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Introducao

Prefacio
OBRIGADO por adquirir um produto John Deere.

LEIA ESTE MANUAL atentamente para aprender como
operar e fazer a manutencdo do seu produto
corretamente. Nao respeitar este procedimento podera
resultar em ferimentos ou danos ao equipamento. Este
manual e as sinalizagdes de seguranga no seu produto
também podem estar disponiveis em outros idiomas.
Consulte www.techpubs.deere.com (Ag&Turf/JDPS),
www.johndeeretechinfo.com (C&F) ou seu
concessionario John Deere para encomendar.

ESTE MANUAL DEVE SER CONSIDERADO uma
parte permanente do seu produto e deve permanecer
com o produto quando vendé-lo.

AS MEDIDAS neste manual sdo apresentadas tanto no
sistema métrico como no sistema de medidas usado
nos Estados Unidos. Use somente pegas de reposi¢cao
e elementos de fixagédo corretos. Os acessorios de
fixagdo métricos e de polegadas podem demandar
chaves especificas adequadas para um dos dois
sistemas.

OS LADOS DIREITO E ESQUERDO sao determinados
com base na diregdo do movimento de avango do
produto ou do implemento.

ESCREVA OS NUMEROS DE IDENTIFICACAO DE
PRODUTO (PIN) na sec¢éao de Especificagdes ou
Numeros da Maquina. Anote com precisdo todos os
numeros para ajudar no rastreamento do produto em
caso de ele ser roubado. As informacgdes do PIN séo
uteis ao encomendar pegas. Guarde os numeros de
identificacdo em um lugar seguro fora do produto.

A GARANTIA ¢é oferecida como parte do programa de
assisténcia aos clientes da John Deere que operam e
mantém o equipamento como descrito neste manual. A
garantia é explicada no certificado ou na declaragao de
garantia que vocé deve ter recebido no momento da
compra.

Esta garantia assegura que a John Deere substituira
seus produtos que apresentem defeitos dentro do
periodo de garantia. Em algumas circunstancias, a
John Deere também oferece melhorias em campo,
frequentemente sem custos para o cliente, mesmo que
0 produto ja esteja fora da garantia. Caso o
equipamento seja mal utilizado ou modificado para
alterar seu desempenho para além das especificagdes
originais de fabrica, a garantia sera anulada e as
melhorias em campo poderéao ser negadas.

Se vocé nao for o proprietario original deste produto, é
do seu interesse entrar em contato com seu
concessionario John Deere local para informa-lo do
numero de série da sua unidade. Isto ajudara a John
Deere a notifica-lo sobre quaisquer problemas ou sobre
melhorias de produtos.

DX,|IFC5E-54-08SEP25

A John Deere Esta a Sua Disposigao

TS201—UN—15APR13
A satisfagéo do cliente é vital para a John Deere.

Nossos concessionarios esforcam-se para fornecer-lhe
pecas e servigos com eficiéncia e rapidez:

* Pecas de servigos e manutengéo para dar suporte ao
seu equipamento.

» Técnicos de servigo treinados e as ferramentas de
diagnéstico e reparo necessarias para fazer a
manutengao do equipamento.

- Pecas de reposicgao, servigos de reparo e
informagdes da John Deere para manutengao ou
reparo estao disponiveis. Para obter mais
informacgoes, visite deere.com or deere.ca.

DX,IFC,JDS-54-30SEP25

Biblioteca de Informagdes Técnicas John
Deere

Devido a alteragdes no produto realizadas apés a
impressao deste documento, é possivel que as
descri¢des das funcionalidades do produto ndo estejam
completas. Leia o Manual do Operador mais recente
antes de usar. Para obter uma cépia, consulte o
concessionario ou visite techpubs.deere.com.

CZ76372,000071F-54-04AUG25
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Seguranca

Reconhecimento das Informagées de
Seguranga

Implementagao das Instrugoes de
Seguranga

T81389—UN—28JUN13
Este € um simbolo de alerta de seguranca. Ao ver este
simbolo na sua maquina ou neste manual, fique atento
a possibilidade de ferimentos.

Siga as precaugbes recomendadas e as praticas
seguras de operagao.

DX,ALERT-54-29SEP98

Compreenda as Palavras de Sinalizagao

A PERIGO

A ATENGAO

A CUIDADO

Uma palavra de sinalizagdo—PERIGO, ATENCAO ou
CUIDADO— ¢ usada junto com o simbolo de alerta de
seguranga. PERIGO identifica os riscos mais graves.

Os adesivos de seguranca PERIGO ou ATENCAO
localizam-se proximos as areas de risco especificas.
Precaucdes gerais estéo listadas nos adesivos de
seguranca de CUIDADO. A palavra CUIDADO também
chama atencao para as mensagens de seguranga
neste manual.

DX,SIGNAL-54-03MAR93

TS201—UN—15APR13
Leia atentamente todas as mensagens de seguranca
deste manual e os adesivos de seguranga da sua
maquina. Mantenha os adesivos de segurangca em boas
condi¢des. Substitua adesivos de seguranca
danificados ou ausentes. Certifique-se de que novos
componentes e pegas de reposig¢éo incluam os
adesivos de segurancga. Adesivos de segurancga para
reposi¢cao podem ser encontrados no seu
concessionario John Deere.

Pode haver informacgdes adicionais sobre seguranca
nas pegas e componentes de fornecedores que nao
estejam reproduzidas neste manual do operador.

Aprenda como operar a maquina e como utilizar os
controles adequadamente. Nao deixe ninguém operar a
maquina sem que tenha sido treinado.

Mantenha sua maquina em condigdes operacionais
apropriadas. Modificagdes n&o autorizadas na maquina
podem prejudicar o funcionamento e/ou a seguranga e
afetar a vida util da maquina.

Caso ndo compreenda alguma parte deste manual e
necessite de assisténcia, entre em contato com seu
concessionario John Deere.

DX,READ-54-01AUG22
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Seguranca

Pratica de Manutencao Segura

TS218—UN—23AUG88
Compreenda o procedimento de manutengéo antes de
executar qualquer trabalho. Mantenha a area de
trabalho limpa e seca.

Nunca lubrifique, ajuste ou faga manutengéo na
maquina quando esta estiver em movimento. Mantenha
maos, pés e vestimentas longe de pegas acionadas por
poténcia elétrica ou hidraulica. Desengate todas as
fontes de poténcia, e opere os controles para aliviar a
pressao. Baixe o equipamento até ao solo. Desligue o
motor. Remova a chave. Permita que a maquina
arrefeca.

Apoie de forma segura quaisquer elementos da
maquina que tenham que ser levantados para que a
manutengéo possa ser feita.

Mantenha todas as pegas em bom estado e
adequadamente instaladas. Repare danos
imediatamente. Substitua as pegas gastas ou partidas.
Remova quaisquer acumulag¢des de massa lubrificante,
6leo ou detritos.

Em equipamentos com motor, desligue o cabo terra da
bateria (-) antes de fazer quaisquer ajustes nos
sistemas elétricos ou antes de soldar na maquina.

Em implementos rebocados, desligue o conjunto de
cabos de ligagao do trator antes de fazer manutencgao
nos componentes do sistema elétrico ou antes de
soldar na maquina.

DX,SERV-54-17FEB99

Usar degraus e apoios de mao

corretamente
T133468—UN—15APR13

Evitar quedas entrando e saindo de frente para a
maquina. Manter sempre um contato de trés pontos
com os degrau, apoios de mao e corrimaos.

Tenha cuidados adicionais quando lama, neve ou
umidade aumentarem o risco de escorregdes.
Mantenha os degraus limpos e livres de graxa e éleo.
Nunca salte ao sair da maquina. Nunca entre ou saia de
uma maquina em movimento.

DX,WW,MOUNT-54-120CT11

Manusear suportes e componentes
eletronicos com segurancga

K'_

TS249—UN—23AUG88
Quedas durante instalagao ou remogao de
componentes eletrénicos montados no equipamento
podem causar graves ferimentos. Use uma escada ou
plataforma para alcancar facilmente cada local de
montagem. Use apoios seguros e resistentes para as
maos e os pés. Nao instale nem remova componentes
molhados ou congelados.

Ao instalar ou fazer manutencdo de uma estagao base
RTK em uma torre ou outra estrutura alta, use um
elevador aprovado.

Ao instalar ou fazer manutencdo em um mastro de
antena de GPS usada num implemento, use técnicas
de elevacgao apropriadas e o devido equipamento de
protecdo pessoal. O mastro é pesado e pode ser dificil
de manusear. Serao necessarias duas pessoas quando




Seguranca

os locais de montagem n&o forem acessiveis do solo ou
de uma plataforma de manutencao.

DX, WW,RECEIVER-54-24AUG10

Uso Correto de Monitor Eletronico

Monitores eletrbnicos sao dispositivos secundarios
destinados a ajudar o operador na execucéo de
operagdes no campo, aumentar o conforto e
proporcionar entretenimento. Os monitores oferecem
uma ampla gama de funcionalidade, sdo usados em
muitos aplicativos de sistemas diferentes da maquina e
podem ser usados em outros dispositivos secundarios
como equipamentos eletrénicos portateis.

Um dispositivo secundario é qualquer dispositivo ndo
necessario para operar sua maquina no respectivo uso
primario. O operador é sempre responsavel pela
operacgao e controle seguros da maquina.

Para evitar acidentes pessoais ao operar a maquina:

® Posicione o monitor conforme as instrugdes de

instalagcdo. Assegure que o dispositivo esteja fixado
€ que nao obstrua a visdo do operador, nem interfira
com os comandos operacionais da maquina.

Nao se distraia com o monitor. Fique atento. Preste
atencado na maquina e no ambiente ao seu redor.

Nao modifique configuragdes nem acesse qualquer
fungdo que exija o uso prolongado dos controles do
monitor com a maquina em movimento. Pare a
maquina em local seguro e coloque na posigao de
estacionamento antes de tentar tais operagoes.

Nunca ajuste em volume alto demais que ndo
permita escutar o trafego externo e veiculos de
emergéncia.

Para promover a operagao segura, determinadas
fungcbes do monitor podem estar desativadas a menos
que a movimentagdo da maquina seja restringida e/ou
esteja em posicéo de estacionamento. Cancelar este
recurso de seguranga pode violar leis aplicaveis e
resultar em danos, ferimentos graves ou fatais.

Use somente as funcionalidades disponiveis do monitor
quando as condi¢des permitirem fazé-lo de maneira
segura e conforme as instru¢des fornecidas. Sempre
respeite as normas de condugdo segura, leis e
regulamentos de transito estaduais ou locais ao usar
qualquer dispositivo secundario.

DX,ELEC,DISPLAY-54-13JAN15

Operagao Segura dos Sistemas de
Orientacgao

Nao use sistemas de orientacdo em rodovias. Sempre
desligue (desative) os sistemas de orientagédo antes de
entrar em uma rodovia. Nao tente ligar (ativar) um
sistema de orientagao ao transportar em uma rodovia.

Os sistemas de orientagao visam auxiliar o operador a
realizar operagdes mais eficientes no campo. O
operador é sempre responsavel pelo percurso da
maquina. Os sistemas de orientagdo ndo detectam
automaticamente obstaculos ou outras maquinas nem
previnem colisdes.

Sistemas de orientagao incluem qualquer aplicativo que
automatize a diregao da maquina. Isso inclui, entre
outros, o AutoTrac™, iTEC™, Automacgao de Curva do
AutoTrac™, Direcionamento de Implemento do
AutoTrac™ (passivo), AutoTrac™ Universal, Unidade
de Controle do AutoTrac™, RowSense™ AutoTrac™ e
Sincronismo da Maquina John Deere.

Para evitar acidentes pessoais ao operador e
observadores:

® Nunca tente entrar ou sair de uma maquina em
movimento.

e \erifique se a maquina, o implemento e o sistema de
orientagdo estdo configurados corretamente.

- Se estiver usando iTEC™, Automacgéo de Curva
do AutoTrac™ ou Orientagao do Implemento
AutoTrac™ (passiva), verifique se os limites
precisos foram definidos.

Se estiver usando o Sincronismo da Maquina,
verifique se o ponto inicial do seguidor esta
calibrado com espaco suficiente entre as
maquinas.

Permanecga alerta e preste atengdo ao ambiente ao
seu redor.

Assuma o controle do volante quando necessario,
para evitar perigos, observadores, equipamentos ou
outros obstaculos no talho.

Interrompa a operagao se condi¢des de visibilidade
deficiente prejudicarem sua capacidade de operar a
maquina ou de identificar pessoas ou obstaculos no
caminho da maquina.

Considere as condigdes do talhdo, a visibilidade e a
configuracao da maquina ao selecionar a velocidade
da maquina.

AL70325,000048F-54-30SEP19

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company
iTEC é uma marca registrada da Deere & Company
RowSense é uma marca registrada da Deere & Company
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Seguranca

Use o Cinto de Seguranga Corretamente

TS1729—UN—24MAY13
Evite ferimentos ou morte por esmagamento durante
uma capotagem.

A maquina é equipada com uma Estrutura de Protegao
Contra Capotamento (EPC). USE um cinto de
seguranga ao operar com uma EPC.

® Segure a trava e passe o cinto de seguranga pelo
corpo.

® [nsira a trava na fivela. Ouca o clique.

® Puxe a trava do cinto de seguranca para assegurar
que o cinto esta preso com firmeza.

e Ajuste o cinto de seguranga no quadril.

Substitua o cinto de segurancga inteiro, se as pecas de
fixagao, a fivela, o cinto ou o retrator apresentarem
sinais de danos.

Realizar no minimo uma vez por ano uma inspegao do
cinto de seguranca e das pegas de fixagdo de
montagem. Identifique sinais de pegas soltas ou avarias
no cinto, tal como rasgos, desfiamento, desgaste
extremo ou precoce, desbotamento ou escoriagao.
Substitua somente por pegas de reposicao que
atendam as especificacbes da sua maquina.

DX,ROPS1-54-22AUG13

Operagao Segura dos Sistemas de
Automacgao do Implemento

PC13793—UN—25MAY 11
N&o use sistemas de automacgéo do implemento em
rodovias. Sempre desligue (desative) os sistemas de
automacgao do implemento antes de entrar em uma
rodovia. Nao tente ligar (ativar) um sistema de
automacao do implemento ao transportar em uma
rodovia.

Os sistemas de automacgéo do implemento visam
auxiliar o operador a realizar operagdes mais eficientes
no campo. O operador € sempre responsavel pelo
percurso da maquina.

Sistemas de automagéo do implemento incluem
qualquer aplicativo que automatize o movimento do
implemento. Isso inclui, mas pode n&o se limitar, ao
iGrade e a Direcionamento Ativo de Implementos.

Para evitar ferimentos do operador e pessoas nas
proximidades da maquina:

e \erifique se a maquina, o implemento e os sistemas
de automacgéo estdo configurados corretamente.

® Permaneca alerta e preste atengao ao ambiente ao
seu redor.

® Assuma o controle da maquina quando necessario
para evitar riscos, pessoas, equipamento ou outros
obstaculos no campo.

® Interrompa a operagao se condi¢gdes de pouca
visibilidade prejudicarem sua capacidade de operar
a maquina ou de identificar pessoas ou obstaculos
no caminho da maquina.

CF86321,0000366-54-05AUG25
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Seguranca

Evite Fluidos Sob Alta Pressao

X9811—UN—23AUG88
Inspecione as mangueiras hidraulicas periodicamente —
pelo menos uma vez por ano — para ver se ha
vazamentos, dobras, cortes, trincas, abrasao, bolhas,
corrosdo, trangado exposto ou qualquer outro sinal de
desgaste ou dano.

Substitua imediatamente conjuntos de mangueira
desgastados ou danificados, por pecas de reposicéo
aprovadas John Deere.

Fluidos que escapam sob alta pressao podem penetrar
na pele e causar ferimentos graves.

Evite este risco aliviando a pressao antes de
desconectar uma linha hidraulica ou outras linhas.
Aperte todas as conexdes antes de aplicar pressao.

Procure por vazamentos com um pedago de cartdo.
Proteja as maos e o corpo de fluidos sob alta pressao.

Em caso de acidente, consulte um médico
imediatamente. Qualquer fluido injetado na pele deve
ser retirado cirurgicamente dentro de algumas horas ou
podera resultar em gangrena. Os médicos com pouca
experiéncia nesse tipo de ferimento devem procurar
uma fonte adequada de conhecimentos médicos nessa
area. Essas informagdes encontram-se disponiveis em
inglés no Departamento Médico da Deere & Company
em Moline, lllinois, EUA, pelos telefones 1-800-822-
-8262 ou +1 309-748-5636.

DX,FLUID-54-120CT11

05-5



Informagoes Regulatérias e de Conformidade

Identificagcdao do Codigo de Data

(JOHN DEERE  PrA12828

Component Serial Number
Wi JPCXLO IXXXXXXX:

&

CONTROLLER

APPLICATION CONTROLLER 1100, UCC2

PHO0233018  MADEINUSA  Yyww=+—(A)
( DEERE&COMPANY ~ MOLINE. IL. USA |

PC28647—UN—O07FEB22
Exemplo de Etiqueta do Produto

DATE CODE YY WW
©

PC17574—UN—16AUG13
Exemplo do Cédigo de Data

A—Cédigo de Data (data de fabricagéo)
B—Ultimos Dois Nimeros do Ano de Fabricagao

C—Numero da Semana do Ano Civil de Fabricagao

Use o codigo de data (A) na etiqueta do produto para
identificar a data de fabricacdo. "YY" identifica os
ultimos dois niumeros do ano de fabricagao (B); "WW"
identifica o numero da semana do ano civil de
fabricacao (C).

NOTA: O numero da semana de fabricacdo varia de 01

—53.
Cédigo de Data

AA Ultimos Dois Exemplo:
Numeros do Ano de | 16 = 2016
Fabricagéo 17 = 2017

18 = 2018

SS Numero da Semana | Exemplo:
do Ano Civil de 01, 02, 03—53
Fabricagéo

RW00482,00007B7-54-08FEB22

Unido Economica Eurasiatica — EAC
Unido Econdmica Euroasiatica — EAC

As informagdes dos produtos que possuem a marca de conformidade dos Estados Membros da Unido Econémica Euroasiatica

Fabricante: Deere & Company

Moline, lllinois, EUA

Controlador de Aplicacdo do CAN Universal
Modelo: Controlador de Aplicagdo John Deere
Fabricado nos EUA

Nome e enderego do representante autorizado na
Unido Econémica Euro-Asiatica:

Empresa de Responsabilidade Limitada "John Deere
Rus"

Enderecgo: 142050, Russia, regido de Moscou, distrito
de Domodedovo, Domodedovo, microdistrito Beliye
Stolbi,

vladenye "Armazém 104", Prédio 2.

PC20044—UN—30SEP14
CT47125,00011A7-54-056AUG25
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Informagbes Regulatérias e de Conformidade

Declaragao de Conformidade da UE

Deere & Company
Moline, lllinois, EUA

O abaixo assinado declara que:

Produto: Controlador CAN Universal 2, Controlador de Aplicagdo 1100, Controlador de Aplicagdo 1120
Modelo(s): XL01, XL02

cumpre(m) todas as clausulas relevantes e requisitos essenciais das seguintes diretrizes:

DIRETIVA NUMERO METODO DE CERTIFICAGAO

Diretiva de Compatibilidade Eletromagnética | 2014/30/UE Anexo |l da Diretiva

O produto esta em conformidade com as seguintes normas e/ou outros documentos normativos:
EN 55032: 2012/AC: 2013 EN 55024: 2010
EN I1SO 14982: 2009

Nome e enderego da pessoa na Comunidade Europeia autorizada a compilar o dossié técnico de construgao:

John Deere Walldorf GmbH & Co. KG
Suporte ao Cliente

Impexstrale 3

Walldorf D-69190
EUConformity@JohnDeere.com

Esta declaragédo de conformidade é emitida sob a exclusiva responsabilidade do fabricante.
Local da Declaragao: Urbandale, IA, EUA Nome: Scott Torgerson

Data da Declaragao: 12 de abril de 2021 Cargo:Hardware Eletronico do Gerenciador de Entrega
Unidade de Fabricagao: Deere & Company, Moline, IL 61265

DXCE01—UN—28APR09
CT47125,000115A-54-220CT21
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Informagbes Regulatérias e de Conformidade

Declaragao de Conformidade do Reino Unido
Deere & Company

Moline, lllinois U.S.A.
O abaixo assinado declara que:

Produto: Controlador CAN Universal, Controlador de Aplicagdo 1100, Controlador de Aplicagdo 1120
Modelo(s): XL01, XL02

cumpre(m) todas as clausulas relevantes e requisitos essenciais das seguintes diretrizes:

DIRETIVA NUMERO METODO DE CERTIFICAGAO

Regulamentos de Compatibilidade S.1. 2016/1091 Programacéo 2, Médulo A
Eletromagnética

O produto esta em conformidade com as seguintes normas e/ou outros documentos normativos:
EN 55032:2012/AC:2013 EN ISO 14982:2009
EN 55024:2010

Nome e endereco da pessoa na Comunidade Europeia autorizada a compilar o dossié técnico de construcéo:

John Deere Ltd

Harby Road

Langar

Nottinghamshire

NG13 9HT
EUConformity@JohnDeere.com

Esta declaragédo de conformidade é emitida sob a exclusiva responsabilidade do fabricante.

Local da Declaragao: Urbandale, IA, EUA.
Data da Declaragao: 12 de abril de 2021 Nome: Scott Torgerson
Unidade de Fabricagao:Deere & Company, Moline, IL 61265 Cargo: Hardware Eletrdnico do Gerenciador de Entrega

Importador de Produtos Ag & Turf: John Deere Ltd-
Harby Road, Langar, Nottinghamshire, NG13 9HT,
Reino Unido

Importador de Produtos Florestais: John Deere Forestry
Ltd- Carlisle Airport Industrial Estate, Carlisle, Cumbria,
CA6 4NW, Reino Unido

Importador de Equipamentos para Construgao: Wirtgen
Limited, Wirtgen Group House, Overfield Park, Godfrey
Drive, Newark, Notts. NG24 2UA, Reino Unido

UK
CA

APY46000—UN—25AUG21
CT47125,000115B-54-220CT21
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Visao Geral do Sistema — iGrade™

Teoria de Operagdao — iGrade™

iGrade™ ¢ um sistema de controle de elevagéo ativo
que usa valvulas de controle remoto (VCR) para
controlar a altura do implemento com base nos dados
de elevagao do sistema de posicionamento global
(GPS).

O iGrade™ utiliza as posi¢des de latitude e a longitude
dos Receptores StarFire™ para obter um plano ou
ponto de elevagdo. Para funcionar adequadamente, a
configuragao € essencial para o desempenho.

O iGrade™ possui trés modos de superficie:

e Controle do Grau
e Controle do Plano
® Controle Remoto

(Para mais informagdes, consulte o0 modo de superficie
especifico.)

Declive Transversal

Se o raspador puder, um declive transversal pode ser
usado além do modo de superficie. Usar o declive
transversal permite o controle da posicéo e do angulo
de inclinagao da palheta do raspador, resultando em um
corte mais limpo e mais preciso. O declive transversal
normalmente é necessario ao criar valas, ao criar
superficies abauladas ou ao raspar perpendicularmente
a direcdo de queda em um plano.

RW00482,00007B9-54-12JUN19

Controle Grau

PC22266—UN—15MAR16
A—Ponto de Origem
B—Plano ou Grau Desejado
C—Area preenchida (terra adicionada)
D—Area Cortada (terra removida)
E—Plano ou Grau Inicial
F—% de inclinagao

O Controle do Grau normalmente é usado para criar
estradas entre talhdes ou valas simples. O Controle do
Grau controla automaticamente o raspador em uma
inclinagéo definida ao longo de uma distancia de GPS
(Sistema de Posicionamento Global). O grau pode ser
definido pela Calculadora de Grau ou pelo operador
entrando ao inserir uma inclinagao, direcdo e ponto de
origem (A).

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
StarFire € uma marca registrada da Deere & Company

O ponto de origem é um local no solo que esta na
elevagao absoluta para o plano ou grau desejados (B).
O ponto de origem é um local de referéncia que é usado
para comparar a elevagao absoluta em relagao a
elevacao calculada pelo iGrade™.

(Para mais informacdes, consulte Ponto de Origem.)

O sistema preenche (C) ou corta (D) automaticamente
durante a operagao de aclive ou declive com base na
distancia percorrida.

RW00482,00007BD-54-18JUN19

Controle do Plano

PC21009—UN—23MAR15

(©)=0°/360°

Diregdo da Inclinagéo

(®)=90°

PC21010—UN—23MAR15

(©)=0°/360°

Rampa Unica

(E)=90°

=180°

PC21011—UN—27MAR15
Rampa Dupla

A—Ponto de Origem
B—Plano ou Grau Desejado
C—Diregao da Inclinagao

30A-1



Visdo Geral do Sistema — iGrade™

D—Norte = 0°/360°

E—Leste = 90°

F—Sul = 180°

G—Oeste = 270°

H—Plano ou Grau Inicial

|—Porcentagem de Inclinagao

J—Area Cortada (terra removida)

K—Area preenchida (terra adicionada)

L—Ponto de Origem com Inclinagado Unica (direcao de declive
160°)

M—Ponto de Origem com Inclinagao Dupla (direcao de declive G
e diregao de declive F)

O Controle de Plano controla automaticamente o
raspador para cortar em um plano definido. Os planos
definidos podem ser planos de inclinagédo Unica ou
dupla. Os planos podem ser definidos pela Calculadora
de Plano ou pelo operador ao inserir uma inclinagao,
uma direcdo e um ponto de origem (A).

O ponto de origem é um local no solo que esta na
elevagéo absoluta para o plano ou grau desejados (B).
O ponto de origem é um local de referéncia que é usado
para comparar a elevagao absoluta em relagéo a
elevagao calculada pelo iGrade™.

(Para mais informagoes, consulte Ponto de Origem.)

A diregéo da inclinagéo (C) é calculada com base na
direcao do GPS (sistema de posicionamento global) em
relagédo ao norte verdadeiro (D) e na diregéo de declive.
O Norte corresponde a uma diregdo de 0° ou 360°. O
iGrade™ tem a opgao de configurar cinco planos
independentes selecionaveis durante a operagéo. Cada
um dos 5 planos pode ser configurado para ter um
nome personalizado de até 19 caracteres. Uma
operagao comum no campo que requer diversos planos
€ aquela em que o material € removido para criar um
perfil de plano e transferido para encher outro perfil de
plano.

A Calculadora de Plano pode criar o plano que se ajusta
mais bem aos dados de elevagéo gravados. Apds a
coleta de todos os dados, sera criado um plano de
melhor ajuste.

RW00482,00007BE-54-15DEC21

Controle Remoto

O software de terceiros pode se conectar ao
Controlador de Aplicagdo usando uma conexao serial e
protocolos de mensagem especificos da operagao.
Esta funcionalidade é usada com pacotes de software
adicionais que fornecem recursos como corte e
mapeamento de enchimento. Apds estabelecer uma
comunicagao serial, o software de terceiros pode enviar
comandos de ponto de ajuste ao Controlador de
Aplicagao e controlar automaticamente a elevagdo em
um implemento. O Controlador de Aplicagdo também
pode retransmitir dados de GPS (sistema de
posicionamento global) ao software de terceiros usando
a porta serial.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

(Para obter mais informagdes, entre em contato com o
concessionario John Deere.)

RW00482,00007BF-54-04JUN19

Ponto de Origem

@:D“Bﬁﬂ'

@_2?u° (H)=o0

(B) =180°

® ©

PC21104—UN—21APR15

PC23060—UN—19SEP16
Dreno na Vala Existente

".'"..; % B G

-1T,"‘-“-".“:""'"“':;.':'"“““'
PC23061—UN—19SEP16
Dreno Longe da Estrada Existente

A—Ponto de Origem

B—Plano ou Grau Desejado
C—Plano ou Grau Inicial

D—% de inclinagéo

E—Area Cortada (terra removida)
F—Area preenchida (terra adicionada)
G—Norte = 0°/360°

H—Leste = 90°

|—Sul = 180°

J—Oeste = 270°

K—Direcéo de Inclinagao (graus)
L—Vala Existente

M—Estrada Existente

Um ponto de origem (A) € um local no talhdo em uma
elevacao que nao requer a remogao ou adigdo de
material para estar no plano ou grau desejado (B). Os
pontos de origem devem ser identificados com
marcadores para permitir que os raspadores retornem
para a validagao do sistema e para restaurar a origem
do plano ou do grau. A validagéo do sistema e a
restauracao da origem do plano ou do grau sédo
necessarias devido a defasagem normal do GPS
(Sistema de Posicionamento Global).
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Visdo Geral do Sistema — iGrade™

A localizagdo do ponto de origem varia por projeto de

talhdo. Exemplos para determinar o ponto de origem:

® Resultados da utilizagao da calculadora de plano

® Onde a inclinagao drena na vala existente (L)

® Onde a inclinagdo drena longe da estrada existente
(M)

RWO00482,00008A3-54-11JUN19

Informagoes do Satélite — VDOP

O iGrade™ depende de satélites que fornecem os
sinais de GPS (Sistema de Posicionamento Global). A
diluigdo de precisao vertical (VDOP) é um indicador da
cobertura de satélite GPS no receptor. Um valor de
VDOP mais baixo indica melhor cobertura de satélites
para calcular a posicao vertical. Antes de sintonizar ou
ajustar o iGrade™, verifique se o valor de VDOP esta
abaixo de 1,6. Os ajustes feitos quando o valor de
VDOP estiver acima de 1,6 sao imprecisos e devem ser
reajustados.

1. Navegue até as paginas do StarFire™.

A
Sky P'Ioth Graph |

GPS = Satellite Tracking
v
Sat | Pozition | L1 Lz
N ID |Elv , Azm |SHR|SNR| Status
e 5| 25 5&| 44 43| OKst1

& 5 42| 42 37 QK
15 | 81] 110| 54| 48| okst1
i8 10| 298| 44 a8 | OKefi
18 | 41| 2s53| sz2| 48| okstq

21 s1 200 1 A6 OKsf1

24 | 85 219| 54| 49| OK=f1
2 10 182 43 41 OKsf1

51 iR4] 53| 48| OKefi
10 3 2| 35| 37| Track

123 | 27| 230 48| NA| Track

e

- B} -
Satellites Tracked 20 Cﬂ"ec'“ﬂ"!i( :e%; 9
Velacity Solution 17  ypop
1.2 PDOP 1.5

Position Solution 9 HDOP 1.0

PC27052—UN—26APR19
A—Aba Mapa Celeste
B—VDOP

2. Selecione a aba Mapa Celeste (A).
3. Verifique se o0 VOP (B) esta abaixo de 1.6.

RW00482,00008A6-54-04JUN19

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
StarFire € uma marca registrada da Deere & Company

Mapas de Superficie

PC20994—UN—19MAR15

Mapas de Topografia

NOTA: Para facilitar a operagdo, use o Gerenciador de
Layout para configurar as paginas de execug¢do do
monitor para operacdes especificas.

(Para obter mais informagdes, consulte o Manual
do Operador do monitor.)

Os mapas de topografia e elevagédo proporcionam uma
visualizagéo do terreno de uma area especifica. Esses
mapas podem ser usados como referéncia para
movimentar material das areas mais altas para areas
mais baixas antes de formar um plano. Assim que um
limite é definido e uma pesquisa é criada, um mapa
pode ser gerado como referéncia em papel ou como
uma camada de segundo plano mostrada no monitor.

NOTA: Os mapas de elevagao utilizam legenda do
mapa com cinco cores. Os pontos de elevagdo
minima e maxima determinam o limiar. A diferenca
entre as elevagcbées minima e maxima é calculada e
as faixas de elevacédo séo distribuidas
uniformemente entre cinco cores.
® Azul = ponto de elevagcdo maxima

Verde

Amarelo

Laranja

Vermelho = ponto de elevagdo minima

Fontes disponiveis para obter informacgoes de elevagao:

® Pesquisa Surface Water Pro™ Plus

(Para obter mais informacgdes, consulte o Manual do
Operador do Surface Water Pro™.)

e Camada de elevagdo da documentagao

O monitor captura informagdes de elevagéo ao
documentar a aplicagdo de um produto, operagéo de
plantio, colheita ou cultivo. O APEX™ pode criar um
mapa de elevagdo como um mapa de segundo
plano.

(Para obter mais informagdes, consulte os arquivos
de ajuda do APEX™.)

Surface Water Pro é uma marca registrada da Deere & Company
APEX é uma marca registrada da Deere & Company
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Visdo Geral do Sistema — iGrade™

® GSDNet (disponivel somente nos EUA)

O GSDNet requer o limite e a Camada de Elevacéao
da Documentacgéo da area a ser mapeada. O
GSDNet oferece os seguintes mapas:

Mapa de dados de elevagao
Mapa de elevacéo digital
Mapa de drenagem

Mapa de depressao

e Agrimensor

Os agrimensores comerciais sao fontes de dados e
mapas de elevagdo. Um agrimensor pode fornecer
os dados como arquivos de forma ou arquivos CSV
que podem ser importados para o Apex™.

RW00482,00008A4-54-24JUN19
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Visao Geral do Sistema — Deslocamento de Distancia

Teoria de Operagdao — Deslocamento de
Distancia

O Deslocamento de Distancia funciona com
implementos montados na parte dianteira ou traseira.
Os comandos sao calculados com base na distancia do
GPS (sistema de posicionamento global) ou na hora e
em um padrdo de percurso definido pelo operador. Os
tempos de ligar e desligar do atuador podem ser
ajustados para posicionamento de evento preciso e
repetivel.

O Deslocamento de Distancia tem quatro padrdes de
percurso:

® | inhas Paralelas

® Poste de Cerca

e Grade

® Padrdo de Malha

RW00482,000089D-54-18JUN19

Linhas Paralelas

PC27049—UN—26APR19
A—Ponto de Evento
B—Linhas Paralelas
C—5,5m (18 ft)
D—7,9 m (26 ft)

As Linhas Paralelas podem criar pontos de evento (A)
em linhas paralelas (B) e contas para a diferenca na
disténcia (C e D) ao se deslocar em angulos.

RW00482,00008A8-54-18JUN19

Poste de Cerca

p

R TEE S

PC27047—UN—26APR19
A—Mesma Distancia Linear
B—Ponto de Evento

O Poste de Cerca cria a mesma distancia linear (A)
entre os pontos de evento consecutivos (B).

RW00482,00008A9-54-26APR19

Grade

Grade pode criar quatro padrdes diferentes de grade.

4 OO0
OO0

OO

e OO
aRtatatat

PC27058—UN—29APR19
90 Graus

® 90 Graus cria colunas e linhas uniformes para que
cada ponto esteja a 90° de outros pontos.

605

PC27059—UN—29APR19
Triangulo Equilatero

30B-1



Visdo Geral do Sistema — Deslocamento de Distancia

® Triangulo Equilatero cria uma distancia igual entre
0s pontos.

. PC27061—UN—29APR19
Angulos Integrados

¢ Angulos Integrados cria pontos em uma linha que
sdo deslocados dos pontos da linha adjacente nos
angulos definidos pelo operador.

o
Yo

Q Q
10—
RER

O

PC27060—UN—29APR19
Linhas Alternadas

e Linhas Alternadas cria pontos entre os pontos nas
linhas adjacentes.

RW00482,00008AA-54-04JUN19

Padrao de Malha
©
A ——

C 1]
C 1]
C 11
C 1
{ . ..

® ®

PC27053—UN—26APR19

A—Malha

B—Divisor de Malha
C—Divisor de Segmento
D—Segmento

O Padrao de Malha cria padrées precisos com malhas

repetiveis (A), divisores de malha (B), divisores de
segmento (C) e segmentos (D). Padrdes de malha séo
usados frequentemente para criar caminhos de larguras
diferentes. Por exemplo, os caminhos menores podem
ser usados para os caminhos de cobertura ou de
passagem e os caminhos maiores podem ser usados
para pulverizadores ou veiculos utilitarios.

RW00482,00008AB-54-26APR19

Informagoes do Satélite — PDOP

O Deslocamento de Distancia depende da distribuicao
dos satélites que fornecem sinais de GPS (sistema de
posicionamento global). A PDOP (Diluigao de precisao)
€ um indicador de cobertura do satélite do GPS no
receptor. Um valor de PDOP mais baixo indica melhor
cobertura de satélites para calcular as posigoes
horizontal e vertical.

Antes de sintonizar ou ajustar o Deslocamento de
Distancia, verifique se o valor de PDOP esta abaixo de
2,5. Os valores de sensibilidade ajustados quando o
valor da PDOP esta acima de 2,5 sdo imprecisos e
devem ser reajustados.

1. Navegue até as paginas do StarFire™.

A
Sky P'Imq | Graph |

GPS e Satellite Tracking
v

Sat | Po=ition | L1 Lz
N I |Elv  Azm |SNR|SNR| Status
e 5| 25 58| 448 43| OKst1
& g 42 43 3T oK
i85 | &1 110| 54| 40| OKksfd
i8 10| 208| 44| 38| OKefid
18 41 253 52 40| OKsf1

21| 51| 208| 51| 48| okst1

E | zz 7| 247| 44| 39| oKetfi
24 85 318 54| 40| OKef1
. 2€ 10 192 43 41 OKsf1
20 | 51| 194] 53] 48| oketf1
10| 3 ez 25| a7| Treck
|

128 | 27| 230 49| NA| Track

S
Satellites Tracked 20 Cﬂ"ec""ﬂns( :eg; 9
Velocity Solution 17 voop
Gy " 1.2 FDOP 1.5
Pasition Solution 9 HDCP 1.0 i

PC24075—UN—10APR17
A—Aba Mapa Celeste
B—PDOP

2. Selecione a aba Mapa Celeste (A).
3. Verifique se a PDOP (B) esta abaixo de 2,5.

RW00482,00008A7-54-18JUN19

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
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Visao Geral do Sistema

Requisitos

A compatibilidade e a funcionalidade do sistema variam
conforme o local e a configuragcdo do equipamento.
Para obter mais informagbes sobre a disponibilidade
dos componentes, a funcionalidade e a compatibilidade
do sistema, entre em contato com o concessionario
local da John Deere. Mais informagbes podem ser
consultadas no Guia de Compatibilidade no Navegador
do Valor de Venda.

Hardware:

e Controlador de Aplicacao UCC2

e Varios chicotes elétricos associados a fonte de
alimentagdo, integracdo da unidade de controle,
comunicagao do sensor e controle da diregao

® Monitor GreenStar™ 3 ou Monitor Geragao 4

NOTA: E essencial para o desempenho do sistema
utilizar o receptor com o numero de série mais
baixo no raspador dianteiro e o receptor com o
numero de série mais alto no raspador traseiro.

® Receptor StarFire™ 3000 ou 6000 instalado na
maquina

® Receptor StarFire™ 3000 ou 6000 instalado no
implemento

- Recomenda-se a antena do sistema por satélite
de navegacao global (GNSS) StarFire™

® Receptor StarFire™ 3000 ou 6000 instalado na
estacao base

NOTA: O Receptor StarFire™ 6000 ndo é compativel
com antenas externas.

- Recomenda-se a antena do GNSS StarFire™.,
- A antena choke ring & opcional.

Software:

e Software mais recente instalado no:
- Monitor
- Controlador de Aplicagao UCC2
- Receptor StarFire™
(Acesse www.StellarSupport.com e navegue para
Atualizagdes do Software.)

e Ativacdo da cinematica em tempo real (RTK) nos
receptores do implemento e da estagao base

e Ativacdo do AutoTrac™ no monitor (ndo é
necessaria para dirigir o sistema manualmente)

NOTA: A ativagdo do iGrade™ ¢é exibida na pagina
Ativacées do Controlador de Aplicagéo.

GreenStar é uma marca comercial da Deere & Company
StarFire é uma marca registrada da Deere & Company
AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company

® Ativacdo do iGrade™ no Controlador de Aplicagéo
ucc2

e Ativacdo do Deslocamento de Distancia no
Controlador de Aplicagao UCC2

RW00482,00007BA-54-24JUN19

Navegacao até as Paginas do Controlador
de Aplicagao

NOTA: DESLIGUE a chave e deixe o monitor desligar
completamente antes de conectar ou desconectar
os implementos ou sensores ISOBUS.

Ap6s navegar para as paginas do Controlador de
Aplicacado, os Monitores GreenStar 3 e Geragéo 4 terdo
0S mesmos layouts.

Para acessar as paginas do Controlador de
Aplicagdo usando um Monitor GreenStar 3:

PC8663—UN—29APR15
Botédo Menu

1. Selecione o botdo Menu.

5 Application
Comntroller

PC26351—UN—100CT18
Botao Controlador de Aplicagdo

2. Selecione o botdo Controlador de Aplicagao.

Para navegar para as paginas do Controlador de
Aplicagdo usando um Monitor Geragao 4:

PC17269—UN—15JUL13
Botédo Menu

1. Selecione o botdo Menu.

Applications »

PC21496—UN—050CT15
Aba Aplicativos

2. Selecione a aba Aplicativos.

30C-1



Visdo Geral do Sistema

TR

N

PC16682—UN—18MAR13
Aplicativo ISOBUS VT

3. Selecione o aplicativo ISOBUS VT.

f:

PC15293—UN—18MAR13
Botao Menu do ISOBUS VT

4. Selecione o botdo Menu do ISOBUS VT.

Application
Controller

PC26351—UN—100CT18
Botao Controlador de Aplicagdo

5. Selecione o botdo Controlador de Aplicagao.

RW00482,000078D-54-056AUG25

Acessar as Paginas do StarFire
Apoés acessar as paginas do StarFire, os Monitores
GreenStar 3 e Geragao 4 terdo os mesmos layouts.

Para acessar as paginas do StarFire usando um
Monitor GreenStar 3:

PC8663—UN—29APR15
Botao Menu

1. Selecione o botdo Menu.

StaxrFire
m

PR trchine

PC27253—UN—03JUN19
Botao StarFire da Maquina

PR erement

PC27254—UN—03JUN19
Botao StarFire do Implemento

2. Selecione um botdo StarFire.

® Botao StarFire da maquina
® Botdo StarFire do implemento

Para acessar as paginas do StarFire usando um
Monitor Geragao 4:

PC17269—UN—15JUL13
Botao Menu

1. Selecione o botdo Menu.

Applications =

PC21496—UN—050CT15
Aba Aplicativos

2. Selecione a aba Aplicativos.

PC26493—UN—08NOV18
Aplicativo StarFire

3. Selecione o aplicativo StarFire.

—.,
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PC26398—UN—160CT18
A—StarFire da Maquina
B—StarFire do Implemento

4. Selecione um receptor da lista de dispositivos
StarFire.

e StarFire da Maquina (A)
e StarFire do Implemento (B)

RW00482,000079A-54-05AUG25
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Visdo Geral do Sistema

Inser¢ao do Cédigo de Ativacao

O Controlador de Aplicagdo UCC2 requer cddigo de
ativacao de 26 digitos para operar os aplicativos. Entre
em contato com seu concessionario John Deere e
informe o nimero de série do Controlador de Aplicagéo
ucCcC2.

Com a atualizacao do software 22-1, varios aplicativos
podem ser ativados no UCC2 Controlador de Aplicacao.
Repita este procedimento para cada aplicagado usando
o codigo de ativacdo de 26 digitos.

Aplicativos disponiveis:

Identificagdo da Colheita, Algodao

Estacdo Meteorolégica Movel

Documentagédo de Rendimento, Cultura Especial
Active Implement Guidance

iGrade

1. Navegue até a pagina do Controlador de Aplicagéo.

Controller

PC26352—UN—050CT18

Tecla Programavel de Configuragdo da Unidade de
Controle

2. Selecione a tecla programavel de Configuracao do
Controlador.

JActivations L

Aba Ativacbes

PC25903—UN—05JUL18

3. Selecione a aba Ativagdes.

Add Activation

PC25904—UN—05JUL18
Botao Adicionar Ativagdo

4. Selecione o botdo Adicionar Ativacao.

Enter Activation Code

®

(8)
%
Cancel Accept

PC25905—UN—05JUL18
Adicionar Janela de Ativagéo

A—Caixa de Entrada
B—Botao Aceitar

5. Insira o codigo de ativagao na caixa de entrada (A).
6. Selecione o botao Aceitar (B).

7. Para ativar o proximo aplicativo, repita as etapas 4 a
6.

8. DESLIGUE a maquina, espere o monitor desligar e,
em seguida, religue a maquina.

RW00482,000073E-54-05AUG25

Substituicao da EPROM (Meméria
Programavel Apagavel Somente de Leitura)

A EPROM esta contida no controlador hidraulico do
trator. Em determinados modelos antigos de tratores
séries 8000 e 9000 é necessario substituir a EPROM.
Isso pode requerer substituicdo somente da EPROM ou
de todo o controlador hidraulico do trator.

Para obter mais informagbes sobre os requisitos e
compatibilidade da EPROM, entre em contato com o
distribuidor John Deere.

RW00482,000048A-54-15APR15

Compatibilidade da Maquina

O kit da valvula externa da John Deere adiciona
controle hidraulico a maquinas que nao sao fornecidas
com controles hidraulicos instalados na fabrica.

(Consulte o Value Selling Navigator para ver uma lista
de compatibilidade completa da maquina e o guia de
encomenda.)

RW00482,00009C6-54-28APR20
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Receptor StarFire™

PC23442—UN—02DEC16
Receptor StarFire™ 6000

O receptor usa satélites de navegacgéao juntamente com
o satélite StarFire™ e corregcées RTK (cinematica em
tempo real) para determinar a localizagdo da maquina e
do implemento, a direcdo de deslocamento e a
elevagdo. Um médulo TCM (Mddulo de Compensagéo
do Terreno) integrado ajusta a posigao da maquina para
compensar terrenos irregulares.

Instale o receptor do implemento menos de 4,0 m (13.1
ft) acima do nivel do solo.

RW00482,00004AC-54-24JUN19

Antena do GNSS (Sistema por Satélite de
Navegacéao Global) do StarFire™
(Recomendado)

(4 )

PC20975—UN—16MAR15
Antena do GNSS

Os receptores do implemento podem ter que usar a
antena do GNSS do StarFire™ se o iGrade™ estiver
operando em condi¢des de caminhos muiltiplos altos.

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Podem ocorrer condigbes de caminhos multiplos altos
quando os satélites estiverem baixos no horizonte ou
quando os sinais refletirem de uma superficie.

RW00482,00004AA-54-07AUG15

Antena Choke Ring (Opcional)

-

PC20986—UN—17MAR15
Antena Choke Ring

Uma antena choke ring é projetada para ser usada em
estagOes base com problemas de caminhos multiplos
para ajudar a diminuir a interferéncia do sinal. E
necessario um cabo coaxial.

RW00482,00004AB-54-07AUG15

Monitor

PC13407—UN—20APR11
Monitor GreenStar 3 2630
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Bartanh tet Guidanee Bun Page

PC24742—UN—28SEP17
Monitor Universal John Deere 4640

O display é a interface de usuario usada pelo operador
para:

® Configurar e calibrar os componentes do sistema.

® Monitorar o desempenho do sistema.

® Fazer ajustes no sistema.

® Programar o software.

e Visualizar testes de diagndstico.

RW00482,000022F-54-05AUG25

Controlador de Aplicagao UCC2

PC20218—UN—O07NOV14
Controlador de Aplicagdo UCC2 com Chicote Elétrico

O Controlador de Aplicagdo UCC2 envia comandos ao
controlador hidraulico da maquina para operar o
mecanismo hidraulico do implemento para cortar ou
encher até a elevagao desejada.

RW00482,000041A-54-07AUG15

Valvula de Compensacao

PC20217—UN—07NOV14
Vélvula de Compensagao

A vélvula de compensagéo retorna fluido hidraulico
quando ha pressao no lado de fornecimento da valvula.
A valvula de compensacgao funciona em conjunto com o
ajuste de vazao hidraulica. Quando a vazéo hidraulica é
alterada, é necessario ajustar a valvula de
compensagao.

Uma valvula de compensacao é necessaria quando o
sistema hidraulico da maquina ndo regula a vazéo de
retorno. Para obter desempenho ideal e consistente,
instale e ajuste adequadamente a valvula de
compensagao.

Os seguintes modelos de maquina utilizam SCVs
(valvulas de controle seletivo) baseadas em CAN,
requerendo uma valvula de compensagao.

® Tratores de pneus série 8030 (N.S. 40001-)

e Tratores de esteiras da série 8030 (N.S. 905001-)

® Tratores de pneus série 9030 (N.S. 013000-)

® Tratores de esteiras da série 9030 (N.S. 911000-)
e Todos os tratores das séries 7R, 8R, 8RT, 9R e 9RT

RW00482,000041B-54-07AUG15

Valvula Externa

b

PC19688—UN—11JUN14
A—Bloco de Controle Hidraulico
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Visdo Geral dos Componentes

B—Corpo da Valvula Eletrénica

C—Alavanca de Controle da Valvula Externa

D—Alavanca de Controle da SCV Eletrénica de Montagem
Remota

E—Indicador LED

A valvula externa da ao Controlador de Aplicagdo 1100
a capacidade de controlar o sistema hidraulico da
magquina. O desenho e a funcionalidade da valvula
externa John Deere variam para sistemas hidraulicos
de centro aberto e fechado. Use valvula externa:

® Se o Controlador de Aplicacdo 1100 nao tiver a
capacidade de controlar o sistema hidraulico da
magquina. Normalmente, modelos de maquina mais
antigos ou modelos nao John Deere equipados com
sistema de orientagdo John Deere e um conector
ISO.

® Para preservar as conexdes da SCV (valvula de
controle seletivo). A valvula externa pode se
conectar a uma SCV aberta na maquina ou pode
usar suplementacao de poténcia como uma fonte de
poténcia hidraulica da maquina.

Componentes da Valvula Externa John Deere

O bloco de controle hidraulico (A) direciona a vazao
hidraulica aos cilindros hidraulicos para a posigao do
implemento.

O corpo da valvula eletrénica (B) recebe comandos do
controlador de aplicagdo e transmite-os para o bloco de
controle hidraulico.

A CUIDADO: Para evitar acidentes pessoais
graves, mantenha a area ao redor do
equipamento livre.

Mover a alavanca de controle da valvula externa
(C) pode causar movimento do implemento.

A alavanca de controle da valvula externa controla
manualmente o bloco de controle hidraulico.

A alavanca de controle da SCV eletronica de montagem
remota (D) controla manualmente o bloco de controle
hidraulico a partir da estagao do operador.

O Indicador LED (E) fornece o status do sistema do
corpo da valvula eletronica.

® Verde — A valvula esta recebendo comando do
controlador.

® |aranja — A valvula esta ativada. Sem comando do
controlador.

® \ermelho — Indica um problema.

(Consulte a segao Deteccéo e Resolugéo de
Problemas.)

RW00482,0000339-54-14MAR16
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Definicao da Mensagem

O Controlador de Aplicacdo UCC2 John Deere utiliza
dois tipos de protocolos de mensagem.

Ponto de Ajuste de Elevagao

O controlador de aplicagéo pode utilizar mensagens de
elevagéo de terceiros para controlar o implemento de |
modo a corresponder a elevagéo do ponto de ajuste. E
necessario um receptor do implemento. Os dados de
elevagao suportados estdo em medidores com até duas
casas decimais. Certifique-se de que a mensagem nao
contenha espacgos e que a mensagem termine com um
retorno de carro. O protocolo da mensagem é o
seguinte:

$JD,ELEV,<Valor><Carriage Return>
Ponto de Ajuste da Profundidade

O controlador de aplicagao pode utilizar mensagens de
elevagao de terceiros para controlar o implemento de
modo a corresponder a profundidade do ponto de
ajuste. S4o necessarios os receptores da maquina e do
implemento para calcular a diferenca entre a superficie
do solo e a profundidade do implemento. Sao usados
deslocamentos para levar em conta as diferencas de
altura entre os receptores da maquina e do implemento.

Ponto de Rampa Transversal

O controlador de aplicagao pode utilizar mensagens de
elevagao de terceiros para controlar o implemento de
modo a corresponder a rampa transversal do ponto de
ajuste. E necessario um receptor do implemento. O
valor da rampa transversal suportado é a porcentagem
desejada da rampa transversal. O protocolo da
mensagem € o seguinte:

$JD,CROSS,<Valor><Carriage Return>

Para comandos com valor positivo, o lado direito da
lamina raspadora fica mais baixo que o lado esquerdo.
Ocorre o oposto para comandos de valor negativo.

RW00482,00004EC-54-04AUG15

Hardware da Porta Serial do Controle
Remoto

Use as orientagbes a seguir para configurar os chicotes
do controle remoto para softwares de terceiros.

r

52
Z
3

5

PC21135—UN—05MAY 15
Pinagem da Fiagdo da Porta Serial

©,

®
ZP
6

12

@ @ @

A—Conector do 57M9804
B—Receptaculo DB9
C—Transmissdao RS232
D—Recepgao RS232
E—Terra do RS232

NOTA: Entre em contato com seu concessionario John
Deere para encomendar pecas. O chicote nao é
fornecido montado.

Nuamero da i .
Peca Descrigao Quantidade
Conector do Chicote Elétrico do
57M2804 Controlador de Aplicacédo 1
57M8164 Pinos do 57M9804 3
. Conjunto do Conector dom 1
Receptaculo DB9
N Fio de 2,5 m (8 ft) de 0,5 mm? (20 3
AWG)

RW00482,00008DC-54-18JUN19

Acionador do Lado Baixo do Deslocamento
de Distancia

IMPORTANTE: Para evitar danos ao Controlador de
Aplicacdo, use as bobinas de relé com
capacidade para 1 A ou menos e nao exceda 12

NOTA: Os relés que devem ser usados nos
acionadores do lado baixo do Controlador de
Aplicagdo ndo sao fornecidos.

O Deslocamento de Distancia possui dois acionadores
do lado baixo, pino E2 e D3.

Um relé é usado como um interruptor. Os acionadores
do lado baixo usam uma corrente baixa (1 A ou menos)
para ativar (fecha/aterra) o lado de corrente alta do relé.
O pino E2 ativa somente pelo tempo LIGADO ou a

50-1



Conjunto

distancia de deslocamento, depois desativa. Apos o
pino E2 ser desativado, o pino D3 sera imediatamente
ativado (fecha/aterra) por 1,5 vezes a duracao de
LIGADO, em seguida, ele desativa.

Exemplo: Um marcador de tinta é usado para pintar
uma marca de 0,15 m (0.5 ft) de comprimento a cada
1,83 m (6 ft) para os locais do poste de cerca. O pino E2
é ativado (o atuador se estende para pintar) por 0,15 m
(0.5 ft), depois, o pino D3 é ativado (o atuador retrai
para parar de pintar) por 0,23 m (0.75 ft). Nada
acontece pelo proximo 1,45 m (4.75 ft) até que o
préoximo evento seja disparado.

Para instalar um relé:

® o Lo ©®

PC21178—UN—18MAY 15

PC27068—UN—30APR19
A—Relé (1 A ou menos)

B—Fonte de Alimentagado de Baixa Corrente

C—Terra (D3 ou E2)

D—D3

E—E2

F—Fonte de Alimentagao de Alta Corrente

G—Dispositivo Eletronico

1. Conecte um relé (A) a uma fonte de alimentagao de
corrente baixa de 5-12 VCC (B) e o terra (C) ao pino
D3 (D) ou E2 (E) do conector do Controlador de
Aplicagdo UCC2.

NOTA: O D3 tem um fio condutor curto sem terminal
conectado que pode ser usado.

2. Conecte a fonte de alimentagéo de alta corrente (F)
e o dispositivo eletrdnico (G) ao relé.

RW00482,00008AC-54-12JUN19

Estagao do Operador do Implemento

Se a configuracdo da maquina para deslocamento de
distancia tiver uma estagao do operador do implemento,
certifique-se de que a estacdo do operador do
implemento tenha um interruptor de partida ou um

botédo de parada de emergéncia. Instale o interruptor de
partida ou o botao de parada de emergéncia como uma
entrada digital.

(Consulte Leituras de Entrada/Saida na sec¢ao Solugéo
de Problemas.)

RW00482,0000AA1-54-07DEC20
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Conexao do Implemento

PC21197—UN—27MAY15
Mostrada a Traseira do Trator

A—Conector ISO de 9 Pinos
B—Conector de lluminacao

1. Desligue a maquina, acione o freio de
estacionamento e retire a chave.

NOTA: Nao conecte o implemento quando a maquina
estiver ligada. Conectar enquanto estiver
alimentada gera falhas, fazendo com que o
iGrade™ ou o Deslocamento de Distancia ndo
opere.

2. Conecte o chicote do receptor do implemento ao
conector ISO de 9 pinos (A).

3. Conecte o chicote de alimentagédo constante do
implemento ao conector de alimentagéo constante
da maquina.

4. Se o implemento estiver configurado com farois
dianteiros, conecte o chicote de iluminacéo ao
conector de iluminagao (B).

5. Conecte todas as outras conexdes do implemento
relacionadas a conectar o implemento ao trator.

NOTA: A passagem da mangueira hidraulica é
essencial para a operacdo adequada. A valvula
externa tem estampados um P para conexdo da
mangueira de pressao, T para a conexao de
retorno ao tanque e LS para conexdo da mangueira
do sensor de carga.

6. Se a valvula externa for usada, conecte a mangueira

de pressao e a mangueira de retorno ou do tanque
desde a valvula externa até a maquina. Se usar

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

suplementagao de poténcia para alimentar a valvula
externa, conecte a mangueira do sensor de carga.

(Consulte o Manual do Operador da maquina para obter
informagdes adicionais sobre como conectar o
implemento e o sistema hidraulico do implemento a
maquina.)

RW00482,00008AD-54-11JUN19

Ajuste da VCR (Valvula de Controle
Remoto)

Default Tractor Run Page
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PC22223—UN—26FEB16

CommandCenter™ Geragao 4

This reglon |

digablod. Goto T
Menu | GraanStar _—
and varlfy setup is III

complate

PC22224—UN—26FEB16

GreenStar™ 3 CommandCenter™
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PC22225—UN—26FEB16

TouchSet™

A—Indicador do Modo Automatico

A CUIDADO: Configuragoes excessivas de vazao
da VCR podem causar movimento repentino da
maquina quando o cilindro é operado. Para
evitar lesées, verifique se as pessoas estao
afastadas da maquina antes de acionar o botao
VCR ao verificar a vazado atual. A extensao ou

retragao total do cilindro deve levar
aproximadamente 2 segundos.

Para exibir o indicador de modo automatico (A), o
controle automatico da VCR exige que:

e O Controlador de Aplicacao esteja instalado.
e Um perfil esteja configurado e a VCR calibrada.

(Para mais informagdes, consulte Configuragdo —
Controlador de Aplicagdo UCC2.)

O controle automatico da VCR ¢ ativado quando a VCR
é colocada na posicao de retengédo de avango.

e CommandCenter™ — AUTO com um trago,
indicando que o modo automatico néo esta ativo. !
AUTO! indica que ha uma falha e que o modo
automatico esta inoperante. AUTO indica operacao
no modo automatico normal.

® TouchSet™—EC indica que o0 modo automatico nao
esta ativo. AC indica operagcdo no modo automatico
normal.

Uma configuracdo de vazao de retengédo da VCR se
aplica a extensédo e retragdo. O Controlador de
Aplicagao controla automaticamente o tempo de
retencdo quando uma valvula de controle estiver
configurada e o modo automatico estiver ativado.

Ajuste a vazdo em retengdo para cada operagao.

CommandCenter é uma marca comercial da Deere & Company
TouchSet é uma marca comercial da Deere & Company

(Para obter mais informagbes sobre os controles da
VCR, consulte o Manual do Operador da maquina.)

AVCR pode ser operada durante o modo de ajuste para
poder observar a vazao.

Saida de Vazédo da VCR (Aproximada)
Configuragdes de Vazao Fluxo
da VCR L/min gal/min

0,1° — —

1,0 3,6 1,0

2,0 7,2 1,9

3,0 10,2 2,7

4,0 14,4 3,8
5,0 19,2 5,0
6,0 24,0 6,4
7,0 31,2 8,2
8,0 39,6 10,5
9,0 65,4 17,2
10,0 114,0 30,0

20,1 = Ajuste Minimo de Vazdo

NOTA: Para facilitar a instrugdo, este manual usa VCR
1 ou VCR 3. O operador pode optar por usar
qualquer VCR disponivel.

CommandCenter™ Geragao 4

PC25700—UN—21MAY 18
Barra de Navegacédo

A—Atalho para a VCR

1. Selecione o atalho da VCR (A).

PC22198—UN—24FEB16
Pagina principal da VCR

B—Aba VCR I-IV
C—VCRI
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D—VCR I
2. Selecione a aba VCR I-IV (B).

3. Dependendo da configuragao, selecione VCR | ou
VCR 1l (C ou D).

B s QO
@ Time s

dap Flow ®

-
=

&5
w
bivvr ol

Automation =
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PC22199—UN—24FEB16
Vazdo em Retencéo da VCR

E—Aba de Vazédo
F—Vazdo em Retengao
G—Pequeno Aumento (+)
H—Grande Aumento (+ +)
|—Pequena Redugéo (-)
J—Grande Redugéo (- -)

4. Selecione a aba Vazéo (E).

NOTA: A vazao em retencgéao (F) é exibida de 0,04 a 10.
Selecione pequeno aumento (+) (G) para aumentar
a vazao em 0,04 e selecione grande aumento (++)
(H) para aumentar a vazdo em 1,00. Selecione
pequena redugéo (-) (1) e grande redugéo (- -) (J)
para diminuir a vazao pelos mesmos incrementos.

PC25701—UN—21MAY18

Barra de Navegacéo

K—Botao do Codificador

5. Para aumentar a vazao, selecione pequeno aumento
(+) ou grande aumento (+ +). Para reduzir a vazao,
selecione pequena redugéao (-) ou grande redugao (-
-). Girar a roda do codificador (K) também aumenta
ou diminui as configura¢des de vazao.

GreenStar™ 3 CommandCenter™

@-=_1-[5

RXA0117610—UN—10JUN11
Botdo Menu CommandARM™ > Botao VCR > Tecla
Programavel Configuragbes Avangadas

1. Selecione o botdo Menu.
2. Selecione o botdo VCR.

3. Selecione a tecla de fungédo Configuragdes
Avangadas.

This raglon is
disablod. Goto
Manu | GrasnStar

and verlfy setup is

complate

~y

PC22226—UN—10MAR16
Pagina Inicial da VCR

A—Grafico de Barras do Fluxo de Retengao
B—Caixa de Valor da Vazdo Detente
C—Tecla Programavel de Ajuste de Extenséao

NOTA: O grafico de barras (A) ilustra a vazdo em
retencéo (B).

4. Selecione a tecla programavel Extensao Definida (C)
para o VCR sendo usado para navegar até o grafico
de barras de fluxo da retencéo. Selecione o botéao
Confirmar para destacar. Gire o botao giratério para
ajustar o fluxo. Depois selecione o botdo Confirmar.

GreenStar é uma marca comercial da Deere & Company
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Monitor TouchSet™

-

@1 |(1 ]{m||xz]

(zi= |2

PC17987—UN—O07NOV13
A—Botoes de Selegdo da VCR

1. Selecione o botédo (A) para a VCR sendo usada. A
tela sob os botdes de selecdo da VCR exibe a vazao
anterior.

PC17988—UN—O07NOV13
B—Indicador de Ajuste da Vazao
C—Grafico de Barras

NOTA: Conforme o operador gira o indicador de ajuste
da vazao (B), o numero de segmentos de linha
aumenta ou diminui conforme a vazdo muda.

2. Gire o indicador de ajuste de vazao no sentido
horario para aumentar a vazao ou no sentido anti-
-horario para diminuir a vazéo. O ajuste de vazéo é
exibido no grafico de barras (C) quando forem feitos
0s ajustes.

RW00482,00007BB-54-11JUN19

TouchSet é uma marca comercial da Deere & Company

Ajuste da Valvula Compensadora

%

PC23339—UN—16NOV16

PC23340—UN—10NOV16
Ferramenta de Manémetro

A—Valvula Compensadora
B—Cilindro Hidraulico do Implemento
C—Maquina

D—Manometro

E—Mandémetro

F—Vazao Hidraulica da Extensao
G—Vazao Hidraulica da Retragao
H—Porca de Travamento

|—Cartucho da Valvula

NOTA: Sdo recomendadas vazées de 11—30 I/min. (3
—8 gal/min).

Se a vazdo hidraulica for ajustada, realize o teste
de calibragcao de limiar da Valvula de Controle
Seletivo (SCV).

A valvula de compensagéo (A) regula o fluxo de retorno
do cilindro hidraulico do implemento (B) de volta para a
magquina (C). Regular o fluxo de retorno permite uma
transigdo suave do movimento do implemento quando o
cilindro esta retraindo. Os ajustes da valvula
compensadora dependem do peso do implemento. Se
estiver usando uma raspadora capaz de transportar
material, encha a raspadora pela metade ao configurar
a valvula compensadora.

NOTA: Facga ferramentas de medicdo de presséo
usando engates rapidos, conectores em T e
manémetros. A faixa requerida para manémetros é
0 a 20 684 kPa (206,8 bar) (3000 psi).

1. Instale os manémetros (D e E) préoximos das
valvulas de controle remoto (SCVs) na parte traseira
da maquina.

2. Selecione a alavanca de controle da SCV para
estender o fluxo hidraulico (F) e registre a pressao
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de carga no mandémetro (D) enquanto aumenta o
implemento.

. Determine o valor da pressao do ponto de ajuste da
valvula de compensacgao.

Pressao de carga x 1,3 = pressao do ponto de ajuste
Exemplo: 14 650 kPa x 1,3 = 19 045 kPa

146,5 bar x 1,3 = 190,5 bar

2125 psi x 1,3 = 2763 psi

. Selecione a alavanca de controle da VCR para
retrair o fluxo hidraulico (G) e ajuste a valvula de
compensagao para a pressao do ponto de ajuste
enquanto abaixa o implemento. O ajuste da valvula
de compensacao pode exigir aumentar e abaixar o
implemento varias vezes.

a. Solte a contraporca (H).

b. Gire o cartucho da valvula (l) até que a leitura
do mandémetro (E) seja a mesma que a pressao
do ponto de ajuste enquanto o implemento esta
abaixando.

® Gire no sentido horario para aumentar a pressao.

e Gire no sentido anti-horario para diminuir a
pressao.

5. Aperte a contraporca no cartucho da valvula.

Especificagao

Contraporca—Torque. . . . .. ... .oi it 20-25 N'm
(15-18 Ib-ft)
Ajuste do
Cartucho da kPa bar psi
Valvula
1 volta
completa 8790 87,9 1275
1/2 volta 4395 44,0 638
1/3 volta 2930 29,3 425
1/4 volta 2200 22,0 319

®

-

PC23341—UN—10NOV16

valvula no sentido horario para aumentar a
pressao.

Se os picos e depressdes de corrugagdes
estiverem distantes uns dos outros (B), a presséo
esta muito alta. Gire o cartucho da valvula no
sentido anti-horario para diminuir a pressao.

RW00482,000069E-54-05JUN18

Configuragdo da Estacao Base

A

PC21180—UN—15MAY15
Receptor em Poste Rigido

CUIDADO: Para evitar acidentes pessoais
graves ou morte, certifique-se de que o
receptor da estagcao-base nao se mova nem
oscile. Qualquer movimento do receptor da
estacdo base durante transmissao, afeta
diretamente a posi¢cdo da maquina e pode fazer
com que ela faga movimentos inesperados.

A—Picos e Depressoes de Corrugagoes Muito Proximos
B—Picos e Depressoes de Corrugacoes Distantes Uns dos

Um receptor StarFire™ ativado por RTK (Cinematica
Outros

em Tempo Real) em uma maquina deve ter uma linha
de visdo direta com a estagéo base para receber o sinal
RTK. A distancia da estagéo-base afeta o desempenho
do sistema RTK. Ao operar o iGrade™ fora de um raio
de 1,6 km (1 mi) da estagdo-base, a precisao vertical
piora.

6. Opere o sistema e monitore a condigdo do solo. Se
ocorrerem picos e depressdes de corrugagoes,
ajuste a pressdo da valvula compensadora.

® Se os picos e depressbes de corrugagdes
estiverem muito proximos uns dos outros (A), a

pressio esta muito baixa. Gire o cartucho da StarFire é uma marca registrada da Deere & Company

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
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A estacgdo base é critica para o sistema RTK.
Sombreamento e caminhos multiplos sdo responsaveis
pela maioria dos problemas com a estagao base.

Sombreamento ocorre quando objetos estao a mais de
5° acima do horizonte e bloqueiam a linha de visao
direta entre o receptor e um satélite. Se um objeto
puder fazer uma sombra natural sobre o receptor, ele
pode causar sombreamento.

Caminhos Miiltiplos ocorre quando os sinais de
satélite refletem de objetos, fazendo com que sinais
indiretos cheguem ao receptor. Sinais refletidos levam
mais tempo para atingir o receptor da estagdo base do
que sinais diretos e causam medi¢des imprecisas da
faixa de satélite. Os reflexos podem até mesmo
interferir com o sinal direto, fazendo com que o receptor
perca temporariamente o satélite. Construgdes
metalicas, cercas de elos de correntes, veiculos
motorizados e corpos d'agua sao bons refletores que
podem tornar uma estagdo base menos confiavel.

Se a estagao base enfrentar qualquer desses
problemas, a precisdo do RTK sera prejudicada.
Certifique-se de que o receptor da estagao base:

e Esteja montado em uma estrutura rigida que nao se
mova nem oscile.

® Tenha uma boa visdo do céu, mais de 5° acima do
horizonte.

® Tenha poucos ou nenhum objeto refletivo perto dele.

Configuragao da Estagao Base
Base Absoluta

Uma estagéo base absoluta ajuda a minimizar a
defasagem do GPS (Sistema de Posicionamento
Global) ao usar o iGrade™. A defasagem do GPS é
mais perceptivel ao nivelar o mesmo plano durante
diversos dias. O modo de base absoluta requer que
uma pesquisa de 24 horas seja realizada no local antes
do primeiro uso. Apds a conclusdo da pesquisa, a
estagdo base armazena informagdes de localizagéo e
comega a transmitir corregées. O receptor pode ser
removido apds concluir uma pesquisa de 24 horas.
Retorne-o0 a mesma posicao e ele transmitira corregdes
sem conduzir uma nova pesquisa de 24 horas. Para um
local de base permanente, instale um suporte de
receptor em um poste que esteja enterrado de 0,9-1,2
m (3—4 ft) no solo.

Base de Pesq. Rap.

A base de pesquisa rapida nao requer uma pesquisa de
24 horas. Se estiver usando um tripé para operagéo
temporaria, uma base de pesquisa rapida pode ser
mais pratica contanto que o receptor nao se mova.
Qualquer movimento do receptor resulta em
movimentacdo das maquinas que utilizam a estagao
base. Verifique a altura e os deslocamentos da lamina
antes de operar e restaure conforme necessario.

O exemplo a seguir utiliza um Radio RTK 900 da John
Deere.

(Para obter mais informagdes sobre a configuragcéo da
estagao base, consulte o Manual do Operador do RTK.)

1. Navegue até as paginas do StarFire™.

i
AN
PC18498—UN—05NOV14

Tecla Programavel RTK

2. Selecione a tecla programavel RTK.

Botdo Configurar

PC18499—UN—O05NOV 14

3. Selecione o botdo Configurar.

Configure RTK Network

Dperating Mode

Absolute Base OF

Radio Channel

(1-14) 1 ;
Network 1D 4001

(1 -4000)

% ES

PC21086—UN—10APR15

A—Menu Suspenso do Modo de Operagao
B—Caixa de Entrada Canal de Radio
C—Caixa de Entrada ID da Rede
D—Botao Aceitar

4. Selecione Base Absoluta ou Base de Pesquisa
Réapida no menu suspenso (A).

NOTA: A estacdo base e a maquina devem ser
configuradas com a mesma identificagdo (ID) de
rede e canal de radio.

5. Insira o canal de radio na caixa de entrada (B).

6. Insira o ID da rede na caixa de entrada (C).
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7. Selecione o botédo Aceitar (D).

8. Para Base Absoluta, faga uma pesquisa de 24 horas.

Pesquisa de 24 horas

RTK Metwork Configiration Base Statiorn Data
onfigure E .
No Navigation
Operating Mode Sat. Corrections 0
Absolute Base|| ccation Number
Absolute 1

Radio Ch | .
(12'_1:8 el 1||Distance (ft) 0.00
Metwork 1D Direction (°) 0
(1 -4000) 4001

Base Battery (V) 13.8

Radic Data
Molas e val Edit stored RTK Base

9
PC21087—UN—10APR15

A—Botéo Iniciar da Edigdo da Base RTK Armazenada

1. Selecione o botéo Iniciar Edicdo de Base RTK
Armazenada (A).

Edit RTK Base Location

RTK Base Station
Base Location

__H

Base Latitude Survey
RTK Base
0.0000000 Location

Base Longitude OR | S‘-tartaB
0.0000000
Base Altitude (ft)

0.0000

PC21088—UN—10APR15

B—Botao Iniciar da Pesquisa Localizagdao da Base RTK

2. Selecione o botéo Iniciar Pesquisa de Localizagao
da Base RTK (B).

Survey RTK Base Location

1. Select storage location 1 @ ¢

2. Position StarFire Receiver
3. Press start survey button balow
4. Wait 24 hours (display can be

disconnected)

5. Base station location will be saved
automatically at the end of 24 hr survey

Start 24 hr (0)
survey

PC21089—UN—10APR15
C—Menu Suspenso Local de Armazenamento
D—Botao Iniciar Pesquisa de 24 Horas

3. Selecione o local de armazenamento (C).

4. Posicione o receptor StarFire™.

5. Pressione o botao Iniciar a pesquisa de 24 horas (D).
6

. Aguarde 24 horas (o0 monitor pode ser
desconectado).

7. A localizagao da estagéo base é salva
automaticamente no final da pesquisa de 24 horas.

Assim que a pesquisa é iniciada, uma contagem
regressiva de 24 horas aparece na pagina
Configuragdo do RTK. Durante a contagem regressiva
de 24 horas, a estagdo base nao é funcional e ndo pode
ser usada. Nao desligue a alimentagdo. Assim que a
pesquisa estiver concluida, registre e armazene os
resultados da pesquisa de localizagao da base em um
local separado para referéncia futura.

RW00482,00008C9-54-24JUN19

Configuragao do Receptor de GPS
(Sistema de Posicionamento Global)

Monte o receptor do implemento diretamente sobre a
borda de corte do implemento ou em uma posigao que
copie o movimento vertical da borda de corte. A diregéo
de montagem preferida para o receptor do implemento
€ de avancgo.

1. Navegue até as paginas do StarFire™.

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
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StarFire 3000 - Implernent - Main Sn 310437
Setup Activations Serial
Port

StarFire Enable Optimize
Shading \/

Correction Mode

RTK © e Hours On After Shutdown
0 S
Default  Correction freq b
\/ 1539.8725
Mount Direction
Forward @ = 3D TCM
m |
Fore:‘gﬂ (in) Off

Height (i % \
@ t (in
1753

Last

Calibration:

PC20941—UN—09MAR15
A—Implemento
B—Aba Configuragao
C—Menu Suspenso Modo de Corregao
D—Menu Suspenso Diregdo de Montagem
E—Caixa de Entrada Avango/Recuo
F—Caixa de Entrada de Altura

NOTA: O implemento (A) é exibido na parte superior da
pagina se o botdo do Implemento do StarFire™ for
selecionado.

2. Selecione a aba Configuracao (B).

3. Se estiver usando o sinal do StarFire™, selecione o
modo de corre¢gdo no menu suspenso (C). Para
LIGAR ou DESLIGAR o RTK (cinematica em tempo
real), configure o RTK.

(Consulte o Manual do Operador do Receptor
StarFire™ ou RTK.)

NOTA: Se a maquina ou o implemento for detectado
automaticamente, o menu suspenso Diregdo de
Montagem (D), a caixa de entrada de Avanco/
/Recuo (E) e a caixa de entrada Altura (F) podem
estar em esmaecidos e ndo podem ser alterados.

4. Se nao estiver esmaecida, selecione a diregao de
montagem no menu suspenso.

PC23079—UN—20SEP16
G—Receptor
H—Antena Externa

5. Se nao estiverem esmaecidos, insira um valor para
avancgo/recuo e altura nas caixas de entrada. A
altura € medida do solo ao meio do receptor (G) ou
até a parte superior da antena externa (H) (se
equipada).

(Consulte o Manual do Operador do Receptor
StarFire™ para obter mais informacgdes.)

RW00482,00007BC-54-24JUN19

Otimizacdo do Médulo de Compensacgao de
Terreno (TCM)

Otimize a calibragao do TCM permitindo que a unidade
de medicao inercial (IMU) mega o angulo de inclinagao
e a taxa de guinada antes de calibrar o TCM.

1. Navegue até as paginas do StarFire.
Info @” Setup |

Position Mode

3D RTK O

il

Lat () 41.5915161°

Serial
Port

Activations

Accuracy (%)

100

GPS Signal (%)

90
Lon (%) -93.6039335°
Altitude (ft) 900,000 SF Signal (<B)
GPS Course (°) 180 ?

GPS Speed (mphy 0.0

Roll Angle (%) Pitch Angle (°) Yaw Rate (*/sec)

0

PC26530—UN—16NOV18
A—Aba Info
B—Modo de Posicao

2. Selecione a aba Info (A).

3. Verifique se o Modo de Posicédo 3D (B) estabeleceu
o sinal SF1 ou melhor.
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PC21419—UN—30JUL15
Padréo de Dire¢do de Otimizagdo do TCM

4. Dirija a maquina duas vezes no padrao de dire¢ao de
otimizagdo do TCM para permitir que a IMU
inicialize.

5. Conclua a calibragdo do TCM.

(Consulte Calibragdo do Moédulo de Compensagéao
do Terreno [TCM] para mais informagdes.)

RW00482,0000729-54-05AUG25

Calibragao do Médulo de Compensacgao do
Terreno (TCM)

NOTA: Os Receptores do tipo StarFire 6000 Integrado
s&o calibrados na fabrica. Se houver necessidade
de realizar uma calibragdo de campo, consulte o
Manual do Operador do Receptor StarFire 6000.

1. Navegue até as paginas do StarFire.

=1

PC26049—UN—27JUL18
Aba Configuragdo

2. Selecione a aba Configuracgéo.

3D TCM

Last
Calibration:

PC19992—UN—04SEP14
A—Botao de Alternancia do TCM

Selecione o botdo de alternancia do TCM (A) para
LIGAR ou DESLIGAR o TCM. Quando o TCM é
DESLIGADO, o sinal do StarFire nao é corrigido para
as propriedades dindmicas da maquina nem para
declives laterais. O TCM é LIGADO por padrao apés
desligar e ligar a alimentagéo.

NOTA: Para ativar o AutoTrac, o TCM deve estar
LIGADO.

Calibre o TCM de modo que o receptor possa
determinar o angulo de inclinagdo de 0° e o angulo de
passo.

Antes de calibrar, verifique se a maquina e o
implemento estdo em condi¢des apropriadas de
trabalho e prontos para operar em campo. A maquina
deve estar com lastro e os pneus corretamente
calibrados. Abaixe o implemento 0 mais préximo
possivel da posi¢ao de trabalho quando o estiver
calibrando.

PC19993—UN—O03SEP14
B—Pular
C—Sobreposigao

Calibre o TCM sempre que o receptor for removido da
magquina e reconectado ou se o angulo do TCM em
relagdo a maquina foi alterado. Mudancgas no angulo do
TCM em relagdo a maquina podem criar um
deslocamento e parecer um salto consistente (B) ou
sobreposicao (C) na operagédo de passagem a
passagem. As possiveis causas desse deslocamento
podem ser um pequeno deslocamento do suporte de
montagem do StarFire, a cabine da maquina estar
ligeiramente deslocada ou pressdes diferentes entre os
pneus de um lado e do outro.

Para eliminar o deslocamento, posicione a maquina e
calibre o TCM. Dirija por uma passagem, vire e dirija
pela mesma passagem na diregcdo oposta. Se a
maquina nao seguir a mesma passagem, mega a
distancia de deslocamento e insira o deslocamento do
implemento.

Posicionamento da Maquina e Calibragdo do TCM
(Médulo de Compensacgéao de Terreno)

1. Estacione a maquina em uma superficie nivelada e
rigida para parar completamente (cabine sem
balancar).

2. Marque a localizagao dos pneus ou esteiras no solo
para observar a localizagdo do eixo.
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30D TCA

Oon
¥

o

Last
Calibration:

PC19994—UN—04SEP14

A—Botao de Calibragao

3. Selecione o botdo Calibragdo (A).

)

Botéao Aceitar

PC22267—UN—14MAR16

. Selecione o botdo de Confirmagao. Aparece a barra
de status de calibragdo, que desaparece no final.

. Gire a maquina 180° para ficar na diregdo oposta.
Certifique-se de que os pneus estejam no local
correto para o eixo dianteiro flutuante ou fixo e de
que o veiculo tenha parado totalmente (a cabine sem
balancar).

PC19995—UN—03SEP14
Magquinas com Eixo Dianteiro Flutuante

B—Eixo Traseiro

® Para maquinas de eixo dianteiro flutuante (tragédo
dianteira mecéanica [MFWD], ILS™ [Independent-
-Link Suspension] ou Suspensédo do TLS™
[Triple-Link Suspension]), coloque as rodas de
modo que o eixo traseiro (B) figue no mesmo local
ao realizar a calibragdo de 2 pontos.

- 1 |

"aq | | ==& ¥ =

3+ | ES :

H ¥ NS =7 b
£/ B N #Z

@—»g@ - _.5‘*;.:\:‘.. - -r_g:-_é:— - -:g%;..

Z{ ES 82 0
B2y oo P N4 B
25 L2 NZ | i !* c
Rt Serre "'\,-’. [ o
B5 |y B S [ 'Y _f,

PC19996—UN—O03SEP14
Maquinas com Rodas de Eixo Fixo ou Esteiras

C—Ponto Pivd da Maquina

® Para maquinas com rodas de eixo fixo ou esteiras
(tratores de esteiras, Pulverizadores das Séries
47X0 e 49X0 ou Tratores de Rodas das Séries
9000 e 9020), coloque as rodas ou esteiras de
modo que o ponto pivé da maquina (C) fique no
mesmo local quando estiver voltado para uma ou
outra diregao.

. Selecione o botdo de Confirmacgao. A barra de status

de calibragdo ¢é exibida, depois, removida quando a
calibragao estiver concluida.

. Selecione o botao Aceitar para retornar para a aba

Configuragéo. Se a calibragéo falhar, calibre o TCM
novamente.

RW00482,000072A-54-05AUG25
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Configuracao — Controlador de Aplicagcao UCC2

Visao Geral do Assistente de Configuragao

O assistente de configuragdo neste manual € uma visao
geral do iGrade™ e do Deslocamento de Distancia. O
Controlador de Aplicagdo UCC2 pode controlar
diversas fungdes ao mesmo tempo. Por exemplo, a
John Deere Active Implement Guidance™ e iGrade™
podem ser usados em varios implementos. O iGrade™
com John Deere Active Implement Guidance™ pode
ser usado em implementos de formagao de canteiro
para manter o gradiente do sulco. Este método ajuda na
drenagem do sulco enquanto deixa a camada superior
do solo no canteiro intacto.

(Para obter mais informagdes, consulte o Manual do
Operador da Orientagédo de Implemento Ativa e Diregao
de Arado John Deere.)

Diversas fungdes do aplicativo estao disponiveis com a
selecdo e a configuragdo de mais de uma fungao.

e T
: = !
- ——
Previous Next
Page Page

PC26051—UN—13SEP18
Botbes de Pagina Anterior e Proxima Pagina

O assistente de configuragdo guia o operador em uma
série de etapas de acordo com as opgdes
selecionadas. Selecione os botdes de Pagina Anterior e
Préxima Péagina para navegar pelo assistente de
configuracao.

PC26386—UN—110CT18
Tecla Programéavel de Ajuda

Além deste Manual do Operador, o operador pode
selecionar a tecla programavel de Ajuda para obter
mais informacdes sobre as etapas.

Para iniciar o assistente de configuragéo:

1. Navegue até as paginas do Controlador de
Aplicagao.

Controller

Setup

PC26352—UN—050CT18
Tecla Programavel de Configuragdo do Controlador

2. Selecione a tecla programavel de Configuracao do
Controlador.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Diagnostics

Profile (&){ Activations

Current Profile

% | Edit |,, Delets

PC26053—UN—160CT18

Example

A—Aba de Perfil

B—Menu Suspenso do Perfil Atual
C—Botao de Edicao

D—Botéao Excluir

3. Selecione a aba Perfil (A).

4. Selecione um perfil no menu suspenso Perfil Atual
(B).
® Selecione < Adicionar Novo Perfil > para criar um
perfil.
® Selecione um perfil existente para editar.

NOTA: Depois de configurar o perfil, mais itens sdo
preenchidos na aba Perfil. Cada item permite
que as configuragées individuais sejam
alteradas sem passar pelo assistente de
configuracgéo.

5. Selecione o botdo de Edi¢ao (C).

NOTA: O botéo Excluir (D) é exibido apenas se um
perfil existente tiver sido selecionado.

6. Selecione as fungdes necessarias para a tarefa.

RW00482,00008AE-54-30APR19

Portas Seriais

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba Perfil > botdo de Edicdo de Portas
Seriais > botdo de Edicdo de Porta Serial 1 ou 2.

Software de terceiros pode conectar-se ao controlador
de aplicagcado usando uma conexao serial e protocolos
de mensagem especificos da operagéo. Certifique-se
de que a taxa de transmissao corresponda a taxa de
transmissao exigida pelo dispositivo de terceiros. Se o
software de terceiros exigir informagdes do GPS, ative
as mensagens NMEA (Associacdo Nacional de
Eletrénica Naval) e selecione o tipo de mensagem e
taxa NMEA.
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Baud Rate Used By

€] e e

NMEA Message Type NMEA Rate
NMEA All - 1Hz -
- v

Diagnostics

Tx - Pin F2
Rx - Pin F3

Line Count a

Last Rx Line:

a

Return

PC26071—UN—22MAY19

A—Menu Suspenso Taxa de Transmissao
B—Menu Suspenso Usado Por

C—Caixa de Selegcao Ativar NMEA

D—Menu Suspenso Tipo de Mensagem NMEA
E—Menu Suspenso Taxa NMEA

1. Selecione a taxa de transmissdo no menu suspenso
(A).
2. Selecione o dispositivo que usa a porta serial no
menu suspenso (B).
3. Para ativar as mensagens NMEA, marque a caixa de
selecdo (C).
a. Selecione o tipo de mensagem NMEA no menu
suspenso (D).
GGA
GGA, GSA
GGA, GSA, VTG
GGA, GSA, RMC
NMEA Todos

b. Selecione a taxa NMEA no menu suspenso (E).

RW00482,00009C7-54-14APR20

Configuragdo da Pagina de Execugao

iGrade & DT

PC27910—UN—14APR20
Exemplos do Médulo do Controlador de Aplicagao

A—Barras de Elevagao

NOTA: As barras de elevagdo (A) representam erros de
elevacéo. A sensibilidade vertical (até que ponto
um dado erro move o grafico de barras) muda
conforme a aplicagcdo e nao exibe escalas ao longo
da barra.

Ap6s configurar o perfil do Controlador de Aplicagéo
UCC2, uma pagina de execugao pode ser configurada
para exibir as fungdes e informagdes do Controlador de
Aplicagcdo UCC2.

Para configurar uma pagina de execugéo, use o
aplicativo Gerenciador de Layout e selecione um
modulo do Controlador de Aplicagdo UCC2.

(Consulte o Manual do Operador do monitor para
configurar as paginas de execugéo.)

RW00482,00009C8-54-28APR20
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Deslocamentos do GPS

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba Perfil > Botao de Edicao de
Deslocamentos do GPS.

Machine GPS Receiver W
# Latoral Offset. 0.0 (i) Height: 0.0 Edit
finh
Implement 1 GPS \|
Work Point: 0.0 (in)
h Lateral Ofset: 0.0 (in) Height: 0.0 Edit
Inline Offset. 0.0 (in fin)
Risturn

PC27914—UN—15APR20
A—Botao de Edigao

NOTA: Certifique-se de que os valores de
deslocamento inseridos no Controlador de
Aplicagao, no Receptor StarFire™ e nos aplicativos
de Configuragdo do Equipamento correspondem.

A pagina Deslocamentos do GPS é preenchida
automaticamente com os Receptores StarFire™
detectados. O iGrade™ requer um Receptor StarFire™
do implemento para que o botdo de proxima pagina
seja exibido no assistente. Até trés receptores de
implemento podem ser preenchidos. Para corte maximo
€ necessario um receptor de GPS da maquina. Para
configurar os deslocamentos do GPS, selecione o
botdo de edi¢do do receptor correspondente (A).

Deslocamentos do Receptor de GPS da Maquina

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Serial Number: 262143

Machine Dimensions

GPS Offsets
Lateral Offset:

1. |0.0 S
(®)| e

Heighe:
2. |1 o

NOTE: Offsets configured here, on
receiver VT, and John Deere Display

should match.
Retun

PC26067—UN—15NOV18
A—Caixa de Entrada de Deslocamento Lateral
B—Caixa de Entrada de Altura

1. Insira o deslocamento lateral na caixa de entrada
(A).

2. Insira a altura na caixa de entrada (B).
Deslocamentos do Receptor de GPS do Implemento

Implement 1 GPS
Serial Number; 1

GPS Offsets

Lateral Offset:

1- |0.0 @ x’“

Inline OHfset:

2. [240 -
Height:
3. |00 © fin)

a

Return

PC28323—UN—20NOV20
A—Caixa de Entrada de Deslocamento Lateral
B—Caixa de Entrada de Deslocamento Em Linha
C—Caixa de Entrada de Altura

1. Insira o deslocamento lateral na caixa de entrada
(A).
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NOTA: O deslocamento em linha € a distancia
horizontal entre o eixo do implemento e o receptor.
Um valor positivo é mais proximo do trator e um
valor negativo é mais distante do trator.

2. Insira o deslocamento em linha na caixa de entrada
(B).
3. Insira a altura na caixa de entrada (C).

RW00482,0000AA3-54-25NOV20

Configuragao da VCR

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba de Perfil > botao de Edi¢do da VCR >
botdo de Edicao de Configuracdo da VCR.

Control Valves Enable
Cross Slope

Roll Valve:

Elevation Valve:

SCV1 @ a SCV3 © -

Valve Interface:

JD Proprietary A
-

[ Calibrate @

Control Sensitivity

Elevation Rall
1000 20

Valve Interface:

JD Proprietary @A
w

Calibrate @
Edit ®

PC27069—UN—01MAY19

A—Menu Suspenso da Valvula de Elevagao
B—Menu Suspenso da Interface da Valvula
C—Menu Suspenso da Valvula de Inclinagao
D—Menu Suspenso da Interface da Valvula
E—Botao de Calibragao de Elevagao

F—Caixa de Selegao Ativar Declive Transversal
G—Botéao de Calibragao de Inclinagao

H—Botéo de Edigao da Sensibilidade do Controle

As opgdes disponiveis nos menus suspensos (A-D)
sdo preenchidas com base no CAN e na detecgdo do
sinal do hardware. Certifique-se de que o Controlador
de Aplicagao UCC2 esteja conectado ao barramento
CAN e que todos os sinais de entrada e saida estejam
conectados antes da configuracao.

1. Selecione uma valvula de elevagao no menu
suspenso.

2. Selecione a interface da valvula no menu suspenso.

e Valvula de Controle Remoto (VCR) Externa e
Interruptor da VCR Externa

- Compativel com Tratores ndo John Deere,

Série 60 e anteriores, 5XXX, 6X00, 6X10,
6X30, 7X00, 7X10, 7X20 e Tratores de chassi
pequeno 7X30.

e John Deere Antiga

- Compativel com Tratores 8X00, 8X10, 8X20,
9X00, 9X10 e 9X20.

- Usa somente VCR 1 ou 3.

- Requer que o chicote elétrico do Controlador
de Aplicagdo UCC2 esteja conectado ao
conector jumper na parte traseira da cabine do
trator.

® VCR tipo Proprietaria John Deere

- Compativel com Tratores 7X30, 8X30, U8,
9X30, 6R Final Tier 4 (FT4), 7R, 8R, 8RT, 8RX,
9R, 9RT e 9RX.

- Combinacgdes de raspadores triplos sédo
suportadas nessas plataformas.

- Qualquer VCR pode ser usada.

- Nao conecte o chicote elétrico do Controlador
de Aplicacdo UCC2 ao conector jumper na
parte traseira da cabine do trator.

- Se uma VCR for mapeada para um joystick,
ela ndo pode ser controlada através do
controle JD Prop.

e VCR ISO

- Compativel com Tratores 6R, 6M (quando
equipado com VCRs eletrénicas opcionais),
7R, 8R, 8RT, 8RX, 9R, 9RT e 9RX.

- Qualquer VCR pode ser usada.
- Nao conecte o chicote elétrico do Controlador

de Aplicacdo UCC2 ao conector jumper na
parte traseira da cabine do trator.

3. Selecione o botdo Calibragdo de Elevacgéo (E) e
calibre a VCR (valvula de controle remoto).

(Para obter mais informagdes, consulte Calibragdo
Manual da VCR.)

4. Se o raspador puder, selecione a caixa de selegao
Ativar Declive Transversal (F).

a. Selecione a valvula de rolagem no menu
suspenso.

b. Selecione a interface da valvula no menu
suspenso.

c. Selecione o botdo de Calibragdo da Valvula de
Rolagem (G) e calibre a VCR.

(Para mais informagdes, consulte a Calibragéo
Manual da VCR.)

5. Selecione o botdo de Edi¢cdo de Sensibilidade do
Controle (H) e ajuste as configuragdes de
sensibilidade.
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(Para obter mais informagdes, consulte Edigao de
Sensibilidade de Controle.)

RW00482,0000AA2-54-13DEC21

Calibragao Manual da VCR

A CUIDADO: Para evitar acidentes pessoais

graves, mantenha a area ao redor do
equipamento desobstruida. O procedimento
requer que a maquina se mova para frente. O
implemento se move durante a calibracao. Leia
e siga Operacgao de Sistemas de Automacgao do
Implemento com Seguranga na segao
Segurancga antes de executar a calibragao.

A configuracao do limite da VCR é usada para calibrar o
Controlador de Aplicacdo UCC2 para determinar a
quantidade minima de sinal da unidade de controle
necessaria antes de o raspador se mover. Sem a
calibragédo do limite da VCR, o raspador pode se
movimentar de forma significativamente mais rapida em
uma dire¢gdo, compensar a mais ou a menos ou nao ter
o desempenho esperado devido as limitagdes
hidraulicas.

Calibre se:

® Um novo perfil for criado.

® Os valores de extensao e de retragcdo estiverem
ajustados em 5 ou 250 (valores padrdo de fabrica).

e Os valores forem copiados de outra maquina.

® Houver alteragdes na passagem da mangueira
hidraulica entre as VCR.

® Reparos de componentes hidraulicos forem feitos na
magquina ou no implemento.

® A valvula de compensagéo for ajustada.
® A vazdo hidraulica for ajustada.

NOTA: Certifique-se de que o dleo hidraulico esta na
temperatura de operacdo antes de executar a
calibragéo.

Calibragao Manual da VCR

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba Perfil > botdo de Edicdo da VCR >
botdo de Edicao de Configuragdo da VCR > botéo
Calibrar.

1. Coloque a VCR selecionada no modo automatico.

2. Coloque a VCR na posigao de retencao de
extensao, nao flutuagao.

3. Dirija a maquina para frente, mais rapido que 0,7
km (0.45 mph). Nao acione o AutoTrac™.

(Consulte o Manual do Operador da maquina para
os requisitos de velocidade da VCR.)

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company

Valve Calibration [

Status: Enabled
Ready

Set the value as low as possible while getiing smooth motien out of the eylinder during
a test.

Retract Threshold

Extend Threshold .
= | Reverse
240 . Output 241 e
.
g © JO Proprietary

Retract Test |

l Extend Test AUTO

Valve Flow Cmd (%) Feedback (V)
0 0.01 a

Retsm

——

PC27005—UN—10JUN19

A—Botao Teste de Extensao
B—Caixa de Sele¢do Saida Reversa
C—Botao de Redugao

D—Botéao de Aumento

4. Selecione o botao Teste de Extensédo (A).

NOTA: Se o implemento se mover na direcdo oposta a
desejada, selecione a caixa de selegdo Saida de
Marcha a Ré (B) em vez de trocar a posicdo das
mangueiras hidraulicas.

5. Selecione o botédo de redugéo (C) até que o
raspador ndo se mova.

6. Selecione o botdo Aumentar (D) até que o raspador
se mova o mais lentamente possivel enquanto
mantém um movimento continuo.

NOTA: Se o cilindro de diregcdo do implemento atingir o

curso maximo ou minimo durante o teste,
reposicione o cilindro.

Stop Test

PC26416—UN—220CT18
Botéo Parar Teste

7. Selecione o botao Parar Teste.
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Valve Calibration [

Status: Enabled
Ready

Set the value as low as possible while getling smooth motion out of the cylinder during
a test.

Extend Threshold

Retract Threshold

241 @
A0

Reverse
Output

jia

240

0 Proprietary

Extend Test AUTO

b

Valve Flow Cmd (%) Feedback (V)
0 0.01

=

PC27006—UN—10JUN19

A—Botao Teste de Retragao
B—Botao de Redugao
C—Botao de Aumento

8. Selecione o botédo Teste de Retragao (A).

9. Selecione o botédo de redugao (B) até que o
raspador ndo se mova.

10. Selecione o botdo de aumento (C) até que o
raspador se mova o mais lentamente possivel
enquanto mantém um movimento continuo.

NOTA: Se o cilindro de direcdo do implemento atingir o

curso maximo ou minimo durante o teste,
reposicione o cilindro.

Stop Test

PC26416—UN—220CT18
Botéo Parar Teste

11. Selecione o botdo Parar Teste.

RW00482,00009CB-54-08MAY20

Superficie
Selecione a tecla programavel de iGrade™ > aba
Configuragéo > botdo de Edi¢cdo da Superficie.

Mode

Roll Control
Plane Control @ o AUTO
-

PC27090—UN—06MAY19
A—Menu Suspenso do Modo de Controle

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Selecione um modo de controle no menu suspenso (A).

e Controle do Plano cria e controla automaticamente
0 raspador para cortar um plano de inclinagao
simples ou de inclinagdo dupla. A Calculadora de
Plano pode criar o plano que se ajusta mais bem aos
dados de elevagao gravados. Um plano de ajuste
melhor calcula um projeto de plano com a menor
quantidade de material necessaria a ser movida
(corte e enchimento).

e Controle Remoto recebe comandos para dados de
elevagao de outra fonte para um plano ou projeto de
vala desejado. Controle Remoto controla
automaticamente a altura da palheta a uma elevagéao
calculada de um plano ou vala criados pelo Surface
Water Pro™ Plus, T3RRA Cutta™ ou outro software
de terceiros.

® Controle do Grau cria uma inclinagcao desejada pela
distancia real percorrida, nao a distancia linear. O
controle do grau ndo depende da direcédo e
normalmente € usado para criar estradas entre
talhdes ou valas simples. O sistema enche ou corta
automaticamente durante a operagao de aclive ou
declive.

(Para obter mais informagbes sobre um modo de
controle, consulte Visdo Geral do Sistema — iGrade™.)

Controle do Plano

[' sm;m@ | Dual

Slope 1
Slope Direction Slope Direction
0.4200 &% 180.0000 tseg) 0.4200 = 180.0000 iceq)
Slope 2
Slope Direction
0.0370 ) 265.6000 (deg)
Plane Origin Point
Plane Origin Point
Lat.: 37.2343323 (dea) Lt 372343323 (deg)
Long.: -115.806663 (deq) Long.: A115.806663 deq)
Altitude: 3,513 Altitude: 3,573

] PC27091—UN—O07MAY19
A—Plano de Inclinagao Unica
B—Plano de Inclinagao Dupla

Defina o plano como um plano de inclinagao unica (A)
ou dupla (B). Defina os planos usando a calculadora de
plano ou inserindo manualmente a inclinagéo e a
diregao.

Controle do Plano — Calculadora de Plano

Para calcular uma superficie, a calculadora de plano
exige que o operador dirija sobre uma parte da area e
colete os pontos de dados da pesquisa. Os pontos de
dados sédo coletados do receptor de GPS (sistema de
posicionamento global) do implemento 1. Mantenha um
sinal de RTK (cinematica em tempo real) enquanto
coleta pontos de dados.

Surface Water Pro é uma marca registrada da Deere & Company
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Esssssssssssssdssssssssssseses sl

PC21064—UN—O0BAPR15
Melhores Resultados

Quanto mais pontos de dados sao coletados, maior € a
precisdo dos resultados. Como um minimo, pesquise o
perimetro e um padrao de X no centro. Para melhores
resultados, faga uma pesquisa completa definindo
linhas retas de pista de orientagéo pelo talhdo.
Dependendo do talhdo que esta sendo pesquisado, crie
linhas de pista de orientagao com o seguinte
espagamento entre pistas:

® Para talhdes com alteragdes significativas de
elevacgao e inclinagdes, o espagamento entre pistas
de 7,5-15 m (25-50 ft) & recomendado.

e Para talhdes mais planos, o espagamento entre
pistas de 15 m (50 ft) é recomendado.

® Para solo plano ou nivelado com precisao, o
espacamento entre pistas de 15 — 30 m (50 — 100 ft)
€ recomendado. Nao exceda o espagamento entre
pistas de 50 m (164 ft) para fins de pesquisa.

Plane Calculator

PC27093—UN—O07MAY19
Botao Calculadora de Plano

1. Selecione o botdo Calculadora de Plano.
2. Eleve a palheta do raspador até a posigdo mais alta.

Start

PC27094—UN—07MAY 19
Botéo Iniciar

3. Para comecar a coletar pontos de dados, selecione o
botéo Iniciar.

4. Desloque-se por toda a area pretendida e colete os
pontos de dados.

Pause ‘

PC27095—UN—O07MAY19
Botdo Pausar

Resume ‘

PC27096—UN—O07MAY19
Botao Retomar

5. Selecione o botdo Pausar ao trafegar fora da area
pretendida. Selecione o botdo Retomar ao entrar
novamente na area pretendida.

Survey Data Points: 1947 <—(a)

‘ Calculate Plane ‘ Pause

A—Pontos de Dados de Pesquisa
B—Botao Calcular Plano

PC27102—UN—O07MAY 19

6. Assim que 50 pontos de dados de pesquisa (A)
forem coletados, o botdo Calcular Plano (B) podera
ser selecionado. Selecione o botdo quando a
pesquisa estiver concluida.
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Calculated Plane:

Results Origin Point

Slope 0.4200 08 | at 37.2343323 (deg)

Direction 180.0000 (deq) Long.: -115.806663 (deg)
Altitude: 3573 m

Save To:

Plane 1 @ ¢

a

Return

PC27103—UN—07MAY19
A—Salvar Em: Menu Suspenso
B—Botao Salvar

7. Selecione um plano no menu suspenso (A).
8. Selecione o botédo Salvar (B).
Controle do Plano — Entrada Manual

A diregao é relativa ao norte verdadeiro. Valores de
porcentagem de inclinagdo negativos levam a uma
altitude mais baixa em relagdo ao ponto de origem
(declive). Valores de porcentagem de inclinagao
positivos levam a uma altitude maior em relagédo ao
ponto de origem (aclive). A porcentagem de inclinagao
ndo equivale ao angulo de declive em graus (por
exemplo, uma inclinagédo de 8,75% = 5°).

® Inclinagéo (%) = Distancia Vertical/Distancia
Horizontal X 100

® [nclinagéo (%) = (Tangente [inclinagdo em graus]) X
100

Um ponto de origem é um ponto de referéncia na
elevagao absoluta para o plano desejado. O ponto de
origem é usado para comparar a elevagao absoluta
com a elevagéo calculada pelo iGrade™. Se forem
usados diversos sistemas, todos os sistemas devem
usar exatamente o mesmo ponto de origem. Os
deslocamentos do GPS (sistema de posicionamento
global) para cada sistema devem ser inseridos
corretamente.

(Para mais informagoes, consulte Ponto de Origem.)

Manual Entry 1

PC27111—UN—08MAY 19
Botao Entrada Manual

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

1. Selecione o botdo Entrada Manual.

Edit slope details in either single or dual slope view.

@ |
Slo| Direction
0.1803 @m 236.309@ {deg)

Plane Origin Point

Lat.: 41.4895636 (deq)

; g Edit Origin 3
Long.: 90.4927117 weq) e (a)
Altitude: 0.00

Rigturn

PC27112—UN—05JUN19

Edit slope details in either single or dual slope view.

Single [ Dual @

Slope 1
Sloy Direction
0.1000 @m 130.000@ {deg)
Slope 2

Direction
270.0(}0@ (deg)

Lat.: 41.4895636 (deq)

Sloj
0.1500 @m

Plane Origin Point

1 - . m ‘
Long.: N4 wn | ERIEN (G)
Altitude: 0.00
Rigturn
] PC27113—UN—05JUN19
A—Aba Unica
B—Aba Dupla

C—Caixa de Entrada Inclinagao 1
D—Caixa de Entrada Diregao 1

E—Caixa de Entrada Inclinagao 2
F—Caixa de Entrada Diregao 2

G—Botao de Edigdo do Ponto de Origem

2. Selecione a aba Unica (A) ou a aba Dupla (B).

NOTA: Certifique-se de que o receptor de GPS do
implemento 1 esteja usando o sinal RTK.

3. Posicione a maquina na diregcéo da inclinagao
desejada com a palheta do raspador diretamente no
ponto de origem.
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4. Insira a inclinagdo na caixa de entrada (C).

5. Insira a diregdo na caixa de entrada (D).

NOTA: Para melhores resultados de inclinagao dupla,
use uma segunda inclinacdo que esteja a 90°
(perpendicular) do primeiro declive.

6. Se estiver inserindo uma inclinagdo dupla:

a. Insira a inclinagcdo na caixa de entrada (E).
b. Insira a direcdo na caixa de entrada (F).

7. Selecione o botdo de Edi¢cado do Ponto de Origem
(G).

8. Ao configurar pela primeira vez um ponto de origem,
identifique a localizacdo com sinalizadores ou
marcadores para permitir que o raspador retorne
para a validagao do sistema e restaurar o ponto de
origem do plano conforme necessario durante a
operagao.

Confirm the following prior to setting origin:
- Position of scraper 1 is positioned at new origin

- Scraper 1 GPS is in RTK

Current Error 0.00

ons [ @

Current Location

Lat.: 41.4895636 (deq)
Long.: 904927117 (deq)
Altitude: 0.00 it

=

PC27115—UN—09MAY 19

A—Botao Definir Origem

9. Selecione o botédo Definir Origem (A).

Ponto de Origem

Distance Trip
Latitude (deg)
32.5656260
Longitude (deg)
-91.3554372

Origin

Set To Current Location

Shift Origin

&) 0
A -V
Forward Backward

PC28564—UN—19NOV21
O ponto de origem pode ser definido para a localizagao
atual (A), deslocado para frente (B) e deslocado para
tras (C) usando a Sobreposicédo da pagina de executar
ponto de origem.

Controle Remoto

Mode Roll Control
Remote Contral [~ AUTO
-
Connection

Serial Port @ .
-

Serial Port Assignment

Serial Port 1 : Serial Pmsmp(c)
Status
Scraper Elevation Roll

1: (@)
2:

3

=

PC27116—UN—09MAY 19

A—Menu Suspenso Conexao
B—Menu Suspenso de Atribuigdo da Porta Serial
C—Botao de Configuragao da Porta Serial

1. Selecione o tipo de conexdo no menu suspenso (A).

NOTA: Alguns tipos de conexdo ndo requerem
atribuicdo de porta serial ou uma configuracdo de
porta serial.
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2. Selecione uma atribuigcdo de porta serial no menu
suspenso (B).

3. Selecione o botdo Configuracao da Porta Serial (C) e
a configuragdo completa da porta serial.

(Para obter mais informacgdes, consulte Portas
Seriais.)

Controle do Grau

Defina o grau inserindo manualmente a inclinagéo ou
usando a calculadora de grau.

Controle do Grau — Entrada Manual

Valores de porcentagem de inclinagao negativos levam
a uma altitude mais baixa em relagao ao ponto de
origem (declive). Valores de porcentagem de inclinagéo
positivos levam a uma altitude maior em relagédo ao
ponto de origem (aclive). A porcentagem de inclinagédo
ndo equivale ao angulo de declive em graus (por
exemplo, uma inclinagéo de 8,75% = 5°).

® Inclinagéo (%) = Distancia Vertical/Distancia
Horizontal X 100

® [nclinagéo (%) = (Tangente [inclinagdo em graus]) X
100

1. Posicione a maquina na diregao da inclinacao
desejada com a palheta do raspador diretamente no
ponto de origem.

NOTA: Certifique-se de que o receptor de GPS do
implemento 1 esteja usando o sinal RTK.

2. Identifique o ponto de origem com sinalizadores ou
marcadores para permitir que o raspador retorne
para a validagédo do sistema e restaurar o ponto de
origem do plano conforme necessario durante a
operagao.

Surface
Mode Roll Control
Grade Control i Manual
b
Slope
0.750?@ (%) Grade Calculator
Roll Setpoint
0.01 @ (deg)

PC27118—UN—10MAY19
A—Caixa de Entrada da Inclinagao
B—Caixa de Entrada do Ponto de Ajuste de Inclinagdo

3. Insira a inclinagéo na caixa de entrada (A).

4. Se o declive transversal estiver ativado e
configurado, insira um ponto de ajuste de inclinagcéo
na caixa de entrada (B).

Controle do Grau — Calculadora de Grau

A calculadora de grau requer um caminho de, pelo
menos, 30,5 m (100 ft) a ser pesquisado. Se o caminho
desejado for menor do que 30,5 m (100 ft), insira
manualmente a inclinagdo. Pontos de dados sao
coletados do receptor de GPS do implemento 1. O sinal
de RTK é necessario ao coletar pontos de dados.

b |
Grade Calculator

PC27119—UN—10MAY19
Botao Calculadora de Grau

1. Selecione o botdo Calculadora de Grau.

2. Posicione a maquina na direcado da inclinagao
desejada com a palheta do raspador diretamente no
ponto de origem.

NOTA: Certifique-se de que o receptor de GPS do
implemento 1 esteja usando o sinal RTK.

3. Identifique o ponto de origem com sinalizadores ou
marcadores para permitir que o raspador retorne
para a validagao do sistema e restaurar o ponto de
origem do plano conforme necessario durante a
operagao.

4. Eleve a palheta do raspador até a posigdo mais alta.

Start

PC27094—UN—O07MAY19
Botéo Iniciar

5. Para comecgar a coletar pontos de dados, selecione o
botéo Iniciar.

6. Percorra o caminho pretendido e colete os pontos de
dados.

Pause ‘

PC27095—UN—O07MAY19
Botao Pausar

Resume ‘

PC27096—UN—07MAY 19
Botao Retomar

7. Selecione o botdo Pausar e o botdo Retomar
conforme necessario.
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3) Continue driving the desired path to the destination.
4) Pause and resume as needed.

5) Once 20 or more points are collected, the grade can be calculated.

Survey Data Points 105 9
Caleulated Grade 7.7497 (%)
Survey Length 551.45 ft

Max Elevation Change

Cut 3369 ft

Fill 50.80 ft

Save Grade @ ‘ Pause ‘

=

PC27117—UN—10MAY 19

A—Pontos de Dados de Pesquisa
B—Botao Salvar Grau

8. Assim que 20 pontos de dados de pesquisa (A)
forem coletados, o botdo Salvar Grau (B) podera ser
selecionado. Selecione o botdo quando a pesquisa
estiver concluida.

RW00482,00008C0-54-12NOV21

Deslocamento de Elevagao

Selecione a tecla programavel de iGrade™ > aba
Configuragao > botdo de Edi¢cao de Elevacéo.

PC27915—UN—15APR20
A—Deslocamento de Elevagao
B—Plano Projetado (erro zero)
C—Plano Deslocado

O deslocamento de elevagao (A) é a distancia vertical
total entre o plano projetado (B) e o plano deslocado
(C). A borda de corte do raspador é ajustada cada vez
que o deslocamento de elevagao é ajustado. A medida
que a elevacao do plano é deslocada, a borda de corte
do raspador € ajustada cada vez que o botao de
deslocamento é selecionado. Para aplicagcbes de
diversos raspadores, 0 mesmo valor de passo de
deslocamento é aplicado a todos os raspadores.

1. Posicione a maquina na diregao da inclinagcao

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

desejada com a palheta do raspador diretamente no
ponto de origem.

NOTA: Certifique-se de que o receptor de GPS do
implemento 1 esteja usando o sinal RTK.

2. Identifique o ponto de origem com sinalizadores ou
marcadores para permitir que o raspador retorne
para a validagao do sistema e restaurar o ponto de
origem do plano conforme necessario durante a
operagao.

Elevation Offset Elevation Error

00 @ " 0.00

Y| (20

Select to set ofiset to
current position of scraper.

Adjustment Step Size

0.08 {ﬂl

3

PC27918—UN—16APR20

A—Botao Definir Erro Zero

B—Caixa de Entrada Tamanho do Passo de Ajuste
C—Botéao de Aumento

D—Botao de Redugao

E—Caixa de Entrada Deslocamento de Elevagao

3. Para ajustar o plano projetado a elevagao da borda
de corte atual do raspador 1, selecione o botéao
Definir Erro Zero (A). Isso restaura o deslocamento
de elevacao em zero.

4. Insira um tamanho de passo de ajuste na caixa de
entrada (B). Cada vez que os botdes de aumento (C)
ou redugéo (D) forem selecionados, o valor do
deslocamento de elevagao exibido na caixa de
entrada (E) é ajustado de acordo com o tamanho do
passo inserido.

RW00482,00009CC-54-16APR20

Edicao de Sensibilidade do Controle

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Calibragdes > botao Sensibilidade do Controle.
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Implement 1 @ -
-

@Elevation Control Sensitivity

L[ P
N NG

I@Roll Control Sensitivity
) =/ %

49 (@)

95% Control Performance

Error Pass Time
Current Pass 26.22 in 1987 sec
0.0 deg
Last Pass 0.00 in 744 sec
0.0 deg

=

PC27916—UN—15APR20
A—Menu Suspenso Sele¢do do Implemento
B—Botao de Redugao
C—Botao de Aumento
D—Sensibilidade do Controle de Elevagao
E—Sensibilidade do Controle de Inclinagao

Se o iGrade™ estiver controlando a elevagao da
palheta ou a inclinagao da palheta inadequadamente,
verifique se:

® Todos os limites da valvula de controle remoto (VCR)
foram calibrados com preciséo.

® As configuragbes de vazao da VCR estao corretas.
e A valvula de compensacéo (se equipada) esta
corretamente instalada e ajustada.

® As configuragdes de sensibilidade de controle estao
ajustadas corretamente.

Para ajustar as configuragdes de sensibilidade de
controle:

1. Selecione o implemento no menu suspenso (A).
2. Selecione os botdes Diminuir (B) ou Aumentar (C).

Sensibilidade do Controle de Elevagao (D) ajusta a
agressividade com que o sistema hidraulico € ajustado
para erro vertical. Se o implemento estiver deixando
uma aparéncia de um tanque, diminua o valor.

Sensibilidade do Controle de Inclinagao (E) ajusta a
agressividade com que o sistema hidraulico é ajustado
para erro de inclinagdo (declive transversal). Se o
implemento parecer estar balangando para a esquerda
e para a direita agressivamente, diminua o valor.

RW00482,00009CD-54-16APR20

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Limitacao de Carga

NOTA: A limitagdo de carga ndo é compativel com
tratores de Detecgéo de Colisdo Chrysler (CCD).

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Configuragéo > botao de Edi¢ao de Limitagdo de Carga.

O operador pode ajustar os limites para qualquer uma,
todas ou nenhuma das opg¢des de limitacdo de carga.
Defina os limites de carga quando as condigdes
puderem causar emperramento da maquina ou do
raspador. Se o corte maximo ou um limite de carga for
definido, a altura do raspador é ajustada
automaticamente. Para utilizar a patinagem das rodas,
€ necessario um Receptor StarFire™ na maquina.

Carga do Motor monitora a carga do motor (torque) no
barramento CAN. A medida que a carga do motor se
aproxima do valor maximo, o Controlador de Aplicagao
comanda o sistema hidraulico para elevar a palheta do
raspador para reduzir a carga do sistema. Quando a
carga do motor estiver baixa, o Controlador de
Aplicagdo comanda o sistema hidraulico para abaixar a
palheta do raspador até a elevagao anterior.

Rotacéo do Motor monitora a rotagdo do motor (rpm)
no barramento CAN. A medida que a rotagao do motor
se aproxima do valor minimo, o Controlador de
Aplicagdo comanda o sistema hidraulico para elevar a
palheta do raspador para reduzir a carga do sistema. A
medida que a rotagdo do motor aumenta, o Controlador
de Aplicagdo comanda o sistema hidraulico para
abaixar a palheta do raspador até a elevagao anterior.

Patinagem das Rodas monitora a diferenca entre a
velocidade da roda e a velocidade do GPS (sistema de
posicionamento global) da maquina. A medida que a
patinagem das rodas se aproxima do limite maximo de
patinagem das rodas, o Controlador de Aplicacao
comanda o sistema hidraulico para elevar a palheta do
raspador para reduzir a patinagem. A medida que a
patinagem das rodas diminui, o Controlador de
Aplicagdo comanda o sistema hidraulico para abaixar a
palheta do raspador até a elevagao anterior.

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
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% Engine Load Max 34 @ %)
Ergine Spusd Min. 1700@ (RPM)
@ Wheel Slip Max 10 ()|

Edit Sensitivity w

[ 2]

PC27089—UN—06MAY19

A—Caixa de Selegcao Carga do Motor
B—Caixa de Sele¢dao Rotagdo do Motor
C—Caixa de Selegdo Patinagem das Rodas
D—Caixa de Entrada Carga do Motor
E—Caixa de Entrada Rotagédo do Motor
F—Caixa de Entrada Patinagem das Rodas
G—Botéao de Edicao de Sensibilidade

1. Para ativar um recurso de limitagdo de carga,
selecione a caixa de selecdo correspondente (A—C).

2. Insira o valor do limite na caixa de entrada
correspondente (D — F).

3. Selecione o botdo de Edigdo de Sensibilidade (G) e
ajuste os valores de sensibilidade conforme
necessario.

(Para obter mais informagdes, consulte Edi¢cdo de
Sensibilidade de Limitagdo de Carga.)

RW00482,00008BF-54-11JUN19

Edicdo de Sensibilidade de Limitagao de
Carga
Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba

Calibragdes > botdo de Edigdo de Sensibilidade de
Limitacdo de Carga.

Rotacao do Motor é a RPM atual. A variagéo da
rotagcdo do motor € a RPM atual abaixo do limite minimo
definido. Os ajustes de altura de limitagdo de carga séo
calculados multiplicando a variagdo da rotagdo do
motor pela sensibilidade.

Carga do Motor ¢ a saida de torque do motor. Excesso
de carga do motor é a carga atual do motor acima do
limite maximo definido. Ajustes de altura de limitacéo de
carga sao calculados multiplicando o excesso de carga
do motor pela sensibilidade.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Patinagem das Rodas ¢ baseada na diferenga entre a
velocidade da roda e do GPS. A variagdo da patinagem
das rodas € a quantidade de patinagem além do limite
maximo definido. Os ajustes de altura de limitagdo de
carga sao calculados multiplicando a variagao da
patinagem das rodas pela sensibilidade.

(Para mais informagdes, consulte Limitagdo de Carga.)

( Engine Load 1 =

(amr) B jD((m =)
(_ Wheel Slip

(oo ]S

=1

PC27071—UN—01MAY 19

A—Botéao Diminuir
B—Botdo Aumentar
C—Rotagao do motor
D—Carga do Motor
E—Patinagem das Rodas

As configuragdes de sensibilidade de limitagao de carga
sao usadas para elevar a palheta do raspador quando
os limites forem excedidos para evitar que o trator fique
preso, trabalhe em excesso ou tenha uma patinagem
excessiva das rodas.

Aumente os valores de limitagdo da carga quando:

® As condi¢des do solo puderem causar travamento
da maquina ou do raspador.

® O operador tiver experiéncia limitada com iGrade™.

Para ajustar uma configuragdo de sensibilidade de
limitagdo de carga, selecione os botdes Diminuir (A) ou
Aumentar (B) para o limite de sensibilidade de limitagado
de carga correspondente (C-E).

RW00482,00008BA-54-18JUN19

Corte Maximo

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Configuragao > botdo de Edi¢cdo de Corte Maximo.

O corte maximo permite a um operador ajustar a
profundidade maxima da borda de corte do raspador
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durante o corte. O corte maximo exige Receptores
StarFire™ com RTK (cinematica em tempo real)
equipado na maquina e no implemento. O Controlador
de Aplicagao monitora a elevagéo dos receptores da
maquina e do raspador para limitar a profundidade
maxima da borda de corte.

Apds ajustar o corte maximo, ajuste a sensibilidade do
controle de elevagao para alterar a taxa com que o
Controlador de Aplicagdo comanda o sistema hidraulico
para elevar ou abaixar o raspador.

(Para obter mais informagdes, consulte Edi¢gdo de
Sensibilidade de Controle.)

A configuragao de corte maximo é aplicada aos
raspadores 1-3.

% Enable Max Cut

GPS Vertical Offsets
Max Cut requires accurate receiver vertical offsets.
Machine GPS
m:eight 11.33 (ft)
51 T2 Th3 . o
Vertical 0.1 0.68 0.00 Calif:dr:ﬂon
st () it
Max Cut A@ 51

0.13 . ™ - g = =

i Set To Current Cut
Q)

[ 5]

PC27121—UN—10MAY 19

A—Caixa de Selecao Ativar Corte Max
B—Caixa de Entrada Corte Max
C—Botao Aumentar

D—Botao Diminuir

E—Botao Definir para Corte Atual
F—Botao de Edigao de Calibragao

1. Para ativar o corte maximo, selecione a caixa de
selecdo (A).

2. Ajuste a configuragédo de corte maximo com
qualquer um dos seguintes:

® [nsira um corte maximo na caixa de entrada (B).
® Selecione o botdo Aumentar (C) ou Diminuir (D).
® Selecione o botao Definir para Corte Atual (E).

3. Selecione o botdo de Edi¢cao de Calibragao (F) e
calibre os deslocamentos verticais do sistema de
posicionamento global (GPS) para cada raspador.

Deslocamentos Verticais do GPS
A calibragdo de deslocamento vertical do GPS

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company

determina a diferenca de altura entre o receptor de GPS
da maquina e o receptor de GPS de cada implemento.
Execute a calibragdo em uma superficie plana e

nivelada. Recalibre os deslocamentos verticais do GPS
se 0 peso da maquina ou a pressao do pneu mudarem.

1. Dirija em linha reta até que o raspador traseiro esteja
sobre o solo sobre o qual o trator passou.

2. Mova manualmente cada palheta do raspador para a
superficie do solo.

Calibration instructions:

1) Drive in a straight line until the rear scraper is over ground that the
tractor has driven.

2) Manually move each scraper blade to the surface of the ground.

3) Select the calibrate button for each scraper. This determines the
height between machine GPS and implement GPS.

Note: Re-calibrate vertical offsets if the machine weight or tire
pressures change.

GPS Vertical Offsets

51 q;z

Stored Offset {fty  -0.21

Detected Offset (f)  .0.21
‘ C-nllbnﬂq‘ Gallbmh

=]

PC27122—UN—10MAY19

A—Botao Calibrar (raspador 1)
B—Botao Calibrar (raspador 2)

3. Selecione o botédo Calibrar (A e B) para cada
raspador.

RW00482,00008C2-54-24JUN19
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Deslocamentos de Equipamento

Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Configuragdo > botdo de Edicao de
Equipamento.

Implement Type
Rear Mounted

1. GPS Connection Offset

2 - Work Point

@

Additional Machine Offsets

Actuator On Delay

Maote: Trip Time [
GPS Lateral Offset 0.010 ( D] sec Distance must be
. greater than actuator
0.0 in -Left oniof! delay times to
Actuator Off Dalay properly work.

Edil@

0.010 @ frv

Return
PC27073—UN—02MAY 19

S

i !

W

@

PC27074—UN—02MAY19
A—Menu Suspenso de Tipo de Implemento

B—Caixa de Entrada de Deslocamento da Conexao do GPS
C—Caixa de Entrada do Ponto de Trabalho

D—Caixa de Entrada do Retardo de Ligagdao do Atuador
E—Caixa de Entrada do Retardo de Desligamento do Atuador
F—Tempo Total de Deslocamento de 10 s

G—Pistao Hidraulico

H—Retardo de Ligacao do Atuador de 3 s

|—Retardo de Desligamento do Atuador de 0,75 s

J—Botao de Edicao

1. Selecione o tipo de implemento no menu suspenso
(A).

2. Informe o deslocamento de conexédo do GPS
(sistema de posicionamento global) na caixa de
entrada (B) de deslocamento da conexao de GPS.

3. Informe a distancia em linha entre o ponto de
conexdo e o ponto de trabalho do implemento na
caixa de entrada (C) do Ponto de Trabalho.

4. Para compensar o retardo mecanico, informe o
retardo de Ligagao do atuador e o retardo de
Desligamento do atuador nas caixas de entrada (D e
E) de Retardo do Atuador.

Exemplo: O tempo total de deslocamento é 10 s (F).
O pistao hidraulico (G) leva 3 s (H) para atingir o
curso total para ser considerado Ligado e 0,75 s (I)
para retrair abaixo do limiar Ligado. Digite 3,0 s para
o tempo de retardo de Ligagao do atuador e 0,75 s
para o tempo de retardo de Desligamento do
atuador.

5. Selecione o botao Editar (J).

Serial Humber: 262143

Machine Dimensions

GPS Offsets
Lateral Offset:

1. |0.0 ST
®)|w

Height:

2. |01 o

NOTE: Offsets configured here, on
receiver VT, and John Deere Display

should match.
Raturn

PC26067—UN—15NOV18
A—Caixa de Entrada do Deslocamento Lateral
B—Caixa de Entrada do Deslocamento de Altura

6. Informe o deslocamento lateral do GPS na caixa de
entrada (A) de Deslocamento Lateral.

7. Informe a altura do GPS na caixa de entrada (B) de
Altura.

Deslocamentos do Equipamento com GPS do
Implemento

Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Configuragdo > botdo de Edicao de
Equipamento.

60D-1



Configuragdo — Deslocamento de Distéancia

Implement Type
Implement 1 GPS @

1- Implement Width

B,Dﬂ = @@

GPS Offsets

Actuator On Delay
Nete: Trip Time |
0000 (D) soc Disance mustbe
chaun actuator

oniotl delay times to
Actuator Off Delay  property work.

0.000 @m

Dimensions were imported from Equipment Manager. To edit, use Equipment Manager. To
disable, uncheck option in GPS offsets.

Return
PC28570—UN—19NOV21

~@— 0

Q)

‘n——-v-—-—‘

PC27074—UN—02MAY 19

A—Menu Suspenso de Tipo de Implemento

B—Caixa de Entrada Largura do Implemento

C—Botéo Alterar Largura do Implemento/Entrada de
Deslocamento Lateral

D—Caixa de Entrada do Retardo de Ligagao do Atuador

E—Caixa de Entrada do Retardo de Desligamento do Atuador

F—Tempo Total de Deslocamento de 10 s

G—Pistao Hidraulico

H—Retardo de Ligagdo do Atuador de 3 s

|—Retardo de Desligamento do Atuador de 0,75 s

J—Botao de Edicao

1. Selecione o tipo de implemento no menu suspenso
(A) do Tipo de Implemento.

2. Informe a largura do implemento na caixa de entrada
de Largura do Implemento (B).

3. Selecione o botao Alterar Largura do Implemento/
/Entrada de Deslocamento Lateral (C) e informe a
entrada de deslocamento lateral.

4. Para compensar o retardo mecanico, informe o
retardo de Ligacao do atuador e o retardo de
Desligamento do atuador nas caixas de entrada (D e
E) de Retardo do Atuador.

Exemplo: O tempo total de deslocamento é 10 s (F).
O pistao hidraulico (G) leva 3 s (H) para atingir o

curso total para ser considerado Ligado e 0,75 s (I)
para retrair abaixo do limiar Ligado. Digite 3,0 s para
o tempo de retardo de Ligacédo do atuador e 0,75 s

para o tempo de retardo de Desligamento do
atuador.

5. Selecione o botdo de Edi¢ao (J).

Implement 1 GPS
Serial Number: 302442

1
GPS Offsets :
Lateral Offset:
1. (08 Center
@ Cm)
Inline Offsot
2. [08 — %2
Height: i
- [0 @Q)em

i fons were impo from ip Manager. To edit, use Equipment Manager. To
disable, uncheck option in GPS olfsets.

a

Rietwrn

PC28569—UN—19NOV21
A—Caixa de Entrada do Deslocamento Lateral

B—Caixa de Entrada do Deslocamento em Linha

C—Caixa de Entrada do Deslocamento de Altura

6. Informe o deslocamento lateral do GPS na caixa de
entrada (A).

7. Informe o deslocamento em linha do GPS na Caixa
de Deslocamento em Linha (B).

8. Informe a altura do GPS na caixa de entrada (C) de
Altura.

Implement Type
Implement 1 GPS

s
-

1- Latoral Offset: *
1.00® = C 11 ............ >

PC28568—UN—19NOV21

A—Caixa de Entrada do Deslocamento Lateral

B—Botéo Alterar Largura do Implemento/Entrada de
Deslocamento Lateral

A Pagina Deslocamentos do GPS do Implemento
permite que um deslocamento lateral seja definido além
da Largura do Implemento. Selecionar o Botédo Alterar
Largura do Implemento/Entrada de Deslocamento
Lateral (B) ativa a Caixa de Entrada do Deslocamento
Lateral (A).

RW00482,00009CE-54-13DEC21

Padrao de Deslocamento
Selecione a tecla programavel do Deslocamento de
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Distancia > aba Configuragdo > botao de Edigéo do
Padréo de Deslocamento.

Para inserir uma nova tarefa:

Task

<Add New Task> @ s

PC27126—UN—13MAY 19

A—Menu Suspenso de Tarefas
B—Botao de Edigao

1. Selecione Adicionar Nova Tarefa no menu suspenso
(A) de tarefas.

2. Selecione o botédo de Edicao (B).
3. Conclua as etapas listadas para um tipo de padrao.

(Para obter mais informagdes sobre os tipos de
padrao, consulte Visdo Geral do Sistema —
Deslocamento de Distancia.)

Linhas Paralelas

Pattern
oF

Parallel Lines

Task Name

Rotobuckl

PC28565—UN—19NOV21
A—Menu Suspenso de Padrao
B—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
C—Botao Voltar

1. Selecione Linhas Paralelas no menu suspenso (A)
de Padréo.

2. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (B)
da Nome da Tarefa.

3. Selecione o botéo Voltar (C).

Task
Rotobuckl
| a Edit
Parallel Lines QOrigin
Furrow Heading (deg) Lat. (deq)
90.0000, 410000000
‘ Long. (deg)
-93.0000000

Line Spacing

imm

Edit Origin |

a

Return
PC28566—UN—19NOV21

A—Caixa de Entrada de Direcao do Sulco
B—Caixa de Entrada de Espagamento entre Linhas
C—Botéo Editar Origem

4. Informe a diregéo do sulco na caixa de entrada (A)
de Diregéo do Sulco.

5. Informe o espagamento entre linhas na caixa de
entrada (B) de Espagamento entre Linhas.

6. Selecione o botédo Editar Origem (C) e defina o ponto
de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informagdes.)

Poste de Cerca

Pattern

Fence Post @A
v

o000

Task Name

Fence post spacing

=

PC27129—UN—13MAY 19

A—Menu Suspenso de Padrao
B—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
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C—Botao Voltar

1. Selecione Poste de Cerca no menu suspenso (A) de
Padrao.

2. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (B)
da Nome da Tarefa.

3. Selecione o botédo Voltar (C).

Task
Fence post spacing A Edit
v
Fence Post
Fence Post Spacing
3.28 @ it !E"O
a?
.
e
Reburn

PC27130—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada do Espacamento entre Postes de Cerca

4. Informe o espagamento entre postes de cerca na
caixa de entrada (A) de Espagamento entre Postes
de Cerca.

Padrao de Malha

Pattern
®#
]

Plot Pattern

Task Name

South test field

=S

PC27131—UN—13MAY19

A—Menu Suspenso de Padrao
B—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa

C—Botao Voltar

1. Selecione Padrao de Malha no menu suspenso (A)
de Padréo.

2. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (B)
da Nome da Tarefa.

3. Selecione o botéo Voltar (C).

Task
South test field # Edit
Plot Pattern 1 Guidance Track Origin
Heading (deg)
- Lat. (deg)
0000
Plot l:;sih v (D) 0.0000000
: (z}& El Long. [deg)
o 52 0.0000000
o Plots per
Plot Divider E"' Segmant
ROLE>— (e
Yy Edit Origin
2~ IO, orii
ment Divider | __ Plots per Pass
BN, oo | 00 @
i‘@
Start of Pass Full Segment @ #
Hote: Set Guidance Track Heading to match Guidance :
setings. Return

PC27132—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada do Comprimento da Malha

B—Caixa de Entrada do Divisor de Malha

C—Caixa de Entrada do Divisor de Segmento

D—Caixa de Entrada da Diregado da Pista de Orientacao
E—Caixa de Entrada de Malhas por Segmento

F—Caixa de entrada de Malhas por Passagem

G—Menu Suspenso de Inicio da Passagem

H—Botéao Editar Origem

4. Insira o comprimento da malha na caixa de entrada
(A) de Comprimento da Malha.

5. Informe o divisor da malha na caixa de entrada (B)
do Divisor de Malha.

6. Informe o divisor de segmento na caixa de entrada
(C) do Divisor de Segmento.

7. Informe a direcdo da pista de orientagdo na caixa
de entrada (D) da Diregcéo da Pista de Orientagéo.

8. Informe o numero de malhas por segmento na
caixa de entrada (E) de Malhas por Segmento.

9. Informe o numero de malhas por passagem na
caixa de entrada (F) de Malhas por Passagem.

10. Selecione Meio Segmento ou Segmento Inteiro no
menu suspenso (G) de Estado da Passagem.

11. Selecione o botao Editar Origem (H) e defina o
ponto de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informacdes.)
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Grade — 90 Graus

Pattern

Grid @: ywww
i T

Grid Layout g_gl_o T
90 Degrees A 6 0 omy e

00O

Task Name

Grid ©

59

PC27136—UN—13MAY 19

A—Menu Suspenso de Padrao

B—Menu Suspenso de Layout da Grade
C—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
D—Botéao Voltar

1. Selecione Grade no menu suspenso (A) de Padréo.

2. Selecione 90 Graus no menu suspenso (B) Layout
da Grade.

3. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (C)
de Nome da Tarefa.

4. Selecione o botédo Voltar (D).

Task
Grid ¢ Edit
Grid | 90 Degrees Origin
Lat. (d
Guidance Track 0.0000 L (deg)
I-Isading Idagl 0.0000000
Long. (deg)
0.0000000
Plant Spacing , Edit Orini
=
OIS
Track Spacing 323{ : ) ft
Hote: Set Guidance Track Heading 1o match Guidance a
saings. Rt

PC27137—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada da Diregao da Pista de Orientagao
B—Caixa de Entrada do Espagamento de Plantio

C—Caixa de Entrada do Espagamento entre Pistas

D—Botao Editar Origem

5. Informe a dire¢do da pista de orientagédo na caixa de
entrada (A) da Diregédo da Pista de Orientagéo.

6. Informe o espagamento de plantio na caixa de
entrada (B) do Espagamento de Plantio.

7. Informe o espagamento entre pistas na caixa de
entrada (C) do Espagamento entre Pistas.

8. Selecione o botéo Editar Origem (D) e defina o ponto
de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informacdes.)

Grade — Triangulos Equilateros

Pattern
Grid i~
2

Grid Layout

Equilateral Triangles
Ok

Task Name

Grid @

=9

PC27138—UN—13MAY 19

A—Menu Suspenso de Padrao
B—Menu Suspenso de Layout da Grade
C—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
D—Botao Voltar

1. Selecione Grade no menu suspenso (A) de Padrao.

2. Selecione Triangulos Equilateros no menu suspenso
(B) do Layout da Grade.

3. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (C)
de Nome da Tarefa.

4. Selecione o botdo Voltar (D).
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Task
Grid ¢ Edit
Grid | Equilateral Triangles Origin
Lat. {d
Guidance Track 0.0000 L (deg)
Heading (deg) 0.0000000
Long. (deg)
0.0000000
&
e [
i
&
Track Spacing 3.28 it
Hote: Set Guidance Track Heading to match Guidance o |
Suings. Rueturn

PC27139—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada da Direcao da Pista de Orientagao
B—Caixa de Entrada do Espagamento de Plantio
C—Botao Editar Origem

5. Informe a dire¢do da pista de orientagédo na caixa de
entrada (A) da Direcdo da Pista de Orientacgao.

6. Informe o espagamento de plantio na caixa de
entrada (B) do Espagamento de Plantio.

7. Selecione o botéo Editar Origem (C) e defina o ponto
de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informagdes.)

Grade — Angulos Integrados

Pattern
Grid i~

®= 64—
Grid Layout oo
Integrated Angles a ggo ¢ :

0_{', LT

Task Name
Grid ©

=S

PC27140—UN—13MAY 19

A—Menu Suspenso de Padrao
B—Menu Suspenso de Layout da Grade

C—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
D—Botao Voltar

1. Selecione Grade no menu suspenso (A) de Padrao.

2. Selecione Angulos Integrados no menu suspenso
(B) de Layout da Grade.

3. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (C)
de Nome da Tarefa.

4. Selecione o botédo Voltar (D).

Task
Grid : Edit
Grid | Integrated Angle Origin
Lat. {d
Guidance Track 0.0000 (deg)
Heading (deg) 0.0000000
. Long. (deg)
Plant Spacing 0.0000000
3.28 § - xl ®
Plant Angle (deg) 4|
Track Spacing
Hote: St Guidance Track Heading to match Guidance o |
settings. Raturn

PC27141—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada da Direcao da Pista de Orientagao
B—Caixa de Entrada do Espagamento de Plantio

C—Caixa de Entrada do Angulo de Plantio

D—Caixa de Entrada do Espagamento entre Pistas

E—Botao Editar Origem

5. Informe a dire¢do da pista de orientagédo na caixa de
entrada (A) da Diregéo da Pista de Orientagao.

6. Informe o espagamento de plantio na caixa de
entrada (B) do Espagamento de Plantio.

7. Informe o a@ngulo de plantio na caixa de entrada (C)
de Angulo de Plantio.

8. Informe o espagamento entre pistas na caixa de
entrada (D) do Espacamento entre Pistas.

9. Selecione o botéo Editar Origem (E) E defina o ponto
de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informagdes.)

Grade — Linhas Alternadas
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Pattern
Grid 7
- - L
i
Grid Layout & g
Alternating Rows -l
° ®+ P
Task Name
. ®©

PC27142—UN—13MAY19
A—Menu Suspenso de Padrao
B—Menu Suspenso de Layout da Grade
C—Caixa de Entrada do Nome da Tarefa
D—Botéao Voltar

1. Selecione Grade no menu suspenso (A) de Padréo.

2. Selecione Linhas Alternadas no menu suspenso (B)
de Layout da Grade.

3. Informe um nome de tarefa na caixa de entrada (C)
de Nome da Tarefa.

4. Selecione o botédo Voltar (D).

Task

Grid = Edit
Grid | Alternating Origin
Lat. (d

Guidan_ceTraclf. 0.0000 nL[ eg)

Heading (deg) -0000000

Long. (deg)

0.0000000

Plant Spacing o
(o~

1
Track Spacing 3.23% : :l ft
Nate: Sot Guidance Track Heading 1o match Guidance =
settings. Return

PC27143—UN—13MAY19
A—Caixa de Entrada da Direcao da Pista de Orientagao
B—Caixa de Entrada do Espagamento de Plantio
C—Caixa de Entrada do Espagamento entre Pistas
D—Botéo Editar Origem

5. Informe a dire¢do da pista de orientagédo na caixa de
entrada (A) da Diregédo da Pista de Orientacao.

6. Informe o espagamento de plantio na caixa de
entrada (B) do Espagamento de Plantio.

7. Informe o espagamento entre pistas na caixa de
entrada (C) do Espagamento entre Pistas.

8. Selecione o botéo Editar Origem (D) e defina o ponto
de origem.

(Consulte Ponto de Origem para obter mais
informacdes.)

Editar Origem

O ponto de origem representa um local de
deslocamento usado para localizar todos os outros
deslocamentos dentro do padrao definido. E essencial
que ele seja localizado com precisdo. O ponto de
origem usa os deslocamentos do GPS da maquina e os
deslocamentos do equipamento. Certifique-se de que
os dois deslocamentos sejam inseridos corretamente
antes de configurar o ponto de origem. Dependendo da
configuracgao, configure as linhas de orientagdo no
monitor para corresponder ao ponto de origem e a
dire¢do de deslocamento.

The position represents a trip location that all other trips will be
referenced from according to the pattern defined.

- Position the trip actuator at the desired trip location
- Select "Set to Current Location™

or

- Manually enter the desired Latitude and Longitude

Origin Origin Point

Latitude (deq) 0
41.7613238 A @ k I — H @
= I

-93.0000000

B
H
Shift Origin ps« To Current Location
o I
cm
Backward
®

Foreard :

Return

PC28567—UN—19NOV21
A—Caixa de Entrada da Latitude da Origem
B—Caixa de Entrada da Longitude da Origem
C—Interruptor de Ajuste de Posigao Para a Frente
D—Interruptor de Ajuste de Posigao Para Tras
E—Total de Deslocamento da Origem
F—Deslocar Ponto de Origem para a Esquerda
G—Deslocar Ponto de Origem para a Direita
H—Botao Definir para a Localizagado Atual

Se o ponto de origem exato for conhecido:

1. Informe a latitude da origem na caixa de entrada (A)
de Origem da Latitude.
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2. Informe a longitude da origem na caixa de selegédo
(B) Longitude da Origem.

Se o ponto de origem exato for desconhecido:

1. Posicione a maquina na diregédo do local do proximo
deslocamento com o implemento colocado
diretamente no ponto de origem.

2. Selecione o botéo Definir para Localizagédo Atual (H).

3. Documente a latitude e a longitude no ponto de
origem.

O interruptor de Ajuste de Posi¢do Para a Frente (D) e o
botdo de Ajuste de Posi¢cdo Para Tras (E) sdo
associados a orientagao da maquina dentro do padrao.
Os botdes sao desabilitados quando a maquina esta
acima de 45° em relacdo a orientagdo do padrdo. Cada
pressionamento do botéo altera a origem em 2,5 cm (1
pol.). O total de deslocamento da origem (E) exibe a
quantidade total deslocada.

Os botdes Deslocar Ponto de Origem para a Esquerda
(F) e Deslocar Ponto de Origem para a Direita (G)
movem o ponto de Origem para a borda esquerda ou
direita da largura do implemento.

RW00482,0000AA4-54-14DEC21

Comando de Deslocamento

Selecione a tecla programavel do Deslocamento de
Distancia > aba Configuragdo > botao de Edigéo do
Comando de Deslocamento.

O comando de deslocamento define o método de
controle quando uma acgao € disparada. Ha cinco tipos
de comando de deslocamento:

e Deslocamento Manual notifica o operador com um
status na tela ou um som de alerta opcional para
quando executar o comando de deslocamento.

e Valvula utiliza os comandos de vazdo da VCR
(valvula de controle remoto).

e Porta serial utiliza comunicagao serial.
® Pulso utiliza um acionador do lado baixo.
e Engate Traseiro utiliza mensagens CAN ISO.

Trip Status
Active - Retract

I | Pulse 1 (Pin E2):
. Pulse 2 (Pin D3):
Next Trip Type
0.93 m Cycle

Stop

PC28562—UN—19NOV21
Quando a Valvula e o Pulso sdo selecionados, o status
do LSD e da VCR é mesclado em um s6 quadro.

Deslocamento Manual

Trip Command Type

Manual Trip @ b
-

MNote: The operator is responsible for initiating the appropriate action upon
sewing the on-screen trip status or hearing the optional notification tone.

Require AutoTrac Engaged to Trip

g Require In-Work State to Trip
Play Alert Tone
Play a sound at the stan of each tip

Mate: Trip Time [ Distance must be Greater than actuator onfoll
delay times to properly worlk, I ﬂ

ln.m

PC27146—UN—14MAY19

A—Menu Suspenso de Tipo de Comando de Deslocamento

B—Caixa de Selegao Exigir AutoTrac™ Acionado para
Deslocamento

C—Caixa de Selecao Exigir Estado em Trabalho para
Deslocamento

D—Caixa de Selegdao Reproduzir Tom de Alerta

1. Selecione Deslocamento Manual no menu suspenso
(A) de Tipo de Comando.

2. Para exigir que o AutoTrac™ esteja acionado para
ativar os comandos de deslocamento, selecione a

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company
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caixa de selegdo (B) Exigir AutoTrac™ Acionado
para Deslocamento.

3. Para exigir um estado de gravagao do servigo ativo
para ativar os comandos de deslocamento,
selecione a caixa de selecéo (C) Exigir Estado em
Trabalho.

4. Para alertar o operador com um sinal sonoro no
inicio de cada deslocamento, selecione a caixa de
selecdo (D) Reproduzir Tom de Alerta.

Valvula

Trip Command Type
Valve |~ Use Distance
b for Events

Valve Interface

SCV1 e JD Proprietary @ -
- -

On Distance Note: When triggered, Valve extends for the duration of Trip

Distance, then retracts for 1.5 tmes Trip Distance.
100 § ()

Require AutoTrac Engaged to Trip

Require In-Work State to Trip

Play Alert Tone
Play & sound at the stan of sach wip

(S

Hote: Trip Time / Distance must be greater than actuator onfoll
delay times o properly work.

a
Retum
PC27147—UN—14MAY19
A—Menu Suspenso de Tipo de Comando de Deslocamento
B—Caixa de Entrada de Distancia Ligado ou Tempo Ligado
C—cCaixa de Selegao Usar Distancia para Eventos
D—Menu Suspenso de Valvula
E—Menu Suspenso de Interface
F—Caixa de Selegado Exigir AutoTrac™ Acionado para
Deslocamento
G—Caixa de Selegao Exigir Estado em Trabalho para
Deslocamento
H—Caixa de Seleg¢dao Reproduzir Tom de Alerta

1. Selecione Valvula no menu suspenso (A) de Tipo de
Comando.

NOTA: A caixa de entrada (B) muda para Distancia
Ligado ou Tempo Ligado com base em se a caixa
de selecdo Usar Distancia para Eventos (C) esta
selecionada ou ngo.

2. Para usar distancia para eventos, marque a caixa de
selecdo (C) Usar Distancia para Eventos. Para usar
tempo para eventos, desmarque a caixa de selegao
Usar Distancia para Eventos.

NOTA: Quando disparado, a valvula se estende durante
o valor selecionado para Tempo Ligado ou
Distancia Ligado, depois se retrai por 1,5 vez o
valor de Tempo Ligado ou Distancia Ligado. Por
exemplo, se Tempo Ligado for definido como 2
segundos, a valvula se estende por 2 segundos,
depois se retrai por 3 segundos.

3. Informe o tempo ou a distancia na caixa de entrada
(B) Distancia Ligado ou Tempo Ligado.

4. Selecione uma valvula no menu suspenso (D) de
Valvula.

5. Selecione uma interface no menu suspenso (E) de
Interface.

e Valvula de Controle Remoto (VCR) Externa e
Interruptor da VCR Externa

- Compativel com Tratores nao John Deere
Série 60 e anteriores, 5XXX, 6X00, 6X10,
6X30, 7X00, 7X10, 7X20 e Tratores de chassi
pequeno 7X30.

® John Deere Antiga

- Compativel com Tratores 8X00, 8X10, 8X20,
9X00, 9X10 e 9X20.

- Usa somente VCR 1 ou 3.

- Requer que o chicote elétrico do Controlador
de Aplicacdo UCC2 esteja conectado ao
conector jumper na parte traseira da cabine do
trator.

e VCR tipo Proprietaria John Deere

- Compativel com Tratores 7X30, 8X30, U8,
9X30, 6R Final Tier 4 (FT4), 7R, 8R, 8RT, 8RX,
9R, 9RT e 9RX.

- Qualquer VCR pode ser usada.

- Nao conecte o chicote elétrico do Controlador
de Aplicagdo UCC2 ao conector jumper na
parte traseira da cabine do trator.

- Se uma VCR for mapeada para um joystick,
ela ndo pode ser controlada através do
controle JD Prop.

e VCRISO

- Compativel com Tratores 6R, 6M (quando
equipado com VCRs eletrénicas opcionais),
7R, 8R, 8RT, 8RX, 9R, 9RT e 9RX.

- Qualquer VCR pode ser usada.

- Nao conecte o chicote elétrico do Controlador
de Aplicagdo UCC2 ao conector jumper na
parte traseira da cabine do trator.

6. Informe o tempo ou a distancia na caixa de entrada
(B) Distancia Ligado ou Tempo Ligado.

7. Para exigir que o AutoTrac™ esteja acionado para
ativar os comandos de deslocamento, selecione a
caixa de selegao (F) Exigir AutoTrac™ Acionado
para Deslocamento.

60D-9



Configuragdo — Deslocamento de Distéancia

8. Para exigir que a gravacgéo do servico esteja ativa
para habilitar os comandos de deslocamento,
selecione a caixa de selegdo (C) Exigir Estado em
Trabalho.

9. Para alertar o operador com um sinal sonoro no
inicio de cada deslocamento, selecione a caixa de
selegédo (H) Reproduzir Tom de Alerta.

Porta Serial

Trip Command Type

Serial Port A Use Distance
hd for Events

HNote: When triggered, "Trip Start” is sent, then after Trip Tima
“Trips Retract” is sent, and after 1.5 times Trip Time, “Trip Enc]

is ment on the serial port.
Serial Port Assignment

Serial Port 1 @ - Serial Port Setup

g Require AutoTrac Engaged to Trip
g Require In-‘Work State to Trip

Play Alert Tone
Play a sound at the stan of each wip

Wate: Trip Time | Distance must be greater than actuator onfoll
delay tmes 1 propery work.

On Time

1.00@ o

=

Retum

PC27148—UN—14MAY19

A—Menu Suspenso de Tipo de Comando de Deslocamento

B—Caixa de Entrada de Distancia Ligado ou Tempo Ligado

C—Caixa de Selegao Usar Distancia para Eventos

D—Menu Suspenso de Atribuigdo da Porta Serial

E—Botao de Configuracio da Porta Serial

F—Caixa de Selegao Exigir AutoTrac™ Acionado para
Deslocamento

G—Caixa de Selegao Exigir Estado em Trabalho para
Deslocamento

H—Caixa de Selegdao Reproduzir Tom de Alerta

1. Selecione Porta Serial no menu suspenso (A) de
Tipo de Comando.

NOTA: A caixa de entrada (B) muda para Distancia
Ligado ou Tempo Ligado com base em se a caixa
de selecdo Usar Distancia para Eventos (C) esta
selecionada ou né&o.

2. Para usar distancia para eventos, marque a caixa de
selecdo (C) Usar Distancia para Eventos. Para usar
tempo para eventos, desmarque a caixa de selegao
Usar Distancia para Eventos.

NOTA: Quando disparado, a valvula se estende durante
o valor selecionado para Tempo Ligado ou
Distancia Ligado, depois se retrai por 1,5 vez o
valor de Tempo Ligado ou Distancia Ligado. Por
exemplo, se Tempo Ligado for definido como 2
segundos, a valvula se estende por 2 segundos,
depois se retrai por 3 segundos.

3. Informe o tempo ou a distancia na caixa de entrada
(B) Distancia Ligado ou Tempo Ligado.

4. Selecione uma porta serial no menu suspenso (D) de
Atribuicao de Porta Serial.

5. Selecione o botao Configuracao da Porta serial (E) e
configure a porta serial.

(Para mais informagdes, consulte Portas Seriais.)

6. Para exigir que o AutoTrac™ esteja acionado para
ativar os comandos de deslocamento, selecione a
caixa de selegdo (F) Exigir AutoTrac™ Acionado
para Deslocamento.

7. Para exigir que a gravacgao do servigo esteja ativa
para habilitar os comandos de deslocamento,
selecione a caixa de selegdo (C) Exigir Estado em
Trabalho.

8. Para alertar o operador com um sinal sonoro no
inicio de cada deslocamento, selecione a caixa de
selecdo (H) Reproduzir Tom de Alerta.

Pulso

Trip Command Type
Pulse L& Use Distance
- for Events

On Distance When triggered, Low Side Driver 2 [E2) will be activated for
the Trip Distance then Low Side Driver 3 (D3] will be

1.00 ! ) activated for 1.5 times the Trip Distance.

g Require AutoTrac Engaged to Trip
g Require In-Work State to Trip

Play Alert Tone
Play a sound at the start of cach trip

Mate: Trip Time [ Distance must be greater than actuator onfoll
delay tmes 1 propery work.

=1

Rt

PC27149—UN—14MAY19

A—Menu Suspenso de Tipo de Comando de Deslocamento

B—Caixa de Entrada de Distancia Ligado ou Tempo Ligado

C—Caixa de Seleg¢ao Usar Distancia para Eventos

D—Caixa de Selegao Exigir AutoTrac™ Acionado para
Deslocamento

E—Caixa de Selecao Exigir Estado em Trabalho para
Deslocamento

F—Caixa de Selegdo Reproduzir Tom de Alerta

1. Selecione Pulso no menu suspenso (A) de Tipo de
Comando.

NOTA: A caixa de entrada (B) muda para Distancia
Ligado ou Tempo Ligado com base em se a caixa
de selegdo Usar Distancia para Eventos (C) esta
selecionada ou néo.
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2. Para usar distancia para eventos, marque a caixa de
selecdo (C) Usar Distancia para Eventos. Para usar
tempo para eventos, desmarque a caixa de selegao
Usar Distancia para Eventos.

NOTA: Quando disparado, a valvula se estende durante
o valor selecionado para Tempo Ligado ou
Distancia Ligado, depois se retrai por 1,5 vez o
valor de Tempo Ligado ou Distancia Ligado. Por
exemplo, se Tempo Ligado for definido como 2
segundos, a valvula se estende por 2 segundos,
depois se retrai por 3 segundos.

3. Informe o tempo ou a distancia na caixa de entrada
(B) Distancia Ligado ou Tempo Ligado.

4. Para exigir que o AutoTrac™ esteja acionado para
ativar os comandos de deslocamento, selecione a
caixa de selegdo (D) Exigir AutoTrac™ Acionado
para Deslocamento.

5. Para exigir que a gravagao do servigo esteja ativa
para habilitar os comandos de deslocamento,
selecione a caixa de selecéo (E) Exigir Estado em
Trabalho.

6. Para alertar o operador com um sinal sonoro no
inicio de cada deslocamento, selecione a caixa de
selecdo (F) Reproduzir Tom de Alerta.

Engate Traseiro

Trip Command Type
Rear Hitch i Use Distance
v for Events
On Position Off Position
@ 50.0 | m,w@'(ii 95.0 s«uw@
| Positicn Positien

Minimum Control Speed is 0.06 mph (0.1 kph) for this vahve nertace.
On Time Mote: Wiken triggered, Valve extends for the duration of Trip
Time then reracts lor 1.5 tmes Trip Time.

Require AutoTrac Engaged to Trip
Require In-Work State to Trip

Play Alert Tone
Play a sound at the start ol each trip

Nate: Trip Time | Distance must be greater than sctustor onfoll
delay times to properly work.

PC28325—UN—23NOV20
A—Menu Suspenso de Tipo de Comando de Deslocamento
B—Caixa de Entrada de Distancia Ligado ou Tempo Ligado
C—cCaixa de Selegao Usar Distancia para Eventos
D—Caixa de Entrada de Posicao Ligado
E—Botao Definir para a Posigao Atual
F—Caixa de Entrada de Posigao Desligado
G—Botéao Definir para a Posicao Atual
H—Caixa de Selegado Exigir AutoTrac™ Acionado para
Deslocamento
|—Caixa de Selecao Exigir Estado em Trabalho para
Deslocamento

J—Caixa de Selegcao Reproduzir Tom de Alerta

1. Selecione Engate Traseiro no menu suspenso (A) de
Tipo de Comando.

NOTA: A caixa de entrada (B) muda para Distancia
Ligado ou Tempo Ligado com base em se a caixa
de selecdo Usar Distancia para Eventos (C) esta
selecionada ou néo.

2. Para usar distancia para eventos, marque a caixa de
selecdo (C) Usar Distancia para Eventos. Para usar
tempo para eventos, desmarque a caixa de selegao
Usar Distancia para Eventos.

NOTA: Quando disparado, a valvula se estende durante
o valor selecionado para Tempo Ligado ou
Distancia Ligado, depois se retrai por 1,5 vez o
valor de Tempo Ligado ou Distancia Ligado. Por
exemplo, se Tempo Ligado for definido como 2
segundos, a valvula se estende por 2 segundos,
depois se retrai por 3 segundos.

3. Informe o tempo ou a distancia na caixa de entrada
(B) Distancia Ligado ou Tempo Ligado.

NOTA: A posigao ligado e desligado do engate é exibida
como porcentagem. 100% é elevado todo para
cima e 0% é abaixado totalmente para baixo.

4. Informe a posicao ligado na caixa de entrada
Posicao Ligado (D) ou mova manualmente o engate
traseiro e, em seguida, selecione o botdo Definir
para a Posicao Atual (E).

5. Informe a posi¢do desligado na caixa de entrada
Posicdo Desligado (D) ou mova manualmente o
engate traseiro e, em seguida, selecione o botao
Definir para a Posig¢do Atual (G).

6. Para exigir que o AutoTrac™ esteja acionado para
ativar os comandos de deslocamento, selecione a
caixa de selegdo (H) Exigir AutoTrac™ Acionado
para Deslocamento.

7. Para exigir que a gravagao do servigo esteja ativa
para habilitar os comandos de deslocamento,
selecione a caixa de selegao (I) Exigir Estado em
Trabalho.

8. Para alertar o operador com um sinal sonoro no
inicio de cada deslocamento, selecione a caixa de
selecdo (J) Reproduzir Tom de Alerta.

RW00482,0000A98-54-14DEC21

Documentacao de Deslocamento
Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Configuragdo > Botdo de Edicao de
Documentacao de Deslocamento.
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Documentation

:I Enable Distance Trip

File Server State:
Connected, ldle
Client: File Server Exit Code:
Schott oK
Farm:
Home Feote:
Trip Events will be logged using File Server.
Field: The Trip Number, Event Type, Latitude,
North 80 Longitude, and Heading will be logged in a
Comma separated valee Ble. To Vi, expon
fileserser oMo Ble media.

Rows and Spacing

I oo ot v

Q..
G-

’f“’{ Row Spacing

=

PC27917—UN—16APR20
A—Caixa de Selegao Ativar Documentagao do Deslocamento de
Distancia
B—Caixa de Entrada do Numero de Linhas
C—Caixa de Entrada do Espagamento entre as Linhas

Quando ativados, os eventos de deslocamento sédo
registrados usando o servidor de arquivos. Certifique-se
de que o servidor de arquivos esteja ativado no monitor
principal. Se vocé estiver usando varios monitores,
certifique-se de que o servidor de arquivos esteja
desativado no outro monitor.

NOTA: Quando o nome do campo mudar, o Controlador
de Aplicacao solicitara automaticamente uma
sincronizacdo de arquivo de transferéncia de
dados sem fio.

(Para mais informacgdes, consulte Ativagdo do Servidor
de Arquivos.)

A documentacdo do deslocamento registra a
localizagdo de deslocamento desejada em um arquivo
para que cada evento de deslocamento possa ser
localizado ap6és a conclusao do trabalho. Isso pode ser
especialmente Util ao usar a distancia de deslocamento
para criar padrdes para culturas de longo prazo, tais
como pomares. Os arquivos usam o formato CSV com
os seguintes cabecalhos:

Cliente, Fazenda, Talhdo, Nome do Padrao, Latitude,
Longitude, Direcédo, Data GMT, Hora GMT, Numero do
Deslocamento, Tipo de Acao

1. Para ativar a documentagao do Deslocamento de
Distancia, marque a caixa de selecao (A).

2. Insira o numero de linhas na caixa de entrada (B).

3. Informe o espagamento entre as linhas na caixa de
entrada (C).

RW00482,00009D0-54-12NOV21

Habilitar Servidor de Arquivos

NOTA: Se estiver usando varios monitores, certifique-
-se de que o servidor de arquivos esteja desligado
no outro monitor.

Monitor GreenStar™ 3 2630

1. Selecione o botdo Menu > botao Monitor > tecla
programavel Diagnésticos.

A
Muttiple Displays About

Display Mode: Custom
GreenStar: On
Task Controller: On
Auto Implement Detection: On
Original GreenStar Monitor: On
ISOBUS Certification: OFff
Implement Bus: On
File Server: Off

Readings Tests.

VT Number
GreenStar:
Task Controller:
Original GreenStar Monitor:
Implement Bus:
Vehicle Bus:
File Sarver:

o

A—Aba Multiplos Monitores
B—Botao Alterar Configuragoes

B I T R T )

Rastore Factory
Deafault Settings

PC26729—UN—09JAN19

2. Selecione a guia Multiplos Monitores (A) e, em
seguida, o botéo Alterar Configuragdes (B).

Change Settings

Changing these settings may cause some devices to
stop working.

VT Number
OnfOff
GreenStar \/ 2 ¢
Task Controller \/ 1 &
Auto Implement Detection \Z
File Server ﬁ 1 #

7 B
Cancal iy

A—Caixa de Selegao Servidor de Arquivos
B—Botéao Salvar Configuragdes e Reiniciar Monitor

Save Settings and
Restart Display (g

PC26730—UN—09JAN19
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3. Selecione a caixa de selecdo Servidor de Arquivos
(A), depois o botao Salvar Configuragbes e Reiniciar
Monitor (B).

4. Desligue a maquina, deixe o monitor desligar e
depois reinicie o sistema.
Monitor Geragéao 4

1. Selecione o botdo Menu > aba Sistema > aplicacao
Monitor e Som > aba Muiltiplos Monitores > botao
Editar > botdo Configuragdo Avangada.

Multiple Displays Settings (D

Configuration for this Display (System Restart Required after Save)

Precision Ag Applications

m OFF J Priority 1

Machine Bus ON Priority 1 )

m OFF J Prigrity 1

OFF J Priority 1 )
[ xore ) AE)

PC26731—UN—09JAN19

ISOBUS Implement Viewer

Task Controller

File Server

A—Alternancia do Servidor de Arquivos
B—Botéo Salvar

2. Ligue o servidor de arquivos usando o botédo (A) e
selecione o botao Salvar (B).

3. Desligue a maquina, deixe o monitor desligar e
depois reinicie o sistema.

RW00482,00007ED-54-11JUN19

Calibragao de Deslocamento de
Equipamento

Valide e ajuste os deslocamentos do ponto de trabalho
do equipamento. Antes de executar a calibragéo,
certifique-se de que os deslocamentos do GPS
(sistema de posicionamento global) da maquina sejam
inseridos corretamente e que o receptor esteja usando
o sinal de RTK.

1. Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Calibragdes > botao Calibracao de
Deslocamento de Equipamento.

2. Crie uma linha de orientacao de pista reta e acione
o AutoTrac™.

3. Assim que a maquina e o implemento estiverem na
linha de orientacao, pare a maquina.

4. Marque a posi¢ao do atuador de deslocamento no
solo.

It

|E; L]

L

-
PC22285—UN—16MAR16

Botdo Préxima Pagina

Selecione o botao Proxima Pagina.

Dirija a maquina para frente para permitir espago
suficiente para virar e captar a linha de orientacao
antes de atingir a posicao marcada.

7. Vire a maquina para a direcao oposta e acione o
AutoTrac™ na mesma linha de orientagao.

8. Pare a maquina quando o ponto de trabalho estiver
alinhado com a posi¢gdo marcada.

1

|E; L]

]

-
PC22285—UN—16MAR16

Botdo Préxima Pagina

9. Selecione o botdo Proxima Pagina.

Work Point Offset Calibration Complete!

Detected Work Point Offset:
1125 in

Current Work Point Offset:

60 | . Update
n Value

=l

PC27158—UN—14MAY 19

A—Botao Atualizar Valor

10. Selecione o botao Atualizar Valor (A).

RW00482,00008C6-54-060CT21

Teste da Agao de Deslocamento

A CUIDADO: Para evitar acidentes pessoais

graves, mantenha a area ao redor do
equipamento livre. O procedimento exige que a
maquina se mova para frente. O implemento se
move durante o teste. Leia e siga Operagéao de
Sistemas de Automacao do Implemento com
Seguranga na segdo Segurancga antes de
executar o teste.
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Execute manualmente um evento de deslocamento
para validar o atuador de deslocamento sem configurar
um padrao. Para executar um teste de deslocamento, a
magquina exige um sinal de GPS (sistema de
posicionamento global) valido e deve estar se movendo
a uma velocidade maior do que 0,1 km/h (0.06 mph).

This test is used to validate the trip actuators. It allows the user to
manually execute a trip event without setting up a pattern. In order to
operate the vehicle must have a valid GPS and be moving > 0.5 mph
(0.8 kph).

Grid

. Active
m Trip Status
Waiting For Trip

E 1 Command L |
Blocked
[ Execute Trip Ta:l@

=

PC27159—UN—14MAY 19

A—Botao Executar Teste de Deslocamento

1. Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Calibragdes > botdo Teste da Agéo
de Deslocamento.

2. Para executar uma acao de deslocamento,
selecione o botdo Executar Teste de Deslocamento
(A).

3. Repita o teste conforme necessario.

RW00482,00009D1-54-16APR20

Calibracao de Atraso do Equipamento

A calibragao do retardo do equipamento requer uma
medig¢ao precisa dos eventos de deslocamento entre
dois passes adjacentes. Ha muitas maneiras de fazer
isso no solo, mas duas das maneiras mais faceis séo:

® Use uma camera e coloque uma trena longa no solo
ao longo do centro de uma linha de orientacao de
pista reta. Certifique-se de que a camera tenha uma
visdo clara da trena e do atuador enquanto a
maquina esta se movendo.

e Configure o atuador para deixar marcas no solo com
base nos eventos de deslocamento, depois mova a
maquina ao longo do centro de uma linha de
orientagdo reta e mega as marcas de atuagao.

Drive to a straight track guidance line, engage AutoTrac, and maintain
target speed. When ready, press the "Queue Trip” button, which will set a
trip event 16.4 ft (5 m) ahead of the current position.

Continue driving until the actuator has cycled and is fully retracted/off.

The calibration wizard will automatically go to the next step once the trip
is fully completed.

Target Speed
5.0 (mim)

Actual Speed

5.0 (mim)

Exit Code:

Wizard Pr%mss

=3

PC27161—UN—16MAY19

"_'@

e

PC27162—UN—15MAY 19

‘@)*-

.u.-n. e

A—Linha de Orientagao de Pista Reta

B—Velocidade Pretendida

C—Botéo Enfileirar Deslocamento

D—Inicio de Evento de Deslocamento

E—Atuador Totalmente Retraido

F—Atuador Estendido para a Posig¢ao Ligado

G—Retardo de Ligagao Mecanica

H—Atuador na Posicao Desligado (mas nao totalmente retraido)
|—Atuador na Posigao Ligado ou de Trabalho

1. Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Calibragdes > botao Calibracao de
Retardo Mecanico.

2. Dirija em uma linha de orientacdo de pista reta (A)
com o AutoTrac™ acionado enquanto mantém a
velocidade pretendida (B).

3. Acione o modo automatico.

(Para obter mais informagdes, consulte
Acionamento de Modo Automatico.)

4. Selecione o botao Enfileirar Deslocamento (C). O
evento de deslocamento inicia (D) 5 m (16.4 ft) a
frente da posigéo atual.

5. Continue dirigindo em linha reta para frente até que
o atuador tenha concluido o ciclo e esteja
totalmente retraido (E).

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company
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Turn the machine around and drive back over the same location, taking
care to use the same guidance line and acquire the line completely at
target speed before crossing the trip position.

Continue driving until the actuator has cycled and is fully retractedioff.

The calibration wizard will automatically go to the next step once the trip
is fully completed.

Target Speed
5.0 (mim)

Actual Speed
5.0 (mim)

MNext Trip Type
425+ Cycle

E I Command _
Blocked
Wizard Prfress

| 2 |

PC27164—UN—31MAY19

[

\

O] ®

PC27165—UN—16MAY 19

A—Linha de Orientagao de Pista Reta

B—Inicio de Evento de Deslocamento

C—Velocidade Pretendida

D—Atuador Totalmente Retraido

E—Atuador Estendido para a Posigao Ligado

F—Retardo de Ligagao Mecanica

G—Atuador na Posicao Desligado (mas nao totalmente retraido)
H—Atuador na Posicao Ligado ou de Trabalho

NOTA: Certifique-se de que haja espaco suficiente para
captar a linha de orientagdo (A) apds virar antes de
atingir o inicio do evento de deslocamento (B).

6. Vire a maquina e dirija na mesma linha de
orientacao de pista reta com o AutoTrac™ acionado
enquanto mantém a velocidade pretendida (C).

7. Continue dirigindo em linha reta para frente até que
o atuador tenha concluido o ciclo e esteja
totalmente retraido (D).

Measure the dimensions and enter them below to calculate the
mechanical delays.
Distance between Actuator
On Points

gle - (i)

Distance between Actuator
Off Points

2 |393.7 @ (in)

Actuator On Delay Actuator Off Delay
Current 1.704 sec Current
Estimated 0.000 sec Estimated

0.319 sec
0.000 sec

Wizard Prﬁress

=3

PC27168—UN—16MAY19

i
O—

f

i

PC27169—UN—16MAY 19

A—Distancia entre os Pontos de Ligagdo do Atuador

B—Caixa de Entrada Distancia entre Pontos de Ligagao do
Atuador

C—Distancia entre os Pontos de Desligamento do Atuador

D—Caixa de Entrada Distancia entre os Pontos de Desligamento
do Atuador

E—Botao Atualizar Retardo de Ligagao

F—Botao Atualizar Retardo de Desligamento

8. Insira a distancia entre os pontos de Ligagéao do
atuador (A) na caixa de entrada (B).

9. Insira a distancia entre os pontos de Desligamento
do atuador (C) na caixa de entrada (D).

10. Selecione o botdo Atualizar Atraso de Ligagéo (E).

11. Selecione o botdo Atualizar Atraso de
Desligamento (F).

RW00482,00009D2-54-08 MAY 20
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Acionamento de Modo Automatico

CUIDADO: Nao use iGrade™ ou Deslocamento
de Distancia em rodovias. Para evitar acidentes
pessoais graves, leia e siga as instrugoes deste
manual para desativar o iGrade™ e o
Deslocamento de Distancia antes de entrar em
rodovias.

NOTA: Para facilitar a instrugdo, este manual usa a
valvula de controle remoto (VCR) 3. Se preferir, o
operador pode escolher uma VCR diferente.

Os requisitos do sistema para operar dependem da
configuragdo. Para facilitar a instrugédo, este manual usa
a operacao basica das valvulas de controle remoto
(VCR) do trator para acionar o modo automatico.

(Para obter mais informagdes sobre o acionamento das
VCR para uma maquina especifica, consulte o Manual
do Operador da maquina.)

(Se a configuragao exigir um dispositivo de terceiros
para acionar o modo automatico ou a agao, consulte o
Manual do Operador do dispositivo de terceiros.)

Para acionar o modo automatico hidraulico:

PC18220—UN—O05DEC13

A—Alavanca de Controle da VCR

1. Se estiver usando JD Proprietario Antigo ou JD
Proprietario, coloque a alavanca de controle da VCR
(A) na posicao de retengdo de avango. Se estiver
usando uma interface de valvula ISO, selecione o
interruptor de retomada.

2. Verifique se o modo automatico esta Ligado.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

PC18234—UN—11DEC13
B—Modo AC

® Se estiver operando uma maquina com Monitor
TouchSet™, verifique se EC muda para AC (B).

AUTO -®
AUTE-©

PC22235—UN—01MAR16
C—Modo Automatico DESLIGADO
D—Modo Automatico LIGADO

® Se estiver operando uma maquina com
CommandCenter™, verifique se o modo
automatico Desligado (C) muda para o modo
automatico Ligado (D).

RW00482,00009EE-54-22MAY20

Desengate, Desativacao e Desabilitagao da
Automacao do Implemento

CUIDADO: Para evitar morte ou ferimentos
graves, desabilite os sistemas de orientagao da
maquina e do implemento antes de entrar em
estradas.

Desengate da Automagao do Implemento

® Reduza a velocidade da maquina para uma
velocidade inferior a velocidade minima de 0,1 km/h
(0.06 mph).

® Dependendo da configuragdo, desligue o botao
Grau, selecione o botdo Pausar grau ou selecione o
botdo Parar Deslocamento de Distancia.

TouchSet é uma marca comercial da Deere & Company
CommandCenter é uma marca comercial da Deere & Company
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® Dependendo da configuragéo, desengate o
AutoTrac™.

(Para obter mais informagdes sobre o AutoTrac™,
consulte o Manual do Operador do monitor.)

Desativagao da Automagao do Implemento

Dependendo da configuragéo, desligue o botdo Grau ou
selecione o botdo Parar Deslocamento de Distancia.

Desabilitagdao da Automacio do Implemento

® Desligue a Valvula de Controle Remoto (VCR).
® Desligue 0 modo automatico.

® Dependendo da configuragdo, desative o
AutoTrac™.

(Para obter mais informagdes sobre o AutoTrac™,
consulte o Manual do Operador do monitor.)

RW00482,00009EF-54-26MAY 20

Controle do Comando da VCR

Se o perfil do Controlador de Aplicagdo UCC2
selecionado for configurado para usar as valvulas de
controle remoto (VCRs), ele comanda o controle das
VCRs, mesmo quando a aplicagdo nao estiver em uso,
e outras aplicagbes nao poderédo enviar comandos para
essas VCRs. Para liberar o controle de comando da
VCR, crie e selecione um perfil do Controlador de
Aplicacdo UCC2 sem VCRs ou desconecte o
Controlador de Aplicagdo UCC2.

RW00482,0000A93-54-25NOV20

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company

Aba Status
Status @ Setup | Calibrations ‘ Diagnostics
Current Profile ;—@)‘
DT | Profiles

Status: Ready to Enable -d—@

Last Exit Code: Waiting For User To Start ﬂ—@

(o ©)
Fence post spacing @ Trip Status
O Ready to Enable ‘Waiting For Trip
4 s Pulse
f:",f“d:‘ e Pulse 1 (Pin E2)
Ny oL Y Pulse 2 (Pin D3);
Next Trip Type Next Trip Type
Counter i
27 =0 ‘ Start

PC27173—UN—05JUN19
A—Aba Status
B—Perfil Atual
C—Botao Perfis
D—Moédulo de Pagina de Um Quarto
E—Status
F—Ultimo Cédigo de Saida

Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia ou a tecla programavel iGrade™ > aba Status
(A).

Ap6s configurar um perfil, as informacdes especificas
da aplicagdo podem ser visualizadas na aba Status ou
em uma pagina de execugéo, se configurada. O nome
do perfil atual (B) é exibido. Para alterar perfis,
selecione o botéo Perfis (C).

Selecionar dentro da maioria dos médulos (D) abre uma
pagina de informagbes operacionais completas. A aba
Status exibe o status (E) e o ultimo cédigo de saida (F).

(Para obter mais informagdes sobre status e cédigos de
saida, consulte Solugdo de Problemas.)

RW00482,00008CB-54-24JUN19

Operagao de Deslocamento de Distancia

1. Posicione a maquina no ponto de origem voltada
para o proximo evento de deslocamento do padrao
desejado.

2. Dependendo da configuragéo, configure as linhas de
orientagdo no monitor para corresponder ao ponto
de origem e a direcdo de deslocamento.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
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Status ‘ Setup | Calibrations ‘ Diagnostics |

Current Profile b

5
Status: Ready to Enable 4—@

Last Exit Code: Waiting For User To Start

b
Fence post spacing @ Trip Status
O Ready to Enable Waiting For Trip

Exit Code: Fulse

Pulse 1 (Pin E2):
Waiting For User To Start o lEnEd

Pulse 2 (Pin D3):

Next Trip Type Next Trip Type

e =

PC27238—UN—30MAY 19

A—Status
B—Botao Iniciar

3. Verifique se o status (A) é Pronto para Ativar.

(Consulte Solugao de Problemas se o status nao for
Pronto para Ativar.)

4. Se a caixa de selecao Exigir Estado em Trabalho
para Deslocamento estiver selecionada, ligue a
gravagao do servigo.

5. Se a caixa de selegao Exigir AutoTrac™ Acionado
para Disparar estiver selecionada, ative o
AutoTrac™. Verifique se o grafico circular de status
do AutoTrac™ exibe 3/4 de pedagos quando
acionado.

(Consulte o0 Manual do Operador do monitor ou do
AutoTrac™ para obter mais informacgoes.)

6. Selecione o Botao Iniciar (B). Verifique se o status
muda para Ativado.

(Consulte Solugédo de Problemas se o status nao for
Ativado.)

NOTA: O modo automatico exige uma velocidade de
0,1 km/h (0.06 mph) ou maior para acionar.

7. Acione o modo automatico. Se o AutoTrac™ for
necessario, pressione o interruptor de retomada.

(Para obter mais informagdes, consulte Acionamento
de Modo Automatico.)

8. Dirija a maquina ao longo do padrao definido.

=

Botao Parar

PC27239—UN—30MAY19

AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company

9. Se necessario, selecione o botdo Parar, reposicione
a maquina na préxima linha de orientagéo e repita as
etapas.

RW00482,00009D3-54-16APR20

Operacgao do iGrade™ — Controle do Plano
e Controle Remoto

Status ‘ Setup | Calibrations ‘ Diagnostics
Current Profile A
e

Status:
Ready to Enable 4—@
Last Exit Code:
Waiting for User Enable
PC27229—UN—30MAY 19
A—Status

1. Verifique se o status (A) é Pronto para Ativar.

(Consulte Solugao de Problemas se o status nao for
Pronto para Ativar.)

2. Com os raspadores vazios, posicione a maquina
dentro da area de corte da inclinagdo definida.

Plane Control Rl {deg)

s Tt
O @—0.0 "

Activie Plane e

@A o.nmw 1.00 |A[
commanded (C)—-0.00 m |=™ s 1--—(M)

Commanded

i @00 2 (B o.ou?m@-rn_oﬁm
Depth i) Performance Runing
L|000-® o=

s Sensitivity

[P Y0)

Plane 1

Load Limiting 1

=
el

PC27302—UN—18JUN19

H

A—Menu Suspenso Plano Ativo
B—Botao Ligacao/Desligamento de Grau
C—Elevagdao Comandada

D—Inclinagao Comandada
E—Profundidade de Corte Max.
F—Deslocamento de Corte Max.
G—Carga Atual

H—Deslocamento de Limitagdo de Carga
|—Deslocamento Total

J—Erro de Inclinagao

K—Deslocamento de Elevagao

L—Erro de Elevagao
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M—Numero do Raspador

3.

4.

Para controle do plano, selecione o plano
apropriado no menu suspenso (A).

Selecione o botdo Grau Ligado (B). Verifique se o
status muda para Ativado.

(Consulte Solugao de Problemas se o status n&o for
Ativado.)

NOTA: A maquina deve estar se movimentando a mais

de 0,1 km/h (0.06 mph) para acionar a VCR.

(Consulte o Manual do Operador da maquina para
obter mais informacdes sobre 0s requisitos de
velocidade da VCR.)

Acione o modo automatico. Se estiver usando
varios raspadores, use primeiro o raspador vazio
mais a frente. Verifique se o status muda para Ativo.

(Para obter mais informacdes, consulte
Acionamento de Modo Automatico.)

(Consulte Solugao de Problemas se o status nao for
Ativo.)

Deixe o raspador encher.

Monitore os comandos, erros e deslocamentos. Se
necessario, ajuste as configuragdes ou
deslocamentos.

Os comandos, erros e deslocamentos exibidos
dependem da configuragao.

® Elevagdo Comandada (C) é a elevagao
desejada.

® [nclinagdo Comandada (D) é o angulo de declive
transversal desejado.

® Profundidade de Corte Max. (E) é a
profundidade maxima de corte atual.

® Deslocamento de Corte Max. (F) é o
deslocamento de corte maximo atual.

e Carga Atual (G) é a carga atual. Qualquer coisa
além da linha esta acima das configuragbes de
limitagdo de carga atuais.

® Deslocamento de Limitagdo de Carga (H) é o
deslocamento total calculado de todas as
opgdes de limitacdo de carga ativas.

® Deslocamento Total (l) € o deslocamento total
calculado de todos os deslocamentos ativos.

® Erro de Inclinagéo (J) é a diferenca entre o
angulo de inclinagéo atual e o angulo de
inclinacdo comandado.

® Deslocamento de Elevagao (K) é o
deslocamento definido pelo operador.

® Erro de Elevagéo (L) é a diferenga entre a
elevacao atual e a elevagdo comandada.

(Para obter mais informagdes sobre configuragdes
e deslocamentos, consulte a segdo Configuracao.)

10.

11.

12.

13.

Monitore o material na cagamba.

Quando a cagamba estiver cheia, desative o0 modo
automatico e eleve o raspador.

Se estiver usando multiplos raspadores, acione o
modo automatico para o préximo raspador.
Certifique-se de que o numero do raspador (M)
muda para o raspador ativo.

Repita as etapas até que os raspadores estejam
cheios ou até que a parte de enchimento do plano
seja atingida.

Descarregue as cagambas na parte de enchimento
do plano ou no local de descarga designado. Use o
botdo Ligagao/Desligamento de Grau ao passar os
limites do plano.

(Consulte o Manual do Operador do raspador para
obter informagdes sobre as operagdes de
descarga.)

Repita as etapas até que o plano seja criado.

RW00482,00009D4-54-28APR20

Operacgao do iGrade™ — Controle do Grau

Status ‘ Setup | Calibrations ‘ Diagnostics
Current Profile — |
iGrade Profiles

Status:

Ready to Enable ‘—@
Last Exit Code:

Waiting for User Enable

PC27229—UN—30MAY 19

A—Status

1.

Verifique se o status (A) € Pronto para Ativar.

(Consulte Solugao de Problemas se o status nao for
Pronto para Ativar.)

Com os raspadores vazios, posicione a maquina na
direcdo do grau desejado com a palheta do
raspador diretamente no ponto de origem.
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Selecione o botéo Ligagéo de Grau (A). Verifique se
o status muda para Ativado.

(Consulte Solugao de Problemas se o status nao for
Ativado.)

4. Se o declive transversal estiver ativado, use a
alternancia de Direcao de Inclinagéo (B) para definir
a direcao do declive transversal.

5. Use o alternador de Aclive/Declive (C) para definir a

dire¢cao de deslocamento.

NOTA: A méaquina deve estar se movimentando a mais
de 0,1 km/h (0.06 mph) para acionar a VCR.

(Consulte o Manual do Operador da maquina para
obter mais informagdes sobre os requisitos de
velocidade da VCR.)

Selecione o botéo Iniciar Grau (D) e ative o modo
automatico. Se estiver usando multiplos
raspadores, use primeiro o raspador mais vazio
adiante. Verifique se o status muda para Ativo.

(Para obter mais informacdes, consulte
Acionamento de Modo Automatico.)

11.

12.

(Consulte Solugao de Problemas se o status ndo for
Ativo.)

Deixe o raspador encher.

Monitore os comandos, erros e deslocamentos. Se
necessario, ajuste as configuragdes ou
deslocamentos.

Os comandos, erros e deslocamentos exibidos
dependem da configuragao.

® Elevacdo Comandada (E) é a elevagao

desejada.

Inclinagdo Comandada (F) € o angulo de declive
transversal desejado.

Profundidade de Corte Méax. (G) é a
profundidade maxima de corte atual.
Deslocamento de Corte Max. (H) € o
deslocamento de corte maximo atual.

Carga Atual () é a carga atual. Qualquer coisa
além da linha esta acima das configuragbes de
limitacdo de carga atuais.

Deslocamento de Limitagdo de Carga (J) é o
deslocamento total calculado de todas as
opgodes de limitacdo de carga ativas.
Deslocamento Total (K) é o deslocamento total
calculado de todos os deslocamentos ativos.
Inclinacédo (L) € o angulo de declive transversal
definido pelo operador.

Deslocamento de Elevagao (M) é o
deslocamento definido pelo operador.

Erro de Elevagéo (N) € a diferenga entre a
elevagao atual e a elevagéao comandada.

Erro de Inclinagéo (O) é a diferenga entre o
angulo de inclinagéo atual e o dngulo de
inclinacdo comandado.

Inclinagéo (P) é a porcentagem de inclinagdo do
grau definido.

(Para obter mais informagdes sobre configuragdes
e deslocamentos, consulte a se¢do Configuracao.)

Monitore o material na cagamba.

. Quando a cagamba estiver cheia, desative o0 modo

automatico e eleve o raspador.

Se estiver usando multiplos raspadores, acione o
modo automatico para o préximo raspador.
Certifique-se de que o nimero do raspador (Q)
muda para o raspador ativo.

Repita as etapas até que todos os raspadores
sejam preenchidos.

Pause

PC27236—UN—30MAY 19
Botao Pausar
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13.

14.

15.

Assim que o ultimo raspador estiver cheio,
selecione o botdo Pausar.

Descarregue as cagambas na area apropriada e
retorne a area onde a operagéao foi pausada.

Grade
PC27237—UN—30MAY 19
Botdo Retomar Grau
Selecione o botdo Retomar Grau e retome a
operagao.

RW00482,00009D5-54-28APR20
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Restauracao do Controlador de Aplicagao
UCC2

IMPORTANTE: Nao conecte o Controlador de
Aplicagdo UCC2 enquanto a maquina estiver
LIGADA. Conecta-lo enquanto ela estiver ligada
pode gerar erros de comunicagao do
barramento CAN e gerar falhas do controlador
hidraulico.

1. DESLIGUE a maquina.

PC22232—UN—29FEB16

PC22233—UN—29FEB16

Cédigos de Status e Saida

A—Conector de Alimentagao Constante
B—Conector Jumper

2.

Desconecte o conector de alimentagao constante (A)
e o conector de opg¢ao (B).

N

PC22234—UN—29FEB16

C—Conectores em T do Barramento CAN
D—Conector de 4 Pinos do Barramento CAN
E—Conector do Implemento ISO

3.

Desconecte os conectores em T do barramento CAN
(C) e conecte o conector do barramento CAN de 4
pinos (D) diretamente ao conector do implemento
ISO (E).

. Dé partida na maquina. Assim que todos os sistemas

iniciarem, visualize e apague todos os cédigos de
diagnéstico de falha da maquina e em seguida
DESLIGUE a maquina.

. Reconecte os conectores jumper e de alimentagéo

constante.

. Reconecte os conectores em T do barramento CAN

entre o conector de 4 pinos e o conector ISO do
implemento.

RW00482,00005B8-54-24NOV20

Cédigo de Status Descrigao

Solugao

Desabilitado O sistema apresenta falhas.

Verifique as paginas de diagnéstico do Deslocamento de
Distancia ou do iGrade™ para obter mais informacdes e
solucionar falhas.

Pronto para habilitar

O sistema esta aguardando o operador ativar.

Para ativar, selecione o botéo Ligagdo de Grau On para o
iGrade™ ou o botao Iniciar para Deslocamento de
Distancia.

Ativado

do implemento.

O sistema esta aguardando o operador ligar a automagéo

A ativacédo do sistema depende de como o sistema esta
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configurado.
(Consulte a segao Operacao para obter mais informagdes.)

Ativo

O sistema esta ativamente controlando o implemento
utilizando orientagéo baseada no sistema de
posicionamento global (GPS) .

Operacado Normal.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Codigos de Saida

Descrigao

Solucao

A automacao do implemento esta pronta para operar ou
esta operando sem erros. Qualquer falha provavelmente é

OK independente do sistema do Controlador de Aplicagao O sistema esta funcionando corretamente.
ucCcCa2.
Nio Ativado A aplicacdo desejada néo foi ativada no Controlador de Consulte Insercdo do Codigo de Ativagdo para mais

Aplicagdo UCC2.

informagoes.

Precisdo do GPS da
Maquina Néo
Atendido

Nenhum sinal de GPS da maquina esta disponivel ou o
nivel de precisdo esta muito baixo.

Consulte Informagdes do Satélite ou StarFire™ Manual do
Operador do Receptor para mais informagoes.

Precisdo do GPS do
Implemento Nao

Nenhum sinal de GPS do implemento disponivel ou o nivel
de precisédo esta muito baixo.

Consulte Informagdes do Satélite ou o Manual do Operador
do Receptor StarFire™ para obter mais informacdes.

Encontrada
Selecione:
® Tecla programavel Deslocamento de Distancia > aba
Valvula Na Configuragéo > botao de Edigdo do Comando de
Szlgzignagg Selecao ou interface de valvula ndo selecionada. Deslocamento > selegado ou interface de uma valvula.
® Tecla programavel iGrade™ > aba Configuragao >
botéo de Edigao de Equipamento > botado de Edigao de
Implemento > selegdo ou interface de uma valvula.
Valvula Nao A valvula selecionada nao foi detectada ou ndo é possivel | Verifique as conexdes e reinicie a maquina para tentar a
Disponivel acionar sua fungao. recuperagao.

Valvula ndo esta em
modo automatico

A valvula selecionada nao foi colocada no modo
Automatico.

Se estiver usando Legacy JD Proprietary ou JD Proprietary,
detente a valvula desejada e solte a valvula. Se estiver
usando a interface da valvula ISO, selecione o interruptor
de retomada.

Falha na Valvula

A valvula selecionada esta relatando uma falha e ndo pode
ser usada.

Inspecione a valvula e reinicie a maquina para tentar a
recuperagao.

Valvula Nao
Calibrada

A valvula selecionada nao teve limiares calibrados.

Calibragéo dos limiares. Selecione a tecla programavel
iGrade™ > aba Configuragdo > botdo de Edigao de
Equipamento > botdo de Edigédo de Implemento > botéo
Calibrar.

Velocidade Muito
Baixa

A velocidade da maquina esta abaixo de 0,1 km/h (0.06
mph) e ndo é possivel controlar as valvulas.

Aumente a velocidade da maquina acima do limite de
velocidade minima de 0,1 km/h (0.06 mph).

Implemento Nao
Grava

Desative a diregao quando a opgao de gravagao do servigo
desligada estiver ativada e o monitor estiver relatando que
a gravagao do servigo esta desligada.

Ligue a gravagéo do servigo do monitor.

Aguardando Ativagao
do Usuério

Aguardando o operador selecionar o botdo Ligar Diregao.

Para ativar, selecione o botdo Ligagdo de Grau On para o
iGrade™ ou o botéo Iniciar para Deslocamento de
Distancia.

Velocidade Fora da
Faixa

Velocidade muito rapida ou muito lenta.

Opere a maquina entre 0,1-35 km/h (0.06—22 mph).

Operador Nao
Presente

Operador nao esta presente.

O operador deve estar sentado. Verifique o interruptor do
assento.

Corte Maximo Nao
Configurado

O Corte Maximo foi ativado, mas né&o foi configurado.

Selecione a tecla programavel Deslocamento de Distancia
> aba Configuragédo > botdo de Edigdo de Corte Max. >
insira um valor de corte maximo.

Dados de Limitagéo
de Carga Néao
Disponiveis

O Controlador de Aplicagédo nao esta localizando os dados
de limitagdo de carga no barramento CAN.

Verifique a fiag&o e ligue a maquina novamente para tentar
a recuperagao.

Limitagdo de Carga
Nao Configurada

Os recursos de Limitagcdo de Carga estao ativado, mas nédo
configurados.

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Configuragédo > botdo de Edigéo de Limitagdo de Carga >
insira os limites de carga.

Superficie de Grau
Nao Definida

A configuragao da superficie esta incompleta.

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Configuragéo > botédo de Edi¢do da Superficie > conclua a
configuragédo da superficie.
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Nenhum GPS da
Maquina Detectado

O sinal do GPS da maquina néo esta disponivel.

Verifique a fiagédo e reinicie a maquina.

Deslocamento de
Distancia Nao
Selecionado

A configuragdo do padrao de deslocamento néo esta
completa.

Conclua a configuragédo do padrao de deslocamento.
Selecione a tecla programavel do Deslocamento de
Distancia > aba Configuragéo > botédo de Edi¢cdo do Padrédo
de Deslocamento.

Referéncia do
Deslocamento de
Distancia Nao

O ponto de origem néo esta definido.

Defina o ponto de origem. Selecione a tecla programavel
Deslocamento de Distancia > aba Configuragdo > botao de
Edigao do Padrao de Deslocamento > botao Editar Origem.

Definida

Pronto O sistema esta pronto para ser acionado.

Seleciona o interruptor de retomada.

Erro da Valvula —
Reinicie para tentar
Recuperagéo

Foi informada uma falha da valvula.

Verifique a fiagdo e ligue a maquina novamente para tentar

a recuperagao.

AutoTrac™ N&o Ativo AutoTrac™ n&o esta ativo.

Acionar o AutoTrac™.

StarFire € uma marca registrada da Deere & Company
AutoTrac é uma marca registrada da Deere & Company

RW00482,00009D6-54-29APR20

Solucao de Problemas — Sistema do Deslocamento de Distancia

Sintoma Problema

Cada passagem desloca o padrdao Os deslocamentos do equipamento
de deslocamento inesperadamente. estdo incorretos.

Os eventos de deslocamento estao Corrija o atraso mecénico.
ligeiramente fora.

Cada acionador do lado baixo é
ativado em diferentes tempos ou
distancias.

O tempo ou distancia de
deslocamento é maior do que o
valor inserido.

Solugao
Insira os deslocamentos corretos.

(Consulte Deslocamentos do
Equipamento.)

Execute uma calibragao de
deslocamento do equipamento.

(Consulte Calibragao de
Deslocamento do Equipamento.)

Ajuste os tempos de atraso de ligagao
e desligamento do atuador ou execute
uma calibragcao de atraso mecanico.

(Consulte Deslocamentos do
Equipamento ou Calibragao de Atraso
do Equipamento.)

Verifique se o relé esta conectado ao
acionador do lado baixo correto.

(Consulte Deslocamentos do
Equipamento ou Calibragao de Atraso
do Equipamento.)

RW00482,00008D4-54-18JUN19

Solugao de Problemas — Sistema iGrade™

Sintoma Problema

O implemento nao esta se
movendo para nenhum modo de
superficie.

O status do iGrade™ n&o aparece
ativo.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Solucao

Resolva a condi¢cdo que néo esta
configurada.

(Consulte Diagnésticos — Status do
iGrade™.)
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Sintoma

O raspador esta levantando ou
abaixando sem o operador mudar o
deslocamento para cima ou para
baixo.

O monitor ndo estd mostrando o
Controlador de Aplicagao.

Os graficos nao estao exibindo ou
nao estao exibindo corretamente.

O implemento nao esta recebendo
comandos remotos.

Problema

Os limites da VCR (Valvula de
Controle Remoto) nao foram
ajustados.

O Controlador de Aplicagao estava
conectado quando a maquina foi
LIGADA, criando cddigos de
diagnéstico de falha da unidade de
controle hidraulico.

O raspador esta sendo comandado
para se mover pelo Controlador de
Aplicagdo com base em uma

configuragéo de limitacdo de carga.

Nao ha comunicagado com o
Controlador de Aplicagéo.

Os graficos ndo carregaram
corretamente.

O monitor ndo esta configurado para
enviar o erro de elevagédo adequado a
partir do Surface Water Pro™ Plus ou
de software de terceiros.

DEUTSCH® é uma marca comercial da Deutsch Co.

GreenStar é uma marca comercial da Deere & Company
CommandCenter é uma marca comercial da Deere & Company
Surface Water Pro é uma marca registrada da Deere & Company

Solugao
Calibrar a VCR.
(Consulte Configuragao da VCR.)

Restaure o Controlador de Aplicagédo
ucCcCz2.

(Consulte Restauragéo do
Controlador de Aplicagdo UCC2.)

Verifique as configuragdes de
limitagdo de carga e edite a
sensibilidade de controle e a
sensibilidade de limitagdo de carga
conforme a preferéncia do operador.

(Consulte Edigdo de Sensibilidade de
Controle, Limitagdo de Carga e
Edicdo de Sensibilidade de Limitagdo
de Carga.)

Desligue a alimentagéao, verifique as
conexdes e ligue o sistema.

Limpe e reconecte o conector do
DEUTSCH® de 4 pinos na parte
traseira do conector do implemento
ISO na maquina.

NOTA: Se néo for utilizado um chicote
de extens3o traseiro, é
necessario um terminador no
final do chicote.

Verifique a conexdo na frente do
implemento.

Remova os arquivos graficos do
cache do monitor.

(Se estiver usando um Monitor
GreenStar™, consulte Limpeza de
Dados.)

(Se estiver usando um
CommandCenter™ Geracéo 4,
consulte Limpeza do ISOBUS VT.)

Certifique-se de que o software do
monitor esteja atualizado e que o
Surface Water Pro™ Plus ou o
software de terceiros esteja
configurado corretamente.
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Sintoma

Periodicamente, o iGrade™
apresenta desempenho irregular.

O status da antena externa é
desconectada.

O desempenho do iGrade™ é ruim.

Um lado do canteiro de sulco esta
mais baixo que outro.

Problema

O valor de VDOP (diluicdo de
precisao vertical) esta alto.

Estdo ocorrendo caminhos multiplos
no receptor do implemento ou na
estacdo base.

Ha uma conexdo defeituosa da
antena.

Os limites da VCR néo estao
ajustados corretamente.

As configuragbes de limitagdo de
carga estdo muito altas ou muito
baixas.

Os ajustes de sensibilidade estao
muito altos ou muito baixos.

Os cilindros da roda calibradora de
profundidade estao fora de fase.

Solugao

Se necessario, instale uma antena do
GNSS (sistema de navegacgéo global
por satélite) ou uma antena choke
ring.

(Consulte Informagdes do Satélite —
VDORP e Visao Geral do
Componente.)

(Consulte Configuragéo da Estagéo
Base.)

Certifique-se de que o cabo coaxial do
radio para a antena néo esteja
danificado e que a antena nao esteja
solta. Certifique-se de que a antena
nao esteja quebrada.

Calibre a VCR (valvula de controle
remoto).

(Consulte Configuragéo da VCR.)

Ajuste as configuragdes de limitagédo
de carga.

Verifique as configuracdes de
limitacdo de carga e edite a
sensibilidade de controle e a
sensibilidade de limitagdo de carga
conforme a preferéncia do operador.

(Consulte Limitacdo de Carga.)

Ajuste as sensibilidades de controle e
de limitagédo de carga.

Verifique as configuragdes de
limitacdo de carga e edite a
sensibilidade de controle e a
sensibilidade de limitagdo de carga
conforme a preferéncia do operador.

(Consulte Edigao de Sensibilidade de
Controle e Edigao de Sensibilidade de
Limitagcdo de Carga.)

Desligue e ligue o sistema hidraulico
para os cilindros da roda calibradora
de profundidade.

RW00482,00008D2-54-18JUN19

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
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Deteccao e Resolugao de Problemas—Maquina

Sintoma

O trator morre.

O indicador do modo automatico
nao esta aparecendo no monitor.

O implemento nao esta ajustando
para o grau desejado.

Monitor e operagao do implemento
perdido.

Oscilagdao — o raspador esta muito
sensivel e causa um efeito
oscilatorio.

Problema

Os limites de limitagdo de carga nao
estao definidos corretamente.

O corte maximo é muito agressivo.

Conector de 10 pinos sujo ou solto na
traseira da maquina.

AUTO cortado por um trago ou EC é
exibido.

Conexao de 4 pinos suja ou solta na
traseira da maquina.

O chicote do GreenStar™ esta
conectado incorretamente.

Ha um curto elétrico no chicote.

A vazao da VCR esta muito alta.

A valvula compensadora esta
ajustada incorretamente.

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
GreenStar é uma marca comercial da Deere & Company

Solucao

Ajuste os limites de limitagcao da
carga.

(Consulte Limitagdo de Carga para
obter mais informagdes.)

Ajuste as configuragbes de corte
maximo.

(Consulte Corte Maximo para obter
mais informagdes.)

Desligue a maquina e desconecte
todos os componentes do iGrade™.
Limpe todos os conectores e verifique
se ha pinos soltos ou sujos.
Reconecte todos os componentes do
iGrade™ e ligue a maquina.

(Consulte Restauragéo do
Controlador de Aplicacdo UCC2 para
mais informagoes.)

Verifigue se o0 modo de superficie
correto e se a VCR (valvula de
controle remoto) estdo selecionados
na configuragéo do iGrade™ e
desligue e reinicie a alimentagao.

Para ativar o modo automatico,
empurre a alavanca de controle da
VCR correta para a retengao.

Limpe e reconecte os conectores.

Desligue a maquina e o sistema.
Desconecte, limpe e reinstale o
chicote elétrico corretamente.

Verifique a fiagao elétrica quanto a
rupturas, curtos e danos.

Diminua a vazéo da VCR.

Ajuste os cartuchos da valvula de
compensagao e execute a calibragao
manual do limite da VCR.

(Consulte Calibragao Manual da VCR
para mais informagoes.)
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Sintoma

A funcionalidade de controle e
limitagao de carga esta prejudicada
ou limitada.

Nao é possivel criar um grau ao
descarregar ou encher o raspador.

Problema

A sensibilidade do controle de
inclinacéo esta ajustada muito alta ou
baixa.

A vazio da VCR esta muito baixa.

A distancia entre a borda de corte e o
receptor ndo permanece constante
durante a descarga ou o enchimento
devido ao desenho do raspador.

Solugao

Ajuste as configuragdes de
sensibilidade do controle de
inclinacao.

(Consulte Edigao de Sensibilidade do
Controle para obter mais
informacdes.)

Aumente a vazao da VCR.

A descarga ou o enchimento podem
ser feitos somente quando a distancia
entre a borda de corte e o receptor for
constante.

RW00482,00008D8-54-18JUN19

Valvula Externa

Sintoma

O botao de configuracao da valvula
externa ndo é exibido.

Problema

O conector do sensor de retorno do
implemento do lado da maquina na
traseira da maquina para o controle
integrado da VCR esta conectado.

Versdes antigas do chicote usavam
um conector retangular de 10 pinos.

O chicote elétrico da valvula externa
esta desconectado.

A valvula externa instalada néo é
compativel com o desenho do sistema
hidraulico da maquina (desenhos de
centro aberto versus centro fechado).

O chicote elétrico de controle da VCR
esta solto ou ndo ha conexdo com o
chicote elétrico do Controlador de
Aplicacgéao.

O chicote de controle da VCR esta
conectado ao receptor do implemento
ou ao chicote de extensao dianteiro.

A valvula de retengédo em linha na
mangueira da bomba néo esta
funcionando ou n&o esta presente.

Solugao

Desconecte o conector do sensor de
retorno do implemento no lado da
magquina.

Conecte o chicote elétrico da valvula
externa. O LED na valvula externa
deve acender.

Verifigue se 0 nimero de peca da
valvula instalada no implemento é
compativel com o projeto do sistema
hidraulico da maquina.

(Para mais informacdes, consulte as
Instrugdes de Instalagédo do
Controlador de Aplicagdo UCC2 e
Valvula Externa ou entre em contato
com o concessionario John Deere.)

Verifique se as conexdes estédo
corretas.

Verifique se o chicote de controle da
VCR esta conectado ao chicote do
Controlador de Aplicacao.

Instale, repare ou substitua a valvula
de retencao.
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Sintoma Problema

A luz do LED esta vermelha.
valvula externa.

Ha um erro de valvula externa.

Ha acumulo de contrapressao na

Solugao

CUIDADO: Ao mover a
alavanca de controle da valvula
externa, o implemento pode se
mover.

As mangueiras conectadas estao
invertidas, causando contrapressao.
Verifique se as mangueiras estao
conectadas corretamente. Se o
problema persistir, faca o seguinte:

1. Com o trator funcionando, coloque
o sistema hidraulico em flutuagao.

2. Desligue a maquina.

3. Acione manualmente a alavanca de
controle da valvula externa varias
vezes.

4. Desligue e religue a alimentagéo
para apagar a luz vermelha.

Consulte seu concessionario John
Deere.

RW00482,00008D6-54-06JUN19

Limpeza de Dados

A funcédo de limpeza de dados remove os arquivos
graficos da unidade de controle VI do display. Isso pode
ser feito caso a interface do usuario do implemento néo
seja mais exibida ou se ela nao for exibida
corretamente. A limpeza forga a unidade de controle do
implemento a enviar novamente seus dados para o
display apds um reinicio.

Selecione o botao Menu > botdo Central de Mensagens
> tecla programavel Limpeza.

Mncrage Corfor - Cista Cloarun

Select the option for data cleanup, and press "Bagin
Claanup™.

Controllars

RS,

After rennoring cortrollers, the e retsoot moy bk

Tt B sl while coaTty ol s e vt sded.
Begin Claanup

PC13663CC—54—280CT13
Limpeza de Dados

A—Caixa de Selecao das Unidades de Controle

B—Botéao Iniciar Limpeza

Selecione a caixa de selegéo (A) para que os dados
sejam removidos e, em seguida, selecione o botao
Iniciar Limpeza (B).

Apds uma reinicializagao, a unidade de controle exibe
um grafico de barras no menu principal até que a
interface do usuario seja recarregada.

RW00482,0000196-54-15MAR18

Limpeza do ISOBUS VT

Se estiver usando um Display de 42 Geragéo e a
interface do usuario do implemento nao aparecer ou
ndo aparecer corretamente, limpe o ISOBUS VT. Esta
fungdo apaga os pools de objetos da unidade de
controle ISOBUS em memodria cache. Limpar o cache
forga a unidade de controle do implemento a enviar
seus dados ao display hovamente apds uma
reinicializagao.

PC23372—UN—15NOV16
Tecla Programavel ISOBUS VT

1. Selecione a Tecla Programavel ISOBUS VT.
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PC15305—UN—19MAR13
Icone Configuragées

2. Selecione o icone Configuragdes.

Information & Settings | ISOBUS VT @
... et @ \ ISOBUS VT Cache
@ Clean Up 150 BUS VT
@ Help -
NOTE: This function clears the cached 150BUS controller
© about o object pools

PC23373—UN—15NOV16
A—Aba Configuragées
B—Botao Limpeza do ISOBUS VT

3. Selecione a aba Ajustes (A).
4. Selecione o botdo Limpar ISOBUS VT (B).

RW00482,0000074-54-13MAR18

Diagnoéstico — Status do Deslocamento de
Distancia

P P
AJsaws T | B JCondiion C Jis Ready
o Activated Yes
Panern Selected Fence Post
Pattern Configured Yes
Origin Set Yes
O Track Spacing Correct Yes
Guidance Line Correct Yes
Ready o
Enable Trip Actuator Pulse
Action Configured Yos.
Action Driver Ready Yes
Is GPS Available, Ready Yes, Yos
o Trip Caleulator Running No
Enabled
Is Cutput Driver in Auto| Yes
Is Speed > 0.5 mph (0.8 kph) Mo
. Opérator Presence Yes
Activie AutoTrac Active No

PC27190—UN—20MAY19
A—Status

B—Condigao

C—Esta Pronto

Selecione a tecla programavel Deslocamento de
Distancia > aba Diagndstico.

Status do Deslocamento de Distancia exibe:

e Status (A) — O status operacional do Deslocamento
de Distancia.

® Condigao (B) — Os requisitos para atingir cada
status.

e Esta Pronto (C) — Indica se a condig&o foi atendida.

RW00482,00008D0-54-18JUN19

Diagnéstico — Status do iGrade™

iGrade Status @ -~
w
LB Staius { © Jcondition [ D J iz Ready

. I8 Astivated Yes

Disabled
Seraper 1 s GPS Available, Ready Yeu, Yoo
Elevation Valve Selected, Available, Calibrated Yen, Yoo, Yeu
Rell Valve Selected, Available, Calibrated Yeos, Yes, Yos

Scraper 2 ls GPS Available, Ready Yes, Yes
Elevation Valve Selected, Avallable, Calibrated Yes, Yes, Yes

Ready to

Enabbe Seraper 3 Is GRS Available, Ready No, No
Elevation Valve Selected, Available, Calibrated Yes, Yes, Yes
Is Surface Defined, Available Yes, No
Is Height Calibrated: Scraper 1, Scraper 2, Scraper 3 Yes, Yes, You
Grade 1oggle bumon was pressed and system is ready to o
Enabled b pctivated.
Elevation Vahve in Auto: Scraper 1, Scraper 2, Scoraper Ha, No, No
. Foll Valve In Auto: Scraper 1, Scraper 2, Scraper 3 Mo, Yes, Yes
Actve Is Speed > 0.5 mph (0.8 kph) No
I8 Operator Present Yes

PC27189—UN—20MAY 19
A—Menu Suspenso
B—Status
C—Condigao
D—Esta Pronto
Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Diagndstico > Status do iGrade™ no menu suspenso
(A).
Status do iGrade™ exibe:

e Status (B) — O status operacional do iGrade™.

® Condigéo (C) — Os requisitos para atingir cada
status.

e Esta Pronto (D) — Indica se a condigao foi atendida.

RW00482,00008CF-54-06JUN19

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
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Diagnéstico — Pontos de Ajuste

@4

evation Scraper 1 Scraper 2
B Raw Cmd: 159 159

@ Adjusted Cmd:  1.50 159
0 Current: L70 170
e Enorr 011 0.1

Setpoints

Scraper 3

[ ()
Cross Slope
(F Command: 0.0
Curmrent: 0.0
Emor: 0.0
(deq)

w0 | [~ 1 ~®

S

PC27191—UN—20MAY 19

A—Menu Suspenso

B—Comando de Elevagao Bruta

C—Comando de Elevagao Ajustada

D—Elevagao Atual

E—Erro de Deslocamento de Elevagao
F—Comando de Declive Transversal

G—Posigao Atual do Declive Transversal
H—Erro de Deslocamento de Declive Transversal
|—Profundidade Atual de Corte
J—Deslocamento de Elevagao Aplicado
K—Carga Atual

L—Deslocamento de Limitagdo de Carga Aplicado

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Diagnéstico > Pontos de ajuste no menu suspenso (A).

Os pontos de ajuste exibem as informacgodes de
elevagdo e declive transversal (se habilitado) para até
trés implementos:

Comando de Elevagao Bruta (B)

Comando de Elevacao Ajustada (C)

Elevacao Atual (D)

Erro de Deslocamento de Elevagao (E)

Comando de Declive Transversal (F)

Posicao Atual do Declive Transversal (G)

Erro de Deslocamento de Declive Transversal (H)
Profundidade de Corte Atual (1)

Deslocamento de Elevagao Aplicado (J)

Carga Atual (K)

Deslocamento de Limitacdo da Carga Aplicado (L)

RW00482,00008D1-54-18JUN19

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company

Diagnéstico — Corte Maximo

Max Cut @ -
-
Scraper 1 Scraper 2
GPS io Cuiting Edge G 0.13 135
Elewvation; i i
Ground Elevation: @ 052 0.42
L] ]
Custing Edge Elevation: @ 1498 0.58
(L] )
Current Cutting Depth: ® -1.47 -0.16
(L] (]
Depth () Load
|
® GD/

PC27197—UN—23MAY19
A—Menu Suspenso

B—GPS para Elevacgao da Borda de Corte

C—Elevagéao do Solo

D—Elevacao da Borda de Corte

E—Profundidade Atual de Corte

F—Deslocamento de Elevagao Aplicado

G—Carga Atual

H—Deslocamento de Limitagdao de Carga Aplicado

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Diagnéstico >Corte Max. no menu suspenso (A).

Diagnostico — Corte Maximo exibe as seguintes
informacgdes para até trés implementos:

GPS para Elevagéo da Borda de Corte (B)
Elevagao do Solo (C)

Elevacado da Borda de Corte (D)

Profundidade de Corte Atual (E)

Deslocamento de Elevagao Aplicado (F)

Carga Atual (G)

Deslocamento de Limitagdo da Carga Aplicado (H)

RW00482,00008D9-54-06JUN19

Diagnéstico — Limitagao de Carga

R

PC27204—UN—24MAY 19

A—Carga Atual
B—Deslocamento de Limitagdo de Carga Aplicado

A carga atual (A) e o deslocamento de limitacao de
carga aplicado (B) sdo um calculo geral com base em
todas as opgdes de limitagdo de carga ativadas,
configuracdes de limite e configuragdes de
sensibilidade. Se necessario, ajuste as configuragbes
de limite e sensibilidade para as opg¢des de limitagao de
carga ativadas.
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Load Limiting @‘
-

Load Limit Type:

Wheel Slip
®+

PC27199—UN—23MAY19

A—Menu Suspenso
B—Menu Suspenso Tipo de Limite de Carga

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Diagndstico > Limitagdo de Carga no menu suspenso
(A).

Selecione um tipo de limite de carga no menu suspenso
(B).

e Patinagem das rodas

® Rotagdo do motor

e Carga do Motor

Patinagem das rodas

Load Limiting a
w
Load Limit Type: Wheel Slip P
s
Wheel Slip . E
— 25 |
(o= | |:+' (((ii—:f\')))
——
Max 10 (D)|ew
) Wheel Speed: 6.0 (mih)
(©) GPS Speed: 5.9 (mih)
(A= heel Siip: 17%
@—P’Mﬁeel Slip Droop: 0.0%
Load

PC27200—UN—24MAY19
A—Patinagem das Rodas

B—Velocidade da Roda

C—Velocidade do GPS

D—Limite Maximo de Patinagem das Rodas

E—Variagao da Patinagem das Rodas

F—Sensibilidade de Patinagem das Rodas

A patinagem das rodas (A) monitora a diferenga entre a
velocidade da roda (B) e a velocidade do GPS (sistema
de posicionamento global) (C).

A medida que a patinagem das rodas se aproxima do
limite maximo de patinagem das rodas (D), o
Controlador de Aplicagdo comanda o sistema hidraulico
para elevar a palheta do raspador para reduzir a
patinagem. A medida que a patinagem das rodas
diminui, o Controlador de Aplicagdo comanda o sistema
hidraulico para abaixar a palheta do raspador até a
elevagao anterior.

A variagao da patinagem das rodas (E) € a quantidade
de patinagem além do limite maximo inserido de
patinagem das rodas. O deslocamento de carga

aplicado é calculado multiplicando a variagcéo da
patinagem das rodas pela sensibilidade (F).

Rotag¢dao do motor

Load Limiting :
Load Limit Type: Engine Speed #
Engine Speed [
te=y) =[G H (ze=)
| —

Min. 1700 { z> (RPM)

@—FCunent Engine Speed: 0 (RPM)
Engine Speed Droop: 1700 (RPM)

Laad
g

1.95 (i

PC27201—UN—24MAY 19
A—Rotagao Atual do Motor

B—Variagdo da Rotagao do Motor

C—Limite Minimo de Rotagédo do Motor

D—Sensibilidade da Rotagdo do Motor

A rotag&o atual do motor (A) monitora a rotagé&o do
motor (rpm) no barramento CAN. A medida que a
rotagdo do motor se aproxima do valor minimo, o
Controlador de Aplicagdo comanda o sistema hidraulico
para elevar a palheta do raspador para reduzir a carga
do sistema. A medida que a rotagdo do motor aumenta,
o Controlador de Aplicagdo comanda o sistema
hidraulico para abaixar a palheta do raspador até a
elevagao anterior.

A variagao da rotagdo do motor (B) é a rotagdo do motor
abaixo do limite minimo de rotagcdo do motor (C). Os
ajustes de altura de limitagdo de carga sao calculados
multiplicando a variagdo da velocidade da roda pela
sensibilidade (D).

Carga do Motor
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Load Limiting -
-
Load Limit Type: Engine Load #
Engine Load r
— 25 |
(se=-y) = E ad (CT)]
——

Max 50 gz}m

@—P Engine Load: 50 %
Engine Load Excess: 0%

atm

PC27202—UN—24MAY 19
A—Carga do Motor

B—Excesso de Carga do Motor

C—Limite Maximo de Carga do Motor

D—Sensibilidade da Carga do Motor

A carga do motor (A) monitora a carga do motor
(torque) no barramento CAN. A medida que a carga do
motor se aproxima do valor maximo, o Controlador de
Aplicacao comanda o sistema hidraulico para elevar a
palheta do raspador para reduzir a carga do sistema.
Quando a carga do motor estiver baixa, o Controlador
de Aplicagdo comanda o sistema hidraulico para
abaixar a palheta do raspador até a elevagao anterior.

O excesso de carga do motor (B) é a carga atual do
motor acima do limite maximo de carga do motor (C).
Os ajustes de altura de limitagdo de carga séo
calculados multiplicando o excesso de carga do motor
pela sensibilidade (D).

RW00482,00008DA-54-18JUN19

Diagnéstico — Controle Remoto

Remote Control -
-

No Data Received
Invalid Data Received

Valid Data Received

Scraper 1 Scraper 2 Scraper 3
Elevation
Comman.d: . . O
Delta Rx Time: 18 1.8 £
(ms) (ms) (ms)

C sl
=rHe @ © O
e 18 18
e AL @ (ms) (ms) {ms)

Status: Valid Data Received

1
Serial Port Setup ‘]

PC27198—UN—23MAY19
A—Menu Suspenso

B—Comando de Elevagao do Raspador

C—Tempo Delta Rx do Raspador

D—Comando de Elevagao de Declive Transversal

E—Tempo Delta Rx de Declive Transversal

Selecione a tecla programavel iGrade™ > aba
Diagndsticos > Controle Remoto no menu suspenso
(A).

Controle Remoto exibe as seguintes informagdes para
até trés implementos:

Comando de Elevagao do Raspador (B)

Tempo Delta Rx do Raspador (C)

Comando de Elevacao de Declive Transversal (D)
Tempo Delta Rx de Declive Transversal (E)

RW00482,00008DB-54-18JUN19

iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
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Hardware/Software

Hardware/Software @ -~

Hardware Version 2.00

© Software Version 3.05W
@ Serial Number 200536
® Primary Source Address BA

® Secondary Source Address B9

% Enable CAN Diagnostics

PC26366—UN—27MAR19
A—Menu Suspenso

B—Versao do Hardware

C—Versao do Software

D—Numero de Série

E—Enderego de Origem Primaria

F—Endereco de Origem Secundaria

G—Caixa de Selecao Ativar Diagnésticos do CAN

Selecione a tecla programavel Configuragdo do
Controlador > aba Diagndsticos > Hardware/Software
no menu suspenso (A).

Hardware/Software exibe o Controlador de Aplicacao:

Versado do Hardware (B)

Versao do Software (C)

Numero de Série (D)

Enderego de Origem Primaria (E)
Endere¢o de Origem Secundaria (F)

Para habilitar a transmissao dos valores de diagnéstico
e os status para a gravagédo do CAN, selecione a caixa
de selegdo Ativar Diagndsticos do CAN (G). As
gravacgdes do CAN sdo usadas para detecgao e
solugdo avangadas de problemas.

RW00482,0000791-54-04APR19

Leituras de Entrada/Saida

Input/Output Readings @ a
-
(B)signai (E)Pin (F)voitage
Analog In 1 G2 0.01
Analog In 2 K2 0.01
Analog In 3 G3 0.00
Analog Out 1 H1 0.03
Analog Out 2 bl 0.03
5V in El 0.02
5V Out K3 4.94
©Signal ®F‘iﬂ @513.12 ®Fr\e~quem:)|I [Hz)
Digln 1 G1 0 0
Digin 2 K1 0 0
Dig In 3 c3 1 0
Signal ®Pin @Sla'le @Curmnl{mﬂ]
Low Side Driver 1 E3 1 21
Low Side Driver 2 E2 1 7
Low Side Driver 3 D3 1 27

PC26375—UN—11DEC18
A—Menu Suspenso

B—Sinal Analégico

C—Sinal Digital

D—Sinal do Acionador do Lado Baixo

E—Numero do Pino

F—Tensao

G—Estado

H—Frequéncia

|—Corrente

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba Diagnésticos > Leituras de Entrada/
/Saida no menu suspenso (A).

Leituras de Entrada/Saida exibem o tipo de sinal (B —
D) e o numero do pino (E) usado no conector do
Controlador de Aplicagao.

® Sinais analdgicos exibem a tensao (F).

® Sinais digitais exibem o estado (G) e a frequéncia
(H).

® Os acionadores do lado baixo exibem o estado (G) e
a corrente (1).

Analégico e Tensao

Tipo de VCR Selecionado

Analdgica | G2 Concessionario do
1 iGrade™ pode usar
esta entrada.

Sinal Pino Tensdo PAntho JD JD Proprietario ISO Valvula Externa
roprietario
A ferramenta de
Entrada calibragédo da VCR do

Aplicavel somente para solugéo de problemas avangada.

A ferramenta de
Entrada calibragdo da VCR do
Analdgica | K2 Concessionario do
2 iGrade™ pode usar
esta entrada.

Aplicavel somente para solugao de problemas avangada.

Nao aplicavel ao

Entrada G3 iGrade™ ou

Nao aplicavel
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Analdgica Deslocamento de
3 Distancia.
Quando configurado
para VCR 1, essa é a
leitura de tenséo da
Quando configurada alavagxizrﬁz VCR
para a~VCR l.estaéa Aproximadamente 2,8
tensdo comandada Ve tro. S X
. = ara a unidade de © neutro. se a tensao
Saida Valor da tenséo da cF:)ntroIe do sistema estiver proxima de 0 V
Analdgica| H1i |VCR de comando. 0-5 hidrauli = Nao aplicavel Nao aplicavel e/ou ndo se alterar com
1 V, 2,5 V = neutro (Ii raufico, gu atteTsdao o0 movimento da
€ comando atual da alavanca de controle
respectiva VCR se néo da VCR eletronica de
estiver no modo
Automatico. m‘?’.“agem remota,
certifique-se de que a
valvula externa esteja
conectada e a luz
esteja acesa.
Quando configurado
para VCR 2, essa é a
leitura de tenséo da
Quando configurada alavaenxtizrﬂg VCR
pirean:é\éiirr?:éﬁsgz a Aproximadamente 2,8
ara a unidade de V é neutro. Se a tenséo
Saida Valor da tensdo da P ) estiver proxima de 0 V
o controle do sistema = . = . =
Analdgica J1 VCR de comando. 0-5 hidraulico. ou a tensdo N&o aplicavel N&o aplicavel e (ou) ndo se alterar
2 V, 2,5 V = neutro de comahdo atual da com o movimento da
) = alavanca de controle
respectiva VCR se nao da VCR eletrénica de
estiver no modo t t
Automatico. montagem remota,
certifique-se de que a
valvula externa esteja
conectada e a luz
esteja acesa.
Tens&o do sensor de
0-5V. Com o chicote | 5 401650 proveniente
elétrico de retorno do f p )
. do sistema da unidade
Entrada 5 E1 implemento conectado, de controle do sistema Nao aplicavel Nao aplicavel Nao aplicavel
\% elaéde5V.Comuma| .~ .
. hidraulico deve ser de
VCR do trator, ela é de
5V.
0 V e muda com o
comando.
Saida de K3 Tensa}o fornecida para A tenséo fornecida ao sistema deve estar em torno dos 5 V.
5V o sistema. 0—5 V
iGrade é uma marca registrada da Deere & Company
Sinal Digital Pino Estado Frequéncia (Hz)
Entrada Digital 1 G1 Alavanca de controle de VCR eletrénica de montagem remota externa, 0 =
nenhum comando, 1 = comando N&o aplicavel ao
H ™
Entrada Digital 2 K1 Alavanca de controle de VCR eletronica de montagem remota externa, 0 = Dels,Gk;zgaen?;de
nenhum comando, 1 = comando Distancia
Entrada Digital 3 C3 N&o aplicavel ao iGrade™ ou Deslocamento de Distancia.
Acionadores Pino Estado Corrente (mA)
Acionador do Lado E3 Nao aplicavel ao iGrade™ ou Deslocamento de Distancia. < 3000 mA
Baixo 1
Acionador do Lado E2 Acionador para relé usado com Deslocamento de Distancia. Os acionadores | < 3000 mA
Baixo 2 do lado baixo usam uma corrente baixa (30 mA ou menos) para ativar (fechar/
/aterrar) o lado de corrente alta do relé. O pino E2 é ativado somente durante o
tempo ligado ou a distancia de deslocamento, depois é desativado. Apos o
pino E2 ser desativado, o pino D3 é ativado imediatamente (fecha/aterra)
durante 1,5 vez a duracgao de ligado, em seguida, é desativado. 0 = ocioso, 1 =
extensdol/ligacéo de deslocamento
Acionador do Lado D3 Acionador para relé usado com Deslocamento de Distancia. Os acionadores | < 3000 mA
Baixo 3 do lado baixo usam uma corrente baixa (30 mA ou menos) para ativar (fechar/
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retracdo de deslocamento

aterrar) o lado de corrente alta do relé. O pino E2 é ativado somente durante o
tempo ligado ou a distancia de deslocamento, depois é desativado. Apos o
pino E2 ser desativado, o pino D3 ¢ ativado imediatamente (fecha/aterra)
durante 1,5 vez a duragao de ligado, em seguida, € desativado. 0 = ocioso, 1 =

RW00482,00009D9-54-29APR20

Horas

Hours e
-

Hours

2116 Active Implement Guidance
25.4 Disance Tip
148

b

384.5 Total Hours

PC26561—UN—27NOV18
A—Menu Suspenso

B—Horas

C—Aplicagao

D—Total de Horas de Operagao

Selecione a tecla programavel Controlador de
Aplicacao > aba Diagndsticos > Horas no menu
suspenso (A).

A hora (B) exibida é a quantidade de tempo que cada
aplicagao (C) operou com um status ativo.

Total de horas de operagéo (D) exibido € o tempo total
que o Controlador de Aplicagao operou com um status
ativo.

RW00482,00007CD-54-03JUN19

Diagnésticos da VCR

SCV Diagnostics B
-
B )contig. (G )imp w1 Fm@ﬁmu (a User Cmd (l?\,u.pp. Cmd.
TR o s S
- 1 Blacked Blocked Retract
B Proprietary 0
iGrade Elev. g o ° °
V2 o Blocked Blocked Retract
D Proprietary O
iGrade Xslope 0 ° 0 0
—— 0 Blacked Blocked Retract
3D Proprietary O
iGrade Elev. 0 e 9 0
SCVH, o Blacked Biocked Retract
0 Proprietary O
iGrade Elov. o 2 o

PC27188—UN—20MAY19
A—Menu Suspenso
B—Configuragao
C—Vazéao do Numero do Implemento
D—Retorno do Sensor
E—Comando do Usuario
F—Comando do Controlador de Aplicagao

Selecione a tecla programavel Configuragao do
Controlador > aba Diagnésticos > Diagndstico da VCR
no menu suspenso (A).

Os diagnosticos da VCR exibem:

e Configuragéo (B)

Vazao do Numero do Implemento (C)
Retorno do Sensor (D)

Comando do Usuario (E)

Comando do Controlador de Aplicagao (F)

Valores de Diagnéstico da VCR

Es\t/adg da Nuamero Definigao

azao
Bloqueado 0 A va~IvuIa nao permite nenhuma

vazao.

Extensao A valvula permite vazao positiva.
Retragao 2 A valvula permite fluxo negativo.
Flutuagao 3 A valvula esta aberta.

Erro 14 Algo deu errado.

RW00482,00008CD-54-060CT21
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Lista de Verificagao Pré-safra

Além de executar a lista de verificagao antes de a safra
comecar, utilize a lista de verificagao pré-safra se
acontecer qualquer das seguintes situacoes:

e Um trator ou implemento diferente é introduzido no
sistema.

e Um componente do sistema hidraulico é reparado,
substituido ou ajustado.

¢ Um componente da AMS (Ag Management
Solutions) for substituido.

Lista de Verificagdao de Pré-safra

0 Obtenha o Manual do Operador mais recente.

(Consulte a Livraria de Informagbes Técnicas John
Deere para obter mais informagdes.)

NOTA: Certifique-se de que o equipamento tenha uma
fonte de alimentacéo ininterrupta durante a
atualizagdo do software. Os tempos de atualizacdo
do software variam conforme o equipamento, a
rede ou a velocidade do barramento CAN, além do
tamanho de arquivo do programa. Por exemplo,
atualizar o Controlador de Aplicacdo UCC2 leva,
em média, 30 minutos.

O Atualize o software. Consulte a versao mais recente
do software em StellarSupport.com.

I Monitor
O Receptor da maquina
O Receptor(es) do implemento
O Receptor da estagao base
O Unidade de Controle

O Ative as aplicagdes no monitor.

I Inspecione o chicote elétrico para verificar se ha
desgaste e danos em pontos de esmagamento,
cantos, bordas e nos locais de apoio do chicote.
Repare conforme necessario.

O Inspecione o chicote elétrico nos conectores para
verificar se ha desgaste em fios expostos. Repare
conforme necessario.

U Inspecione as vedagdes e mecanismos de
travamento de conectores. Repare conforme
necessario.

I Inspecione os pinos de conectores para verificar se
ha desgaste, detritos ou corroséo. Limpe e repare
conforme necessario.

O Conector ISO
[ Receptores
J Monitor

[ Inspecione as pecas de fixagdo. Reaperte conforme
necessario.

O Monitor
O Receptores

O Mastro

O Ajuste as vazdes da SCV (valvula de controle
seletivo).

[0 Ajuste a valvula de compensacgao (se aplicavel).
I Calibre os limiares das SCVs.

[0 Calibre os TCMs (mddulos de compensagao de
terreno) da maquina e do implemento.

[0 Inspecione o cilindro hidraulico do implemento para
ver se ha vazamentos.

[0 Configure os recursos da maquina aplicaveis:
O IVT™ (Transmissao Infinitamente Variavel)
O PowerShift™ Automatico
O PowerShift™ Efficiency Manager™
[ Desacelerador de Pedal

(Consulte o Manual do Operador do implemento para
ver listas de verificacdo detalhadas.)

RW00482,00005AF-54-07DEC20

Lista de Verificagao Diaria
O Calibre o benchmark.

O Inspecione o chicote elétrico para verificar se ha
desgaste e danos em pontos de esmagamento,
cantos, bordas e nos locais de apoio do chicote.
Repare conforme necessario.

O Inspecione o chicote elétrico nos conectores para
verificar se ha desgaste em fios expostos. Repare
conforme necessario.

[0 Inspecione as pecas de fixagdo. Reaperte conforme
necessario.

O Mostrador
O Receptores
O Mastro

I Inspecione o cilindro hidraulico do implemento para
ver se ha vazamentos.

(Consulte o Manual do Operador do implemento para
ver listas de verificagdo detalhadas.)

RW00482,00002AD-54-11NOV14

Lista de Verificagcao Pés-safra

[0 Inspecione o chicote elétrico para verificar se ha
desgaste e danos em pontos de esmagamento,
cantos, bordas e nos locais de apoio do chicote.
Repare conforme necessario.

I Inspecione o chicote elétrico nos conectores para
verificar se ha desgaste em fios expostos. Repare
conforme necessario.

IVT é uma marca comercial da Deere & Company
PowerShift € uma marca comercial da Deere & Company
Efficiency Manager é marca comercial da Deere & Company
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O Inspecione as vedagdes e mecanismos de
travamento de conectores. Repare conforme
necessario.

[0 Inspecione os pinos de conectores para verificar se
ha desgaste, detritos ou corrosdo. Limpe e (ou)
repare conforme necessario.

O Conector ISO
[0 Receptores
] Mostrador

O Inspecione as pecas de fixagdo. Reaperte conforme
necessario.

[0 Mostrador
[0 Receptores
1 Mastro

O Inspecione o cilindro hidraulico do implemento para
ver se ha vazamentos.

(Consulte o Manual do Operador do implemento para
ver listas de verificagcdo detalhadas.)

RWO00482,00002B0-54-11NOV 14
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