodud vaartustega vordsed voi neist

vaiksemad.

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

12,9-19,3 km/h (8—-12 mi/h)

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

Sirge rada 1°

1,5°

1,8°

Kurviline/ringjooneline rada (see 2°
vaartus oleneb kurvi teravusest.
Jarskudel kurvidel on kérgemad

vaartused.)

4,5°

5,4°

Tingimused (B)

MARKUS: Kui véértused jéévad optimaalsest
vahemikust vélja, stittib kollane LED-mé&rgutuli.
Kui véértused on optimaalses vahemikus,
pbleb roheline LED-mé&rgutuli.

Pinnase karmus — pinnase seisund, kus masina to6tab.
Seda arvutatakse StarFire’i vastuvétja vonkumise,
veeremise ja kiiruse andmete alusel. Pinna karmuse
indikaatorriba on kollane, kui see jaab optimaalsest
vahemikust valja, ja roheline, kui see jaab optimaalsesse
vahemikku.

Rataste libisemine — rataste libisemise protsent, mida
vorreldakse masina GPS-kiirusest saadud rataste
likumiskiiruse naiduga. Suurem vaartus kui 6% margib, et
rataste libisemine mojutab AutoTraci jdudlust negatiivselt.

GPS-i seisukord (C)

Tapsus — vastuvotja asukohatapsust, mis kuvatakse
protsendina. Lubatud tdpsuse ja korratavuse
saavutamiseks on vajalik 100% tapsus.

Signaali tugevus — StarFire’i vastuvotja parandussignaali

tapsus.

Jétkub jargmisel lehekiiljel

zb48j1t,1692676792441 -21-23AUG23-1/2

55-2
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Diagnostika

Siisteem AutoTrac (D)

AutoTraci reziim — naitab masinale paigaldatud AutoTraci
juhtploki tGdpi.

Juhtplokk

AutoTraci reziim

AT2 (TR S.N. 110101—, 8R S.N. 160001—, 8RT S.N. 923001—, 8RX
S.N. 801001-)

AT 2.0

AT1 (integreeritud voi tehases paigaldatud AutoTraci juhtplokk) AT 1.0
AutoTrac Controller 300 ATC 300
AutoTrac Controller Raven ATC Raven

AutoTrac Controller Reichhardt

ATC Reichhardt

AutoTrac Controller Deere ATC Deere
AutoTrac Universal 300 ATC 300
AutoTrac Universal 200 ATC 200
AutoTrac Universal 100 ATC 100
AutoTraci taastusliiliti — sees, kui AutoTraci taastusluilitit
on vajutatud, ja valjas, kui luliti on vabastatud.
zb48j1t,1692676792441 -21-23AUG23-2/2
55-3 011224

PN=55



Reaandurite puhastamine

Reaandurite puhastamine

AETTEVAATUST: Liilitage mootor VALJA,
rakendage seisupidur ja eemaldage siiiitevoti.

Tdstke heeder lles ja langetage turvatokis (A)
hidrosilindri vardale.

Reaandurite puhtust tuleb kontrollida kord paevas. Kui
anduritele on kogunenud koristusprahti, voib see takistada
vaba liikumist ja hairida ststeemi t66d. Reaandurite
puhastamiseks eemaldage anduritelt ja nende Umbrusest
koristuspraht. Veenduge, et andurid liiguvad vabalt ja
takistamatult.

TS696 —UN—21SEP89

Kord aastas tuleb kontrollida andurite pukse ja volle liigse
kulumise tuvastamiseks. Vajaduse korral asendage.

A—Turvatokis

H90891 —UN—26FEB08

KR43067,00000B3 -21-11NOV08-1/1

011224
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Saadaolev ettevotte John Deere tehniline kirjandus

Tehniline informatsioon

Tehnilist informatsiooni saab osta John Deere'lt.
Publikatsioonid on kattesaadavad trikituna voi
CD-formaadis.

Tellimusi saab teha, kasutades Uht jargmistest:

¢ John Deeréi tehnilise informatsiooni pood:
www.JohnDeere.com/TechinfoStore

* Helistades 1-800-522-7448

* P6orduge John Deere’i esindaja poole

Voéimalik on saada jargmist informatsiooni:

VARUOSADE KATALOOGIS on kirjas teie masinale
sobivad varuosad koos lahtivdetud vaatega, mis hdlbustab
Oige varuosa kindlakstegemist. Samuti on see kasulik
lahtivbtmisel ja kokkupanemisel.

TS189 —UN—17JAN89

DX,SERVLIT -21-07DEC16-1/4

KASUTUSJUHEDID sisaldavad informatsiooni ohutuse,
kasutamise, korrashoiu ja hooldamise kohta.

L4

—-=a

15;;
e

TS191 —UN—O02DEC88

DX,SERVLIT -21-07DEC16-2/4

TEHNILISED TEATMIKUD, kus on toodud teie masina
hooldamisega seotud informatsioon. Need sisaldavad
tehnilisi andmeid, pilte kokkupaneku ja lahtivétmise
kohta, hidrodli vooluskeeme ja juhtmestiku skeeme.
Mdnede toodete kohta on eraldi kdsiraamatud remondi
ja diagnostika informatsiooniga. Ménede komponentide
kohta, nagu mootorid, on saadaval eraldi tehnilised
teatmikud.

Jatkub jargmisel lehekiiljel
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Saadaolev ettevétte John Deere tehniline kirjandus

HARIDUSLIK OPPEKURSUS, mis koosneb viiest
kdikehdlmavast raamatuseeriast, milles on detailne
p&hiinformatsioon, séltumata tootjast:

* Agricultural Primer seeria kasitleb talupidamise ja
karjakasvatuse tehnoloogiaid.

* Farm Business Management seeria kasitleb "paris
elust” voetud probleeme ning pakub praktilisi lahendusi
turunduse, finantseerimise ja seadmete valiku ning
vastavuse tagamise valdkonnas.

* Hooldamise pohialused naitavad, kuidas oma
maastikumasinaid remontida ja hooldada.

* Masina kasutamise pdhialused selgitavad masina
vbimalusi ja seadistamist, kuidas masina tootlikkust
suurendada ja kuidas valtida mittevajalikke toiminguid
pollul.

* Kompaktseadmete pdhialused annavad juhised kuni
40 kaitusvolli hobujduga varustuse remontimiseks ja
hoolduseks.

THE PRECISION-FARMING

O
RGRICULTURIZTS
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Ettevotte John Deere teenindus hoiab teie masina tookorras

John Deere on Teie teenistuses
KLIENDIRAHULOLU on John Deere jaoks oluline.

Meie esindused pingutavad selle nimel, et varuosad ja
teenindus jouaksid teieni digeaegselt ja efektiivselt:

—Hooldus ja varuosad teie seadmetele.

—Koolitatud hooldustehnikud ja vajalikud diagnostika ning
remondivahendid teie seadmete hooldamiseks.

PROBLEEMILAHENDUSPROTSESS KLIENDIRAHU-
LOLU TAGAMISEKS

John Deere esindaja tagab puhendunult teie seadmele
tugiteenuse ja mis tahes probleemi lahendamise.

1. Esindusega Uhenduse vdtmisel pange valmis jargmine
informatsioon:

—Masina mudel ja toote-identifikatsiooninumber
—Ostmise kuupaev
—Probleemi olemus

2. Arutage probleemi esinduse hooldusjuhiga.

TS201 —UN—15APR13

3. Kui probleemi ei dnnestu lahendada, selgitage

probleemi esinduse juhile ning paluge abi.

4. Kui probleem pusib ja seda esinduses ei
suudeta lahendada, siis paluge abi saamiseks
esindajal Uhendust vétta John Deere'ga. Vi votke
Uhendust kleinditeeninduskeskusega Ag Customer
Assistance Center telefonil 1-866-99DEERE
(866-993-3373) vdi saatke meile e-mail aadressil

www.deere.com/en_US/ag/contactus/.

DX,IBC,2 -21-02APR02-1/1

IBC-1

011224

PN=61
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Ettevotte John Deere teenindus hoiab teie masina tébkorras
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Ettevotte John Deere teenindus hoiab teie masina tébkorras
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