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1 Nyheter

Programvaruversion 4.2

Denna handbok innehaller ingen information om hur du anvander en laddningsstation med en
positioneringsfyr.

Information om portalen finns i en separat handbok.

Standard kabelkonfiguration (sida 115).

Menyn Funktioner Bromsa alltid (sida 154).

Standardytor (sida 117) tillhandahalls, varav en ar avsedd for returslingan och den andra
for ett arbetsomrade.

Automatisk batteribalansering (sida 135).

Ersatt smartboxen (sida 133) utan att behdva kontakta kundservice.

Detaljerad information om Implementera GPS (sida 48), inklusive forslag till férbattring
av GPS-noggrannhet.

Aterga till station med hjalp av GPS frdn ménga ytor. Se Aterga till station (sida 25)
Lamna station med hjalp av GPS. Se Ak till zon (sida 36).

En langsta arbetstid (sida 118) kan definieras for en yta.

En kortaste cykeltid (sida 118) kan definieras for en yta.

Ladda ner konfiguration (sida 134) later dig ladda ner en modifierad konfiguration fran
portalen till roboten.

Menyns alternativ presenteras grafiskt i en tradstruktur.
Det finns en snabbguide (sida 112) till alla alternativ i Tekniker-menyn.

Handbok version 4.1.1

Foljande andringar har skett for handboken i version 4.1:

L]

Andra robotens schema med hjalp av webbportalen.

Uppdaterade och forbattrade installationsexempel

Rattelser av kopplingsscheman.

Uppdatering av hinder pa en golfbana (sida 79).

Vikten av att rensa kartor innan du konfigurerar atergang till station med GPS (sida 48).
Information om relaet som styr en upptagen slinga (sida 72).
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2 Introduktion

Denna handbok ger en komplett uppsattning information for att designa, installera och
hantera en kombination av Bigmow och Ballpicker-robotar for att samla bollar och klippa
graset pa en golfbana.

Den har handboken har 6versatts fran originalanvisningarna.

Teknisk utveckling sker standigt, sa informationen i detta dokument tillhandahalls som

en indikation och &r inte pa nagot satt avtalsmassig. Det kan andras nar som helst av
Belrobotics, utan behov av féregdende meddelande. Uppdaterad information kan erhallas
fran webbplatsen https://myrobot.belrobotics.com/.

Ballpicker och Bigmow-robotar har utformats enligt hdga sadkerhetsstandarder
men kvarstaende risker ar alltid mojliga och de rekommenderade sakerhets- och
skyddsatgarderna maste foljas.

Version

Den har handboken hanvisar till:

¢ Robot version 2
e Programversion 4,2.

Se aktuell programversion (sida 155).

Kontaktuppgifter

customerservice@yamabiko.eu

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 7
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3 Konventioner som anvands i

handboken

w Att ladda batteriet

Indikerar borjan pa ett forfarande som ska féljas.

bla text (sida 8)

En lank till en annan del av handboken.

gron text (sida 8)

En lank till ett ord i ordlistan.

Anvand aktiva perioder

Indikerar ett alternativ som kan markeras i
anvandargranssnittet.

detta ar mindre an 5 m

kursiv text anvands for att betona nagot

1 En uppgift att ange i anvandargranssnittet
» Indikerar en underhallsatgard.
menyval Sekvens av menyval i granssnittet. Infrastruktur

> begransningskablar

[YToR

Skarmnamnet i anvandargranssnittet.

{}

Indikerar ett variabelt parametervarde.

8 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok
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4 Beskrivning

En fullstandig vard och hantering av en golfbana kraver:

e Bollinsamlingsrobotar

e Klipprobotar

e Laddningsstationer

¢ En tdmningsstation dar insamlade bollar kan tommas.

 Ett bollhamtnings- och hanteringssystem, aven om detaljerna i detta inte ingar i
handboken.

Alla dessa delar visas i figuren nedan. | detta kapitel beskrivs alla de mekaniska
egenskaperna hos robotarna, deras sensorer, laddningsstationen och tomningsstationen.

Portal pa
webbserverr

T

Bollinsamlingsrobot

Klipprobot

Figur 1. Systemkomponenter

Begransningskabeln ar en del av den kompletta installationen (sida 42).
En anvandare kan direkt styra dver roboten med hjalp av Anvandargranssnittet (sida 141).

Nar en robot ar registrerad i portalen som kors pa en webbserver kan roboten skicka
information till den hér servern, (larm och aktiviteter) som en anvéndare kan se genom att
ansluta till servern. Genom denna server kan anvandaren ocksa ge kommandon till roboten.

4.1 Robotarna

En fullstandig hantering av golfbanan kréver en kombination av bollinsamlings- och
Klipprobotar.

« Ballpicker-roboten (sida 10)
* Bigmow-roboten (sida 10)

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 9
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4.1.1 Bigmow-roboten

For en fullstdndig beskrivning av Bigmow-roboten och dess sensorer, se den tekniska
handboken for Bigmow.

En vanlig Bigmow-robot ar anpassad for att anvandas pa en golfbana. Det handlar om
att lagga till bollskydd (for att sékerstalla att bollarna inte kommer under hjulen) och
antifriktionsskivor som forhindrar att bollarna skadas.

Se Anpassa Bigmow for att arbeta p& en golfbana (sida 44)

4.1.2 Ballpicker-roboten

Ballpickers delar

Figur 2. Vy ovanifran av robotens delar

(1) Stoppknapp
Om du trycker pa den har knappen stoppar du roboten nar som helst.

Det ar ocksa ett lock for atkomst av en sa kallad "smartbox” som innehaller den inbyggda
datorn som styr robotens funktion. Ett anvandargréanssnitt finns for att konfigurera och
andra robotens driftsparametrar.

(2) Képa
Kapan innehaller sensorer och tacker de mekaniska delarna.
(2a) Locket som tacker kapan.
(3) Sonarsandare for upptackt av hinder
Sensorer (sida 14) upptacker ett foremal i robotens vag.
(4) Framhjul
Framhjul.

10 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 4 Beskrivning

(5) Stotfangare
Stotfangaren ar en tryckgivare som gor att roboten andrar riktningen nar den nuddar ett
hinder. For mer information se Hur fungerar Ballpicker (sida 20).

(6) Bakhjul
Bakhjulen har drivning och &r utrustade med bromsar for att garantera sakerheten i
sluttningar eller nar maskinen star stilla.

(7) Laddningskontakter

Det finns tva par laddningskontakter pa vardera sidan av roboten. De ansluter till
laddarmarna i laddningsstationen.

(8) Bollskydd
Bollskydden trycker golfbollarna utat for att undvika att hjulen rullar 6ver dem.

S
NS LTI el L TR T ] T 2
A RERRERRRRNRRRRRRRRRRRRRRRRERRERENE |

«||do’ oyl

Figur 3. Vy underifran av robotens delar

(9) Uppsamlingsrulle
Uppsamlingsrullen ar ett antal roterande skivor som fangar upp bollar nar roboten rullar
over dem innan de hamnar i uppsamlingskorgen. Den drivs inte av motorn utan roterar
nar den rullar 6ver marken. Rullen lyfts upp en bit nar roboten behéver svanga i snava
vinklar da den féljer kabeln. Den lyfts annu hogre nar bollarna behéver tommas.

(10) Uppsamlingskorg
Korgen haller bollarna innan de slapps i tomningsgropen.

(12) Spole
Roboten ar utrustad med en spole som detekterar magnetfaltet som alstras av
begransningskabeln. Nar roboten korsar begransningskabeln, registrerar den en
forandring i kabelns signalfas, vilket indikerar att den haller pa att lamna faltet. Som en
konsekvens av detta kommer den att andra riktning for att atervanda in pa faltet.

(11) Strémbrytare till/fran
Kopplar till eller fran roboten.

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 11
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Figur 4. Robotens delar utan kapa

(12) Detektor for full korg
Denna klaff roterar uppat nar det finns bollar i korgen. Nar korgen ar full kér roboten till
tomningsgropen for att slappa bollarna.

(13) Bollraknande band
Ett tryckkansligt band finns pa undersidan av den har delen. Nar bollarna matas ut mellan
uppsamlingsskivorna och traffar detta band raknar det antalet traffar.

(14) Roterande hastighetsmatare
Rotationshastigheten for en markering pa rullen avlases av en sensor pa chassit. Om
hastigheten ar for lag, vilket indikerar att rullen blivit blockerad pa nagot satt, forsoker
roboten avlagsna blockeringen och om det inte ar majligt, aterga till stationen och utlosa
ett larm.

Typskyltar
Det finns tva typskyltar som ger information om den enskilda roboten.

En sitter pa insidan av stoppknappens lock enligt nedan.

Belrobotics 8

www.belrobotics.com

BALLPICKER
Empty: 85.5kg / 188lbs
~—— Loaded: 101.5kg / 224lbs

23-32V= 320W IP64 —

Made in Belgium

Y biko E S.A.
A:T:v::i:ie:‘;‘;e‘BEﬂOD IBRBP 000105 " 2019 |J

Figur 5. Typskylt under stoppknappens lock.

En andra typskylt som innehaller identisk information sitter pa den férseglade
elektronikboxen (del 10 i Figur 3. Vy underifran av robotens delar (sida 11)) och ar
normalt inte synlig. Detta sakerstaller att narhelst roboten demonteras, oavsett anledning,

12 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28
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ar kapan och smartboxen som innehaller granssnittet ratt matchade med de mekaniska
komponenterna.

Figur 6. Typskylt pa chassit

Matt

1210

196

948

1132 o

1344 |

Figur 7. Matt sett bakifran

(H): Laddningskontaktens hojd

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28
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542

100

445
603 341
1178

Figur 8. Matt sett fran sidan

Tekniska detaljer

For detaljerade tekniska specifikationer se Tekniska specifikationer for Ballpicker (sida 179).
Ljudniva: Den A-vagda ljudtrycksniva ar:

- 61dB(A)vid1m
- 52 dB(A) vid 5m

Massa i kilogram: detta kan ses pa typskylten. Se Figur 5. Typskylt under stoppknappens
lock. (sida 12).

4.1.2.1 Sensorer

Ballpicker ar utrustad med en omfattande uppséattning sensorer som garanterar en saker
anvandning. Dessa sensorer sakerstaller att roboten kan upptéacka och reagera om ett hinder
ligger i dess vag eller om ett litet foremal riskerar att skadas av skarbladen.

Stoppknapp

Stoppknappen ar latt att upptacka, den ar placerad pa robotens ovansida (se Ballpicker-
roboten (sida 10)). Nar man trycker pa den sa stannar roboten och slutar klippa.

Stoppknappenen fungerar ocksa som ett lock, som nar det lyfts ger atkomst till granssnittet
for att styra robotens funktion. Ett kommando maste ges fran detta granssnitt for att starta om
roboten.

Sonarsandare for upptackt av hinder

Roboten ar utrustad med en uppsattning sonarsandare for att upptacka hinder. Dessa
sensorer sander ut en konstant sonarsignal (40 kHz). Nar dessa traffar ett hinder mottas de
reflekterade vagorna av sandarna och robotens hastighet sanks till 200 mm/s (mindre an 1
km/h).

14 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28
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Minsta bredd

A o

Figur 9. Upptackt av hinder med sonarsandarna

Roboten nuddar forsiktigt hindret med lag hastighet. Roboten ror sig bakat och véljer en
slumpmassig riktning mellan 60° och 120°.

Dessa sensorer kan upptéacka foremal som ar:

* minst 400 mm hdga
* minst 50mm breda (fran alla vinklar).

[  Obs: Om hindrets yta reflekterar sonarsandarens vagor upp mot himlen, bor de tackas
over med bubbelplast.

Stotfangare

Stotfangaren ar en tryckgivare som kanner av nar roboten nuddar ett hinder. Roboten
kommer att rora sig med en langsam hastighet eftersom detektorerna redan har upptackt
hindret. Nar stétfangaren nuddar hindret kommer roboten att réra sig bakat och rotera sedan
genom en vinkel tills det kan undvika hindret.

Trycksensorer

Ballpickerar utrustad med olika sensorer for att upptacka om den lyfts eller flyttas bakat.

Figur 10. Trycksensorer

(R) Trycksensorer. Om roboten vidror ett féremal som skjuter karosseriet bakat, kommer
sensorerna att reagera. Roboten kommer sluta arbeta och rora sig bakat. Roboten kommer
att utféra en mandover for att undvika foremaler och om det lyckas fortsatta arbeta. Om det
inte gar, genererar roboten ett larm efter 10 sekunder och forblir i sakert lage (stationar) tills
hindret &r borttaget.

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 15
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4.2

Spole

Induktionsspolen detekterar intensiteten hos det magnetfélt som genereras i
begransningskabeln. Den hogsta intensiteten ar rakt ovanfor kabeln, vilket gor att roboten
stannar, roterar och fortsatter att réra sig i en ny riktning.

Spolens placering kan ses som objekt nr (12) i Ballpicker-roboten (sida 10).

Lutnings- och rundslagningssensor

Lutningssensorn detekterar lutningsvinkeln som roboten arbetar p4. Om denna vinkel
Overstiger 30° (58 %), kommer ett larm att genereras och roboten slutar rora sig.

Rundslagningssensorn upptacker om roboten har tippats upp och ner eller om nagon forsoker
starta motorn nér roboten &r upp och ner.

Temperaturgivare

Temperaturgivaren mater omgivningstemperaturen och forhindrar att roboten startar om
temperaturen ar for 1dg. Den lagsta temperaturen vid vilken roboten kan fungera ar installd
som en driftsparameter (sida 154).

Laddningsstationen

Figur 11. Laddningsstationens delar

(1) Laddarmar.
(2) Basplatta.

(3) Narvarosensor. Detta ar en valfri funktion som indikerar att laddningsstationen
ar upptagen med att ladda en robot. Detta ar sarskilt viktigt vid anvandning av flera
bollinsamlingsrobotar. Se Installera relaet fér den upptagna slingan (sida 73).

Obs: Nar laddningsstationen ingar i en tomningsstation behovs ingen bas och den kan
tas bort. Se Anpassa tbmningsstationen (sida 56).
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Figur 12. Laddningsstationens baksida

(4) LED-lampa som indikerar stationens nuvarande tillstand:

e Gron — blinkande: stationen fungerar normalt.
* Ro6d - blinkande: kan inte detektera begransningskabeln.

Detta kan bero pa att kabeln har klippts eller att den ar for lang.
* ROd - fast: indikerar ett problem.

Detta kan bero pa att ledningen ar for kort, kortare an 200 meter, eller att det finns ett
problem med elektroniken.

(5) Typskylt.
(6) Ingang for stromkabel.

(7) Ingangar for begransningskablar.

Tekniska detaljer

Typskylten visar information om laddningsstationen.

Belrobotics 8

www.belrobotics.com

STATION
st 15 CE K

Out: 23-32V === 10.7A

Made in Belgium
Yamabiko Europe S.A.
L Av.Lavoisier 35 - BE1300 BRST 000116 || 2018 J

Figur 13. Laddningsstationens typskylt

& Varning: Koppla alltid ur laddningsstationen innan du éppnar den.
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| de situationer dar det inte finns nagon stickpropp, ta bort sakringen fran
laddningsstationen.

4.3 TOmningsstationen

Tomningsstationen &r dar roboten lamnar bollarna. Den ar placerad bredvid en station men
inte nbdvandigtvis en station dar roboten laddar sitt batteri. Nar roboten har samlat in ett antal
bollar, eller efter en fordefinierad tidsperiod, flyttar den till témningsstationen. Kontakten med
laddningsstationen triggar roboten att slappa bollarna.

Detta avsnitt beskriver de grundlaggande delarna i tomningsstationen. Olika alternativ och
rekommendationer for att installera tdmningsstationen (sida 61) ges i kapitlet Installation.

Figur 14. Grundlaggande delar i totmningsstationen

(A) Betongskal
Matten visas i Figur 15. Tomningsstationens matt (sida 19)
(B) Galler

Artikelnummer: YB-013-00030-0A
Storlek: 800 x 800 x 30 mm
Maskstorlek: 66 x 99 mm

Stalets tjocklek: 3mm
Ytbehandling: galvaniserad

(C) stod for begransningskabel
Artikelnummer: YB-013-00030-0A

(D) Infastning av stod for begransningskabel
Artikelnummer: YB-013-00029-0A
Tva fasten behovs.

TOmningsstationens matt

Figuren nedan visar matten pa det betongskal som behdovs for tomningsstationen.

De rdda pilarna indikerar riktningen som roboten narmar sig tomningsstationen.
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Figur 15. Tomningsstationens matt
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5 Hur Golf fungerar

5.1

5.2

Pa en golfbana kommer bollinsamlingsrobotar och klipprobotar att arbeta tillsammans inom
samma omraden. Mer information om arrangemangen for deras olika arbetsomraden och for
laddningsstationerna finns i Installation for golf (sida 42).

Definitioner av en golfbana

Nar det galler hanteringen av en golfbana med hjalp av bollinsamlings- och klipprobotar
anvands foljande termer.

Driving range
Ett omrade dar spelare 6var pa sin "drive” eller “full sving”. Bollarna slas ut éver avstand
pa fran 100 till 6ver 200 meter. En driving range kan aven anvandas for "approach” eller
"3/4-sving” dar precision ar viktigare an avstand fran 10 till 100 meter.

Detta & omradet med den hdgsta ansamlingen bollar som behdver samlas in.
Robotens arbetsomrade (yttre faltet)

Detta anger den totala ytan som roboten arbetar pa. Detta omfattar omraden med hog
densitet av bollar saval som sddana med en lagre densitet. Detta kallar ibland for det
"yttre faltet”.

Arbeta tillsammans

Kombinationen av bollinsamlingsrobotar och klipprobotar ger en automatiserad och mycket
effektiv 16sning for att uppratthalla banans kvalitet.

Bigmow klipper graset pa alla delar av golfbanan. Den ar anpassad for att se till bollarna
trycks bort fran skarbladen sa att de inte skadas eller trycks ned i marken, vilket

skulle fororena den. Regelbunden klippning ser till att graset &r val underhallet och
forbattrar effektiviteten hos bollinsamlandet. Om graset ar oklippt kan det skadas av
bollinsamlingsroboten och langa grasklipp kommer att satta igen uppsamlingsrullen.

Ballpicker kan samla in bollar dygnet runt. En stor del bollar kan 6verforas till systemet for att
tvatta bollar och aterféra dem till bollautomaten.

Eftersom robotarna kan arbeta samtidigt ar det inte nédvandigt att samla in alla bollarna innan
graset kan klippas.

Hur fungerar Bigmow

For information om hur Bigmow fungerar, se denBigmow tekniska handboken.

Hur fungerar Ballpicker

Roboten fungerar i ett antal "tillstand”. Inom dessa tillstand ar den programmerad att fungera i
ett antal "lagen”.
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Figur 16. Driftstillstand

Sjalvstandigt uppdragslage (sida 21): | detta tillstand arbetar roboten i cykler dar den

arbetar (samlar in och tommer bollar) eller ar i laddningsstationen for att ladda batteriet eller
for en viloperiod. Det exakta flodet genom vilket roboten gar fran ett lage till ett annat beror pa
installationskonfigurationen.

Inaktivt tillstand (sida 38): Roboten kan ga in i ett inaktivt tillstind om det finns en situation
som orsakar att klippningsuppdraget (driftlaget) avbryts.

Roboten kommer att aterga till det sjalvstandiga arbetslaget nar problemet har I6sts eller nar
ett specifikt kommando har utfardats.

Servicestatus (sida 41) kan initieras av tekniker nar helst det speciella driftlagen behovs.

5.2.1 Sjalvstandigt uppdragslage

Det satt pa vilket bollinsamlingsroboten vaxlar mellan de olika driftsatten beror till viss del pa
installationskonfigurationen: sarskilt om det finns en eller flera bollinsamlingsrobotarar som
arbetar inom samma arbetsomrade.

En enda Ballpicker

| denna konfiguration finns det bara en station tilldelad till bollinsamlingsroboten. Roboten
atergar till stationen for att tomma bollarna och vid stannar den kvar dar for att ladda batteriet
i innan den atervander till arbetet. Denna situation illustreras i figuren nedan.
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Figur 17. Sjalvstandigt uppdrag med en Ballpicker

Flera stycken Ballpicker

Nér det finns mer &n en bollinsamlingsrobot i drift inom samma arbetsomrade kommer
allihop att behova aterga till en station for att tomma bollarna. Detta anges av den bla (hdgra)
slingan i figuren nedan. Nar robotarna behéver ladda sina batterier, eller deras schemalagda
arbetstid ar éver, kommer var och en att aterga till en separat station. Detta anges av den

grona (vanstra) slingan i figuren nedan.
> Arbete I

Laddning t];)?lrgr

Vanta vid
station

Ak till
stationen

Ak till
stationen

Ak till zon

Figur 18. Sjalvstandigt uppdrag med flera bollinsamlingsrobotar

Sjalvstandigt uppdragslagen
Arbeta (sida 23)

| detta lage ror sig roboten slumpmassigt éver arbetsomradet och samlar in bollar.
Atergé till station (sida 25)

Roboten maste atervanda till en station antingen for att tomma bollar, ladda batteriet eller
vanta tills nasta arbetssession borjar.
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Tom bollar (sida 34)

Roboten samlar in bollar och lagrar dem i en korg. Nar ett visst antal bollar har samlats in

eller nar en viss tid har gatt kommer roboten att kora till tomningsstationen for att tomma
av bollarna.

Ladda batteri (sida 35)

Nar dess batteri behdver laddas kommer den att kora till en laddningsstation.
Vanta vid station (sida 36)

Nar batteriet har laddats kan roboten vanta i laddningsstationen beroende pé program
och nuvarande forhallanden.

Ak till zon (sida 36)

| detta lage utfor roboten en uppsattning mandvrar innan den kor till den énskade
arbetszonen (sida 36).

5.2.1.1 Arbeta

Ak till zon
Ak till
stationen
N~ Ak till Ak till
/_R stationen stationen
¢ To
bollar ==
: om
| Laddning bollar
< Laddning
N Vanta vid
station
Vanta vid
station Ak till zon
Ensam bollinsamlingsrobot Flera bollinsamlingsrobotar

Figur 19. Arbetslage

| arbetslage samlar Ballpicker bollar fran faltet (innanfor begransningskabeln). Den utfor en
slumpmassig rorelse over faltet for att sékerstélla att hela faltet klipps och att robotens hjul
inte lamnar spar pa graset.
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tomningsstation
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. <
Hinder Slumpmassig bana Arbetsomradets

Figur 20. Slumpmassig rorelse innanfor begransningskabeln

Laddningsstationen avger en signal som alstrar ett elektromagnetiskt falt inom det omrade
som avgransas av begransningskabeln. Roboten ar utrustad med en spole som kanner av
magnetfaltet.

Styrkan hos det elektromagnetiska faltet ar storst vid gransen och nér roboten anlénder till
begransningskabeln, saktar den ner. Det passerar sedan dver kabeln och spolen kanner av
en fasforandring. Detta gor att roboten stannar, backar lite, vander genom en slumpvis vald
"studsvinkel” och sedan fortsatter i en ny riktning. Denna vinkel ligger vanligtvis mellan 60°
och 120° och beror pa de installningar som definieras i programvaran.

Roboten kan kéra med den absoluta maxhastigheten 1 m/s (3,6 km/h). Den hogsta
hastigheten kan stallas in till ett lagre varde.

Roboten kan upptéacka ett hinder (permanent eller 6vergaende) genom en uppsattning
Sensorer (sida 14). Detektion gor att roboten sakta ner och forsiktigt nuddar hindret, vilket
indikeras av tryckgivarna pa stotfangaren. Roboten kommer att véanda och roterar sedan
genom en slumpvis vald vinkel for att fortsatta arbeta.

Figur 21. Roboten mandvrerar runt ett hinder
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Nar roboten arbetar, plockar den upp bollar mellan rullens skivor. Medan rullen roterar, slas
bollarna in i korgen. Medan bollarna slas ut fran rullen, traffar de ett tryckkansligt band mellan
rullen och korgen. Antalet traffas av det har bandet raknas. Om det finns for mycket lera eller
gras pa bollarna kommer de inte att skjutas ut fran rullen. Rullen blir blockerad och dess
rotationshastighet minskar. Denna rotationshastighet méts och sa fort den understiger 1 varv/
sekund sa stannar roboten. Den forsoker frigora bollarna fran diskarna genom att flytta réra
sig snabbt framat och sedan stanna plotsligt. Om detta inte befriar bollarna atergar roboten till
tomningsgropen och utldser ett larm.

Nar antalet insamlade bollar uppgar till ett visst antal eller efter att en viss tid har gatt eller
om korgen ar full kommer roboten att kéra mot tdomningsstationen for att Tém bollar (sida
34). De parametrar som definierar nar bollarna ska totmmas ar en del av installationens
konfiguration.

Vid en viss tidpunkt tar roboten beslutet att atervanda till laddningsstationen (sida 26).
Orsakerna till detta kan vara:

e Dbatteriet behover laddas

e den schemalagda arbetsperioden ar slut
e ett (externt) kommando har utfardats

« temperaturen ar for 1ag.

5.2.1.2 Aterga till station

[Ak till zonj—{ Arbete ]
» Arbete
4 ! [ ] ]

Ak till Ak till
stationen stationen

» Tém
bollar
i Laddning
< Laddning

Vanta vid
station

I

Vanta vid
station Ak till zon
Ensam bollinsamlingsrobot Flera bollinsamlingsrobotar

Figur 22. Aterga till station

Behov

Ballpicker kommer att behova aterga till en station:

- for att tomma bollar

- for att ladda batteriet

- for att vanta pa nasta schemalagda arbetspass
- om ett specifikt kommando har utfardats
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- om temperaturen ar for 1ag.

Metod

Flera metoder finns tillgangliga for att robotens ska hitta stationen som den behdéver komma
till.

Folja granszonen

Detta ar standardmetoden. Roboten foljer granszonen for ytan som den arbetar pa och
foljer sedan stationsslingan tills den kan docka med stationen.

GPS-retur

Detta ger ett kortare och mer effektivt satt for roboten att komma till en definierad punkt
nara stationen. Fran den har punkten kor den till slingan och féljer kabeln tills de kan
docka vid stationen.

Destination

Stationen som roboten kor till beror pa:

- om stationen finns i anslutning av en témningsgrop for att ttmma bollar
- om det finns mer &n en bollinsamlingsrobot i installationen.

Nar roboten arbetar ar rullen som plockar upp bollarna i kontakt med graset enligt nedan. Den
drivs inte utan genom robotens rorelse.

. IR

Figur 23. Rullens position under arbete

Nar robotens atervander till stationen, samlar den inte in bollar och kan behova folja
granszonen och begransningskablar. Detta kan innebara att vanda runt skarpa horn och for
att underlatta detta lyfts rullen till ett mellanlage ovanfor graset sdsom visas nedan.

&

Figur 24. Rullens position vid &tergang till station

5.2.1.2.1 Aterga till stationen for att ladda
Ballpicker kommer att aterga till stationen nar:

- batteriet behtver laddas

- den schemalagda arbetsperioden ar slut

- ett specifikt kommando har utfardats

- temperaturen ligger under ett fordefinierat minimum.
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Om bara en bollinsamlingsrobot &r i drift, kommer den att aterga till tomningsstationen (sida
29) for att ladda.

Nar flera robotar arbetar inom samma omrade, kommer den att aterga till sin specifika
laddningsstation.

Aterga till en laddningsstation langs granszonen

Detta ar standardmetoden for att aterga till stationen.

Laddningsstalion 1 Laddningssta[ion 2 Laddningsstation 3

Stationsslingans ) . .
kabel 1 Stationsslingans Stationsslingans

kabel 2 kabel 3

Granszon 2

Granszon 1

Begransningskabel far ytan
narmast stationen

|
|C‘Ner13ppning: O
|

|

Figur 25. Atergd till robotens laddningsstation

Nar roboten bestamt sig att den behover aterga till en laddningsstation kommer den att ta
den kortaste vagen till granszonen for ytan den arbetar pa. Detta kan vara punkt A, om
roboten ar pa yta 1, eller punkt C, om roboten ar pa yta 2. Riktningen som den tar beror pa
den definierade returriktningen for ytan. | det har exemplet ar det medurs.

Roboten foljer sedan granszonen for ytan narmast stationen tills den upptacker den sarskilda
frekvensen for den stationskabel som &r ansluten till dess laddningsstation (punkt B). | det har
exemplet ar det station 2.

Vid punkt B kommer den att folja den hér stationsslingan tills den kommer fram till stationen,
langs slingytans returriktning. | exemplet som visas ovan &r det medurs.

Om slingytans returriktning ar motsatt den for arbetsytan kommer den att ta den vag som
visas i figuren nedan.
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Figur 26. Aterga till station med motsatta returriktningar

Nar roboten har dockat med stationen kommer den att ladda batteriet (sida 35) eller vanta
vid den stationen (sida 36) tills den behover fortsatta arbeta.

Atergé till laddningsstation med hjalp av GPS

Alla dessa mandvrar visas i figuren nedan. Dessa beror pa om roboten &r pa ytan narmast
stationen eller om den befinner sig pa en néarliggande yta.

Laddningsstation 1 Laddningsstation 2 Laddningsstation 3

Stationsslingans

Stati li
ionsslingans kabel 3

kabel 1

Stationsslingans

/ kabel 2

Granszon 1 =
Begransningskabel far ytan Granszon 2

narmast stationen

Figur 27. Atergé& till laddningsstation med hjélp av GPS

Roboten &r pa yta 2: Vid punkt D behdéver roboten aterga till sin laddningsstation. Den kor
direkt till GPS-punkten E som ligger inom den aktuella ytan. (Om 6verlappningen ar tillrackligt
stor, detta kan vara inuti 6verlappningen.) Den kommer att svanga sa att den kor mot
begransningskabeln och foljer sedan granszonen tills den nar det 6verlappande omradet och
upptacker kabeln i den narliggande ytan. Den foljer sedan kabeln runt dverlappningen och
kor sedan direkt mot nasta GPS-punkt B. Den vander &nnu en gang mot begransningskabeln
innan den foljer granszonen tills den upptacker den sarskilda frekvensen for den stationskabel
som ar ansluten till dess laddningsstation (C). Den féljer sedan den héar slingkabeln tills den
kommer fram till stationen, langs slingytans returriktning. | exemplet som visas ovan ar det
medurs. Om slingytans returriktning ar motsatt den for arbetsytan kommer den att ta den vag
som visas i Figur 26. Aterga till station med motsatta returriktningar (sida 28).
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Roboten ar pa yta 1: Vid punkt A Ballpicker kommer den att ta den kortaste vagen till den
definierade GPS-punkten B nara laddningsstationen. Vid den har punkten vander den sa att
den kor mot begransningskabeln. Den foljer sedan granszonen tills den upptacker slingkabeln
(C). Den foljer sedan den har slingkabeln tills den kommer fram till stationen, langs slingytans
returriktning. | exemplet som visas ovan ar det medurs. Om slingytans returriktning ar motsatt
den for arbetsytan kommer den att ta den vag som visas i Figur 26. Aterga till station med
motsatta returriktningar (sida 28).

Den kommer att ladda batteriet (sida 35) eller vanta i den stationen (sida 36) tills den
behover fortsatta arbeta.

[ Obs: Om roboten inte kan atervanda till stationen med hjalp av GPS, kommer den att
aterga till stationen genom att folja granszonen (sida 27).

For mer information se konfiguration av GPS-retur (sida 48)

5.2.1.2.2 Aterga till station att témma av bollar.
Ballpicker kommer att aterga till stationen bredvid tomningsgropen nar:

- roboten detekterar att korgen ar full (se Figur 4. Robotens delar utan kapa (sida 12))
eller

- en given mangd bollar har samlats in
eller

- engiven tid har gatt.

[F] Obs: Dessa parametrar definieras som en del av installationskonfigurationen.

- | varje installation, maste det finnas en station som &r kopplad till tomningsgropen.

- Om det bara finns en bollinsamlingsrobot (sida 29), kan samma station aven anvandas
for att ladda batteriet.

- Om det finns fler &n en bollinsamlingsrobot (sida 31), behovs ytterligare stationer for att
mojliggora att en robot kan ladda medan en annan arbetar.

Nar roboten nar témningsstationen, kommer dockningen mellan roboten och stationen
att utldsa tomningen av bollarna i tomningsgropen. Nar bollarna &ar tomda lamnar roboten
stationen och fortsatter arbeta.

5.2.1.2.2.1 En bollinsamlingsrobot

Det finns tvd metoder som kan anvandas for att aterga till tomningsgropen: antingen genom
att folja granszonen eller med hjalp av GPS.

Atergé till tomningsgropen ldngs granszonen

Alla dessa mandvrar visas i figuren nedan. Detta ar standardmetoden for att aterga till
stationen. | det har exemplet arbetar roboten pa en narliggande yta till den som ligger
narmast tomningsstationen nar den behdver tomma bollarna.
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Laddningsstation med
tomningsstation

Begransningskabel for ytan Stationsslingans kabel
narmast stationen

Granszon 1 .
Granszon 2

Figur 28. Atergé till tomningsgropen genom att félja granszonen

Vid en viss punkt (A) kommer roboten att bestammas sig for att aterga till tomningsstationen
for att tomma bollarna. Vid den har punkten Ballpicker kommer den att ta den kortaste vagen
till granszonen for det falt som den arbetar pa.

Roboten féljer sedan granszonen enligt den definierade returriktningen for ytan. Nar

den upptacker kabeln ndrmast stationens yta, foljer den granszonen tills den upptacker
stationsslingans kabel (punkt B). Den foljer sedan den har slingkabeln tills den kommer fram
till stationen, langs slingytans returriktning. | exemplet som visas ovan ar det medurs. Om
slingytans returriktning &r motsatt den for arbetsytan kommer den att ta den vag som visas i
Figur 26. Aterga till station med motsatta returriktningar (sida 28).

Atergé till tomningsgropen med hjélp av GPS

Alla dessa mandvrar visas i figuren nedan. Dessa beror pa om roboten &r pa ytan narmast
stationen eller om den befinner sig pa en narliggande yta.

30

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28



Belrobotics &)

THE GRASS MASTERS

5.2.1.2.2.

Kapitel 5 Hur Golf fungerar

Laddningsstation med
tomningsstation

Begransningskabel for ytan Stationsslingans kabel

narmast stationen \

Granszon 1 Granszon 2

Figur 29. Aterga till tomningsgropen med hjalp av GPS

Roboten &r pa yta 2: Vid punkt D kommer roboten att behova aterga till tomningsstationen
for att tomma bollar. Den kor direkt till GPS-punkten (E) som ligger inom den aktuella ytan.
(Om o6verlappningen ar tillréckligt stor, detta kan vara inuti 6verlappningen.) Den kommer att
svanga sa att den kor mot begransningskabeln och foljer sedan granszonen tills den nar det
overlappande omradet och upptacker kabeln i den narliggande ytan. Den foljer granszonen
under en kort stracka och kor sedan direkt till GPS-punkten B néra stationen. Den vander
annu en gang mot begransningskabeln innan den foljer granszonen tills den upptéacker
slingkabeln (C). Den foljer sedan den har slingkabeln tills den kommer fram till stationen,
langs slingytans returriktning. | exemplet som visas ovan ar det medurs. Om slingytans
returriktning ar motsatt den for arbetsytan kommer den att ta den vag som visas i Figur 26.
Aterga till station med motsatta returriktningar (sida 28).

Roboten ar pa yta 1: Vid punkt A Ballpicker kommer den att ta den kortaste vagen till den
definierade GPS-punkten B nara tomningsgropen. Vid den har punkten vander den sa att den
kor mot begréansningskabeln. Den foljer sedan granszonen tills den upptacker slingkabeln

(C) och foljer sedan denna tills den kommer fram till stationen, l1angs slingytans returriktning.

| exemplet som visas ovan ar det medurs. Om slingytans returriktning ar motsatt den for
arbetsytan kommer den att ta den vag som visas i Figur 26. Aterga till station med motsatta
returriktningar (sida 28).

[E] Obs: Om roboten inte kan atervéanda till stationen med hjélp av GPS, kommer den
att &terga till stationen genom att félja granszonen som visas i Figur 28. Aterga till
tdmningsgropen genom att félja granszonen (sida 30).

For mer information om konfiguration av GPS-retur (sida 48).

2 Flera bollinsamlingsrobotar

For en installation med flera bollinsamlingsrobotar, maste det finnas en station i anslutning till
témningsgropen och en laddningsstation for varje ytterligare robot.
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Atergé langs gréanszonen

Detta ar standardmetoden for att aterga till stationen. | exemplet som visas nedan arbetar
roboten pa en ytan som inte ar narliggande stationens slingyta. Vid punkt A behdver en av
robotarna atervanda till tomningsgropen och tdmma bollarna.

Laddningsstation Tomningsstation

.-

Laddningsstatio Upptagen slingkabel

nens slingkabel

Lk

Tomningsstationens
#——  slingkabel

Granszon 1 )
Begransningskabel for ytan Granszon 2
narmast stationen

Figur 30. Atergé till tomningsstationen med flera bollinsamlingsrobotar

Vid den har punkten A Ballpicker kommer den att ta den kortaste vagen till grdnszonen for det
falt som den arbetar pa. Den foljer sedan granszonen enligt den definierade returriktningen
(medurs i det har exemplet), tills den upptécker kabeln for nasta yta. Det kommer att fortsatta
tills den upptacker kabeln fran tomningsstationens slinga (punkt B).

[  Obs: Det kommer att ignorera alla stationsslingor som ar anslutna till
laddningsstationer som inte ar anslutna till tomningsgropen.

Ballpicker foljer den har slingans kabel mot stationen (och foljer slingytans returriktning) tills
den nar punkt C.

Om en annan robot finns vid stationen och tdmmer bollar, kommer den upptagna slingan
att vara aktiv och roboten kommer att stanna vid punkt C tills den forsta roboten har lamnat
tomningsgropen. Da avaktiveras den upptagna slingan och roboten kan tomma sina bollar.

Atergd med hjalp av GPS

Alla dessa mandvrar visas i figuren nedan. Dessa beror pa om roboten &r pa ytan narmast
stationen eller om den arbetar pa en narliggande yta nar den behover tomma bollar.
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Laddningsstation Témningsstation

Laddningsstationens Upptagen slingkabel
slingkabel -
'y
D

Tomningsstationens
"//_’—m S“ﬂgkﬂhEI

LN |
|('Jverlhppningl
N

Granszon 1 Begransningskabel for ytan Granszon 2
narmast stationen

Figur 31. Atergé till tomningsstationen med hjélp av GPS

Roboten &r pa yta 2: Vid punkt D kommer roboten att behova aterga till tomningsstationen
for att tomma bollar. Den koér direkt till GPS-punkten E som ligger inom den aktuella ytan.
(Om o6verlappningen ar tillrackligt stor, detta kan vara inuti 6verlappningen.) Den kommer

att svanga sa att den kér mot begransningskabeln och foljer sedan granszonen tills den

nar det dverlappande omradet och upptacker kabeln i den narliggande ytan. Den foljer
granszonen under en kort stracka och kor sedan direkt till GPS-punkten B. Denna GPS-punkt
ar associerad med tomningsstationen. Den vander &nnu en gang mot begransningskabeln
innan den foljer granszonen tills den upptécker slingkabeln C. Den foljer da slingkabeln tills
den dockar vid stationen. Om en annan robot finns vid stationen och tdémmer bollar, kommer
den upptagna slingan att vara aktiv och roboten kommer att stanna vid punkt C tills den férsta
roboten har lamnat témningsgropen. D& avaktiveras den upptagna slingan och roboten kan
tdbmma sina bollar.

Roboten &r pa yta 1: vid punkt A Ballpicker kommer den att ta den kortaste vagen till den
definierade GPS-punkten B nara tomningsgropen. Vid den har punkten vander den sa att den
kor mot begransningskabeln. Den foljer sedan granszonen tills den upptacker slingkabeln

C och foljer denna tills den dockar vid stationen som &r angiven som tdmningsstation. Om

en annan robot finns vid stationen och témmer bollar, kommer den upptagna slingan att

vara aktiv och roboten kommer att stanna vid punkt C tills den forsta roboten har lamnat
tomningsgropen. Da avaktiveras den upptagna slingan och roboten kan tomma sina bollar.

[5§] Obs: Om roboten inte kan atervanda till stationen med hjalp av GPS, kommer den att
aterga till stationen genom att félja granszonen (sida 32).

For mer information om konfiguration av GPS-retur (sida 48).
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5.2.1.3Tom bollar
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Laddning
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Ensam bollinsamlingsrobot
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Ak till
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Ak till
stationen

Laddning

Vanta vid
station

Tom
bollar

Ak till zon

Flera bollinsamlingsrobotar

Figur 32. Toém bollar

Ballpicker kommer att aterga till tomningsstationen (sida 29) nar den behover tomma

bollar.

Om fler &n en bollinsamlingsrobot &r i drift, kommer roboten att vénta tills tomningsstationen

ar ledig innan den dockar.

Dockningen med tdmningsstationen triggar tdmningen av bollarna i korgen. Dessa faller ner i

tomningsgropen dar de samlas in och tvattas av det installerade bollhanteringssystemet.

Nar bollarna har tomts kommer Ballpicker att lamna stationen (sida 36) och fortsatta

arbeta.
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Figur 33. Ladda batteri

Nar roboten kommer in till laddningsstationen (sida 26) kommer den att ansluta till

laddpunkterna och batteriet laddas.

Roboten kommer att stanna i laddningsstationen tills:

* antingen batteriet &r fulladdat
e eller ett kommando ges.

Da kommer den att lamna stationen (sida 36) och fortsatta arbeta.

Roboten kommer att vénta i stationen (sida 36) om:

 viloperioder har inplanerats
e den har programmerats att stanna i stationen (med kommandot "Ladda och stanna”).

[/  Obs: batteriet kommer inte att kunna laddas vid temperaturer under 0 °C. Roboten
kommer da att vanta tills temperaturen stiger till 6ver 5 °C innan den forsoker ladda
igen. Vid behov kan roboten behdva flyttas till en varmare plats s att batteriet kan
laddas.
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5.2.1.5 Vanta vid station
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Figur 34. Vanta vid station

Ballpicker kommer att vanta vid stationen efter att batteriet ar laddat om:

- viloperioder har inplanerats
- ett kommando har utfardats ("Ladda och stanna”)

- omgivningstemperaturen ligger under ett fordefinierat minimivarde.

Roboten kommer att lamna laddningsstationen (sida 36) nar:

- det programmerade schemat kraver att arbetet aterupptas
- ett specifikt kommando utfardas
- temperaturen overstiger ett fordefinierat minimum.

5.2.1.6 Ak till zon

| det har driftlaget gar Ballpicker genom en mandver for att lamna stationen och fortsatta

arbeta. Standardmetoden ar att lamna stationen genom att folja granszonen men i situationer

dar det finns flera arbetsomraden sa kan GPS anvandas. Om GPS-metoden inte alltid
tillganglig kommer roboten att aterga till den vanliga metoden for att félja granszon.

36

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok

Version: 4.2.0

Senast uppdaterad: 2020-02-28



Belrobotics &)

THE GRASS MASTERS

Kapitel 5 Hur Golf fungerar

» Arbete
- |
Ak till
stationen .
Ak till Ak till
stationen stationen
< Tém
bollar Tom
< Laddning
N Vanta vid
station
Vanta vid .
station Ak till zon
Ensam bollinsamlingsrobot Flera bollinsamlingsrobotar

Figur 35. Ak till zon

Ak till zon med hjalp av granszonen

Samma mandover utfors oavsett om roboten lamnar en tomningsstation eller en
laddningsstation. | exemplet som visas nedan lamnar roboten en laddningsstation

Laddningsstation 1 Laddningsstation 2 Tomningsstation
Stationsslingans . . [ |
kabel 1 Stationsslingans 8| Tomningsstationens

kabel 2 slingkabel

Granszon

Begransningskabel for ytan
narmast stationen

Figur 36. Ak till zon langs gréanszonen

Roboten lamnar stationen och foljer stationsslingan tills den nar punkt D, vilken ligger innanfor
granszonen for det falt som ligger ndrmast stationen.
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Vid den har punkten vander den och foljer det har faltets granszon tills den nar punkt E,
dar den vander in pa den yta dar den ska arbeta. Avstandet som roboten fardas langs
granszonen och vinkeln som den vander in pa féaltet med anges som installationsparametrar.

Obs: Roboten kan rora sig langs granszonen for faltet narmast stationen tills den nar
det yttre faltet. Den féljer da granszonen for detta falt innan den vander in pa det och
bdrjar arbeta.

Ak till zon med hjalp av GPS

Denna metod kan anvandas for att ta en robot direkt till en nérliggande yta. Samma mandver
utfors oavsett om roboten lAmnar en tdmningsstation eller en laddningsstation. | exemplet
som visas nedan lamnar roboten en laddningsstation

Laddningsstation 1 Laddningsstation 2 Témningsstation

Tomningsstationens
slingkabel

Stati li
Iﬁ;ﬁgllqgans Stationsslingans

kabel 2

Granszon 1

Granszon 2

Figur 37. Ak till zon med hjélp av GPS

Roboten lamnar stationen och foljer stationsslingan tills den nar punkt A, vilken ligger innanfor
granszonen for det falt som ligger narmast stationen. Den foljer granszonen under en kort
stracka och kor sedan direkt till GPS-punkten (B) i yta 1.

Den kommer sedan att vanda och rora sig mot granszon 1 och félja den tills den upptéacker
kabeln i yta 2 i det dverlappande omradet. Den féljer granszonen genom 6verlappningen och
in pa yta 2 tills den nar punkt C, dar den vander in pa den yta dar den ska arbeta. Avstandet
som roboten fardas langs granszonen och vinkeln som den vander in pa faltet med anges
som installationsparametrar.

5.2.2 Inaktivt tillstand

En situation kan uppsta som gor att roboten avbryter sitt autonoma klippuppdrag och gar in i
ett inaktivt tillstdnd. Orsakerna till detta kan vara:

 roboten har stétt pa ett problem och har utlost ett larm.
* uppdraget har stoppats manuellt.
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| bagge dessa situationer finns det mekanismer for att hantera robotens strémférbrukning.

Larm

F 3

b

problem som uppstatt

lost pa 15
minuter?

Stromsparlage

probleme

I6st pa 2 Ja
dagar?
manuell atgard
Nej

Laddningle_>2__ batteriet helf
urladdat?

Figur 38. Inaktiva driftlagen efter ett larm

Nar roboten stoter pa ett problem kommer den att utlosa ett larm, vilket s& smaningom
kommer att krava ett manuellt ingripande.

Om larmet inte har kvitterats inom 15 minuter kommer roboten att ga in i stromsparlage.
| detta lage sénker roboten sin strémférbrukning genom att stanga ned allting férutom
modemet.

[  Obs: Stromsparlaget aktiveras endast om roboten varit tillkopplad under mer an en
timme.

Den kommer att fortsatta i stromsparlage under tva dagar eller tills batteriet nar en mycket lag
niva, da den stanger av sig sjalv.

Detta kommer att krdva en manuell atgard:

- antingen att kvittera larmet och aterta det sjalvstandiga arbetet
- eller att skjuta roboten till en laddningsstation for att ladda batteriet.
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Figur 39. Inaktiva driftlagen efter ett manuellt stopp

| det har fallet gar roboten in i inaktivt Iage. Efter att ha varit inaktiv under 15 minuter gar
roboten som standard in i stromsparlage enligt ovan, da stromforbrukning reduceras till ett
minimum. Den kommer att fortsatta i stromsparlage under tva dagar eller tills batteriet nar en
mycket 1ag niva, da den stanger av sig sjalv.

Innan den atergar till aktivt lage utfor roboten ett sjalvtest for att kontrollera integriteten for
hela systemet (inklusive elektronik, sensorer, mekanik och programvara).

« Nar resultatet av sjalvtestet ar lyckat kommer den att ateruppta det sjalvstandiga

arbetslaget.

e Om resultatet av sjalvtestet inte ar lyckat, genererar den ett larm, vilket kommer att krava

en atgard.
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5.2.3 Servicestatus

Demolage

| demolage kommer roboten att fungera utan att ta hansyn till begréansningskabeln. Detta kan
anvandas for att visa maskinens prestanda innan kabeln har installerats.

Demolaget aktiveras fran Tekniker-menyn.

Underhallstest

En uppsattning tester finns i Servicemenyn i Tekniker-menyn.
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6 Installation for golf

| detta avsnitt behandlas alla aspekter av en installation pa en golfbana. Det behandlar
féljande &mnen:

- beddma golfbanans behov

- den station som ska anvandas for att ladda robotarna och fér tomningsstationen
- placering av tomningsstationen

- allt nédvandigt kablage

- hur man ska hantera hinder

Mer information om systemet for tvatt och hantering av bollar ar inte en del av denna
handbok. Information om detta kan fas fran din lokala leverantor.

6.1 Delarnai en installation

Figuren nedan illustrerar komponenterna i en typisk golfbaneinstallation.

Stationens slingkablar Témningsstation

r|!"|, r!%, \r’i". [ :,_L/Upptagen slingkabel
— — [— i R
Sk P LFi Ir ~~ .
| |
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Banans begransningskabel 0 o
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1 £
=~ -~ ’ 'é
I
Arbetsomrade 1
I
!
/
/
-—— -_— - -
- - - T
S —-—

e ——

Course peripheral wire

Figur 40. Delarna i en installation
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En golfbana kraver vanligtvis (minst) en bollinsamlingsrobot och (minst) en klipprobot. For
information om att bedéma behovet av robotar se Robotar (sida 43).

En begransningskabel behovs for att omgarda hela banan. Begransningskabeln definierar
granserna inom vilka roboten kommer att arbeta. Férberedelse och underhall av det yttre
faltet ar avgdrande for en optimal funktion hos robotarna.

En andra kabel kan installeras for att omfatta omradet narmast driving range, dar de flesta
bollarna kommer att hamna.

En laddningsstation behovs for varje robot som anvands pa banan, och for var och en behdvs
en specifik stationsslinga sa att de kan atervanda till ratt station.

En laddningsstation i kombination med en tomningsgrop behovs s att bollinsamlingsroboten
kan lamna bollarna. Tvatt och hantering av bollarna innan de kan ateranvandas ingar inte i
robotinstallationen.

Om mer an en bollinsamlingsrobot anvands, behdvs ytterligare en "kabel fér upptagen
slinga". Om bollinsamlingsrobotar narmar sig tomningsgropen pa samma gang ser slingan till
att den andra roboten véntar till den forsta roboten har témt alla sina bollar och kort ivag innan
den ror sig inat for att komma i kontakt med témningsstationen.

Hinder maste undvikas. Detta kan uppnas genom rorelser som utfors av roboten nar en
sensor har upptackt hindret. Permanenta hinder kan behdva undvikas genom att placera
begransningskablar runt dem och darmed skapa 6ar och halvoar.

B Obs: Narvaron av en operator ar avgorande for forvaltningen av golfbanan. Denna
operator bor ta emot larmmeddelanden fran bade bollinsamlings- och klipprobotarna.
Operatéren maste rengora bollinsamlingsroboten varje dag.

6.2 Robotar

Bade bollinsamlings- och klipprobotar anvands pa en golfbana. Innan installationen bérjar
behdvs en bedémning av behoven.

Klipprobotar

En korrekt klippning paverkar inte bara graset kvalitet men aven bollinsamlingsrobotarnas
effektivitet. Om graset ar for langt kommer det att slitas av under bollinsamlandet och
grasrester kommer att samlas i Ballpickers korg vilket kraver mer rengoring.

Den maximala langd pa begransningskabeln ar 1 200 m.

[§] Obs: Det totala arbetsomradet bor inte 6verstiga 24 000m?.

Mer information om Bigmow finns i den tekniska handboken fér Bigmow.

Standarversioner av Bigmow behdver anpassas for att anvandas pa en golfbana (sida 44).

Bollinsamlingsrobotar

Bollinsamlingsrobotar kommer att arbeta pa det totala arbetsomradet som definieras av
begransningskabeln. Mangden bollar som behéver samlas in &r som hogst pa drivning
rangen. Det rekommenderas att anvandningen av Ballpicker koncentreras till omradet med
storst ansamling bollar. Dess produktivitet sjunker mycket dar densiteten pa bollarna ar lag.
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Se Bollinsamlingskapacitet (sida 46) for att bedoma behoven for antalet
bollinsamlingsrobotar och de omraden dar de ska arbeta.

6.2.1 Anpassa Bigmow for att arbeta pa en golfbana

Bigmow behdtver anpassas for att arbeta pa en golfbana.

 Klippskivorna modifieras sa att de inte kan skéra eller skada golfbollar.

« Klippskydd laggs till for att skjuta bort bollarna fran klipparens vag for att se till att de inte
fastnar.

Dessa delar kan fas som en sats:
Golfklippsats: YB-062-00033. | denna ingar

- YB-061-00070 (5 st.): Golfklippskiva
- YB-061-00020 (1 st.): Avledningssats (hoger)
- YB-061-00021 (1 st.): Avledningssats (vanster)

% Modifiera Bigmow

Figur 41. Modifikation av Bigmow for anvandning pa en golfbana

1. Avlagsna de befintliga klippskivorna. (A). (F6r mer information se den tekniska
handboken for Bigmowl.)

2. Avlagsna klippskydden. (B)
3. Ersatt antifriktionsskivorna med de som ingar i satsen.
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Obs: Det rekommenderas att du kontrollerar knivarna efter ett par veckor och
byter ut dem vid behov.

4. Fast varje bollavledare vid fasten med de tre medféljande skruvarna. (C)

5. Fast fastet pa ratt sida av robotramen (D) med skruven som redan sitter pa roboten
(enligt nedan).
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6. Fast fasten pa ramens undersida ed skruven som medféljer satsen (enligt ovan).

6.2.2 Bollinsamlingskapacitet

Ett forsta steg i installationen pa en golfbana ar bedémningen av antalet bollinsamlingsrobotar
som behovs och definitionen av de omraden dar de kommer att arbeta.

Antalet bollar som ska samlas in

Du maste identifiera antalet traffade bollar per veckodag och helgdag under toppmanaderna
(april till augusti i norra Europa). Detta kan uppskattas pa foljande satt.

- Varje utslagsplats anvands av mellan fem och tio spelare per dag under sommaren.

- Varje spelare spelar under cirka 30 minuter, vilket betyder att varje utslagsplats anvands
mellan 2,5 och 5 timmar per dag.

- Varje spelare slar ut mellan 50 och 100 bollar under en 30-minutsperiod.
- Det lagsta antalet bollar per dag och utslagsplats &r 5 x 50 = 250 bollar.
- Det hogsta antalet bollar per dag och utslagsplats ar 10 x 100 = 1 000 bollar.

B Obs: Erfarenheten séger att man kan uppskatta 350 bollar per dag och utslagsplats i
medeltal under sommaren.

Du behover aven identifiera antalet bollar som finns tillgangliga pa anlaggningen, dvs. det
antal bollar som kan slas ut utan att samla in dem igen.

En tumregel ar:

totalt antal nédvandiga bollar = 1,5 x ant. bollar som anvands under en
toppdag

* ant. bollar som anvands under en toppdag
foljt av ant. bollar som anvéands under en
veckodag
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Ballpickers kapacitet

Ballpicker kan samla in hogst 10 000 bollar pa en dag.
Kapaciteten per korg ar 250 bollar. Nar den full maste roboten aterga till tomningsstationen.
Ballpicker behdver 1,5 timme for att ladda batteriet varefter den kan arbeta under 4,5 timmar.

Erfarenheten sager att den optimala situationen ar att anvanda Ballpicker som mest fyra
timmar per dag i en hégdensitetszon. Om den arbetar under mer an fyra timmar leder detta till
en "tom” hogdensitetszon och en "6verfull” ytterzon.

Tips: Skicka Ballpicker till hogdensitetszon tre timmar efter starten pa en topperiod.
Om topperioden pagar mellan 09.00 och 17.00, ska Ballpicker fokusera pa
hogdensitetszonen fran 12.00 till 16.00

Arbetsomraden

Om man forutséger att graset ar korrekt klippt, blir produktiveten for Ballpicker under arbete
pa det yttre faltet (hela arbetsomradet) for Iag pa grund av den laga ansamlingen bollar.
Darfor rekommenderas det att begransa Ballpicker till att arbeta i htégdensitetszonen (driving
range) och att anvanda en alternativ metod for att samla bollar 6ver resten av faltet en gang i
veckan.

Det kan vara vart att beddma om man ska implementera tva separata falt. Foljande kriterier
bor bedémas.

« Kan man uppfatta en klar hégdensitetszon (fyra ganger fler bollar &n ndgon annanstans)
under hektiska dagar?

« Tacker detta omrade hogst 30 % av hela driving range?

» Arbetar Ballpicker i narheten av sin insamlingskapacitet (8 000 till 12 000 bollar/dag
beroende pa densiteten)?

Om svaret pa alla fragorna ar JA, da bor du 6vervaga att infor tva falt.

Laddningsstation

Figur 40. Delarna i en installation (sida 42) visar ett typiskt installationsarrangemang for en
golfbana, dar bollinsamlings- och klipprobotar ingar.

Bollinsamlingsrobotarna behdver en station i anslutning till tomningsgropen dar bollarna
toms. En laddningsstation behdvs dessutom fér var och av de andra bollinsamlings- och
klipprobotarna.

Alla stationer behdver en "stationsslinga” for att roboten ska kunna lokalisera stationen nar
den behover ladda.

Om det finns mer &n bollinsamlingsrobot behévs ytterligare en "upptagen slinga” runt
tomningsstationen som indikerar att den ar upptagen och den andra bollinsamlingsroboten
maste vanta till den blir ledig.

Kapitlet behandlar féljande amnen:

- Mekanismer for att aterga till en station (sida 48)
- Stationstyper (sida 52).
- Placera stationer (sida 53).
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- Basens konstruktion (sida 56).

- Anpassa tdmningsstationen (sida 56).

- Avstand mellan kabel och station (sida 58).

- Anslutning till laddningsstation (sida 58).

- Laddningsstationens elektronikkort (sida 59).

- Installera ett kanalkort utanfér en laddningsstation (sida 60).
- Installera en induktansspole i laddningsstationen (sida 61).

6.3.1 Lamna och aterga till station

6.3.1.1

Olika metoder anvands for att l1ata roboten lamna och aterga till en station: en stationsslinga
eller GPS.

Stationsslinga

Nar den atergar till en station foljer roboten granszonerna for de ytor som den arbetar pa tills
den upptacker den specifika slingkabel som ar placerad nara stationen. Den féljer sedan
denna kabel tills den kan docka med stationen. Information om hur detta fungerar ges i
Atergaé till station (sida 25).

Nar den lamnar en station med en slinga, utfér den de mandvrar som beskrivs ovan i omvand
ordning; d.v.s. den féljer slingkabeln, varefter den féljer granszonen for en yta som den
kommer att arbeta pa som ligger i anslutning till slingytan. Darefter kér den antingen in pa
ytan for att borja arbeta eller kor till en narliggande yta innan den bérjar arbeta.

For mer information om hur detta fungerar se Ak till zon (sida 36).

Med hjalp av GPS

GPS innebar ett effektivt och direkt satt for roboten att aterga till och lamna en station.
Roboten anvander GPS-information for att kora till fordefinierade punkter pa varje narliggande
ytan som den ska arbeta pa. Dessa punkter ar placerade for att leda roboten till en punkt nara
stationen (om den atervander till stationen) eller till en narliggande yta om roboten lamnar
stationen.

Information om hur detta fungerar ges i Aterga till station (sida 25).

For mer information om parametrarna som anvands med GPS se Implementera GPS (sida
48).

For exempel pa hur man konfigurerar GPS se Anvand GPS for att atergd och lamna en
station med en slinga (sida 104).

Implementera GPS

GPS innebar ett effektivt satt for roboten att réra sig genom arbetsomradena for att aterga
till och lamna en station. Bestar av ett antal steg genom vilka roboten kan rora sig direkt
till definierade punkter antingen néra en station eller i en arbetsyta. Om roboten inte kan
anvanda GPS, kommer den att aterga till standardmetoden for att aterga till och lamna en
station genom att félja granszonen.

Vid anvandning av denna metod behdver en sarskild GPS-punkt definieras for varje yta under
konfigurationen av installationen. Under konfigurationen maste roboten placeras pa GPS-
positionen och en sarskild riktning: riktad mot begréansningskabeln. Den énskade platsen och
orienteringen beskrivs nedan.
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Kapitlet behandlar féljande amnen:

- Kartor (sida 49) som anvands for att lagra GPS-information.

- GPS-punkter for en station med en stationsslinga (sida 49).

- Roboten riktning vid GPS-punkten (sida 50)

- GPS-punkt inuti en 6verlappning (sida 51).

- Svarigheter med att upptacka GPS-signaler under konfigurationen (sida 51).
- Rutt mot en GPS-punkt (sida 52).

Se aven: Anvand GPS for att aterga och lamna en station med en slinga (sida 104).

Kartor

Under arbetet bygger roboten upp kartor for varje yta som den arbetar i. Nar en kollision
intraffar, innebar det ett hinder, och det sparas pa kartan. Kartorna uppdateras kontinuerligt,
sa om hindret avlagsnas och ingen ytterligare kollision intraffar registreras aven detta. Kartan
representerar darfor omradet inom ytan dar roboten kan arbeta.

Nar roboten maste atervanda till stationen anvander den informationen pa kartorna for
att berakna den mest direkta vagen till narmaste GPS-punkt. Den tar hansyn bade till
befintliga hinder och nya sadana som den kan traffa p3, i vilket fall den justerar banan
for att undvika dessa. Om roboten stéter pa for manga kollisioner (mer &n tre) atergar
den till standardmetoden for att atervanda till stationen genom att folja granszonen. Om
arbetsomradet innehaller for manga hinder rekommenderas det inte att anvanda GPS.

\I
-

Viktigt: Nar roboten konfigureras for att anvanda GPS, ar det viktigt att rensa kartorna
innan konfiguration startar.

¢

[ Obs: Om roboten flyttas till att arbeta pa en annan plats ska de befintliga kartorna
rensas.

" For att rensa kartorna: valj Service > Kartor fran Tekniker-menyn

GPS-punkter for en station med en stationsslinga

Figuren nedan visar placeringen av GPS-punkterna for var och en av de ytor dar roboten
arbetar. Dess position i forhallande till ytan som angransar till slingytan beror pa den
definierade returriktningen for ytan.

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 49



Belrobotics &)

THE GRASS MASTERS

Kapitel 6 Installation for golf

Station

=

Begransningskabel L] Sling kabel

/

Granszon o i
Begransningskabel Gréanszon

Figur 42. GPS-punkter for en station med en returslinga

Fran GPS-punkten kommer roboten att réra sig mot granszonen, som den sedan foljer till den
nar en narliggande yta. Om detta ar slingkabeln foljer den kabeln for att docka med stationen.
Placeringen av GPS-punkten maste darfor medge tillrackligt med utrymme for roboten att
utfora dessa mandvrar sa att:

- Xmastevara>5m
- Y mastevara>10m

Se aven: Anvand GPS for att aterga och lamna en station med en slinga (sida 104).

Roboten riktning vid GPS-punkten

Vid definitionen av en GPS-position under konfigurationen maste roboten placeras enligt
beskrivningen ovan och vara riktad direkt mot ytans begréansningskabel. Nar konfigurationen
ar klar, kommer robotens riktning, i relation till rakt norrut, visas som "slutvinkeln” enligt

nedan.
N 0°
A
\ -~
\ -~
\\ ,
\\ , ,
V27032 0 90°
”~
N
%\4}'2;0/6/ Slutlig vinkel
5 S 180° /
5%
”~
-~

Figur 43. Rikta roboten slutvinkel
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GPS-punkt inuti en 6verlappning

Om matten pa Gverlappning ar tillrackligt stor, ar det majligt att stalla in en GPS-punkt med
overlappning. Det 6verlappande omradet maste kunna innehalla en cirkel med 10 m radie
sasom visas nedan.

Yta 1 Yta 2

Overlappning

Figur 44. GPS-punkt inuti en éverlappning

Nar roboten maste atervanda for att flytta fran yta 2 till yta 1, kommer den att borja réra sig
mot GPS-punkten inom dverlappningen. Nar den kommer in i dverlappningen och upptacker
att den har korsat in pa yta 1, kommer den att fortsatta en kort stracka innan den svanger for
att ta en direkt kurs mot GPS-punkten i yta 1.

Problem med GPS-upptéckt

Nar du konfigurerar en robot for att anvanda GPS for att atervanda eller lamna en station, kan
det handa att féljande felmeddelande visas "GPS-precisionen ar for lag Lat roboten flytta for
att forbattra palitligheten".

Roboten maste upptacka fyra eller fler satelliter for att exakt bestamma sin position. Om

roboten kan upptacka fyra eller fler satelliter visas GPS-ikonen ﬂ pa robotens skarm. Om
GPS-indikatorn blinkar indikerar den att roboten inte kan upptacka tillrackligt manga satelliter.
Du kan se hur manga satelliter den upptackt i menyn Serviceinstallningar.

Tryck pa &= och valj Enhet > Enhetsinfo.

Det tar lite tid for roboten att upptéacka det nddvandiga antalet satelliter.

0 Tips: Lat roboten arbeta pa faltet under en tid sa att den kan upptacka satelliterna.

[  Obs: Trad och byggnader kan férsamra upptackten och noggrannheten hos GPS-
signalerna.

For att reducera problemen rekommenderas det att placera stationen och motsvarande GPS-
punkt dar roboten har fri sikt mot himlen. Robotar som arbetar p& det norra halvklotet kommer
att hitta satelliter i norr. S& om det finns trad eller hga byggnader pa den norra sidan av
platsen, rekommenderas det att placera stationen sa langt séderut som mojligt.
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aiy

Figur 45. Stationens placering for optimal GPS-precision pa norra halvklotet

Det motsatta resonemanget galler om roboten arbetar pa det sodra halvklotet.

Rutt mot en GPS-punkt

Rutten beraknad med kartinformationen bor inte innehalla for manga hinder, annars kan
roboten behova aterga till standardmetoden for att atervanda till stationen.

Pa grund av felaktigheter i GPS-data kan roboten kanske inte ta en rutt som passerar genom
en smal passage. Om sa ar fallet bor GPS punkten placeras fore passagen.

6.3.2 Stationstyper

Figur 40. Delarna i en installation (sida 42) visar att for en typisk golfbana sa behovs ett
antal stationer:

- Enianslutning till timningsgropen.
- Stationer for att ladda bollinsamlingsrobotar.
- Stationer for att ladda klipprobotar.

Foljande stationstyper finns tillgangliga.

Enkelzonsstation

Enkelzonsstation

L]
L]

Enkel (sling-) kabel

Figur 46. Enkelzonsstation
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Den har stationstypen hanterar bara en kabel. Normalt satt ska det vara stationsslingan for att
atervanda till stationen, | den hér stationstypen installeras ett kretskort.

Enkelzon + slinga

Enkelzon + slingstation

0]
[

Slingkabel

Arbetsomradets kabel

Figur 47. Enkelzon + slingstation

Den har stationstypen hanterar tva kablar. Dessa ar vanligen:

- en stationsslinga for att roboten ska kunna atervanda till stationen.
- en begransningskabel som definierar omradet inom vilket roboten kommer att arbeta.

| den har stationstypen installeras tva kretskort.

Dubbelzon + slinga

Dubbelzon + slingstation

__ _{Upptagen slingkabel | _

| Slingkabel |

Arbetsomradets kabel

Figur 48. Arbetsslinga, upptagen slinga + stationsslinga

Den har stationstypen hanterar tre kablar. Dessa ar vanligen:

- en stationsslinga for att roboten ska kunna atervanda till stationen.
- en begransningskabel som definierar omradet inom vilket roboten kommer att arbeta.
- en upptagen slinga anvands nar tva bollinsamlingsrobotar &r i drift.

| den har stationstypen installeras tre kretskort.

Se Installationsexempel (sida 87).

6.3.3 Placera stationer

Nar det galler stationers placering bor nedanstdende kriterier beaktas.

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 53



Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Kapitel 6 Installation for golf

Situation
Placeringen av stationen maste passa situationen.

Vid installation av flera stationer rekommenderas det att placera stationerna som en
grupp pa en plats med enkel atkomst till en stromforsorjning. Se exemplet Flera stationer
med en enda stromanslutning (sida 55).

Obs: En laddningsstation far endast anslutas till en matningskrets som ar
skyddad av en jordfelsbrytare (JFB) som I6ser ut vid hdgst 30 mA.

Det far inte finnas nagon risk for 6versvamningar efter kraftigt regn.

Stationen ska vara placerad pa plan mark och robotens in- och utgang ska ligga langs
plan mark. F6r mer information se Sluttningar (sida 86).

Minsta fria avstand

Stationen bor placeras pa ett rakt avsnitt av begransningskabeln med definierade
minimala fria avstand pa bade inkommande och utgaende sidor.

Kortaste langd for en rak Kortaste langd for en rak
kabel pa den kabel pa den utgaende
inkommande sidan > sidan ’|

4l
-

/ Begransningskabel I —

A

Figur 49. Kortaste langd for en rak kabel

Den minsta langden pa kabeln pa den inkommande sidan ar 3,5 m.

Den minsta langden pa kabeln pa den utgaende sidan ar 3,5 m.
Hinderfri zon

En hinderfri zon pa minst 6 m behdovs.

F————F7——-—-——-

Hinderfri zon

Figur 50. Hinderfri zon

Se aven sarskilda dvervaganden for vattenytor (sida 81).

Placera flera stationer

Dimensionerna nar det galler utplacering av flera stationer visas nedan.

Det minsta avstandet mellan olika stationer &r 15 m.
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| exemplet nedan maste begransningskabeln svanga runt stationen med en radie pa 2,5 m.
Detta ar till for att en arbetande robot inte ska kollidera med en robot som redan &r parkerad
vid stationen.

) 15m -
Begransningskabel ? .
—ee—— X 1 '—
L~ —— » / A
3.5m o 3.5m 3.5m e “35m
2.5m 2.5m
imy 6m
F Y 3
3.5m 3.5m
h h 4 v
X a

Stationsslingans kabel

Figur 51. Dimensioner nar det géaller utplacering av flera stationer

|5/ Obs: Se aven Dimensioner som kravs for en stationsslinga (sida 71)

Avstand till driving range

Nar stationer ar placerade nara driving range rekommenderas att minsta avstand mellan
driving range och stationer ar 30 m. Detta minskar risken for att skada en station genom att
traffas av en boll.

30m

Driving rangens utslagsplatser

Figur 52. Rekommenderade minsta avstand mellan
driving rangens utslagsplatser och narmaste station

Flera stationer med en enda strémanslutning

Exemplet nedan visar en ledningslayout som kan anvéandas nér flera stationer behdvs men
det finns bara en strémanslutning tillganglig.
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Figur 53. Flera stationer med en enda stroémanslutning

6.3.4 Anpassa tdmningsstationen

En station behover finnas i anslutning till tomningsgropen.

Den bas som normalt medfdljer stationen maste avlagsnas. Du behdver bara skara av
plastbasen langs linjen som visas i figuren nedan.

Figur 54. Anpassa tomningsstationen

6.3.5 Basens konstruktion

Laddningsstationen ska monteras pa en betongbas.

[E] Obs: Betongen far inte innehélla ngot armeringsnét eller andra metalldelar.

Foljande figurer visar de rekommenderade matten for basen.
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2000mm

Figur 55. Bredd och langd for stationsbasen

»
»

1000mm

»l -

1000mm

| ¢ :l
250

mm

v

Figur 56. Placering av stationens strémforsoérjning

(A): placering av basens stromforsorjning.

150

Figur 57. Stationsbasens djup
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6.3.6 Avstand mellan kabel och station

| en installation finns det stationer for laddning av roboten och stationen i anslutning till
témningsstationen.

Laddningsstation

Avstand mellan station oc!
begransningskabel
Begransningskabel

Figur 58. Avstand mellan laddningsstationen och kabeln

Avstand mellan laddningsstationen och begransningskabeln: 0,67 m.

Tomningsstation

Avstand mellan station och
begransningskabel

Begransningskabel

Figur 59. Avstand mellan tdmningsstationen och begransningskabeln

Avstand mellan tomningsstationen och begransningskabeln: 0,67 m.

6.3.7 Anslutning till laddningsstation

Laddningsstationens lage maste tillse féljande nar roboten ar pa plats:
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« Armens hojd har stallts in for att fa bra kontakt mellan laddningsstationen och kontakterna
pa roboten.

o Laddarmarnas vinkel ar 45°.

Figur 60. Korrekt placering av laddningsstationen och roboten

6.3.8 Laddningsstationens elektronikkort

Laddningsstationen maste innehalla ett kort for varje kabel (kanal).

|5/ Obs: Detaraven mgjligt att installera ett signalkanalkort i en extern lada (sida 60).

Varje kort innehdller féljande komponenter.

RS Ry T3

Ip- ( L.1]
e e X s el

P9 VO 9w -

Figur 61. Komponenter pa laddningsstationens kretskort

(1) | JLED (5) | IWIRE
Pilot-LED Begransningskabel
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(2) | JREL (6) | JTRL
Reléaanslutning (tillval) Likstrémsmatning (-)
(3) | JDET (7) | JTR2
Narvarodetektering (tillval) Likstrdmsmatning (+)
(4) | JSERIAL (8) | JCHRG
Datorgranssnitt for uppdateringar 32 V for kontaktarm

(9) | Magnetisk rotationsvéljare for kanalval

- Kanalerna 0, 1, 2, 3, 4, 5 och 9 finns tillgéngliga.
- Standardvalet ar kanal O.

- Kanal 9 ar reserverad for en station som endast anvands for laddning och som inte genererar
en signal.

F1 [ 20 A sékring (elnat) F2 | 1 A sékring (elektronikkort)

6.3.9 Installera ett kanalkort utanfér en laddningsstation

Vid anvandning av flera begransningskablar (falt), om en kabel &r belagen pa ett betydande
avstand fran laddningsstationen, kan det vara nédvandigt att installera ett kanalkort narmare
faltet istallet for i laddningsstationen. Detta kan spara pa den totala mangden kabel. For ett
exempel pa detta se "Komplexa tradgardar med stationsslinga" i den tekniska handboken for
Bigmow

Det kan aven bli nédvandigt att installera ett externt kanalkort, nara laddningsstationen, om
det inte finns plats i laddningsstationen.

En specifik apparatlada finns for detta. Artikelnummer YB-062-00015-3A.

Anslut de tva andarna av begransningskabeln till anslutningarna som visas nedan.

Figur 62. Externt kanalkort
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(1) Natanslutning
(2) Anslutning av begransningskabel

6.3.10 Installera en induktansspole i laddningsstationen

Om den totala langden av begransningskabeln for ett visst falt & mindre an 200 m, ar det
nodvandigt att installera en induktansspole i laddningsstationen. Detta ar sarskilt viktigt nar en
liten slinga anvands for robotens atergang till laddningsstationen.

Anvand artikelnummer YB-039-00009 i katalogen.

Figur 63. Induktansspole

Induktansspolen maste kopplas i serie med begransningskabeln.

Ena anden maste vara ansluten stationskortet. Den andra &nden ansluts till
begransningskabeln.

6.4 TOmningsstation

Tomningsstationen behovs for att Ballpicker ska kunna lamna av de bollar som den
har samlat in. For mer information om de grundlaggande elementen och matten hos
tomningsgropen se Témningsstationen (sida 18).

Nar roboten anlander till tomningsstationen, triggar kontakten med stationens arm tdmningen
av bollarna.

« Om det bara finns en bollinsamlingsrobot, sa behovs para en station: den triggar
avlamnandet av bollarna och laddar robotens batteri vid behov.
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« Om det finns mer an en bollinsamlingsrobot maste tdmningsstationen vara tillganglig for
dem alla. | det har fallet behovs ytterligare en kabel (den "upptagna slingan” (sida 72))
for att indikera att tomningsgropen &r upptagen och en andra robot maste vanta pa att fa
anvanda den.

6.4.1 Placering av tdmningsgropen

Beslutet om var tomningsgropen ska placeras beror till stor del pa installationens specifika
fornallanden. | detta kapitel ges nagra allmanna évervaganden som ska beaktas.

Ballpicker kommer att bestka tomningsgropen flera ganger under en hektisk dag, sa dess
placering behdver tankas igenom val. Den kan vara nodvandigt att forstarka omradet runt
tomningsgropen for att undvika 6verdrivet slitage.

A, Varning: Undvik en situation dar Ballpicker behdver passera framfor utslagsplatserna
for att komma till tomningsgropen. Detta kan utgdra en fara om en spelare traffar
roboten och bollen studsar tillbaka och skadar nagon.

Placering av tomningsgropen nara driving rangens utslagsplatser

Fordelar

e Den basta l6sningen nar bollarna hamtas manuellt vid tomningsgropen.
* Enda l6sningen om dverforingen av bollarna till tvatten och automaten (néra
utslagsplatserna) gors med hissar eller transportorer

Nackdelar

 Ballpicker bestker tomningsgropen 30 till 50 gdnger om dagen, och lamnar synliga
spar over kabeln och nara tomningsgropen. Dessa spar ligger néara och ar synliga fran
utslagsplatserna.

» Rorelserna hos Ballpicker och ljudet fran 6verforingssystemet kan distrahera spelarna.

« Resan fran hogdensitetszonen, dar roboten arbetar, till tomningsgropen ar lang.

Placering av tomningsgropen pa avstand fran driving rangens utslagsplatser

Fordelar

« Robotarnas spar syns inte.
» Spelarna befrias fran storande moment (som rorelser och ljud)
e TOmningsgropen ligger nara hdgdensitetszonen

Nackdelar

» Ett hydrauliskt eller pneumatiskt dverforingssystem ar nédvandigt for att dverfora bollarna
mellan témningsgropen och tvatten och automaten.

6.4.2 TO6mningsgrop med elevator

Det Overgripande arrangemanget for en laddningsstation ansluten till en tbmningsgrop med
en elevator visas nedan. Se mer information om Témningsstationen (sida 18).

Komponenter och dimensioner fér en tomningsstation med elevator beskrivs nedan.
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B-B

Figur 64. Komponenter och dimensioner for en tomningsstation med elevator

(A) Betongskal

Holjet far inte innehalla nagot néat eller nagon annan metallstruktur.
(B) Plastror

Rorets diameter = 300 mm
(C) Vattenanslutning

Detta ar valfritt och tillfér ett satt att avlagsna bollarna.

6.4.3 TO6mningsgrop utan elevator

Denna typ av konfiguration anvéands med pneumatiska bolloverféringssystem.

Stodet for en laddningsstation som ar ansluten till en tdmningsgrop visas nedan. Se
mer information om Témningsstationen (sida 18). Roboten narmar sig och lamnar
laddningsstationen pa samma niva.

Matten for stodet ges nedan.
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Figur 65. Matt pa stod for station och tomningsgrop

(A) Betongskal
Hdljet far inte innehalla ndgot néat eller nagon annan metallstruktur.
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(B) Plastror
Rorets diameter = 300 mm
(C) Vattenanslutning
Detta ar valfritt och tillfér ett satt att avlagsna bollarna.

6.4.4 TOmningsgropens ramp

Detta avsnitt beskriver den rekommenderade konstruktionen och dimensioner for den ramp
som Ballpicker kan anvandas om inte tdmningsstationen inte ligger pa markniva.

Se mer information om TOmningsstationen (sida 18).

| 306 |

D-D

Figur 66. Komponenter och dimensioner pa en ramp

(A) Trastod
Stodet for rampen maste utforas i tra for att undvika signalstorningar.
(B) Halkskyddande klisterméarken

Dessa maste fastas pa ytan for att forhindra att roboten glider nar den stiger upp och
nerfor rampen.

(C) Plastror
Anvands for att tomma gropen pa bollar. Maste vara 300 mm i diameter.
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6.5 Kablar

En typiskt installation for en golfbana enligt vad som visas i Figur 40. Delarna i en installation
(sida 42) omfattar flera kablar med olika anvandning.

Dessa ar:

+ Begransningskablar (sida 67) som definierar de omraden dar bollinsamlings- och
Klipprobotar arbetar.

 Stationsslinga (sida 71) anvands av robotarna for att atervanda till sin laddningsstation
eller tdmningsstation.

e "Upptagen slinga" (sida 72) ar specialkablar som anvands nér installationen omfattar
mer &n en bollinsamlingsrobot.

6.5.1 Begransningskabeln

| detta kapitel beskrivs installationskraven och évervagandena for begransningskabeln, som
definierar det omrade dar roboten kommer att arbeta. Se Figur 40. Delarna i en installation
(sida 42).

[} Obs: Informationen i detta avsnitt hanvisar specifikt till de begransningskablar som
anvands av bollinsamlingsrobotar.

[/ Obs: Sarskilda vervaganden kravs vid installation av flera kablar (sida 69) (falt).

Begransningskabeln startar och slutar vid laddningsstationen. Belrobotics rekommenderar att
du lagger kabeln medurs runt faltet.

Begransningskabeln maste ta hansyn till hinder. Vissa hinder kan detekteras av
sonarsandarna men andra (permanenta hinder) kraver att anvandning av oar (sida 82)
eller halvoar (sida 84).

Allmanna platshansyn

Minsta langd
Minsta langd for begransningskabeln: 200m

Obs: Om den minsta langden pa 200 m inte ar majlig, ar det nédvandigt att
addera en induktansspole (sida 61) kopplad i serie med kabeln.

Maximal langd
Maximal langd pa begransningskabeln: 21000m
Associerade kabeldimensioner for laddningsstationen
Detaljinformation om dessa anges i avsnittet om laddningsstationen (sida 47).
Rekommenderat djup
50 till 70 mm.
Minsta djup
Detta bor vara 20 mm. Men:

- Kabeln far aldrig kunna komma upp till ytan dar den kan skadas.
- Den ska ligga djupt nog vid platser som utséatts for tung anvandning.
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Maximal djupt
Det rekommenderas att inte 6verstiga 70 mm.
Kritiska vinklar
Vinklar maste vara storre an 90°. Smala vinklar kan fanga in robotar under arbetet.

Figur 67. Smala vinklar

[§  Obs: Vinklar méste avrundas med en minsta radie pa 1 m.

Figur 68. Avrunda vinklar

Avstand mellan begransningskabeln och gransen fér omradet

[5§] Obs: FOr mer information om avstanden mellan begransningskabeln och det klippta
omradet se den tekniska handboken fér Bigmow.

Ballpicker samlar in bollar fran omradet innanfor begransningskabeln.

Platsens avgransning
Kabel

—

Zon dar bollar kan >
samlas in

¢ P
Avstand mellan platsens’
avgransning och
bollinsamlingszonen

Figur 69. Avstand mellan insamlingszonen och gransen for omradet

Avstandet mellan gransen for omradet och begransningskabeln maste vara 1 m.

Obs: Vardena som anges ovan galler om vardet for parametern
"Kabelkorsningsavstand” (sida 134)ar installt pa standardvardet 0,2 m.
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God praxis vid installation av begransningskablar

[  Obs: Det ar viktigt att anvanda den kabel som levereras med Belrobotics.

Borja lagga ut kabeln fran laddningsstationen.

Det rekommendera att lAgga den huvudsakliga begransningskabeln i medurs riktning och
kabeln for en 6 i motsatt riktning (moturs).

@ Viktigt: Begransningskabeln kan inte korsas och kan inte bilda slingor.

6.5.1.1 Flera olika kablar och ytor

| vissa fall ar det nodvandigt att definiera flera arbetsomraden. Se Bollinsamlingskapacitet
(sida 46). Arbetsomraden kan definieras genom att installera flera kablar eller ytor.

« Ett arbetsomrade kan definieras med en yta inuti en begransningskabels slinga som startar
och slutar vid stationen.

» Varje slinga med begransningskabel tilldelas en egen signalkanal i en station.

» Varje station maste innehalla ett signalkanalkort for varje anvand kabel.

« Varje kabel innehaller normalt en enda yta.

» Varje kabel maste 6verlappa de narliggande slingorna.

« Varje kabelpar (yta) som dverlappar maste anges som narliggande ytor (grannar).

@ Viktigt: Vid installation av begransningskablar maste man ta hansyn till de principer
som beskrivs i Begransningskabeln (sida 67).

Delarna i en installation med flera kablar visas i figuren nedan.

"
=
Kabel1/

Yta1l
Overlappning

Kabel 2 /Yta2

Kabel 3/Yta 3

Overlappning

Figur 70. Flera kablar

Kabel 1 (Yta 1) ar en liten slinga dar laddningsstationen &r ansluten. | detta falt foljer roboten
helt enkelt kabeln in till stationen.

Kabel 2 (Yta 2) ar granne till Kabel 1 (Yta 1). Kabel 3 (Yta 3) ar granne till Kabel 2 (Yta 2).

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28 69



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 6 Installation for golf

Den andel tid som roboten lagger pa att arbeta pa ytorna 2 och 3 bestams av procentvardena
som ar tilldelade de motsvarande ytorna, genom robotens arbetsschema. For kabel 1 kan
procentvardet sattas till 0.

For exempel pé installationer med flera kablar och information om deras konfiguration se
Installationsexempel (sida 87).

Overlappningar

En 6verlappning ar ett omrade som ligger inom tva ytor och anvands av roboten for att
forflytta sig mellan ytorna.

Kabel 1 Kabel 2

Langd
«—»

BreddI Overlappning

Figur 71. Overlappningarnas storlek

 Langden pa en dverlappning maste Gverstiga 3 m.
« Bredden pa en odverlappning maste 6verstiga 2,5 m.

Ansluta begransningskablar

Nar flera kabelslingor ansluts till en station finns det speciella villkor som maste uppfyllas.

Regel 1Start- och slutkablarna maste ligga bredvid varandra nar de kommer in till stationen.
Det far inte finnas glapp i slingorna. Ratt och fel metod for laggning av kabelslingan visas

/

Kabel 2 Kabel 1

Kabel 2 Kabel 1

Regel 2Kablarna far inte korsa varandra. Kablarna i ett falt ska ledas runt det andra faltet.
Avstandet mellan dem maste vara minst 600 mm. Om kablar korsar varandra maste det ske i
rata vinklar (90°).
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F 3
600mm / x
Il Il

Kabel 2 Kabel 2
Kabel 1 Kabel 1

6.5.2 Stationsslinga

En stationsslinga ar en relativt kort kabel néra en station. Nar robot upptacker denna kabel ror
den sig langs den tills den kommer fram till stationen.

Obs: Eftersom langden pa slingan ar mindre &n 200 m &r det nodvandigt att installera
en induktansspole pa kretsen (sida 61).

Slingans matt

De kritiska matten for en stationsslinga visas nedan.

Langd 1 * Langd 2

»

rs

Stationsslingans kabel

Bredd /

Overlappning I Granszon

Begransningskabel

¥

Figur 72. Stationsslinga

- Langd 1 ar langden rak kabel pa den inkommande sidan. Denna ar 3,5 m.

- Léangd 2 &r langden rak kabel pa den utgdende sidan. Denna &r 3,5 m.

- Bredd ar avstandet mellan stationsslingan och begransningskabeln. Denna &r 2m.

- Overlappning ar dverlappningen mellan stationsslingan och arbetsomradet. Detta ar
definierat som bredaste granszon + 0,5 m

| vissa fall ar det inte mojligt att lokalisera stationen utanfor begréansningskabeln enligt vad
som visas nedan. Om som &r fallet ar det nédvandigt att anpassa utformningen av den
huvudsakliga begransningskabeln for att se till att roboten inte kolliderar med stationen enligt
figuren nedan.

| det har fallet maste begransningskabeln svanga runt stationen med en radie pa 2,5 m.
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Begransningskabel

Stationsslingans kabel /

Figur 73. Utformning av begransningskabeln nar stationen inte kan placera bakom kabeln.

Figuren nedan visar ytterligare villkor som géller nar flera robotar anvands.

Stationsslingans kabel

Begransningskabel

F 3

Figur 74. Slingans matt for flera robotar

Nar flera robotar &r i drift, maste matten pa den stationsslinga som robotarna anvander
uppfylla foljande villkor. Detta galler sarskilt for en station i anslutning till en tdmningsgrop.

For att undvika kollisioner mellan robotar vid stationer

Avstandet Y maste vara 2 m.
For att mojliggora for tva bollinsamlingsrobotar att komma till och lamna slingan pa
samma gang.

Avstandet X maste vara minst 3 m.

For mer information om hur kablarna ansluts till stationen (sida 70).

6.5.3 Upptagen slinga

En "upptagen slinga” behdvs vid tdmningsstationen nér det finns mer an en
bollinsamlingsrobot i drift samtidigt. Nar en robot ansluter till den har stationen triggas
tomningen av bollarna. En tomning av bollarna tar tva minuter att genomféra. Om en roboten
tommer bollar s& maste den andra vanta tills den ar fardig.
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Tomningsstation

|
Stationsslingans kab(el|

Begransningskabel
Figur 75. Matt pa en upptagen slinga

A:0,6m

B:3m

Den upptagna slingan styrs av ett rela. Se Installera reléet for den upptagna slingan (sida
73).

For specifika exempel pa hur en upptagen slinga installeras se Installationsexempel (sida
87).

6.5.3.1 Installera relaet for den upptagna slingan

Relaet och de tillhérande delarna finns som en sats.

Foljande ingar i satsen

Del Referens Mangd
Kraftrela YB-039-00030 1
Relauttag YB-039-00031 1
Stodskena for rela YB-000-00065 1
Skruv M4 x 12 YB-503-04012 1
Mutter M4 YB-802-04000 2
Narvarokabel + cylindrisk YB-033-00120 1
magnet

Kort slingkabel med YB-033-00121 1
induktansspole

Kort slingkabel YB-033-00122 1
Styrkabel for rela YB-033-00123 1

% |nstallera relaet

1. Installera den cylindrisk magneten pa lastarmen.
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2. Fast den (vita) narvarokabeln pa lastarmen.

3. Anslut den (vita) narvarokabeln till JIDET-kontakten p& elektronikkortet som du anvande
for att signalera upptagen slinga for stationen.
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Kabeln har tva kontakter. Den andra kontakten anvands for ett andra kort om du behoéver
aktivera relaet for bollhanteringssystemet. Den andra kontakten behover inte anvandas.
4. Anslut relaets styrkabel till JREL-kontakten pa stationens elektronikkort.

5. Installera stodskena pa stationens aluminiumstdd och fast reldaet pa stodskenan.
6. Anslut relaets styrkabel till JREL-kontakten pa stationens elektronikkort.
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7. Anslut den korta slingkabeln och den korta slingkabel med induktansspolen fran
elektronikkortet till relaet.

For mer information om hur kablarna ansluts till stationen (sida 70).

6.6 Hantera hinder

Hinder ar foremal som roboten maste undvika. De kan detekteras av sonarsandarna (sida
14). | vissa fall ar det dock nédvandigt att anvanda dar eller (sida 77)halvoar.
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Obs: Begransningskabeln kan anvandas for att rymma maximalt fem 6ar. Om det
finns fler &n fem hinder, anvand halvoar

Upptackt av hinder med sonarsdndarna

Minsta bredd

>( J@@ ‘ Immsta o

Figur 76. Upptackt av hinder med sonarsédndarna

Nar sonarsandarna upptacker ett objekt saktar roboten ned, ror sig framat tills den nuddar
hindret, backar forsiktigt och vander sedan genom en vinkel for att fortsatta klippa.

[  Obs: Detekteringen av hinder ar beroende av den konstanta funktionen hos alla
sonarsandarna. Vid fel pa ndgon av sonarsandarna utloses ett larm och roboten
arbetar med lag hastighet.

Sonarséandarna kan bara detektera ett objekt om dess minsta hojd &r 400 mm och dess
minsta bredd (eller diameter) &r 50 mm. Det kan darfér vara nddvandigt att lagga till
ytterligare skydd som sensorerna kan upptacka.

Hanteringen av hinder beror pa deras typ och deras placering.

Anvanda Oar eller halvoar

[  Obs: Nardetar mojligt ar det battre att se till att hinder kan detekteras av sensorerna.
SeTyper av hinder (sida 79).

Hinder kan aven hanteras genom att skapa Oar eller halvéar. Den anvanda metoden beror pa:

- avstandet mellan hindret och stationen (1),

- avstandet mellan hindret och begransningskabeln (2),
- avstandet mellan hindren (3),

- hindrets storlek (4).

Dessa avstand illustreras i figuren nedan.
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Figur 77. Dimensioner i samband med hinder

(1) Avstandet mellan hindret och laddningsstationen
nar detta ar MER &n 15 m -> anvand Oar (sida 82).
nar detta &r MINDRE &n 15 m -> anvand Halvéar (sida 84).
(2) Avstandet mellan hindret och begransningskabeln
nar detta &r MER &n 5m -> anvand Oar (sida 82).
nar detta &r MINDRE &n 5 m -> anvand Halvoar (sida 84).
nar detta ar MINDRE an (1 m) -> se Hinder nara gransen (sida 78).
(3) Avstandet mellan hindren
nar detta &r MINDRE &n 5 m -> anvand Oar (sida 82).
nar detta &r MER an 5 m -> anvand Halvoar (sida 84).
(4) Hindrets storlek
nar sidan eller diametern av hindret a&r MINDRE an 5 m -> anvand Oar (sida 82).
nar sidan eller diametern av hindret ar MER &n 5 m -> anvand Halvar (sida 84).

Hinder nara gransen

Om ett hinder &r mindre an 1 m fran gransen maste kabeln ga runt hindret.

®-

Figur 78. Hinder mindre an 1 m fran gransen

78
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Om avstandet mellan hindret och gransen ar mer an 1 m, men mindre an 5 m, anvand en
halvo (sida 84).

6.6.1 Typer av hinder

Hinder som maste hanteras inkluderar:

Avstand mellan markeringar och flaggor
Malnat

Bunkrar

Vatten

6.6.1.1 Avstand mellan markeringar och flaggor

Det ar viktigt att roboten inte skadar dessa nar den traffar pa dem.

Foljande alternativ foreslas.

Byta ut flaggorna mot mer robusta malade stolpar

Ett exempel pa detta visas nedan.

Figur 79. Anvandning av robusta malade stolpar

Forstarka basen

Ett exempel pa detta visas nedan.
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Figur 80. Forstarka basen pa markorer och flaggor

Addera skydd till markérer och flaggor

150

B 4

Figur 81. Skydda distansmarkdrer och flaggor

Placera trastolpar bakom stéden. Dessa stolpar maste vara:

- minst 50 mm breda.
- minst 400 mm hdéga.

Fast stolpar till flaggstangerna med buntband.

6.6.1.2 Bunkrar

Dessa ska hanteras med hjalp av Oar eller halvoar i enlighet med matten som ges i Figur 77.
Dimensioner i samband med hinder (sida 78).

6.6.1.3 Malnat

Malnat kan valjas som inte innebar ett problem for robotarna eller ett skydd kan laggas till.

Robotvanliga malnat

Dessa har robusta stod och later robotar passera under naten. Ett exempel visas nedan.

80
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Figur 82. Robotvanliga malnat

Addera skydd till malnat

Figur 83. Skydd runt malnat

Skydd (trastaket) maste placerad runt basen for att forhindra att roboten fastnar under néatet.
Stodstolpar ska vara:

- minst 50 mm breda.
- minst 400 mm hdga.

Avstandet mellan stolparna (X) maste vara mindre an 400 mm.

6.6.1.4 Vatten

Behandling av vattenytor som dammar eller pooler kraver speciella 6vervaganden. De maste
vara inrymda i 6ar eller halvoar beroende pa forhallandena. Se Anvanda oar eller halvoar
(sida 77).

.iij. Viktigt: Vatten forstarker den elektromagnetiska signalen. Roboten dras mot den
) hogre signalnivan, vilket utgor en stor risk!

For att undvika eventuella incidenter nara vatten:

« Lagg till ytterligare 1 m som reserv mellan kabeln och det farliga omradet.

« Om marken sluttar ner mot vattnet eller &r hal eller kan bli vat eller versvammad, ta till
ytterligare ett extra avstand.

« Om det 6nskade extraavstandet inte ar tillgangligt, installera en barriar, t.ex. en rad
skyddsstolpar.
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Se Figur 84. Kritiska faktorer i samband med vatten (sida 82).

l Kom ihag: Laddningsstationen maste vara placerad minst 15 m fran vattnet.

Figuren nedan summerar nagra kritiska faktorer som &r forknippade med placeringen av
laddningsstationen och begransningskabeln kring ett vattenspel.

Returriktning A Returriktning B

Figur 84. Kritiska faktorer i samband med vatten

| ovanstaende situation har tva mojliga platser for en laddningsstation visats. Roboten ska
atervanda till stationen fran riktningen bort fran vattnet. S& om laddningsstationen ligger i
punkt A, maste roboten atervanda till den i medurs riktning. Om laddningsstationen ligger i
punkt B maste roboten atervanda till den i moturs riktning.

6.6.2 Oar

Oar &r slingor i begransningskabeln runt permanenta hinder.

B Obs: Du kan installera hogst fem oar!

Det héar sparar tid medan den atervander till laddningsstationen OCH for att undvika att
studsa fran 6 till 6.

Oar kan skapas nar hindret &r:

- mer &an 5 m fran begransningskabeln

- mer an 15 m fran laddningsstationen

- mer an 5 m fran en annan 6 eller halvo

- mindre 4n 5 m i dimension eller diameter

Om dessa villkor inte kan uppfyllas, se Hantera hinder (sida 76).

Begransningskabeln leds runt hindret och ingangs- och utgangskablarna ligger bredvid
varandra.
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Figur 85. Begransningskabelns vag runt en 6

[E] Obs: Kabeln maste laggas runt en 6 i motsatt riktning till vilken den ligger runt faltet.

Det rekommenderas att begransningskabeln laggs i medurs riktning fran laddningsstationen.
Kabeln maste da ga mot hindret och runt det i moturs riktning.

@ Obs: Kablarna far inte korsas.

Lagg de tva kablarna bredvid varandra (10 mm fran varandra) eller fast dem med buntband
pa ett avstand av 100 mm. De behéver inte tvinnas.

100mm
100mm

Figur 86. Anslutning for en 6

Roboten kommer att réra sig dver kabelparet.
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Figur 87. Robotens vag

6.6.3 HalvOar

Halvoarna ar slingor i begransningskabeln runt permanenta hinder.
Halvoar kan skapas nar hindret ar:

- mindre an 5 m fran begransningskabeln
- mindre an 15 m fran laddningsstationen
- mindre an 5 m fran en annan 6 eller halvo

@ Obs: En halvd kan ocksa anvandas om fem dar redan har installerats. Se Hantera
hinder (sida 76).

Figur 88. Begransningskabeln vag runt en halvd

[F] Obs: Kabeln maste laggas runt en halvo i motsatt riktning till vilken den ligger runt
faltet.
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Det rekommenderas att begransningskabeln laggs runt faltet i medurs riktning fran
laddningsstationen. Kabeln maste da ga mot hindret och runt det i moturs riktning.

Avstandet mellan ingangs- och utgangskablarna maste vara mellan 400 mm och 600 mm.

Roboten kommer att flytta runt hindret enligt vad som visas i figuren nedan.

Figur 89. Robotens vag runt en halvé

6.7 FOrebereda det yttre faltet

Effektiviten for bade klipp- och bollinsamlingsrobotar beror kvaliteten pa underlaget, och
sarskilt, kvaliteten pa draneringen. Det &r viktigt att se till att det inte finns nagra vatmarker for
att begransa lera och spar till en acceptabel niva.

Stdende vatten

Staende vatten och fuktiga omraden maste undvikas inom de ytor dar roboten behover
arbeta. For att avlagsna risker i samband med stdende vatten kan du:

* Installera dranering.
e Sétta ut stolpar.
* Anvanda 6ar och halvoar.

Hal och spar

Befintliga hal och spar maste avlagsnas innan roboten tas i drift och marken bor kontrolleras
regelbundet efterat.

For att reparera hal och spar, bryt upp dem for att se till att ev. vatten kan rinna bort, fyll
sedan halen med matjord och frosa dem.

Hinder

Alla typer av hinder behover hanteras pa ratt satt. Se Hantera hinder (sida 76).
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6.8 Sluttningar

[} Obs: Ensituation dar hela platsen ligger i en brant backe ar inte lamplig for
Belrobotics-robotar.

Den storsta lutningen som kan tolereras pa en plats ar 30 % (17°).

Obs: Om en plats innehaller sluttningar som ar stérre an 30 % men mindre an 45 %
kan roboten utrustas med en sluttningssats som ger kraftigare motorer for att driva
hjulen.

Begransningskabel

Om den sluttande delen av platsen ligger pa ett bra avstand fran begransningskabeln, kravs
inga speciella atgarder.

Om sluttningen ligger nara begransningskabeln, ska roboten atervanda till stationen genom
att fardas nedfor sluttningen.

Laddningsstation

Om hela platsen sluttar ska stationen ska vara placerad pa toppen eller i botten — inte
i sluttningen. Det ar att foredra att placera stationen pa toppen av sluttningen i stallet
for i botten, for att undvika problem med 6versvamning. Roboten har ingen "broms" i
laddningslage och kan latt glida av sina kontakter pa sluttande mark.

Figur 90. Placering av laddningsstation pa en sluttande plats

Stationen ska ligga pa plan mark. Den langsgaende sluttningen (genom vilken roboten
kommer in till stationen) ska vara 0 %.

Figur 91. Laddningsstationens langsgaende lutning

Den tvargaende lutningen ska vara hogst 10 % (6°).
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Max. 10%

Figur 92. Laddningsstationens tvargaende lutning

Se aven: alternativet Bromsa alltid fran menyn Operationer (sida 154).

Konfiguration

For att bollinsamlings- och klipprobotar ska fungera korrekt méaste vissa
installationsparametrar definieras.

For varje robot i en fullstéandig installation behdver du konfigurera:

- den station som roboten ska anvanda for att ladda batteriet
- den kanal som anvands av stationsslingan
- en yta inuti stationsslingan

For en installation med flera robotar maste man dessutom definiera:

- ytterligare en station i anslutning till tomningsgropen

- en stationsslinga for att na denna station

- en begransningskabel for definiera arbetsytorna

- en upptagen slinga om fler &n en bollinsamlingsrobot &r i drift.

Alla konfigurationsinstéllningar definieras i Tekniker-menyn (sida 111).

Se aven Installationsexempel (sida 87).

6.10 Installationsexempel

Det har avsnittet innehaller nagra anvandbara exempel pa installationer.

- Ensam bollinsamlingsrobot (sida 87).

- En bollinsamlare och en klippare (sida 92).

- Tva bollinsamlare (sida 93).

- Tva bollinsamlare och tva klippare (sida 96).

- En bollinsamlare, en klippare, tva arbetsomraden (sida 101).

6.10.1 Ensam bollinsamlingsrobot

Detta arrangemang anvands normalt bara om bollarna samlas in fran en konstgjord yta som
inte kraver klippning.
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Laddningsstation med
témningsstation

L

Yta LOOP
|——————=—————————— — -Begransningskabel CHO _
! G Laddningsstationens |

slingkabel CH5 Yta Zone 1

Figur 93. Konfiguration av ensam bollinsamlingsrobot

Konfigurationsinstallningar

Nedanstaende anvisningar ar den minsta uppsattning konfigurationsparametrar som
maste stallas in for denna typ av installation. For information om alla tillgangliga
konfigurationsparametrar se Tekniker-menyn (sida 111).

1. Tryck pa 9 pa granssnittets skarm under nagra sekunder for att komma till Tekniker-
menyn.
2. VAl Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal O for
begransningskabeln runt arbetsomradet. | det har exemplet har standardkonfigurationen
anvants.

3. Pa skarmen [N ERNIEN:], valj det forsta alternativet i listan Kabel kanal 5 »

och tryck pa .
HABELINSTALLNINGAR

1. Kabel CHS »
LOOP
c. Rabel CHE »

COMNE 1

4. Kontrollera vardet som visas langst upp pa skarmen. Detta bor vara positivt. Om inte sa
ar fallet, valj Omvand fas och aktivera knappen.

iabel CHS : +34.87

Gignalkanal

Omuand Fas
9. Ta bort Habel CHS »

5. Tryck pa X for att aterga till skarmen [EEINSZ- NIV
6. Valj den andra kabeln i listan Kabel kanal 0 » och kontrollera fasen.
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Habel CHE :

Gignalkanal

Omuand Fas
9. Ta bort Habel CHE *»

7. Klicka pa X tva ganger for att aterga till skarmen
8. Vvalj Ytor och tryck pa 4

Habel CHS

I LOOP T »
Habel CHE

2 Z0NE1C »

Tva ytor definieras som standard: en kallad LOOP och den andra ZONE 1. De har @ven
tilldelats standardegenskaper.

9. Vvalj ytan LOOP och tryck pa [d. Ytans egenskaper visas.

10. Du kan byta namn pa ytan vid behov. | det har exemplet stélls slingans returriktning in till
medurs [E]. Klicka pd vanster- eller hégerpilen fér att vélja riktning och klicka sedan péa .

[lame

Returriktning

Max. cykeltid <« Unlimted
Minsta cykeltid 1 Imin

Du kommer att marka att parametern Anvand granszon inte ar tillganglig. Den behovs
inte for slingytan.

11. Klicka pa ¥ for att aterga till skarmen och valj ytan ZONE 1.

ZONE 1

[lame Z0MNE 1

Returriktning 4
Max. cykeltid <« Unlimted
Minsta cykeltid 1 Imin
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12. Du kan byta namn pa ytan. | det har exemplet stélls slingans returriktning in till medurs
igen.

13. FOr denna yta behdver parametern Anvand granszon aktiveras. Roboten behover folja
granszonen for att atervanda till laddningsstationens slingkabel.

14. Bladdra nedat och valj Narliggande ytor ». Kontrollera att knappen bredvid ytan LOOP &r
aktiverad.

NARLIGGAMNDE YTOR

Rabel CHS

LOOP
LPS-punkter *

15. Tryck pa X for att lamna skarmen
16. Bladdra nedat och valj Redigera andel ytor » och tryck pa [,

| LOOP & » “
Habel CHE

¢ ZONETC »

9. Redigera andel ytor *»

17. Kontrollera att de instéllda vardena ar 0 % foér ytan LOOP och 100 % ZONE 1. | det har
exemplet kommer endast roboten att arbeta i ZONE 1.

ANDEL YTOR
LOOP B %

ZONE 1 180 %

Bekrafta

Tryck pé [ for att bekrafta.
18. Tryck pa X for att aterga till skarmen och valj sedan Stationer ».
19. som standard s& skapas en manuell station. Du kan vélja detta och trycka pé (4.

20. valj Ladda och tryck pa [fér att aktivera knappen. Detta innebar att stationen kommer att
anvéandas for att ladda roboten.

21. valj Tom bollar och tryck pa [ for att aktivera knappen. Detta innebér att stationen
kommer att anvandas som tdmningsgrop.

22. Valj Ansluten till ytor » och tryck pa [,
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Manuell Station 1
®

Laddning

Bolltdmning =
Upptagen slingg 4 lone 4

Y. Ansluten till ytor *»

23. Valj den kabel som ar associerad med ytans stationsslinga (CH5) och bladdra genom
listan for att valja LOOP. Tryck pa (.

24. Valj den kabel som anvands som begréansningskabel (CHO i det h&r exemplet) och
bladdra genom alternativen for att valja None. Tryck pa 4.

Anslutna utor

Habel CHS

habel CHE

25. Tryck pa X for att aterga till skarmen . Bladdra nedat och valj Station
innanfor kabel.

26. Valj ytan LOOP. Bladdra for valja 6nskat alternativ. | det visade exemplet ovan ar det

utanfor kabeln.
Station innanfor Kabele
Inutki UtanFor

LOOP UtanFar

Den grundlaggande konfigurationen ar klar.
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6.10.2 En bollinsamlare och en klippare

Laddningsstation med

Klipparens laddningsstation tmningsstation

m

Yta: LOOP 1 Yta: LOOP 2
B s-
—_—— _— — — — — —[— — — — — +-Bearansningskabel CHO |
| @ Yta:ZONE 1 |
Stationsslingans kabel CH5 Stationsslingans kabel CH4

Figur 94. En bollinsamlare och en klippare

Anvisningarna for att konfigurera denna installation ges nedan. Endast kortfattade anvisningar
ges for definitionen av de viktigaste konfigurationsparametrarna.

Konfigurationsinstallning pa klipproboten

1.
2.

10.

11.

12.
13.

14.

15.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. | det har exemplet har standardkonfigurationen
anvants.

Pa skarmen [IIENNSIMMNINEING. valj den forsta kabeln i listan (kanal 5) och
kontrollera att fasen ar positiv. Om inte sa markera Omvénd fas som aktiv.

Aterga till skarmen KABELINSTALLNINGAR, vélj den andra kabeln i listan (kanal 0) och
kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och valj Ytor.

Valj ytan LOOP.

Ytan kan byta namn (till exempelvis LOOP 1) for att skilja den fran den andra ytan
LOOP. Andra returriktning vid behov. | det har exemplet stélls slingans Returriktning in till
medurs [E]. Som standard &r inte parametern Anvand granszon tillganglig for denna yta.
Aterga till skarmen och valj ytan ZONE 1. Denna yta kan byta namn vid behov.
Valj ratt Returriktning. Se till att parametern Anvand granszon ar aktiverad.

Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan LOOP 1 ar aktiverad.
Aterga till skarmen [gIeIRl: Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet &r 0 % for
LOOP 1 och 100 % for ZONE 1.

Aterga till skarmen och vélj Stationer. Som standard definieras en
manuell station.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad.

Valj parametern Ansluten till ytor. FOr kanal 5 valj ytan LOOP 1. For kanal 0 vélj ytan
INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen NENNEIBEACAE]- Bladdra nedat och vélj Station
innanfor kabel.

Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.
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Konfigurationsinstallning pa bollinsamlingsroboten

1. Tryck 9 for att Oppna Tekniker-menyn.
2. VAl Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. | detta fall kan kanal 0 anvandas for
begransningskabeln runt arbetsomradet men kanal 5 har anvants for klipprobotens
slingkabel.

3. P& skarmen [TEENNSZNNNINEING], vélj Kabel kanal 5. Andra Signalkanal och vélj en
annan kanal. Kanal 4 rekommenderas. Kontrollera fasen.

4. Aterga till skarmen [JERNSZANININEAR. Valj Kabel kanal 0 och kontrollera fasen.

5. Aterga till skarmen och valj Ytor.

6. Valj ytan LOOP. Denna kan byta nhamn vid behov och i det har exemplet har den bytt
namn till LOOP 2. Definiera dnskad Returriktning. | det har exemplet ar det medurs.

7. Aterga till skarmen och valj ZONE 1. Kontrollera att parametrarna Returriktning
och Anvéand granszon ar aktiverade.

8. Bladdra nedat och valj Narliggande ytor ». Kontrollera att knappen bredvid ytan LOOP ar
aktiverad.

9. Aterga till skarmen JZIeJ. Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 2 och 100 % fér ZONE 1.

10. Atergé till skarmen och vélj Stationer.

11. Som standard definieras en manuell station. Valj antingen denna station eller valj Skapa
manuell station.

12. Aktivera parametern Ladda. Aktivera parametern Tom bollar. Upptagen Slinga kan stallas
in till INGEN, eftersom det bara finns en bollinsamlingsrobot.

13. Valj Ansluten till ytor ». Valj den kabel som ar associerad med slingytan (kanal 4) och
bladdra genom listan for att valja LOOP 2.

14. Tryck pa X for att aterga till skarmen [ERNEIREAM. Bladdra nedat och vélj Station
innanfor kabel.

15. Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

6.10.3 Tva bollinsamlare

| den har konfigurationen behdvs tre stationer, en laddningsstation fér varje robot och en
tredje i anslutning till tomningsgropen.

Laddningsstation 1 Station with drop pit Laddningsstation 2

Busy loop CH4

N I ettt - st S .

- -
- | ol o 1
Yta: LOOPI By I— . Yta: LOOP I

Bc1 | Yta: LOOP Bc?
| |
I DP

CH1 Ch2 Ch3

DRﬁ?\;GE Begransningskabel

Figur 95. Tva bollinsamlingsrobotar
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Nedan ges en dversikt av konfigurationsinstallningarna. Alla konfigurationsinstallningar gors i
Tekniker-menyn (sida 111).

P& roboten bollinsamlare 1

1.
2.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. Denna standardkonfiguration kan anvandas for
den héar roboten. Men roboten maste dven anvanda kabeln for tomningsstationens slinga
(kanal 2) i det har exemplet.

Pa skarmen [EIEANSAMENIEINR], valj de olika kablarna i listan och kontrollera fasen.
Om den ar negativ aktivera alternativet Omvéand fas.

Pa skarmen [ECIEINSAMENIEINS, valj Skapa ny kabel. Bekrafta att du vill skapa den.
Pa skarmen [NIEANS-NENIEINR], bladdra nedat och valj den nya kabeln.

Tilldela 6nskad Signalkanal. | det har fallet ar det kanal 2. Kontrollera fasen.
Aterga till skarmen och valj Ytor.

Valj ytan LOOP. | det har exemplet har ytan andrat namn till LOOP 1. Kontrollera
Returriktning. | det har exemplet stélls den in till medurs [&].

Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan ZONE 1 ar aktiverad.
Kontrollera att knappen bredvid yta 3 ar avaktiverad. (Detta ar ytan som ar associerad
med den nya kabeln kanal 2.)

Aterga till skarmen och valj ZONE 1. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet
stalls den in till medurs. Se till att parametern Anvand granszon ar aktiverad.

Valj Narliggande ytor». Arbetsomradet ligger i anslutning till bagge slingytor som roboten
kommer att anvanda. Kontrollera att knappen bredvid ytan LOOP 1 ar aktiverad.
Kontrollera att knappen bredvid ytan yta 3 &r aktiverad. (Detta ar ytan som &r associerad
med den nya kabeln kanal 2.)

Aterga till skarmen och valj den yta som ar associerad med den nya kabeln (kanal
2). Standardnamnet &ar yta 3.

| det har exemplet har ytan andrat namn till LOOP 2. Kontrollera Returriktning. | det har
exemplet stélls den in till medurs [E].

Anvéand granszon maste avaktiveras, eftersom detta ar en yta dar roboten bara foljer
kabeln.

Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan ZONE 1 ar aktiverad.
Kontrollera att knappen bredvid ytan LOOP 1 ar avaktiverad.

Aterga till skarmen JZels]. Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 1, 0 % for LOOP 2 vardet och 100 % fér ZONE 1.

Aterga till skarmen [NERESIGUIEIYE och vilj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad. Kontrollera att
parametern Tém bollar ar avaktiverad.

Val] parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 5 valj LOOP 1.
- For kanal O valj INGEN.
- For kanal 2 vélj INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen NENEIEEAEIE]- Bladdra nedat och vélj Station
innanfor kabel.
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Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

Aterga till skarmen och valj Skapa manuell station (for
tdbmningsgropen).

Avaktivera parametern Ladda. Aktivera parametern Tém bollar. Valj Upptagen slinga och
valj dnskad kanal bland de tillgangliga. (CH4 i det har exemplet.)

Valj Ansluten till ytor, denna station ar ansluten till LOOP 2.

- For kanal 5 valj INGEN.
- For kanal 0 vélj INGEN.
- For kanal 2 valj LOOP 2.

Du kommer att méarka att kanal 4 ocksa finns med i listan men eftersom det &r den
upptagna kanalen ar det inte mojligt att valja en yta.

Pa roboten bollinsamlare 2

Konfigurationen for denna robot &r mycket lik den for bollinsamlare 1. Denna robot anvander
sin egen laddningsstation och tomningsstationen for att lamna bollar.

1.
2.

o k&

© ® N O

10.

11.

12.

13.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. Kanal 0 &r redan definierad for arbetsomradet.
Kanal 5 anvands redan for en annan bollinsamlingsrobot sa en annan kanal maste
anvandas for slingkabeln. Roboten maste aven anvanda kabeln for tomningsgropens
stationsslinga (kanal 2) i det har exemplet.

Pa skarmen [EEANSNENIEN:], valj Kabel kanal 5. Valj en annan Signalkanal. | det
har exemplet ar det kanal 3. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen [PEEINSZMENITEINE och vilj Kabel kanal 0. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen [YEERNSZMENIENR och vélj Skapa ny kabel. Detta kommer att
vara kabeln for tomningsgropens slinga. Bekrafta att du vill skapa den.

Pa skarmen [ITENNSIAMENINEING, bladdra nedéat och vélj den nya kabeln.

Tilldela 6nskad Signalkanal. | det har fallet ar det kanal 2. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och valj Ytor.

Detta ar ytan som ar associerad med den nya kabeln (kanal 2). | det har exemplet ska
ytan kallas LOOP 2. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs
(31}

Anvand granszon maste avaktiveras, eftersom detta ar en yta dar roboten bara foljer
kabeln.

Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal O (ZONE 1) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 3 ar avaktiverad.

Aterga till skarmen PEESR] och vélj den slingyta som &r associerad med den nya kabeln
(kanal 3). Andra namn pa ytan till LOOP 3. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet

stélls den in till medurs [E].
Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal O (ZONE 1) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 2 (LOOP 2) ar avaktiverad.
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14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24,

Aterga till skarmen N@E®IA och valj ZONE 1 som &r associerad med kanal 0. Kontrollera
Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs. Se till att parametern Anvand
granszon ar aktiverad.

Valj Narliggande ytor». Arbetsomradet ligger i anslutning till bagge slingytor som roboten
kommer att anvanda.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 2 (LOOP 2) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 3 (LOOP 3) ar aktiverad.

Aterga till skarmen [@eIE). Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 2, 0 % for LOOP 3 vardet och 100 % for ZONE 1.

Aterga till skarmen [NERSIRNEIYE och vilj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad. Kontrollera att
parametern Tom bollar ar avaktiverad.

Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 3 valj LOOP 3.

- For kanal 0 valj INGEN.

- For kanal 2 valj INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen NENEIBEACAE]- Bladdra nedat och vélj Station
innanfor kabel.

Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

Aterga till skarmen och valj Skapa manuell station (for
tdmningsgropen).

Avaktivera parametern Ladda. Aktivera parametern Tém bollar. Valj Upptagen slinga och
valj 6nskad kanal bland de tillgangliga. (CH4 i det har exemplet.)

Valj Ansluten till ytor, denna station ar ansluten till LOOP 2.

- For kanal 3 vélj INGEN.
- For kanal 0 vélj INGEN.
- For kanal 2 valj LOOP 2.

Du kommer att méarka att kanal 4 ocksa finns med i listan men eftersom det &r den
upptagna kanalen ar det inte mgjligt att valja en yta.

6.10.4 Tva bollinsamlare och tva klippare

Kanal 4 kan anvandas tva ganger. Bollinsamlaren &r medveten om att den upptagna slingans
kanal 4 ar inuti stationsslingans kanal 1.
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Laddningsstation Laddningsstation Laddningsstation Laddningsstation
Klipprobot 1 Klipprobot 2 Bollinsamlings-robat 1 Bollinsamlings-robot 2
ﬂ |i| ﬂ E| Laddningsstation med
tomningsstation Upptagen
v S/ S S/ o _ ___slingkabel CH4
Yta: Yta: Yta: Yta: — |
LOOP 1 LOOP 2 LOOP 3 LOOP 4 I |
Stationsslingans Stationsslingans Stationsslingans Sta&iotr)wslstli:r'hg;ns
kabel CH5 kabel CH4 kabel CH3 ape
@ Yta: LOOP 5
Yta: ZONE1
Begransningskabel CHO Stationsslingans

kabel CH1

Figur 96. Tva bollinsamlare och tva klippare

Pa robotklippare 1

1. Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
2. Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. Denna standardkonfiguration kan anvandas for
den hér roboten.

3. Pé skarmen [IEENNSZ-NENIVEING. vélj de olika kablarna i listan och kontrollera fasen.
Om den ar negativ aktivera alternativet Omvéand fas.

4.  Aterga till skarmen och valj Ytor.

5. Valj den yta som &r associerad med kabel kanal 5 (LOOP).

6. Andra namn pa ytan till LOOP 1 och stéll in Returriktning. | det har exemplet stalls den in
till medurs [&].

7. Valj Narliggande ytorr. Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 ar aktiverad.

8. Aterga till skarmen och valj kanal 0 ZONE 1. Kontrollera Returriktning. | det har
exemplet stélls den in till medurs. Se till att parametern Anvand granszon ar aktiverad.
Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan for CH5 (LOOP 1) ar
aktiverad.

9. Aterga till skarmen [ Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 1 och 100 % for ZONE 1.

10. Aterga till skarmen [NERESIRNAIYE och vilj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

11. Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad.
12. Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 5 valj LOOP 1.
- For kanal O valj INGEN.

13. Tryck pa X for att aterga till skarmen [ERIEIEERIE. Bladdra nedat och valj Station
innanfor kabel.

14. Definiera om stationen ligger innanfér eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.
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Pa robotklippare 2

1.
2.

10.

11.

12.
13.

14.

15.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet.

Pa skarmen [CIEANS-MENIEIR], vilj Kabel kanal 5. Stall in signalkanalen till den
som ska anvandas for slingkabeln. | det har exemplet ar det 4. Kontrollera fasen. Om
den ar negativ aktivera alternativet Omvand fas.

Aterga till skarmen [YEERNSZEINIENR och vélj Kabel kanal 0. Kontrollera fasen. Om
den ar negativ aktivera alternativet Omvand fas.

Aterga till skarmen och vélj Ytor.

Valj den yta som &r associerad med kabel kanal 4 (LOOP).

Andra namn pé& ytan till LOOP 2 och stéll in Returriktning. | det har exemplet stélls den in
till medurs [&].

Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 ar aktiverad.

Aterga till skarmen fgEeL] och vélj kanal 0 ZONE 1. Kontrollera Returriktning. | det har
exemplet stélls den in till medurs. Se till att parametern Anvénd granszon ar aktiverad.
Valj Narliggande ytor». Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 4 (LOOP 2) ar
aktiverad.

Aterga till skarmen JZels]. Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 2 och 100 % for ZONE 1.

Aterga till skarmen [NERESIGUZEIYE och vélj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad.
Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 4 valj LOOP 2.

- For kanal 0 valj INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen [YEUTEIEERCELE- Bladdra nedat och valj Station
innanfor kabel.

Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

P& roboten bollinsamlare 1

1.
2.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. Kanal 0 &r redan definierad for arbetsomradet
(ZONE 1). Kanal 5 anvands redan for klipprobot 1 sa en annan kanal maste anvandas
for stationsslingan. Roboten maste dven anvanda kabeln for tomningsstationens slinga
(kanal 1) i det har exemplet.

Pa skarmen [ITENNSIANENINEING, valj Kabel kanal 5. Valj en annan Signalkanal. | det
har exemplet ar det kanal 3. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och vélj Kabel kanal 0. Kontrollera fasen.
Aterga till skarmen och valj Skapa ny kabel. Detta kommer att
vara kabeln for tomningsgropens slinga. Bekrafta att du vill skapa den.

Pa skarmen [IEMNSZNENINEAL, bladdra nedat och valj den nya kabeln.

Tilldela 6nskad Signalkanal. | det har fallet ar det kanal 1. Kontrollera fasen.
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8. Aterga till skarmen och valj Ytor.

9. Valj den yta som ar associerad med kanal 3 (LOOP). Andra namn p4 ytan till LOOP 3.
Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs [E].

10. Anvand granszon maste avaktiveras, eftersom detta ar den yta dar roboten bara foljer
kabeln for att aterga till sin laddningsstation.

11. Valj Narliggande ytore.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 0 (ZONE 1) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 1 ar avaktiverad.

12.

13. Detta ar ytan som ar associerad med den nya kabeln (kanal 1). | det har exemplet ska
ytan kallas LOOP 5. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stélls den in till medurs
&l

14. Se till att Anvand granszon ar avaktiverad. Detta ar en yta dar roboten bara foljer kabeln
for att komma till tomningsstationen.

15. Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 3 (LOOP 3) ar avaktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 0 (ZONE 1) ar aktiverad.
16.

17. Aterga till skarmen F@K®JA och den yta som &r associerad med kanal 0 (ZONE 1).
Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stélls den in till medurs.

18. Se till att Anvand gréanszon ar aktiverad.
19. Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 3 (LOOP 3) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 1 (LOOP 5) ar aktiverad.

20. Aterga till skarmen NEeIR]- V4l Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet &r 0 % for
LOOP 3, 0 % for LOOP 5 vardet och 100 % for ZONE 1.

21. Aterga till skarmen [NERESILRIIEIVE och valj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

22. Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda &r aktiverad. Kontrollera att
parametern Tém bollar ar avaktiverad.

23. Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 3 valj LOOP 3.
- For kanal 0 valj INGEN.
- For kanal 1 valj INGEN.

24. Tryck pa X for att aterga till skarmen [VENNEIREREE- Bladdra nedéat och vélj Station
innanfor kabel.

25. Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

26. Aterga till skarmen och valj Skapa manuell station (for
tdmningsgropen).

27. Avaktivera parametern Ladda. Aktivera parametern Tom bollar. Valj Upptagen slinga och
stall in signhalkanalen (kanal 4 i det har exemplet.)

28. Valj Ansluten till ytor, denna station ar ansluten till LOOP 5.

- For kanal 3 valj INGEN.
- For kanal 0 valj INGEN.
- For kanal 1 valj LOOP 5.
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Pa roboten bollinsamlare 2

1.
2.

ok

© ® N O

11.

12.

13.

14.

15.

16.
17.

18.

19.

20.

21.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet. Kanal 0 &r redan definierad for arbetsomradet
(ZONE 1). Kanal 5 anvands redan for klipprobot 1 s& en annan kanal maste anvandas
for stationsslingan. Roboten maste dven anvanda kabeln for tomningsstationens slinga
(kanal 1) i det har exemplet.

Pa skarmen [EIEANSNENINEN:, valj Kabel kanal 5. Valj en annan Signalkanal. | det
har exemplet ar det kanal 2. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen [PEEINSZMENITEINE och vilj Kabel kanal 0. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen [YEERNSZNENIENR och vélj Skapa ny kabel. Detta kommer att
vara kabeln for tomningsgropens slinga. Bekrafta att du vill skapa den.

Pa skarmen [ITENNSIAMENINEING, bladdra nedét och vélj den nya kabeln.

Tilldela 6nskad Signalkanal. | det har fallet ar det kanal 1. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och valj Ytor.

Valj den yta som ar associerad med kanal 2 (LOOP). Andra namn pa ytan till LOOP 4.
Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs [E].

Anvand gréanszon maste avaktiveras, eftersom detta ar den yta dar roboten bara féljer
kabeln for att aterga till sin laddningsstation.

Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 0 (ZONE 1) ar aktiverad.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 1 ar avaktiverad.

Detta ar ytan som &r associerad med den nya kabeln (kanal 1). | det har exemplet ska
ytan kallas LOOP 5. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs
(3}

Se till att Anvénd granszon ar avaktiverad. Detta ar en yta dar roboten bara foljer kabeln
for att komma till tdomningsstationen.

Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 2 (LOOP 4) ar avaktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal O (ZONE 1) ar aktiverad.

Aterga till skarmen N@E®IR och den yta som &r associerad med kanal 0 (ZONE 1).
Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stélls den in till medurs.

Se till att Anvand granszon ar aktiverad.
Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 2 (LOOP 4) ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan for kanal 1 (LOOP 5) ar aktiverad.

Aterga till skarmen [@elg). Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet ar 0 % for
LOOP 4, 0 % for LOOP 5 vardet och 100 % for ZONE 1.

Aterga till skarmen [NERSIRUEIYE och vilj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad. Kontrollera att
parametern Tom bollar ar avaktiverad.

Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 2 valj LOOP 4.
- For kanal 0 valj INGEN.
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- For kanal 1 vélj INGEN.
22. Tryck pa X for att aterga till skarmen [VENNEIREREIE- Bladdra nedéat och vélj Station
innanfor kabel.

23. Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

24. Atergé till skarmen och vélj Skapa manuell station (for
tdmningsgropen).

25. Avaktivera parametern Ladda. Aktivera parametern Tom bollar. Valj Upptagen slinga och
stall in signalkanalen (kanal 4 i det har exemplet.)

26. Valj Ansluten till ytor, denna station ar ansluten till LOOP 5.

- For kanal 2 valj INGEN.
- For kanal 0 valj INGEN.
- For kanal 1 valj LOOP 5.

6.10.5 En bollinsamlare, en klippare, tva arbetsomraden

| den har konfigurationen definieras tva arbetsomraden. En hégdensitetszon, nara driving
rangen dar ett stort antal bollar behéver samlas in, Den andra ar en lagdensitetszon med
farre bollar. Bade bollinsamlaren och klipparen arbetar inom bagge omradena men inte

nodvandigtvis samtidigt. Klippningen av hdgdensitetszonen kan goras nar inga spelare ar

narvarande.
Laddningsstation Laddningsstation
Klipprobot med tdmningsstation
&G L G =
Yta: LOOP 1 Yta: LOOP 2
@ Stationsslingans Stationsslingans / Overlappning 3
kabel CH5 kabel CH4 ™
Lo
—
&
2
=]
L1 o
— &
(0]
Yta: Zone 2 o
Yta: Zone 1 ol
— D
£
2
(m)]
Begrinsningskabel Hegrénsningskabel || |
CHO CH1

Figur 97. En bollinsamlare, en klippare, tva arbetsomraden

Konfigurationsinstallning pa klipproboten

1. Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
2. Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet med lag densitet (ZONE 1). Denna
standardkonfiguration kan anvandas for den har roboten. Dessutom maste denna robot
ocksa arbeta i hogdensitetsomradet (ZONE 2) som definieras av kabeln kanal 1.
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3.

10.

11.

12.

13.
14.

15.

16.

Pa skarmen [ECIEANSAMENIEINR], valj de olika kablarna i listan och kontrollera fasen.
Om den ar negativ aktivera alternativet Omvéand fas.

Pa skarmen [N MENITEIAR], valj Skapa ny kabel. Bekrafta att du vill skapa den
och stéll in Signalkanal till kanal 1. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och vélj Ytor.

Valj den yta som ar associerad med kabel kanal 5 (LOOP).

Andra namn pa ytan till LOOP 1 och stéll in Returriktning. | det har exemplet stélls den in
till medurs [&].

Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 1 ar avaktiverad.

Aterga till skarmen NgE®I] och vélj kanal 0 ZONE 1. Kontrollera Returriktning. | det har
exemplet stélls den in till medurs. Se till att parametern Anvénd gréanszon ar avaktiverad.
Val] Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid yta kanal 5 LOOP 1 ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 1 ar aktiverad.

Aterga till skarmen NgE®IR och valj den yta som &r associerad med kanal 1. Andra namn
pa ytan till ZONE 2. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stalls den in till medurs.
Se till att parametern Anvand granszon ar aktiverad. Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 &r aktiverad.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 5 LOOP 1 &r avaktiverad.

Aterga till skarmen JZel]. Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet for LOOP 1
ar 0 %. Stall in 6nskade varden for de tva arbetsomradena, t.ex. 80 % for ZONE 1 &r och
20 % for ZONE 2.

Aterga till skarmen [NERESIGUZEIYE och vélj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara robotens laddningsstation.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad.
Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 5 valj LOOP 1.

- For kanal 0 valj INGEN.

- For kanal 1 valj INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen VENIEIBEACAE]. Bladdra nedat och vélj Station
innanfor kabel.

Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.

Konfiguration pa bollinsamlingsroboten

1.
2.

Tryck 9 for att 6ppna Tekniker-menyn.
Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Kanal 5 for slingkabeln och kanal 0 for
begransningskabeln runt arbetsomradet med 1&g densitet (ZONE 1). Kanal 5 anvands
redan for klipparens stationsslinga sa en annan kanal maste anvandas for robotens
station. Dessutom maste denna robot ocksa arbeta i hogdensitetsomradet (ZONE 2) som
definieras av kabeln kanal 1.
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Pa skarmen [IEANS-MENITEIN:], valj Kabel kanal 5. Stall in Signalkanal for denna
slingkabel till kanal 4. Kontrollera fasen. Om den ar negativ aktivera alternativet Omvéand
fas.

Pa skarmen [NIEANSAMENITEIAR], valj Kabel kanal O och kontrollera fasen.

Pa skarmen [IEENNSIVYNNNINEING. vélj Skapa ny kabel. Bekrafta att du vill skapa den
och stéll in Signalkanal till kanal 1. Kontrollera fasen.

Aterga till skarmen och valj Ytor.

Valj den yta som ar associerad med kabel kanal 4 (LOOP).

Andra namn pa ytan till LOOP 2 och stéll in Returriktning. | det har exemplet stalls den in
till medurs [E&].

Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 1 ar avaktiverad.

Aterga till skarmen PgEeIJ och vélj kanal 0 ZONE 1. Kontrollera Returriktning. | det har
exemplet stélls den in till medurs. Se till att parametern Anvéand gréanszon ar avaktiverad.
Valj Narliggande ytor.

- Kontrollera att knappen bredvid yta kanal 4 LOOP 2 ar aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 1 ar aktiverad.

Atergé till skarmen PEESI och vélj den yta som &r associerad med kanal 1. Andra namn
pa ytan till ZONE 2. Kontrollera Returriktning. | det har exemplet stélls den in till medurs.
Se till att parametern Anvand granszon ar aktiverad. Valj Narliggande ytorp.

- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 0 ZONE 1 &r aktiverad.
- Kontrollera att knappen bredvid ytan kanal 4 LOOP 2 &r avaktiverad.

Aterga till skarmen [@eIg). Valj Redigera andel ytor ». Kontrollera att vardet for LOOP 1
ar 0 %. Stall in 6nskade varden for de tva arbetsomradena, t.ex. 20 % for ZONE 1 &r och
80 % for ZONE 2.

Aterga till skarmen [NERESIGUIEIYE och vilj Stationer. Som standard definieras en
manuell station. Detta kommer att vara laddningsstation och témningsgrop for den har
roboten.

Valj denna station och kontrollera att parametern Ladda ar aktiverad.
Kontrollera att Tém bollar ar aktiverad.

Det finns bara en bollinsamlingsrobot sa ingen upptagen slinga behévs. Denna kan
stallas in till INGEN.

Valj parametern Ansluten till ytor.

- For kanal 4 valj LOOP 2.
- For kanal O valj INGEN.
- For kanal 1 vélj INGEN.

Tryck pa X for att aterga till skarmen VERREIEEURLE. Bladdra nedat och valj Station
innanfor kabel.

Definiera om stationen ligger innanfor eller utanfor ytans kabel. | exemplet ovan ligger
stationen utanfor ytans kabel.
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6.10.6 Anvand GPS for att aterga och lamna en station
med en slinga

Detta avsnitt innehaller ett antal exempel for att anvanda GPS for att atergd och lamna
en station. Endast de parametrar som kravs for att konfigurera GPS beskrivs. Andra
installationsparametrar gor inte det.

6.10.6.1 Aterga till stationen fran en enda yta

Denna konfiguration bestar av tva begransningskablar och ytor. Standardnamnen for kanaler
och ytor anvands. Ytan LOOP ar ansluten till stationen. ZONE 1 ar arbetsomradet.

Station

=

(v «x
IQ LOOP
i Y Kabel CH5

ZONE 1
Kabel CHO

Figur 98. Aterga till station fran ett enda falt

Stegen nedan beskriver konfigurationen av parametrarna for atergang till station for denna

installation.

1. Tryck 9 under fem sekunder for att 6ppna Tekniker-menyn.

2. Val] Service > Kartor.

3. Rensa kartorna och tryck pa % for att aterga till skarmen IESNIEERINS 7NN

4. Kablar och ytor for den har enkla installationen definieras som standard.

5. Valj Ytor och valj sedan ZONE 1.

6. Valj Narliggande ytor och aktivera knappen bredvid LOOP.

7. Valj GPS-punkter och tryck pa [4. Bekréfta att du vill skapa GPS-punkten. Fonstret
visas.

8. Placera roboten pa dnskad plats i ZONE 1. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 1. | det har exemplet &r det medurs [&] som visas i Figur 98.
Aterga till station fran ett enda falt (sida 104). X maste vara > 5 m. Y méaste vara
> 10 m Roboten maste vara riktad mot kabeln.

9. P& skarmen Ee]NSFEIXeelY. bladdra nedéat och vélj Stall in. Valj OK for att bekréfta att

du vill skapa GPS-punkten och tryck p& [4. Latitud, longitud och slutvinkel fér roboten vid
aktuell GPS-punkt visas.
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6.10.6.2 Aterga till stationen med tva narliggande ytor till en
stationsslinga

Denna konfiguration bestar av tre begransningskablar och ytor. Standardnamnen for kanaler
och ytor anvands. Ytan LOOP &r ansluten till stationen. De tva arbetsytorna, ZONE 1 och
ZONE 2 ar inte narliggande till varandra men ar bagge néarliggande till ytan LOOP.

Station

=

G X X
gLl e [L o210

Y Kapel CH5 Y

ZONE 2

ZONE 1 Kabel CH1
Kabel CHO

Figur 99. Infrastruktur

Stegen nedan beskriver konfigurationen av parametrarna for atergang till station for denna
installation.

1. Tryck 9 under fem sekunder for att ppna Tekniker-menyn.

Val] Service > Kartor.

Rensa kartorna och tryck p& X for att aterga till skarmen |IENIERNSZNNNINEIN.

Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

Som standard definieras tva kablar: Slingkabeln har tilldelats kanal 5 och motsvarande

yta heter LOOP. Det forsta arbetsomradet har tilldelats kanal 0 och motsvarande yta

heter ZONE 1.

Valj Skapa ny kabel och valj en kanal. | det har exemplet ar det kanal 1.

Tryck pa X for att aterga till skarmen och valj Ytor.

8. Som standard &r yta 3 associerad med den hér kanalen. Valj ytan och andra dess namn
till ZONE 2.

9. Som standard &r stationen ansluten till ytan LOOP. Du kan kontrollera detta genom att
valja Infrastruktur > Stationer > Ansluten till ytor.

10. Aterga till menyn Ytor.

11. Valj LOOP och sedan Narliggande ytor.

12. Kontrollera att knappen ar aktiverad for bade ZONE 1 och ZONE 2.

a s WD

N o
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13.
14.
15.
16.

17.

18.
19.
20.
21.

22.

NARLIGGANDE YTOR

Rabel CHE

ZONE 1
Rabel CHI
20NE ¢

Aterga till skarmen Ytor och vélj ZONE 1, och darefter valj Narliggande ytor.

Kontrollera att anslutningen till LOOP ar aktiverad och den till ZONE 2 ar avaktiverad.
Valj GPS-punkter och bekrafta att du vill skapa en.

Placera roboten pa énskad plats i ZONE 1. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 1. | det har exemplet ar det medurs &l som visas i Figur 99.
Infrastruktur (sida 105). X maste vara > 5 m. Y maste vara > 10 m Roboten maste vara
riktad mot kabeln.

Pa skarmen [EEFAINFREEINOI], bladdra nedat och valj Stall in. Valj OK for att bekrafta
att du vill skapa GPS-punkten och tryck pa 4. Latitud, longitud och slutvinkel fér roboten
vid aktuell GPS-punkt visas.

Aterga till skarmen Ytor och valj ZONE 2, och darefter vélj Narliggande ytor.

Kontrollera att anslutningen till LOOP ar aktiverad och den till ZONE 1 ar avaktiverad.
Valj GPS-punkter och bekrafta att du vill skapa en.

Placera roboten pa énskad plats i ZONE 2. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 2. | det h&r exemplet ar det moturs 12l som visas i Figur 99.
Infrastruktur (sida 105).

Pa skarmen [EEFAINEFAEINOI]Y. bladdra nedat och valj Stall in. Valj OK for att bekrafta
att du vill skapa GPS-punkten och tryck pa [4. Latitud, longitud och slutvinkel fér roboten
vid aktuell GPS-punkt visas.

6.10.6.3 Aterga till stationen fran tva narliggande arbetsytor

Denna konfiguration bestar av tre begransningskablar och ytor. Standardnamnen fér kanaler
och ytor anvands. Ytan LOOP ar ansluten till stationen. De tva arbetsytorna, ZONE 1 och
ZONE 2 ar narliggande till varandra och ZONE 1 ar narliggande till ytan LOOP.

Station

L Kabel CH1

O XIQ ZONE 2

é‘ | Loop
Y  “KabelCH5

1 o

ZONE 1
Kabel CHO

Figur 100. Infrastruktur
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Stegen nedan beskriver konfigurationen av parametrarna for atergang till station for denna

installation.

1. Tryck 9 under fem sekunder for att 6ppna Tekniker-menyn.

2. Valj Service > Kartor.

3. Rensa kartorna och tryck pa X for att aterga till skarmen |ENGERNSZANINGYS

4. Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

5. Som standard definieras tva kablar: Slingkabeln har tilldelats kanal 5 och motsvarande
yta heter LOOP. Det forsta arbetsomradet har tilldelats kanal 0 och motsvarande yta
heter ZONE 1.

6. Valj Skapa ny kabel och valj en kanal. | det har exemplet ar det kanal 1.

7. Tryck pa X for att aterga till skarmen och vélj Ytor.

8. Som standard ar yta 3 associerad med den har kanalen. Valj ytan och andra dess namn
till ZONE 2.

9. Som standard &r stationen ansluten till ytan LOOP. Du kan kontrollera detta genom att
valja Infrastruktur > Stationer > Ansluten till ytor.

10. Aterga till menyn Ytor.

11. Valj LOOP och sedan Narliggande ytor.

12. Kontrollera att knappen ar aktiverad for ZONE 1 och avaktiverad fér ZONE 2.

13. Aterga till skarmen Ytor och valj ZONE 1, och darefter vélj Narliggande ytor.

14. Kontrollera att anslutningen till LOOP &r aktiverad och att anslutningen till ZONE 2 &r
avaktiverad.

15. Valj GPS-punkter och bekréfta att du vill skapa en.

16. Placera roboten pa 6nskad plats i ZONE 1. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 1. | det har exemplet &r det medurs [&] som visas i Figur 100.
Infrastruktur (sida 106). X maste vara > 5 m. Y maste vara > 10 m Roboten maste vara
riktad mot kabeln.

17. P& skarmen [EEFAIN=FEEINEIeTY. bladdra nedat och valj Stall in. Valj OK for att bekrafta
att du vill skapa GPS-punkten och tryck pa [4. Latitud, longitud och slutvinkel fér roboten
vid aktuell GPS-punkt visas.

18. Aterga till skarmen Ytor och vélj ZONE 2, och dérefter valj Narliggande ytor.

19. Kontrollera att anslutningen till LOOP &r avaktiverad och att anslutningen till ZONE 1 &ar
aktiverad.

20. Valj GPS-punkter och bekrafta att du vill skapa en.

21. Placera roboten pa dnskad plats i ZONE 2. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 2. | det har exemplet ar det medurs &l som visas i Figur 100.
Infrastruktur (sida 106). X maste vara > 5 m. Y maste vara > 10 m Roboten maste vara
riktad mot kabeln.

22. Pa skarmen EeNEEFASIN=H. bladdra nedat och valj Stall in. Valj OK for att bekrafta att

du vill skapa GPS-punkten och tryck p& 4. Latitud, longitud och slutvinkel for roboten vid
aktuell GPS-punkt visas.
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ZONE & -> 200NE |

HRtiuera

Latitud
Longitud
Slutuinkel

6.10.6.4 Aterga till och 1amna station med hjalp av GPS

| det har exemplet &r roboten konfigurerad for att aterga till och lamna stationen med hjalp
av GPS. For att aterga till stationen kan roboten kora till GPS-punkt B i Zone 2 och sedan till
GPS-punkt A i Zone 1. For att [amna stationen kan roboten kéra till GPS-punkt C i Zone 1 till
Overlappningen och sedan till Zone 2.

Standardnamnen for kanaler och ytor anvands. Ytan LOOP &r ansluten till stationen. De tva
arbetsytorna, ZONE 1 och ZONE 2 ar narliggande till varandra och ZONE 1 &r nérliggande till

ytan LOOP.
Station
L] Kabel CH1
A ZONE 2
Cy xg
_____ +— P LOOP i
B Y “eorcrs DE:" c
'
Ak D
ZONE 1 B IX

Kabel CHO

Figur 101. Aterga och lamna med hjélp av GPS

Stegen nedan beskriver konfigurationen av parametrarna for atergang till station for denna
installation.

1. Tryck 9 under fem sekunder for att 6ppna Tekniker-menyn.

2. Valj Service > Kartor.

3. Rensa kartorna och tryck pa X for att aterga till skarmen |EENIERINSZANINENS

4. Valj Infrastruktur > Begransningskablar.

5. Som standard definieras tva kablar: Slingkabeln har tilldelats kanal 5 och motsvarande
yta heter LOOP. Det forsta arbetsomradet har tilldelats kanal 0 och motsvarande yta
heter ZONE 1.

6. Val] Skapa ny kabel och valj en kanal. | det har exemplet ar det kanal 1.

7.  Tryck pa X for att aterga till skarmen och valj Ytor.

8. Som standard &ar yta 3 associerad med kanal 1. Valj ytan och &ndra dess namn till ZONE
2.
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16.

17.

18.
19.
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Som standard ar stationen ansluten till ytan LOOP. Du kan kontrollera detta genom att
valja Infrastruktur > Stationer > Ansluten till ytor.

Aterga till menyn Ytor.

Valj LOOP och sedan Narliggande ytor.

Kontrollera att knappen ar aktiverad for ZONE 1 och avaktiverad for ZONE 2.

NARLIGGANDE YTOR

Rabel CHE

ZONE 1
Rabel CHI
20NE ¢

Aterga till skarmen Ytor och vélj ZONE 1, och darefter valj Narliggande ytor.

Kontrollera att anslutningen till LOOP &r aktiverad och att anslutningen till ZONE 2 ar
avaktiverad.
Vélj alternativet GPS-punkter under LOOP och bekrafta att du vill skapa en. Detta ar

GPS-punkt A.
NARLIGGANDE YTOR

Rabel CHS

LO0OP -

LPS-punkter *»

Rabel CHI

Placera roboten pa 6nskad plats i ZONE 1. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 1. | det har exemplet ar det medurs &/ som visas i Figur 101.
Atergé och lamna med hjalp av GPS (sida 108). X maste vara > 5 m. Y maste vara

> 10 m Roboten maste vara riktad mot kabeln.

Pa skarmen pAS]N[SFENeIeld. bladdra nedéat och valj Stall in. Valj OK for att bekréafta att
du vill skapa GPS-punkten och tryck p& [£. Latitud, longitud och slutvinkel fér roboten vid
aktuell GPS-punkt visas.

Tryck pa X for att aterga till skarmen [NARNEEINPIENAE.

Vélj alternativet GPS-punkter under ZONE 2 och bekrafta att du vill skapa en. Detta ar
GPS-punkt C.
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20.

21.

22.

23.

24,

25.
26.

27.

NARLIGGANDE YTOR

LPS-punkter *

Habel CHI
ZONE 2
LPS-punkter »

Placera roboten pa onskad plats i ZONE 1. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 1. | det har exemplet &r det medurs som visas i Figur 101.
Atergd och lamna med hjalp av GPS (sida 108). X maste vara > 5 m. Y maste vara

> 10 m Roboten maste vara riktad mot kabeln.

Pa skarmen pAS]NSFEFASIN[FH], bladdra nedat och vélj Stall in. Valj OK for att bekréfta att
du vill skapa GPS-punkten och tryck p& [4. Latitud, longitud och slutvinkel for roboten vid
aktuell GPS-punkt visas.

Atergé till skarmen Ytor och vélj ZONE 2, och darefter valj Narliggande ytor.

Kontrollera att anslutningen till LOOP ar avaktiverad och att anslutningen till ZONE 1 ar
aktiverad.

Bladdra nedat och valj GPS-punkter under ZONE 1.

NARLIGGANDE YTOR
LOOP

Habel CHA
Z0NE 1 0
LPS-punkter »

Bekrafta att du vill skapa en ny. Detta &r GPS-punkt B.

Placera roboten pa& 6nskad plats i ZONE 2. Detta maste relatera till den definierade
returriktningen for ZONE 2. | det har exemplet &r det medurs [&] som visas i Figur 101.
Atergd och lamna med hjalp av GPS (sida 108). X maste vara > 5 m. Y maste vara

> 10 m Roboten maste vara riktad mot kabeln.

Pa skarmen pAS]NSPEEFASIN[=H], bladdra nedat och vélj Stall in. Valj OK for att bekréfta att
du vill skapa GPS-punkten och tryck p& [4. Latitud, longitud och slutvinkel for roboten vid
aktuell GPS-punkt visas.
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7 Tekniker-menyn

Installationens konfigurationsparametrar definieras med hjalp av denna meny. Tryck 9 pa

Kapitel 7 Tekniker-menyn

tangentbordet under nagra sekunder for att komma till den har menyn.

En oversikt av menyn visas nedan.

Tekniker-menyn

Infrastruktur

Begransningskablar
Kabel kanalnr

Skapa ny kabel
Parcels

Yta (Namn)

Redigera andel ytor
Stationer

Mobilanslutning

Demonstration

Service

Manuell station ()

Skapa manuell station

Mobilanslutning

[ Rullens
Information

Tester

Programuppdatering

Kartor

Ersatta smartboxen

| adda ner konfiguration

99 Fabriksater.

Avancerade parametrar

Figur 102. Oversikt av Tekniker-menyn.

[5] Obs: Enlista Over alla parametrar som finns i den har menyn och vagen for att komma

at dem finns i Snabbguide for Tekniker-menyn (sida 112).

Foljande menyer finns:

1. Infrastruktur » (sida 115)

2. Installationsguide ». (Det har alternativet &r endast tillgangligt for en station med en

positioneringsfyr. ).
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3. Mobilanslutninge (sida 125) .
4. Demonstration » (sida 126).
5
6

Service » (sida 127).

Avancerade parametrar » (sida 137).

Detta mojliggor aven en Fabriksaterstallning (sida 114).

99 Fabrikséater.
Aktivera (GPS-punkt)

Ansluten till ytor

Anvéand granszon

APN

Automatisk batteribalansering

Automatisk hdjning av
klipphdjden

Avaktivera stromsparlaget
Avstand (min. och max.)
Batteribalansering (test)
Batterispanning
Batteristrom
Begransningskablar
Bitfelshastighet
Bolltémning

CelllD

Demonstration
Drivmotor (test)

Ersétta smartboxen
GPS-definierad zon
GPS-punkter

Granszon Min. och max.
Hogsta hastighet

ICCID

IMEI

IMSI

Kabel kanalnr
Kabelkorsningsavstand
Kalibreringar

Kartor

7.1 Snabbguide for Tekniker-menyn

Service

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)
Infrastruktur > Ytor > Yta (namn)
Mobilanslutning

Avancerade parametrar

Avancerade parametrar

Avancerade parametrar

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
Service > Tester

Service > Information

Service > Information

Infrastruktur

Mobilanslutning

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)

Mobilanslutning

Service > Tester

Service

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn)
Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Narliggande ytor
Infrastruktur > Ytor > Yta (namn)
Avancerade parametrar
Mobilanslutning

Mobilanslutning

Mobilanslutning

Infrastruktur > begransningskablar
Avancerade parametrar

Service

Service
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Klippmotor (test)
Kommer fran

LaC

Ladda ner konfiguration
Laddning

Laddning (test)

Lagsta temp.

Latitud

Lock (test)
Longitud

Lyftsensorer (test)
Manuell station (nr)
Max. cykeltid

Max. inaktiv tid

Min- och maxvinkel
Minsta cykeltid
Mobilanslutning
Namn (yta)
Narliggande ytor
Natverk
Natverksoperator
Omvand fas
Perimeter

PLMN

Procentandel
Programuppdatering
Radera (GPS-punkt)

Radera (station)

Radera (utgangsparametrar)

Radera kabel kanalnr
Radera startzon

Radio

Réknesystem (test)
Redigera andel ytor
Redigera procentandel
Returriktning

Riktning

Kapitel 7 Tekniker-menyn

Service > Tester

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
Mobilanslutning

Service

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)
Service > Tester

Avancerade parametrar

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Service > Tester

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Service > Tester

Infrastruktur > Stationer

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn)
Avancerade parametrar

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)

Mobilanslutning

Mobilanslutning

Infrastruktur > Begransningskablar > Kabel kanalnr
Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)

Mobilanslutning

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
Service

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr) >
Utgangsparametrar

Infrastruktur > Begransningskablar > Kabel kanal nr
Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
Mobilanslutning

Service > Tester

Infrastruktur > Ytor

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
Infrastruktur > Ytor > Yta (namn)

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner
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Rulle (kalibrera)
Rullens position (test)
Rullens rotation (test)
Signalkanal
Sighalsensorer (test)
Sighalstyrka

Skapa manuell station
Skapa ny kabel

Skapa ny startzon

Slutvinkel

Smartbox (test)
Sonarsystem (test)
Spanning pa hoger sida
Spanning pa vanster sida
Stall in (GPS-punkt)

Startzoner
Stationer
Station innanfor kabel

Stationsutgang min. och max.

Status

Stotfangare (test)
Stotfangarens motstandskraft
Studsvinkel

Tester

Totalt avstand

Trycksensorer (test)
Upptagen slinga
Utgangsparametrar

Yta

Ytan (namn)
Ytor

Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Service > Kalibreringar

Service > Tester

Service > Tester

Infrastruktur > Begransningskablar > Kabel kanalnr
Service > Tester

Mobilanslutning

Infrastruktur > Stationer

Infrastruktur > begransningskablar

Infrastruktur > Ytor > Yta (namn) > Startzoner

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Service > Tester
Service > Tester
Service > Information
Service > Information

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)
Infrastruktur
Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr) >
Utgangsparametrar

Mobilanslutning

Service > Tester

Service > Information

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn)

Service

Service > Information

Service > Tester

Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)
Infrastruktur > Stationer > Manuell station (nr)

Infrastruktur > Ytor > Yta (hamn) > Narliggande ytor > GPS-
punkter

Infrastruktur > Ytor

Infrastruktur

7.2 Fabriksaterstallning

Ibland, nar roboten genomgar underhall eller reparation, ar det nddvandigt att ta bort alla
aktuella anvandarinstallningar sa att korrekt testning kan genomféras.
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[  Obs: Den metod som beskrivs har raderar alla konfigurationsinstallningar OCH den
aktuella programversionen. For att radera konfigurationsinstéllningarna och BEHALLA
den aktuella programversionen valj Tekniker-menyn > Service > 99 Fabriksaterstallning
i Service-menyn.

& Gora en fabriksaterstallning

Koppla till anvandargranssnittet (med den gréna strombrytaren).
Kontrollera att robotens batteri ar fulladdat.
Tryck pa siffrorna2357.

powbdpE

Aterstéllningen borjar och visas p& skarmen.

FACTORY RESET

5. Stang inte av maskinen forréan processen ar slutford.
6. Aterstall alla nddvandiga parametervarden.

Infrastruktur

De operationer som ar tillgangliga fran den har menyn anvéands for att konfigurera robotens
installation pa faltet.

Detta kapitel behandlar i forsta hand alternativen for att konfigurera Ballpicker. FGr mer
specifik information om hur Bigmow konfigureras, se den tekniska handboken foér Bigmow.

Roboten maste vara tillkopplad. Om den redan &r pa, stang av den och satt pa den igen.

|5/ Obs: Se Installationsexempel (sida 87) for exempel pa hur du kan konfigurera bade
bollinsamlings- och klipprobotar pa en golfbana.

* Begransningskablam (sida 115).
* Ytor» (sida 117).
» Stationer (sida 123) »

7.3.1 Begransningskablar

Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Infrastruktur > Begransningskablar

For mer information om de typer av kablar som anvéands vid installationer av Golf se
Begransningskablar (sida 115).

Se aven Installationsexempel (sida 87).

Schemalaggning av skarmen [CIENNSZANRINIEAR
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Kabel kanalnr »

En lista med definierade kablar visas med motsvarande kanalnummer. Ytorna som ar
associerade med kabeln visas under den.

Valj en kabel och tryck p& [ for att se Kabelegenskaper (sida 116).

Bl Obs: Som standard definieras tva kablar:

HABELINSTALLNINGAR

. Habel CHS »

LOOP
¢. Kabel CHA »
20NE 1

- Kanal 5: ar avsedd for slingkabeln och har en yta kallad LOOP associerad med den.
Anvandningen av granszonen ges inte som standard for denna yta.

- Kanal 0: ar avsedd for ett arbetsomrade och har en yta kallad ZONE1 associerad med
den. Anvandningen av granszon ar valt som standard for denna yta.

Skapa ny kabel »
Mojliggor att Skapa ny kabel (sida 116).

7.3.1.1 Skapa ny kabel

Sokvag: Tekniker (9) > Infrastruktur > Begransningskablar > Skapa ny kabel.

% Skapa en ny kabel

1. Val Infrastruktur > Begransningskablar > Skapa ny kabel.
2. Valj oK for att bekrafta att du vill skapa den nya kabeln.

3. Den nya kabeln och dess tillhérande yta kommer att visas listan med kabelinstallningar.
En signalkanal tilldelas som standard.

4. Valj den nya kabeln och tryck pa 4.

5. Valj nskat kanalnummer. Detta maste motsvara vardet som ar installt i
laddningsstationen med rotationsvéljaren (sida 59).

6. Kontrollera vardet pa det magnetiska avstandet som visas langst upp pa skarmen. Om
vardet ar negativt, aktivera alternativet Omvand fas.

7.  Tryck pa X for att lamna menyn.

7.3.1.2 Kabelegenskaper

Sokvag: Tekniker-meny (9) > Infrastruktur > Begransningskablar > Kabel kanalnr
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Kabel-ID och magnetisk avstand

Habel CHE : -98.88

Det kanalnummer som &ar associerat med kabeln visas. Dessutom indikeras det aktuella
vardet och riktningen for det magnetiska avstandet mellan roboten och kabeln.
Signalkanal

Signalkanalen (frekvensen) for begransningskabeln. Detta motsvarar den kanal som ar
installd i laddningsstationen med rotationsvéljaren (sida 59). For en installation med flera
falt maste varje anvand kabel tilldelas en sarskild kanal.

Omvand fas

Fasens riktning pa insidan av faltet ar den omvanda mot den pa utsidan. S& upptacker
roboten om den har korsat begransningskabeln. Fasen bor vara positiv nar roboten ar
innanfor kabeln.

Du kan se om detta &r fallet genom att undersoka det magnetiska avstandsvardet
som visas langst upp pa skarmen. Om vardet ar positivt sa ar fasen korrekt. Om det ar
negativt sa ska du markera alternativet att vanda fasen.

Radera kabel kanalnr »

Detta alternativ visas endast om det finns fler &n en definierad kabel. Det later dig radera
den aktuella kabeln.

Obs: Minst en kabel maste definieras.

7.3.2 Ytor

SOkvag: Tekniker-menyn (9) > Infrastruktur > Ytor

Skarmen NaKeIx listar de definierade kablarna och deras associerade ytor. Det finns som
standard en yta associerad till varje kabel.

Rabel CH5

| LOOP & »

Rabel CHB
c.20NE1C »

Lista 6ver ytor
For varje definierad kabel visas dess namn och returriktning.
Som standard definieras tva kablar:

- Kanal 5: ar avsedd for stationsslingan och har en yta kallad LOOP associerad
till den. Egenskaperna for denna yta definieras for dess anvandning som
returslinga, s& anvandningen av granszonen ar avmarkerad och den ar ansluten till
standardstationen.
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- Kanal 0: &r avsedd for arbetsomradet och har en yta kallad ZONE1 associerad med
den.
Valj en yta och tryck pa [ for att se listan 6ver dess egenskaper som visas nedan.

Redigera andel ytor »

Detta later dig se och stélla in procentvardena for alla ytor. Procentvardet bestammer hur
lang tid roboten kommer att arbeta pa en yta. For ytan LOOP ska denna vara 0 %.

Ytans egenskaper

Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Infrastruktur > Ytor > Ytans namn

Namn
Ytans aktuella namn. Detta kan redigeras.

Returriktning
Definierar den standardriktning som roboten anvander for att atervanda till sin station
langs begransningskabeln. Denna kan vara medurs & eller moturs [3].

Vardet p& denna parameter bor stallas in for att sakerstalla att roboten kan atervanda till
stationen pa det mest effektiva sattet. Detta ar som viktigast om ett problem har uppstatt
och roboten inte vet i vilken yta den befinner sig i.

—
@ b»

& D>

Figur 103. Parametrar for returriktning

P
Aktuell returriktning anges i listan éver ytor. L LOOP &

Figuren nedan illustrerar fordelen med att stélla in olika returriktningar for olika ytor for att
tillhandahalla det effektivaste sattet for roboten att aterga till laddningsstationen.

-

G O
D)

Figur 104. Ytans returriktning

Max. cykeltid
Detta gor att du kan definiera en langsta tid som en robot ska arbeta inom en yta. Det
ar anvandbart for sma ytor dar skador kan uppsta om roboten lagger for lIang tid pa att
arbeta pa den. Detta ar ett enkelt alternativ till att definiera ett tidsschema for ytan.
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Minsta cykeltid

Denna parameter behdver normalt sett bara stallas in for en slingyta. Situationer kan
uppsta dar ett fel gor att roboten atergar till stationen efter en onodigt kort tid efter att den
har [amnat stationen.

Ett exempel pa detta ar nar bollkorgen verkar full efterson detektorklaffen inte atergar
till sitt "tomma” lage efter att bollarna har tomts. Féljaktligen atergar roboten till
tdmningsstationen omedelbart istallet for att aterga till arbetet. Detta ar av betydelse for
tomningsstationens yta da flera bollinsamlingsrobotar ar i drift.

Om den tid det tar for en arbetscykel & mindre an det har definierade vérdet, utldses ett
larm och roboten forblir vid stationen tills problemet ar l6st.

Den kortaste cykeltiden bor baseras pa den tid det tar for roboten att kora runt
stationsslingan. (Nar den kor langs slingkabeln, ror sig roboten med cirka 0,2 m/s.) Det
rekommenderas att anvanda den héar tiden och lagga till ytterligare 30 %.

Anvénd granszon

Denna parameter definierar om roboten anvander parametern Granszon (sida 183) nar
den lamnar eller tergar till stationen.

B Obs: Denna parameter maste vara aktiv om installationen innehaller en 6.

Parametern maste avaktiveras for sma slingkablar som endast anvands for att roboten
ska aterga till stationen. Som standard &r inte den har parametern tillganglig for ytan
LOOP.

Granszon min. och Granszon max.

B Obs: Parametrarna visas endast om Anvand granszon ar aktiverad.

Tillatna min- och maxvarden for granszonen (sida 183). Roboten viljer ett
slumpmassigt varde mellan de definierade vardena.

Maxvardet for Granszon max. ar 3 m.

Granszon max.

Granszon
min

L Begransningskabel

Figur 105. Min- och maxvarden fér granszonen

[§] Obs: Enallman regel ar att satta maxvardet for granszonen = {avstandet mellan
begransningskablarna} / 5 m. Om avstandet mellan kablarna ar mindre an 15 m
maste aven granszonens maxvarde minskas.

Min. studsvinkel och max. studsvinkel

Detta ar vinkeln genom vilken roboten vander nar den kommer till begransningskabeln.
Vardena for denna parameter ligger typiskt mellan 60 och 120 grader
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Min. studsvinkel\‘/‘\.
9(2)\‘ Begransningskabel

Max. studsvinkel

Figur 106. Parameter for studsvinkel

Perimeter

Detta definierar avstandet som roboten fardas langs granszonen for att aterga till
laddningsstationen. Om roboten fardas {avstandet som definieras av parametern} * 1,5 m
och inte finner stationen kommer ett larm att utldsas. Det ar viktigt att stalla in ett lampligt
varde for denna parameter foér att undvika att roboten slésar energi om den stoter pa ett
problem med att hitta stationen.

Det rekommenderade vardet for den har parametern ar langden pa begransningskabeln
runt det falt som ska klippas. Standardvardet ar 1000m.

Narliggande ytor »

Det ar ndodvandigt att definiera hur ytorna ar placerade i forhallande till varandra sa att
roboten kan avgora den nodvandiga vagen for att nd en viss yta.

Tva ytor betraktas som grannar om de 6verlappar varandra Se figuren nedan.

- Yta A ar granne med Yta C.
- Yta C ar granne med Yta B.

Yta A
Yta B

Yta C

Figur 107. Nérliggande ytor

| exemplet ovan valj Yta C och markera rutorna bredvid Yta A och Yta B.

GPS-punkter »

Den har parametern &r inte tillganglig for ytan LOOP eftersom GPS-punkter inte kan
definieras i denna yta.

Det hér alternativet visas om den valda ytan har en narliggande yta.
Den ar tillganglig for varje yta som den valda yta angransar till. Som exempel, om

ZONE 1 ar den valda ytan och angréansar till LOOP och ZONE 2, kommer féljande
alternativ att visas.

Kabel kanal 5

LOOP

GPS-punkter» Om du valjer detta alternativ skapas en GPS-punkt for att ta
roboten fran ZONE 1 till LOOP.

Kabel CH1
ZON 2
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GPS-punkter» Om du valjer detta alternativ skapas en GPS-punkt for att ta
roboten fran ZONE 1 till ZONE 2.

For mer information om parameterlistan se Parametrar for GPS-punkter (sida 121).
For mer information om hur man definierar GPS-punkter se Anvand GPS for att aterga
och lamna en station med en slinga (sida 104).

Startzoner
Later dig definiera en startzon for ytan.

B Obs: Detta alternativ ar bara tillgangligt om ytorna har markerats som
narliggande.

Lista dver definierade startzoner

For varje definierad startzon listas vissa av zonens egenskaper.
Skapa ny startzon »

For att skapa en ny zon.

Se Startzoner (sida 122).

7.3.2.1 Parametrar for GPS-punkter

Dessa parametrar anvands for att definiera specifika punkter i termer av deras GPS-
koordinater. Roboten kommer att réra sig direkt till dessa punkter nar den behover aterga till
en station. Fran den punkt som ar narmast stationen kommer roboten att utféra de normala
manovern for att docka vid stationen med hjélp av en stationsslinga.

flj. Viktigt: Innan GPS-parametrarna kan definieras maste du rensa kartorna. Valj
Tekniker-menyn > Service > Kartor

Dessa parametrar nas fran Tekniker-menyn > Infrastruktur > Ytor > Néarliggande ytor > GPS-
punkter. (Tryck 9 under fem sekunder for att ppna Tekniker-menyn.)

Innan en GPS-punkt stalls in maste roboten placeras pa den énskade punkten och i den
onskade riktningen. For information om dessa, se Implementera GPS (sida 48).

Aktivera

Detta alternativ ar automatiskt aktiverat nar en GPS-punkt har definierats. Om den ar
avaktiverad betyder att roboten atergar till stationen genom att félja granszonen.

Latitud

GPS-punktens latitud. Denna visar vardet 0, innan punkten stalls in.
Longitud

GPS-punktens longitud. Denna visar vardet 0, innan punkten stalls in.
Slutvinkel

Detta ar robotens riktning i forhalande till rakt norrut (se Figur 43. Rikta roboten slutvinkel
(sida 50)). Vardet 0 visas innan GPS-punkten definieras.

Stall in»

Detta kommer att stélla in robotens aktuella latitud, longitud och riktning som GPS-
punkten. En bekraftelse ar nodvandig.

Ta bort»
Detta tar bort den definierade punkten fran den konfigurerade installationen.

Denna funktion kan anvandas om roboten ska arbeta pa en annan yta eller
returriktningen for ytan andras.
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[ Obs: Om roboten ska arbeta pa en annan plats s& maste kartorna rensas. Detta
kan genom att vélja Service > Kartor fran Tekniker-menyn.

For ett exempel se Anvand GPS for att aterga och lamna en station med en slinga (sida 104).

7.3.2.2 Startzoner

Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Infrastruktur > Ytor > Startzoner
Det har &mnet visar parametrarna som behdvs for att definiera en startzon.

Kommer fran

Detta alternativ definierar den foregaende ytan for den startzon som kommer att
implementeras.

Procentandel

Den del av tiden som startzonen kommer att anvandas. Detta alternativ visas endast om
fler an en startzon har definierats.

Redigera procentandel »

Du kan ange de procentandelar som anvands for olika startzoner. Detta alternativ visas
endast om fler &n en startzon har definierats.

Om bara en yta definieras, sa maste det har vardet vara 100 %.
Andra inte procentandelen forran fler &n en startzon har definierats.
Riktning »
Anger den riktning som roboten kommer att ta for att kdra langs granszonen efter att ha
lamnat stationen. Denna kan vara medurs [€] eller moturs [,

Nar roboten lamnar stationen foljer den stationsslingan pa ett fordefinierat avstand tills
den kommer till granszonen for det falt som ska den ska arbeta pa. D4 tar den angiven
riktning.

Stationsslinga

Begransningskabel

Laddningsstation

Figur 108. Startzonens riktningsparameter

Min- och maxavstand

Det avstand som roboten kommer att réra sig langs granszonen efter att ha lamnat
stationen innan den borjar arbeta. Ett slumpmassigt varde mellan min- och maxvardena
valjs.

Avsténd min. och Avstand max. mats fran den punkt dar roboten kommer in pa ytan, om
den skiljer sig fran den dar stationen ar placerad. Denna situation illustreras i figuren
nedan.
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Ingangspunkt
pa ytan

Foregaende yta

-I Avstand min.
Startzon yta

Avstand max.

+
l

Figur 109. Min- och maxavstanden for startzonen fran ingangen pa ytan

Min- och maxvinkel

En vinkel som roboten kommer att ga igenom for att ta sig till faltet och borja klippa. Min-
och maxvarden definieras och roboten valjer ett slumpmassigt avstand som ligger mellan
de definierade granserna.

Vinkel Max.

Figur 110. Startzonsvinkel

Radera startzon »
Mojliggor att radera startzonen.

7.3.3 Stationer
Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Infrastruktur > Stationer

Skarmen [N =Sy NIEIVER] visas.

Befintliga stationer »
Om stationer redan har definieras visas en lista 6ver dem.

Genom att valja en station kan du visa och redigera den stationens egenskaper. Dessa ar
samma som vid atgarden skapa en station (sida 123).

Skapa manuell station »
Later dig manuellt skapa en ny station (sida 123).

7.3.3.1 Skapa manuell station

Sokvag: 9 > Infrastruktur > Stationer > Skapa manuell station
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Laddning
Denna parameter definierar om stationen anvands for att ladda roboten eller inte.
Bolltémning
Anger om stationen finns i anslutning till en témningsgrop.
Upptagen slinga
Anger om en upptagen slinga ska anslutas till den hér stationen. Detta ar bara nédvandigt
om det finns tva bollinsamlingsrobotar i drift fér tomningsstationen. Om du behéver en

upptagen slinga, bladdra genom alternativen och vélj den kanal som ska anvandas for
den upptagna slingan. En yta skapas automatiskt nar det har alternativet anvands.

Se aven Upptagen slinga (sida 72).
Ansluten till ytor »

Definierar till vilka ytor som stationen ar ansluten. For en installation med flera falt visas
en lista med definierade kablar.

Valj alla kablar som ska anslutas till stationen och vélj sedan den yta som ar associerad
med kabeln.

For 6vriga kablar valj INGEN.

=] Obs: Denna parameter maste definieras for en installation med flera falt.

Station innanfor kabel »

Detta anger om stationen ligger innanfor eller utanfor begransningskabeln. Detta anger
om roboten ansluter till stationen pa vanster eller hoger sida. Det ar viktigt att ange denna
parameter korrekt, annars kan roboten tro att den aker at fel hall.

Station utanfor kabel

Begransningskabel

Station innanfér kabel

Figur 111. Station innanfdr eller utanfor kabeln

Inuki UtanFor ;:]

LOOP UtanFar
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Visar den yta som ar ansluten till stationen. Valj Utanfor eller Innanfér i enlighet med
arrangemanget som visas i figuren ovan.

Utgangsparametrar »
Later dig definiera ett antal parametrar for att lamna stationen. En uppsattning parametrar
definieras som standard och normalt borde dessa inte behéva modifieras. Det enda fallet
dar standarden bor asidosattas ar for att lata roboten ignorera nagra daliga magnetiska
omraden dar den skulle tro att den korde in pa arbetsytor men i verkligheten inte gjorde
det.

—1——Stationsutgang max.

—1——Stationsutgang min.

Figur 112. Parametrar for stationsutgang

Efter definitionen, ges utgangsparametrarna namnet efter slingkabelns nummer.
Stationsutgang min. och max.
Det minsta utgangsavstandet maste vara 0,8 m sa att robotens kan lamna stationen.

Robotens fardas det storsta utgangsavstandet innan den letar efter en arbetsyta. Sa
vardet pa Stationsutgdng max. ska vara mindre &n strackan langs kabeln, mellan
stationen och begransningskabeln for arbetsytan.

Ta bort
Radera en uppsattning utgangsparametrar.
Ta bort»
Later dig manuellt radera skapade stationer fran installationen.

7.4 Mobilanslutning

Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Mobilanslutning.

Om ett tradlost natverk saknas innehaller roboten ett GSM-kort som gor att du kan anvanda
2G- eller 3G-teknik pa faltet.

Valj en ‘mobilanslutning i listan och tryck pa (4.

Status »
Status
Visar aktuell mobilnatstatus. Mdjliga varden for status ar

- Ansluten
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- Frankopplad
- Roaming (om roboten ar i ett annat land &n det som ar associerat med SIM-kortet).

Natverk
Visar namnet pa aktuell natverksoperator.

Genom att klicka pa » startar en avsokning av tillgangliga natverk. Detta kan vara en god
idé om statusen ar Roaming. P& sa satt kan en annan natverksoperator valjas.

Natverksoperator

Visar namnet pa aktuell natverksoperator.
APN

Visar aktuellt id for SIM-kortets atkomstpunkt.

Klicka pa » for att redigera namnet. Det visar det alfanumeriska tangentbordet fran vilket
du kan radera aktuellt ID och ange ett nytt. Valj tecknen ett efter ett och tryck pa "V” och

sedan4 for att bekrafta.
Radio

Detta kan vara 2G, 3G eller 4G beroende pa vad som finns tillgangligt och vad modemet
stoder.

Signalstyrka

Visar den mottagna signalstyrkan i dBm: ett effektférhallande uttrycks i decibel (dB) i
relation till en milliwatt (mW).

Lampliga varden boér ligga mellan -10 dBm och -105 dBm.
Bitfel
Antalet bitfel per tidsenhet under séandning.
ICCID (Integrated Circuit Card Identifier)
SIM-kortets unika serienummer.
IMEI (International Mobile Equipment Identity)
Ett unikt ID-nummer som identifierar den mobila enheten.
IMSI (International Mobile Subscriber Identity)
Ett unikt nummer som identifierar en GSM-abonnent.
PLMN (Public Land Mobile Network)
En tradlos kommunikationstjanst som erbjuds av en specifik operator i ett specifikt land.
LaC (Location area Code)
Denna internationellt unika identifierare anvands for platsuppdatering av
mobilabonnenter. Den bestar av en tresiffrig mobil landskod.
CelllD

En allmént unikt nummer som anvands for att identifiera varje bas sandar- och
mottagarstation.

Obs: Denna information ska kommuniceras till Belrobotics om problem uppstar med
mobilanslutningen.

7.5 Demonstration

SOkvag: Tekniker-menyn (9) > Demonstration.
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Detta gor att du kan anvanda roboten i demonstrationslage; dvs innan begransningskabeln
har installerats.

Markera alternativet som aktivt.

Ar du saker att du vill ignorera begransningskabeln?

.:B. Viktigt: Roboten bdr inte bli kvar i demonstrationslaget.

7.6 Service

| Servicemenyn ingar foljande poster:

- Kalibreringar (sida 127)

- Information (sida 127)

- Tester (sida 128)

- Programuppdatering (sida 132)

- Kartor (sida 132)

- Ersatta smartboxen (sida 133)

- Ladda ner konfiguration (sida 134)
- 99 Fabriksater. (sida 134)

7.6.1 Kalibreringar

Rulle »

Ett linjart stalldon styr rullens lage, flyttar den mellan det lagsta laget (for plockning) till ett
mellanlage (anvands nar man foljer kabeln) och det hogsta laget (for tomning).

Varje gang den linjara stalldonet byts ut, ar det nédvandigt att kalibrera den for att kontrollera
att kontakten med brytarna vid rorelsens extremiteter ar god.

5 Kalibrera rullen

1. VA&l Rulle och tryck pa
Bekrafta att du vill utfora en kalibrering. (Om du inte vill fortsatta med kalibreringen, hall
X nedtryckt till du lamnar menyn.)

3. Nar roboten ar klar fér en kalinrering visas ett meddelande att trycka pa knappen 0 for att
starta rorelsen av det linjara stalldonet.

Rullen kommer nu att flyttas till det hdgsta laget och sedan ned till det lagsta. Brytaren UPP
kontrollerar att brytaren som stoppar uppatrérelsen fungerar. Brytaren NED kontrollerar att
brytaren som stoppar nedatrérelsen fungerar.

7.6.2 Information »

Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Service > Information.

Totalt avstand

Detta ar det totala avstand som roboten forflyttat sig hittills. Denna information anvands
for att avgora nar det ar dags for underhall.
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Stotfangarens motstandskraft

Visar aktuellt varde for stotfAngarens motstandskraft mot motstand. Detta bor ligga i
intervallet 82—94 kohm.

Batteristrom
Visar den aktuella batteristrémmen.
Vardet ar positivt nér roboten laddar, Vid laddning bor de vara > 10 A.
Vardet ar negativt nar roboten arbetar,
Batterispanning
Den aktuella batteristrommen.
Spanning pa vanster sida
Aktuell spanning pa robotens vanstra sida. (Vid laddning bor det vara samma som
batterispénningen.)
Spanning pa hoger sida
Aktuell spanning pa robotens hogra sida. (Vid laddning bor det vara samma som
batterispénningen.)

Vanster i

Figur 113. Robotens véanstra och hogra sida

7.6.3 Tester»

Menyn later dig kora tester pa ett antal olika komponenter. Testerna utférs innan roboten
levereras till kund och vid slutet av en service.

" Utfora ett test

Anvand nedatpilen O for att valja mellan olika tester.

Tryck p& [ for att valja ut ett test.

Repetera detta for alla 6nskade tester.

Valj [Start| och tryck péa 4.

Roboten kommer att borja utfora vart och ett av testerna. Folj anvisningarna pa skarmen.

akrwndp =

Laddning

Testet kontrollerar

- om roboten kan detektera en laddning
- om den mottagna laddningsstrommen ar tillracklig.

Nar detta alternativ valjs visas foljande information.

XY LADDAR_LR
X representerar det pagaende testet i den aktuella sekvensen.
Y representerar det totala antalet tester som ska utforas i den aktuella sekvensen.
Laddar_LR &ar namnet pa det pagaende testet.
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Detektera
Visar om roboten kan detektera en spanning pa vanster och hoger sidor.

KO betyder att den kan inte detektera en spanning pa vanster eller hoger sida. OK
betyder att den kandetektera en spanning.

Strom
Visar om en tillracklig laddningsstrém kan upptackas (>7 A).

KO betyder att den kan inte detektera tillracklig strom pa vanster eller hoger sida. OK
betyder att den kan detektera en tillracklig strom.

[varde]
Strommen pa den anslutna sidan.
Urladdning som kravs for aktuellt test

Detta meddelande visas om aktuell batteriniva dverstiger 95 %. Det ar bast att utféra
detta test nar batteriets laddningsniva ar lagre.

" Testa laddningen

1. Anslut en sida av roboten till laddningsstationen.
2. Resultatet visas.
3. Repetera féregaende steg for den andra sidan.

Om testresultatet ar KO, kontrollera anslutningen mellan roboten och laddningsstationens
armatr.

Stotfangare

Detta test kontrollerar att stétfangarens elektriska motstand ligger inom réatt intervall och att
den svarar mot tryck fran ett hinder.

Foljande information visas.

XIY STOTFANGARSENSOR
X representerar det pagaende testet i den aktuella sekvensen.
Y representerar det totala antalet tester som ska utforas i den aktuella sekvensen.
STOTFANGARSENSOR &r namnet pa det pagéende testet.
Aktivera sensorer
Sidorna pa stétfangaren behdver testas genom att aktiveras. (Stotf. vanster, Stotf. hoger)
Avaktivera sensorer
De sidor av stétfangaren som ska avaktiveras (Stotf. vanster, Stotf. hoger)

" Testa stotfangaren

1. Kontrollera att Stotf. vanster och Stotf. hoger listas under Aktivera sensorer.

Om de listas under Avaktivera sensorer, avlagsna varje hinder som komprimerar
stotfangaren.

Tryck din hand mot stétfangaren pa vanster eller hdger sida.
Om motstandet modifieras tillrackligt kommer objektet att tas bort fran listan.
Upprepa detta forfarande pa andra sidan stotfangaren.

Om ett objekt finns kvar i listan fungerar inte stotfangaren korrekt och maste bytas ut.
Anvisningar for utbyte levereras separat.

n

IS L

SmartBox

Testet kontrollerar alla funktioner hos anvandargranssnittets skarm.
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" Testa smartboxen

1. Folj alla anvisningar som visas pa skarmen.
2. Tryck 4 for att svara ja pa frdgan och X for att svara nej.
3. Om objektet som testas fungerar korrekt, forsvinner det fran listan.

Om det finns problem med nagon av objekten, ska smartboxen ersattas.

Trycksensorer

Kontrollerar att trycksensorerna fungerar korrekt.
Foljande information visas.

XIY TRYCKSENSORER
X representerar det pagdende testet i den aktuella sekvensen.
Y representerar det totala antalet tester som ska utforas i den aktuella sekvensen.
TRYCKSENSORER &r namnet pa det pagaende testet.

Aktivera sensorer

Antalet sensorer som behdver testas genom att aktivera dem. (Kollision vanster Kollision
hdger)

Avaktivera sensorer
Antalet sensorer som behover avaktiveras (Kollision vanster Kollision hdger)

" Testa trycksensorerna

Kontrollera att Kollision vanster och Kollision hdger listas under Aktivera sensorer.
Om de listas under Avaktivera sensorer, avlagsna varje hinder som kan aktivera dem.
Tryck robotens kapa bakat pa ena sidan sa att det ror sig i forhallande till dess chassi.
Om trycksensorn pa denna sida fungerar korrekt kommer den att tas bort fran listan.
Repetera detta pa den andra sidan.

Om ett objekt finns kvar i listan fungerar inte trycksensorn och maste bytas ut.
Kontrollera for att se om det finns nagot hinder som blockerar dess funktion. Om sa inte
ar fallet, byt ut den vid behov.

o0k wDdh R

Signalsensorer

Kontroll av funktionen for den spole som anvéands for att detektera en signal pa
begransningskabeln.

Foljande information visas.

XIY SPOLEO_CENTER
X representerar det pagaende testet i den aktuella sekvensen.
Y representerar det totala antalet tester som ska utforas i den aktuella sekvensen.
SPOLEO_CENTER ar namnet pa det pagaende testet.

Detekterar kabel < {varde}

{varde} ar vardet for "sparvarde”. "Sparvardet” ar ett godtyckligt varde, definierat for
testandamal, som beror pa det magnetiska avstandet métt i den lokala miljon. Vardet
"sparvarde” ar slumpmassigt, och definieras for testen, vilket beror pa magnetiska
avstand som mats i den lokala omgivningen. Om testresultatet &r mindre an detta varde
sa ar testet framgangsrikt.

CH{A}:{resultatvarde}
Om testresultatet &r storre &n vardet "sparvarde” sa listas de har.
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Flytta roboten narmre den detekterade signalkabeln. Om véardet ar mindre "sparvardet”
ska objektet tas bort fran listan.

Om roboten ar narmre kabeln och det visade vardet ar hégt (900 eller hogre) ar det en
indikering pa att spolens anslutningar ar daliga.

Drivmotor

Detta kontrollerar funktionen hos drivmotorn. Den kontrollerar att

- motorn driver hjulet framat med 0,1 m/s
- att motorn forsorjs med en strom pa 2,5 A.

" Testa drivmotorn

Tryck pa [ for att starta testet.

Stang locket nar du blir uppmanad till det.

Roboten ror sig framat en kort stracka och stannar sedan med en ljudsignal.
Oppna locket.

Om roboten rérde sig framét svara ja pa fragan genom att klicka 4.

Om roboten rorde sig bakat svara nej pa fragan genom att klicka X. Om sa var fallet
skifta drivmotorns anslutningskabel.

o Uk whN e

Om roboten inte rorde sig, eller om bara ett hjul rérde sig, har testet misslyckats och
rapporten indikerar problemet.

1. Kontrollera drivmotorerna for eventuella blockeringar.
2. Kontrollera drivmotorns sakring och kablage.

Sonarsystem

Testar att sonarsandarna fungerar korrekt.

Vid ev. fel pa ndgon sonarsandare maste de bytas ut. En indikering av vilken sensor som
maste bytas ut ges.

Lock

For att roboten ska kunna utféra sina uppdrag maste locket stangas och bilda en sluten
krets mellan magneten pa locket och ett rela pa kdpan. Denna krets maste vara 6ppen nar
locket ar 6ppet och nar locket trycks ned och fungerar som stoppknapp. Detta forutsatter att
magneten och reldet fungerar korrekt och viss precision i deras placering.

Rullens position

Ett linjart stalldon styr rullens lage, flyttar den mellan det lagsta laget (for plockning) till
ett mellanlage (anvands nar man foljer kabeln) och det hogsta laget (for tomning). Detta
ar samma sak som kalibreringstest av rullen. Det flyttar rullens position upp och ned for
kontrollera att den ror sig mellan tva stopp.

" Testarullens position

1. Tryck pa[dfor att starta testet.

Tryck pa [ for att fortsatta. (Om du inte vill fortsatta med testet, hall ¥ nedtryckt till du
[amnar menyn.)
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3. Tryck pa 0 och haller den nedtryckt for att initiera rullens rérelse genom det linjara
stalldonet.

Rullen kommer nu att flyttas till det hogsta laget och sedan ned till det lagsta. Brytaren UPP
kontrollerar att brytaren som stoppar uppatrorelsen fungerar. Brytaren NED kontrollerar att
brytaren som stoppar nedatrorelsen fungerar.

Rullens rotation

Syftet med testet ar att kontrollera att rotationssensorn fungerar korrekt.

" Testa rotationsrullen

1. Tryck pa[4 for att starta testet.
2. Rotera plockarhjulet.

Om sensorn kan detektera att rullen har roterat, da har testet klarats.

Raknesystem

Testen kontrollerar att tryckbandet som raknar antalet insamlade bollar och armen som
upptacker nar korgen ar full fungerar korrekt. Komponenterna syns i Figur 4. Robotens delar
utan kapa (sida 12)

" Testa rdknesystemet

Avlagsna robotens kapa.

Tryck pa [ for att starta testet.

Vid uppmaningen tryck med fingrarna mot trycksensors band.
Vid uppmaningen lyft armen pa korgens baksida.

A w NP

Batteribalansering

Roboten maste vara ansluten till stationen for att utfora detta test.

Detta test kontrollerar nivaerna for var och en av battericellerna och vantar vid stationen tills
de ar jamnt balanserade. Att ha celler med samma nivaer forbattrar batteriets livslangd.

7.6.4 Programuppdatering »
Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Service > Programuppdatering.

Det gor det ocksa mojligt att géra en programuppdatering. Den aktuella programversionen
visas.

Valj [Uppdateranu® och tryck pa 4. Roboten kommer att kontakta servern, hamta
programvaran och sedan installera den senaste programversionen.

Obs: Information om aktuella versioner och malversioner av programvaran finns
tillganglig i webbportal. Valj robot och klicka sedan pa Informationsfliken.

7.6.5 Kartor

Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Service > Kartor.
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Det hér alternativet later dig rensa de kartor som roboten lagrar nar den anvander GPS for att
aterga till en station.

Obs: Roboten borjar lagra kartinformation sa snart som den kopplas till. Darfor ar det
viktigt att du utfér denna atgéard vid borjan av varje installation.

Atgarden ska dven utféras om roboten flyttas till en annan geografisk plats och en ny
geografisk position maste definieras.

7.6.6 Ersatta smartboxen

Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Service > Erséatta smartboxen.

Denna atgard gor det mojligt att ersatta en defekt smartbox mot en ny utan att behéva
kontakta kundservice. Denna atgard kan utforas efter att den felaktiga smartboxen har tagits
bort och den nya har installerats.

[  Obs: Denna atgard raderar alla aktuella konfigurationsinstallningar.

@ Ersatta en smartbox

1. Kontrollera att den nya smartboxen har programversion 4.2 eller senare installerad.

2. Om konfigurationen anvander en positioneringsfyr ska du kontrollera att den nya
smartboxen har det nddvandiga kretskortet med positioneringsfyren installerat.

3. Ta bort den defekta smartboxen och installera den nya.

4. Anteckna serienumret for den defekta smartboxen. Detta finns pa etiketten pa sidan av
smartboxen och borjar med bokstaverna SMB.

5. Starta roboten och tryck pa 9 under fem sekunder for att 6ppna Tekniker-menyn.

6. Valj Service > Ersatta smartbox.

7. Markera Robot ser.nr. och tryck pa 4 Ange robotens fullstandiga serienummer. Detta
kan ses pa typskylten under stoppknappens lock. Tryck pa ¥ for att aterga till skarmen
Servicel

8. Vvalj Tidigare smartbox ser.nr.. Tryck pa [d for att ange serienumret for den tidigare
(defekta) smartboxen. Tryck pa X for att aterga till skarmen EEIES-

9.  VAlj Ersatt smartboxen och tryck pé [4. Bekrafta att du vill ersétta smartboxen.

Applikationen for den nya smartboxen initieras.
10. Nar applikationen ar slutférd kommer ett antal tester att utféras. Om roboten ar en

grasklippare, kommer kundens klippartest att utforas. Tryck pa [ for att starta testet och
stang sedan locket.
11. Nar testerna ar klara visar skarmen resultatet av alla tester.

- Om alla tester var framgangsrika, kan du trycka pa [ att avsluta processen.

- Om det finns nagra tester som har misslyckats kan du trycka pa » for att se vilka test
som har misslyckats. For mer information om tester se Tester (sida 128)

12. Borja att konfigurera om roboten.

@ Obs: Om du ser meddelandet "FEL: andring nekad, kontrollera etikett", sa ar
serienumret for smartboxen felaktigt. Valj Forsok igen och ange rétt varde.
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[  Obs: Informationen om robotarna pa servern uppdateras endast en gang varje vecka.

Om du vill ha omedelbar atkomst (dvs. snabbare &n en vecka) till fjarrstyrning och
larmmeddelanden, skicka ett e-postmeddelande till kundservice foér att meddela dem om
andringen.

7.6.7 Ladda ner konfiguration

Sokvag: Tekniker-menyn (9) > Service > Hamta konfiguration
Hamtar en modifierad konfiguration som modifierades i portalen.

Nar roboten ar ansluten kan den nuvarande konfigurationen laddas ner till portalen och
andras. Den modifierade konfigurationen kan sedan laddas upp direkt till roboten fran
portalen.

Nar robotens inte &r ansluten lagras en version av konfigurationen i portalen. Den kan
modifieras och sparas men kan inte laddas upp till roboten. Du kan d& anvanda denna atgéard
for att ladda ner din sparade konfiguration fran portalen till roboten.

7.6.8 99 Fabrikséater.

Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Service > 99 Fabriksaterstallning.

Utfor en fabriksaterstéallning av robotens konfigurationsparametrar.

Obs: Atgérden raderar alla konfigurationsparametrar men BEHALLER den
aktuella programversionen. For att radera konfigurationsparametrar OCH aktuell
programversion, se Fabriksaterstallning (sida 114).

7.7 Avancerade parametrar (Tekniker-menyn)

Sokvag:Tekniker-menyn (9) > Avancerade parametrar.

Hogsta hastighet
Staller in den hdgsta hastigheten som roboten kan réra sig med.
Robotens hogsta tillatna hastighet ar 1 m/s (3,6 km/h).
Kabelkorsningsavstand

Stéller in det avstand som roboten kommer att réra nar den korsar begransningskabeln
innan den atergar till faltet igen.

Standardvardet ar 0,2 m. Detta avstand representerar avstandet mellan robotens
framsida och placeringen av spolen som detekterar begransningskabeln.

Obs: Avstandet mellan begransningskabeln och kanten pa arbetsomradet beror
pa detta varde.

Lagsta temp.
Stéller in den lagsta temperaturen som roboten ska fungera pa.

[}  Obs: Drift vid for lag temperatur kan skada graset.
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Avaktivera stromsparlaget
Roboten gar in i stromsparlaget nar:

- Roboten har statt stilla pa grund av ett larm under mer an 15 minuter.
- Roboten har inaktiv under langre an parametern Max. inaktiv tid (se nedan).
- Nagon har tryckt pa stoppknappen.

Se aven Inaktivt tillstand (sida 38).

Aktivera detta alternativ, sa att roboten inte gar in i strdmsparlage utan istallet stanger av
sig sjalv for att undvika att batteriet blir helt urladdat under stromsparléage.

Max. inaktiv tid
Den langsta majliga tiden innan roboten gar in i stromsparlage.
Om vardet ar 0 kommer roboten inte att ga in i stromsparlage.
Automatisk batteribalansering
Nar detta alternativ ar aktiverat, kommer roboten att stanna i laddningsstationen tills:

- batterinivan har natt 100 % och
- laddningsnivan i var och en av battericellerna ar lika.

Det rekommenderas att detta alternativ markeras som aktiverat for att férlanga batteriets
totala livslangd.
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8 Signaloversikt

En dversikt av signalkvaliteten for alla installerade kanaler kan fas genom att trycka pa 8
under fem sekunder.

5 Obs: For information om den signal som anvands av roboten se Avancerade
parametrar (sida 137).

Testa spolarnas signaler

Habel CHE: -131.18 Daligt tillstand

Habel CHI: +1.83 Bra tillstand
Habel CHE: Ingen signal
Habel CH3: Ingen signal

Figur 114. Signaldversikt

Visar vilka kanaler som har bra signalniva och de med problem.
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9 Avancerade parametrar

En skarm med avancerade parametrar kan visas genom att trycka pa 0 pa tangentbordet
under flera sekunder.
Kabel kanalnr

En lista Over definierade begransningskablar. For varje kabel visas foljande:

- det aktuella magnetiska avstandet mellan roboten och begransningskabeln.
- enindikering av formen pa den utsanda pulsen pa denna signalkanal eller om kanalen
ar ansluten.

[  Obs: dennainformation galler robotens signaler. Se Signaléversikt (sida 136) for
en Oversikt av alla signaler i installationen.

GPS-position
Tva varden som definierar latitud och longitud for robotens nuvarande GPS-position.

NaN star for Not a Number (inte ett nummer), vilket betyder att informationen inte finns
tillganglig.
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10 Anvanda roboten

Innan du anvander roboten se Sakerhetsatgarder (sida 138).

Det finns ett antal Sakerhetsmeddelanden (sida 139) pa roboten och det &r viktigt att du
forstar vad var och en av dem innebar och foljer dem alla.

For att sakerstalla en optimal drift av din robot, ar det viktigt att den ar val underhallen och
servad.

Anvandargranssnittet gor att du kan hantera robotens anvandning.

10.1 Sakerhetsatgarder

Obs: Innan du startar din robot, kontrollera att arbetsomradet ar fritt fran hinder som
leksaker, verktyg, tradgardsavfall, stenar osv. Dessa kan skada din robot eller orsaka
ett funktionsfel.

@ Sluttningar: Lamna aldrig din robot pa en sluttning.
Laddning av batteriet: Batteriet maste alltid laddas med laddningsstationen. Alla andra
4 stromkallor (bilbatteriladdare osv.) kan orsaka skador och férlust av garantin. Anslut

aldrig ett externt elektriskt element till batterikabeln.

Forseglade delar: Din robot innehaller komponenter som ar kansliga for elektrostatisk
urladdning. Forsok inte f& atkomst till forseglade delar.

@ Viktigt: Om du marker ett ovanligt beteende eller slitage (slitna delar, saknade skruvar
eller muttrar, defekt kabel osv.), stoppa maskinen och kontakta en behorig tekniker.

njalalalcoeo®
i B (O | e R D e

A, Varning: Koppla alltid ur laddningsstationen innan du 6ppnar den.

| de situationer dar det inte finns nagon stickpropp, ta bort sakringen fran
laddningsstationen.

W Viktigt: vid hantering av roboten eller laddningsstationen:
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 Strack dig inte och behall din balans hela tiden.
« Tank pa ett bra fotstod i backar.
« Ga alltid, spring aldrig.

{1y Viktigt: Anvand alltid slutna skor och langbyxor nar du anvander maskinen.

= Obs: Operatdren eller anvandaren ansvarar for olyckor eller faror som uppstar for
andra manniskor eller deras egendom.

= Obs: Plocka aldrig upp eller bar roboten nar motorn ar igang.

= Obs: Lamna inte maskinen obevakad under drift om du vet att det finns husdjur, barn
eller personer i narheten.

= Obs: Anvand aldrig maskinen eller dess kringutrustning med defekta skydd eller kapor
eller utan sakerhetsanordningar.

= Obs: Undvik att anvanda maskinen under daliga vaderférhallanden, sarskilt nar det
finns risk for blixtnedslag.

10.2 Sakerhetsmeddelanden

Symbolerna nedan finns pa alla robotar. Var och en av dem beskrivs nedan.

B Obs: denna varningssymbol finns endast pa en bollinsamlingsrobot.
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Rulle: Symbolen sitter pa rullens lyftarm

Var forsiktig sa att du inte fastnar med handen mellan rullen och kroppen nar rullen
lyfts upp.

Varning: Den har automatiska maskinen kan vara farlig om den missbrukas.
Varningar och sakerhetsanvisningar pa maskinen och de som beskrivs i denna
handbok maste foljas noggrant for att garantera en saker anvandning.

Anvisningar: Las denna handbok noga innan du anvander maskinen.

W >

Yamabiko Europe avsager sig allt ansvar om denna maskin anvands av personer
som inte ar bekanta med hur den fungerar eller med innehallet i denna handbok.

Hantera maskinen: Placera aldrig hander eller fotter under eller i narheten av
maskinen nar den ar i funktion.

Stoppa maskinen: Stoppa alltid maskinen och vanta tills de rorliga delarna har
stannat innan du hanterar maskinen.

e >

Anvand avstangningsanordningen (strombrytaren) innan du arbetar pa eller lyfter
maskinen.

Hantera maskinen: Placera aldrig hander eller fotter under eller i narheten av
maskinen nar den ar i funktion.

>

Hall ett sakert avstand: Hall alltid ett sékert avstand fran maskinen nar den
arbetar.

-
!
=i

Se upp for foremal som kan slungas ut som projektiler: Hall ett séakert avstand
fran maskinen nar den ar i drift. Klipprester och andra foreméal som grenar och
smasten som ligger i maskinens vag kan slungas ut med kraft och orsaka skada.

Sitt inte pd maskinen: Sitt inte pa maskinen: Anvand aldrig maskinen som ett
transportmedel. Sta eller sitt inte pa maskinen eller lagg foremal pa den eller
laddningsstationen.

® >
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Djur: Hall djur borta fran roboten nar den arbetar.

Hall tillsyn 6ver barn: Denna apparat ar inte avsedd att anvandas av personer
(inklusive barn) med nedsatt fysisk, sensorisk eller mental formaga, eller brist pa
erfarenhet och kunskap, savida de inte har fatt handledning eller anvisningar om
anvandningen av apparaten av en person som ansvarar for deras sakerhet.

Vatten: Rengoring med vatten kan orsaka skador.

Handskar: Skyddshandskar maste baras vid hantering av roboten, sarskilt
klippsystemet.

Tangentbord: Roboten &r skyddad mot obehorig atkomst av en PIN-kod.

Las: Roboten ar utrustad med ett stoldskyddssystem.

®@0 Q¥ a6®

10.3 Anvandargranssnittet

En "smartbox”, som innehaller den inbyggda datorn for att hantera robotens funktion, finns
under stoppknappen.

Obs: Roboten maste tillkopplas innan du kan anvanda nagon av funktionerna som
finns tillgéngliga i granssnittet.

e

Figur 115. Strombrytare for Ballpicker ) B o
Figur 116. Strombrytare for Bigmow
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Figur 117. Komponenter i anvandargranssnittet

Konfigurationsgranssnittet bestar av foljande delar:

(1) Numeriska knappar
Dessa anvands for att valja menyalternativ och ange numeriska véarden.
(2) LED-skarm
Visar aktuell situation. Se LED-skarmen (sida 143).
(3) LED-lampa
Lampa som indikerar att anvandargranssnittet ar tillkopplat.
(4) Strombrytare
Kopplar anvandargranssnittet till och fran.
(5) Navigeringsknapparna
Med pilknapparna kan du markera menyalternativ.
(6) Bakatknappen
Lamnar en meny och atergar till foregadende niva.
(7) Acceptera-knappen
Accepterar en atgard eller installning.
(8) Servicemeny

Tillhandahaller ett antal kommandon som anvands mest av servicepersonalen. Se Menyn
Serviceinstéllningar (sida 152).

(9) Installningsmeny

Later dig definiera driftsinstallningar. SeMenyn Instéllningar (sida 147).
(10) Atgardsmeny

Later dig utfarda ett antal instruktioner. Se Atgardsmenyn (sida 145).
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LED-ska&rmen

? 9.9 e

L 1Y

Uantar pa nutt uppdrag

I4:55 28/88/2B19

Namn
Robotens namn. Andra robotens namn (sida 155).

Cloud m

Indikerar att roboten ar ansluten till webbportalen.

GPSﬂ

Indikerar att roboten kan upptéacka minst fyra satelliter och att den kanner till sin aktuella
position.

Om GPS-indikatorn blinkar indikerar den att roboten inte kan upptéacka tillrackligt med
satelliter.

For att se hur manga satelliter som upptackts (sida 156).

Mobil signalnivém
Indikerar att roboten har en mobil signal.

Wifi- och mobilanslutning
Indikerar att roboten ar ansluten som wifi-klient. Nar den blinkar forsoker den ansluta. Nar
den lyser fast ar den ansluten.

Wifi-&tkomstpunkt (AP) &
Indikerar att roboten ar konfigurerad som wifi-atkomstpunkt och vantar pa att en klient ska
ansluta.

Batteriladdningsniva
Procentandel batteriladdning.

Det aktuella antalet golfbollar i korgen.
Meddelande
Visar aktuell status for roboten eller ett larm.

10.3.1 Anvanda granssnittet

Anvandargranssnittet bestar av tre menyer.
& Atgarder
En uppsattning direktuppdrag for roboten.

#° Installningar
Definierar parametrar som styr robotens funktion
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1} . . . .
i=m Serviceinstallningar

En uppséattning kommandon som oftast anvands framst av servicetekniker.

Tabellen nedan visar alla kommandon som ar tillgangliga fran dessa menyer.

Tabell 1. Tillgangliga kommandon fran anvandargranssnittet

Kommando el. parametrar
Ak och ladda

Ak och tém
Aktivera PIN-kod
Aktiveringskod
Andra PIN-kod
APN

Appversion
Bollrakningsvillk.
Bootloader-ver.
Bromsa alltid
Datumformat
Driftlage
Enhetsinfo
Enhetssystem
Full bolltank
IP-adress

Ladda och stanna
Lagsta temp.
Latitud

Longitud
MAC-adress
PIN-kod

Plocka bollar
Plocka bollar efter laddning
Plocka bollar pa
Plocka nu
Programversion
Robotens namn
Rullens position
Serienummer
Sok efter natverk
Sprak

SSID

Sokvag

Atgarder

Atgéarder

Serviceinstallningar > Sékerhet > PIN-kod
Serviceinstallningar > Enhet
Serviceinstallningar > Sékerhet > PIN-kod
Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Serviceinstallningar > Enhet > Systemversion
Instéllningar > Témningsvillkor
Serviceinstallningar > Enhet > Systemversion
Serviceinstallningar > Funktioner
Serviceinstallningar > Regionala parametrar
Serviceinstallningar > Anslutningar
Serviceinstallningar > Enhet
Serviceinstallningar > Regionala parametrar
Instéllningar > Témningsvillkor
Serviceinstallningar > Anslutningar
Atgarder

Serviceinstallningar > Funktioner
Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Serviceinstallningar > Sakerhet

Atgarder

Atgarder

Atgarder

Atgarder

Serviceinstallningar > Enhet > Systemversion
Serviceinstallningar > Enhet

Installningar

Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Serviceinstallningar > Anslutningar
Serviceinstallningar > Regionala parametrar

Serviceinstallningar > Anslutningar
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Kommando el. parametrar Sokvag

Stanna i stationen efter Atgéarder

laddning

Synliga sateliter Serviceinstallningar > Enhet > Enhetsinfo
Systemlasning Installningar

Systemversion Serviceinstallningar > Enhet

Tidsschema Installningar

Tidszon Serviceinstallningar > Regionala parametrar
Toémningsperiod Instéllningar > Témningsvillkor
Tomningsvillkor Installningar

Upptack rullblockering Serviceinstallningar > Funktioner

Version Serviceinstallningar > Enhet > Systemversion

10.3.2 Atgardsmenyn

Kapitlet beskriver de funktioner som finns tillgangliga pa en Ballpicker-robot. For mer
information om menyn for Bigmow se den tekniska handboken for Bigmow.

De tillgangliga atgarderna i den har menyn ar beroende av maskinens aktuella tillstand.
» nar roboten ar ute pa faltet (sida 145).

e ndr roboten ar i laddningsstationen (sida 146).

Atgéarder nar roboten &r ute pé faltet

Atgéardsmenyn

LAk och tém
Ak och ladda
Ladda och stanna
—Plocka bollar
—Plocka bollar pa

Figur 118. Oversikt av Atgarder-menyn i féltet

Dessa atgarder kan utféras pa roboten nar den inte ar i laddningsstationen.

Viktigt: Stoppa alltid roboten férst genom att trycka pa den stora roda stoppknappen.

|z 1 \I
o=y

Dessa atgarder utfors om roboten har stoppats under sitt normala driftsschema eller om
den har avbrutits eftersom ett larm har utlosts. Om ett larm har utlésts maste du korrigera
problemet innan du utfor atgarden. Se .

Ak och tom
Ak till stationen och tém bollarna.
Ak och ladda
Aterga till laddningsstationen, ladda batteriet och fortsatt sedan arbeta.
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Ladda och stanna

Aterga till laddningsstationen och stanna kvar tills en ny instruktion utfardas.
Plocka bollar

Fortsatt arbetsschemat efter ett avbrott.
Plocka bollar pa

Det héar alternativet visas nar det finns mer @n en yta definierad. Det later dig valja den yta
dar roboten ska arbeta. Ytorna maste vara narliggande och ha en andel av arbetstiden
som overstiger 0 %.

" Utfora tgarderna

L Kiicka pa &

2 Tryck pa uppat- 0 och nedatpilen O for att markera 6nskat kommando eller anvand

den numeriska tangent som visas framfér kommandot.
3. Tryck pad.
4. Stang locket.

[E] Obs: Om locket inte stangs inom 10 sekunder, avbryts atgarden och du méaste
upprepa proceduren igen.

Atgéarder nar roboten &r i laddningsstationen

Atgardsmenyn

Plocka nu
Ak och tém

Plocka bollar efter laddning

Stanna i stationen efter laddning

—Plocka bollar pa

Figur 119. Oversikt av Atgarder-menyn vid stationen

Anvand dessa atgarder for att asidosatta det vanliga driftschemat.

Plocka nu
Lamna laddningsstationen och fortsatt arbeta.
Ak och tém
Kor till tomningsstationen, tom bollarna och fortsétt sedan arbeta.
Plocka bollar efter laddning
Stanna kvar i laddningsstationen tills batteriet ar laddat och fortsatt sedan att arbeta.
Stanna i stationen efter laddning
Stanna kvar i laddningsstationen tills ett kommando utfardas.
Plocka bollar pa
Fortsatt arbeta inom vald yta.

" Utfora atgarderna

L Kiicka pa &
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Tryck pa uppat- 0 och nedatpilen 0 for att markera 6nskat kommando eller anvand
den numeriska tangent som visas framfér kommandot.

3. Tryck pa4d.
4. Stang locket.

[§] Obs: Om locket inte stéangs inom 10 sekunder, avbryts dtgarden och du maste
upprepa proceduren igen.

10.3.3 Menyn Instéllningar #

Kapitlet beskriver de funktioner som finns tillgangliga pa en Ballpicker-robot. F6r mer
information om menyn fér Bigmow se den tekniska handboken fér Bigmow.

Med dessa kommandon kan du definiera installningar som styr robotens funktion.

Menyn Installningar
Tidsschema
Rullens position

Tomningsvillkor

——Systemlasning

Figur 120. Oversikt av menyn Installningar

Se aven: LCD-instéllningar (sida 152).

10.3.3.1 Tidsschema »

Med det har kommandot kan du definiera tiderna under veckan nar roboten ska arbeta.

» Ett arbetsschema kan definieras for varje dag i veckan.

e Ett antal arbetsscheman kan definieras for varje dag och for varje yta.

» Varje definierad period kan vara aktiv (implementerad) eller inaktiv (ignorerad).
e Ett schema for en dag, och for en yta, kan kopieras till andra dagar i veckan.

e Hela schemat kan ignoreras och roboten stéllas in for att arbeta konstant.

[ Obs: Etttidsschema kan aven definieras med hjalp av webbportalen.

5 Definiera ett arbetsschema

[  Obs: Som standard nar roboten levereras ar schemat installt pa att klippa hela tiden.

1. Tryck pa #*.

Tryck pa pilarna uppat- 0 och nedatpilarna 0 for att markera [Schema och tryck sedan
pa .
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En skarm som den nedan kommer att visas. | exemplet nedan finns tva kolumner for
varje dag eftersom det finns tva definierade ytor. Det aktuella schemat visas, dar de vita
blocken representerar den tid da roboten kommer att klippa en yta.

Hemgera ll

Obs: Som standard &r alla tidsperioder vita, vilket betyder att roboten kommer att
klippa hela tiden.

=

3. Anvéand piltangenterna for att markera |Redigera och tryck pa 4.

Foljande skarm visas.

PARCEL SCHEDULE

Parcel 1 03

Falj scheman
Parcel 2 »

Filj scheman

4. For att redigera ett schema, markera en yta och tryck pa .
5. Anvand véanster- och hdgerpilarna for att valja 6nskad veckodag och tryck sedan pa 2.

o b e b fo
Period |

ARKEiu E]

Period 2 HH BH-BH:88

AREiu a

Period 3 BE.88-BB:88f

6. Anvand nedétpilen for att valja 6nskad period under dagen och tryck pé (.

B o [ |- | o
Period |

AKtiu li]

Period ¢ BB:BE-BB:8H

AKtiu O

Period 3 JE.BB-B8:BB|

7. Anvand det numeriska tangentbordet for att ange start- och sluttidvardena déar markoren
blinkar och tryck sedan pa .
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B s [ fo | po
Period |
AKtiu

Period ¢ 18:15- B:BB
AKtiu
Period 3 HE:BE-HB 80

8. Tryck pa nedatpilknappen for att valja den aktiva kryssrutan.
9.  Tryck pa [ for att aktivera definierad session.

| figuren ovan ar period 1 aktiv och period 2 &ar inaktiv.
10. Upprepa processen for alla dagar och de tidsperioder som kravs.

5 Obs: Du kan kopiera det definierade schemat till en annan dag (sida 149).

11. Tryck pa X for att aterga till skarmen "Ytschema” som visas nedan.

12. Anvand pilarna for att valja [Fsljschemal. Tryck pa [4 for att markera knappen som aktiv
och se till foljer det definierade tidsschemat. Nar den ar avaktiverad bryr sig inte roboten
om tidsschemat utan arbetar kontinuerligt.

2" Kopiera schemat fran en dag till en annan

1. Folj forfarandet ovan for att definiera klippschemat for en dag.

2. Nar alla 6nskade perioder har definierats, anvand nedatknappen for att markera [Kopieral.
Tryck p& (2.

Foljande skarm visas.

[ e

Man Tls Ons Tor Fre Ldr 5dn

O o o o

I ¢ 31 i

3. Tryck pa siffertangenten som motsvarar den dag som schemat ska kopieras till. Mer &n

en dag kan valjas.
[ ow |

Man TIs Ons Tor Fre Lor 5Son

O 0o o =

I ¢ 3 Y

4. Tryck pa 4.
5.  Tryck pa X for att aterga till 6versikten av schemat.

7 Ignorera ett arbetsschema
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Tryck pa i&.

Markera Redigera .

Tryck pa 4.

Anvand piltangenterna |[Egljsechema och tryck pa [ for att avaktivera knappen.

Moo P

10.3.3.2 Rullens position

For mer information om rullens position se Aterga till station (sida 25).

RULLENS POSITION

Hall nyckel 8 medan rullen rar sig

Bilden visar rullens aktuella position: lag, mellanliggande eller hog.

1. For att flytta rullen hall 0-knappen nedtryckt och tryck sedan pa uppat- och nedatpilen
efter behov.

10.3.3.3 Tomningsvillkor

Ballpicker kan instrueras att tomma bollarna i korgen av tre olika anledningar.

Bl Obs: En kombination av villkoren kan anvandas.

Tomningsperiod
Nar detta villkor &r uppfyllt kommer roboten att tomma bollarna efter en given tidsperiod.
Valj Tomningsperiod och ange tiden i minuter. Tryck pa 4.
Om du inte vill anvanda detta villkor, stéll in vardet till 0 minuter.

Bollrakningsvillk.

Nar detta villkor ar uppfyllt kommer roboten att tomma bollarna nér ett férdefinierat antal
bollar finns i korgen.

Valj Bollrakningsvillk. och ange 6nskat antal bollar. Tryck pa 4.

[5] Obs: Det hdgsta antalet bollar som kan forvaras i korgen ar 250.

Om du inte vill anvanda detta villkor, stall in vardet till 0.
Full bolltank

Nar detta villkor ar uppfyllt kommer roboten att tomma bollarna néar korgen or full (t.ex.
innehaller 250 bollar).

V&lj Full bolltank och tryck pa [4.

Bl Obs: En kombination av villkoren kan anvandas.

150 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 10 Anvanda roboten

« Om bada villkoren Témningsperiod OCH Bollrékningsvillk. anvands kommer roboten att
tomma bollarna nar ett av villkoren ar uppfylit.

e Villkoret Full bolltank kan anvandas | kombination med villkoret Bollrakningsvillk. for att se
till att bollarna &nda toms om inte bollréakningen ar korrekt.

» Villkoret Full bolltank kan anvandas i kombination med villkoret Tomningsperiod. for att se
till att bollarna &nda toms om inte bollréakningen ar korrekt.

10.3.3.4 Systemlasning »

Med det har kommandot kan du blockera anvandningen av roboten. Detta &r anvandbart om
faltet anvands under den tid da roboten ar planerad att arbeta. Roboten kommer att forbli

inaktiv medan systemet ar blockerat.

Obs: Det ar ocksa majligt att aktivera en PIN-kod (sida 156) som maste anges innan

I;:P:
specifika kommandon kan anvandas.

7 For att 14sa systemet

=

Tryck pa %"

Tryck pa pilarna uppat- O och nedatpilarna 0 for att markera Systemldsning och tryck

BEHRAFTH

Ar du saker pa att du uill 1asa

sedan pa [4.

systemet?

Hubrgt

3. Markera [OK och tryck sedan pa 4.

Foljande skarm kommer att visas och du maste ange robotens PIN-kod for att komma at

menyerna igen.
Ange aktuell PIN-kod

Ange PIN-kod

Systemet ar last

5 L&sa upp systemet

1. Ange den fyrsiffriga PIN-koden.
2. Tryck pa4.

Roboten vantar sedan pa att ett nytt kommando ska utfardas.

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28

151



Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Kapitel 10 Anvanda roboten

10.3.3.5 LCD-installningar

" Andra LCD-installningarna

1. Tryck pa #* under nagra sekunder.
LCD-instalaliningar

Temperatur Auto Adj O

« I 4

q Omuand l2ge

B Fabriksinstallning
= Tryck pa hoger °och vanster O piltangenter for att &ndra kontrasten
3.

Tryck pa uppat- O och nedatpilarna 0 for att markera Temperatur autojust. .
Nar alternativet &r markerat justeras LCD-skarmens kontrast automatiskt enligt

omgivningstemperaturen. Tryck p& [ for att aktivera eller avaktivera detta alternativ.
4. Tryck pa 9-tangenten for att for att invertera fargerna svart och vit.
Tryck pa 0-tangenten for att for att aterga till fabriksinstallningarna.
6. Tryck pa X for att lamna menyn.

o

10.3.4 Menyn Serviceinstallningar i

Denna meny kommer att anvandas framst av servicetekniker.

Menyn Serviceinstallningar
Regionala parametrar
Anslutningar

Operationer
————Enhet
——Sakerhet

10.3.4.1 Regionala parametrar

Den har menyn later dig stélla in datumformat, robotens tidszon, det anvanda spraket i
menyerna och enhetssystemet.
Datumformat

Datumformat kan stéllas till DD/MM/AAAA (Dag/Méanad/Ar) or MM/DD/AAAA (Manad/
Dag/Ar)

Tidszon
Anvand véanster och hoger piltangenter for att bladdra till 5nskad tidszon.
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Sprak
Anvand vanster och hoger piltangenter for att valja det dnskade spraket.
Enhetssystem

Anvand vanster och hdger piltangenter for att vélja det 6nskade enhetssystemet. Enheten
for valfritt varde visas.

10.3.4.2 Anslutningar

Du behéver ansluta till roboten av féljande anledningar:

« FOr att aktivera roboten sa att den kan kommunicera med portalen pd webbservern.
Detta gor att du kan 6vervaka robotens tillstand.

» Uppdaterarobotens programversion. Roboten ansluter regelbundet till fjarrservern for
att kontrollera om en ny programversion finns tillganglig. Om sa ar fallet hamtar roboten
denna som en bakgrundsaktivitet medan den fortsatter att arbeta som vanligt. Vid slutet av
nasta laddningsperiod, kommer den nyligen hamtade programvaran att ha installerats pa
roboten.

Se aven Mobilanslutning (sida 125).

ANSLUTNINGAR

IP address *

Lage 1 Rlient
551D BelRobotics @

IP-adress »
Visar robotens aktuella IP-adress, beroende pa det lage som roboten arbetar i.
Lagena kan vara mobil, VPN och wifi
Driftlage
Instéllning av det lage som roboten fungerar i. Det kan vara:
AV
Roboten &r inte ansluten till ett natverk.
Klient
Roboten kommer att ansluta sig till det valda natverketsom en klient (sida 154).
atkomstpunkt

Roboten kommer att anvanda sitt inbyggda modem for att skapa ett wifi-natverk som
du kan ansluta till.

SOk efter natverk
Alternativet visas nar roboten ej ar ansluten eller inte kan upptacka ett wifi-natverk.
SSID

Visar namnet pa det wifi-natverk som roboten ar kopplad till, och later dig andra det.
Markera {natverksnamn} och tryck pa 2
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(*] BelRobotics O
BelRobotics Guest *»

En lista med natverk visas.

Natverksnamn i fetstil ar sadana som roboten har anslutit sig till tidigare.
Natverksnamn i normal text &r tillgéangliga men har inte anvants tidigare.
[*] indikerar det natverk som roboten for tillfallet ar ansluten till.

['] indikerar att natverket som roboten ar ansluten till inte ar krypterat med hjalp av
antingen WPA- eller WPA2-teknik. Darfor ar det osakert natverk och markeringen [!] ar
en varning.

[-] indikerar att natverket &ar avaktiverat.

For att ansluta till ett annan kant natverk (BelRobotics i exemplet ovan), markera
natverket, tryck pa [ och vélj JAktivera natverk .

For att andra aktuellt natverk, (BelRobotics Guest i exemplet ovan) markera natverket och
tryck pa [4. Féljande atgarder &r tillgangliga.

Avakiivera natverk: kopplar bort roboten fran natverket. Detta indikeras med ett [-] framfor
namnet i natverkslistan.

Andral6senord’: later dig andra lésenord for natverksatkomstfran denna robot.
Glom natverk : raderar uppgifterna for det kanda natverket fran denna robot.

Anvanda roboten som en klient

For normal drift rekommenderas att du staller in roboten som en wifi-klient. P& s& satt kan den
kommunicera med portalen pa webbservern.

" stallain roboten som en klient

1.
2.

o

Tryck pa i&.

Markera [Anslutningar och tryck pa (.

Markera Lage och stall in det till Klient .

Om roboten inte varit ansluten till ett wifi-natverk kan alternativet |Sék efter natverk valjas for
att soka efter och presentera en lista med tillgangliga natverk.

Markera 6nskat wifi-natverk och tryck pa .

Ange losenordet for natverket med hjalp av tangentbordet.

Markera M och tryck pa (4.

10.3.4.3 Operationer

Med den har menyn kan du ange ett antal driftsparametrar: .

Lagsta temp.
Staller in den lagsta temperaturen som roboten ska fungera pa.
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Redigera andel ytor »

Med det har alternativet kan du visa och andra procentandelarna (sida 182) som ar
tilldelade for var och en av de ytor som har definierats. Procentandelen for varje yta avgor
hur manga ganger roboten kommer att bérja arbeta pa ytan.

Upptéck rullblockering

Nar denna ar markerad, upptacker den om rullen roterar med lamplig hastighet, dvs. mer
an 1 varv per sekund. En minskning i rotationshastigheten orsakas vanligen av bollar
som har fastnat i rullen. Om roboten fortsétter att arbeta med blockerad rulle finns det
risk att skada graset. Nar detta problem uppstar forséker roboten frigéra rullen genom att
kora med full hastighet och sedan sétta ned rullen pa marken och slappa bollarna. Den
kommer att forsoka gora detta tva eller tre ganger, och om den inte kan frigéra rullen,
kommer den att kora till stationen och utlésa ett larm.

Bromsa alltid

Nar detta alternativ ar aktiverat kommer minst en broms att anvandas nar roboten ar i
station. Detta sakerstéller att roboten inte glider nedfér en sluttning om

- roboten har stannat pa grund av ett larm
- anvandaren har stoppat roboten manuellt
- stoppknappens lock &r oppet.

Om bromsarna har anvants pa grund av detta alternativ kan du avaktivera dem (eller
aktivera dem igen) genom att trycka 5. Bromsarna slapps ocksa nar roboten borjar arbeta
normalt igen.

Detta alternativ behover inte stéllas in om arbetsterrangen ar platt och som standard &r
den avaktiverad.

10.3.4.4 Enhet

Den har menyn visar enhetens egenskaper och later dig andra robotens namn.

Robotens namn

Som standard motsvarar robotens namn serienumret.

0" Andrarobotens namn

aprwnN e

IS

7.
8.

Tryck pa i&.

Tryck pé piltangenterna for att markera [Enhetsinfol och tryck sedan pa (4.

Markera Robotnamn och tryck pa

Markera bakatpilen for att radera det aktuella namnet.

Anvand det alfanumeriska tangentbordet for att ange det nya namnet. Markera varje
tecken for sig och tryck pa [ for att vélja det.

Markera W i den nedre raden och tryck pa (4.

Tryck pa [« for att acceptera det nya namnet.

Tryck pa X for att aterga till huvudmenyn.

Aktiveringskod

Aktiveringskoden &r en fyrsiffrig kod som finns pa registreringskortet som medféljer varje
robot.
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Enhetsinfo »

" ge enhetsinformation

Tryck pa i=.
Tryck p& piltangenterna for att markera [Enhet och tryck sedan pa [4.
Markera [Enhetsinfo och tryck pa 4

oD E

Anvand pilarna °och 0 for att bladdra igenom listan.

Robotens namn

Robotens namn.
Serienummer

Robots serienummer.
Latitud

Latitud for robotens aktuella position.
Longitud

Longitud for robotens aktuella position.
Synliga sateliter

Antal satelliter som enheten kan upptéacka.
APN

Natverks-1D for APN-natverket.
MAC-adress

MAC-adress.

Systemversion »
Programversion
Aktuell programversion.
Information »
Hjarnversion
Aktuell Al-version (Artificiell intelligens). Anvand detta nar du rapporterar ett problem.
Bootloader info »

Visar en lista med programkomponenter. De varden som visas har ska anvandas nar
du rapporterar ett problem.

Info for inbyggd programvara»

Visar en lista med programvarukomponenter. De varden som visas héar ska anvandas
nar du rapporterar ett problem.

10.3.4.5 Sakerhet

| sdkerhetsmenyn kan du aktivera el. avaktivera anvandningen av en PIN-kod .

Obs: Standardvardet for PIN-koden ar 0000. For atkomst av menyn behéver du ange
0000.

PIN-kod »

Detta gor att du kan definiera och implementera en PIN-kod som maste anges innan specifika
kommandon kan utfardas.
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Om PIN-koden redan ar aktiverad maste du ange den igen. Du kommer sedan att se féljande
skarm.

= Obs: Om du har glomt PIN-koden behover du kontakta en servicetekniker.

PIN-KOD

Aktivera PIN-kod O

Andra PIN-kod

Aktivera PIN-kod
Markera kryssrutan. Tryck p& [ for att vaxla instéllningen.

Avaktivera PIN-kod |E|
Aktivera PIN-kod PA [O]

Tryck pa [d for att acceptera den nya instéliningen.

Fran och med nu kommer vissa kommandon krava att PIN-koden ska anges innan de kan
utféras.

Andra PIN-kod
For att andra PIN-koden.

Ange 6nskat nummer och tryck pa .
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11 Aterkommande underhall av Golf

Underhall avser regelbundna kontroller och rutiner som utférs pa alla komponenter som ingar
i hanteringen av en golfbana.

Service ar en process som ska utféras pa robotarna minst en gang per ar av en auktoriserad
tekniker.

Aterkommande underhall maste utféras pa:

- klipprobotarna

- bollinsamlingsrobot

- laddningsstationerna

- systemet for tvéatt och hantering av bollar
- faltens tillstand

11.1 Underhall av bollhanteringssystemet

Denna handbok refererar inte till ett specifikt bollhanteringssystem. Allmanna
underhallsatgarder rekommenderas.

« Kontrollera regelbundet tilltradet och utfarten fran tomningsstationen och ta bort eventuellt
skrap.

« Avlagsna eventuellt skrap fran tomningsstationens galler.

e TOm och rengdr tbmningsstationen.

» Inspektera och reng6r systemet for reng6oring och tvatt av bollar.

11.2 Underhall av det yttre faltet

Forberedelse av det yttre faltet (sida 85) ska goras innan roboten tas i drift. Under aret ska
foljande delar inspekteras och underhallas regelbundet.

» Avlagsna regelbundet alla sma féremal fran arbetsomradet som kan hindra driften eller
skada robotarna.

« Kontrollera eventuella spar sarskilt angs begransningskablarna och néra tilltradet till
stationerna. Atgéarda situationen vid behov.

» Kontrollera att armeringsnéatet ar i ratt lage och att inga delar skjuter upp éver gréset, vilket
skulle riskera att fastna i robotens mekanism.

« Kontrollera eventuella hal och ojamnheter éver hela arbetsomradet och jamna ut dem.

« Kontrollera nom det finns pdlar. Om vattnet inte kan avlagsnas pa ett enkelt satt, satt upp
ett skydd runt omradet. Forbattra draneringen vid behov.

e Kontrollera att stéden och skydden runt hindren (sida 79) ar i gott skick.
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11.3 Underhall av robotarna

Underhall avser en uppsattning uppgifter som bor utféras regelbundet under hela
klippsasongen. Utéver dessa maste en (arlig) service av roboten utforas av en behdrig
tekniker. Serviceintervallet beror i viss utstrackning pa robotens driftsbelastning men det
rekommenderas att den underhalls av en behdrig tekniker minst en gang om aret.

Vid underhall av en robot for att behalla dess optimala prestanda far inte nagra forsok till
andringar goras pa roboten. Det finns risk for att dess funktion stors, en olycka kan uppsta
eller att delar skadas.

[} Obs: Om du marker ett ovanligt beteende eller en skada — kontakta en
servicetekniker.

Vid utférande av olika underhallsforfaranden bor foljande sakerhetsforeskrifter foljas.
Stoppa maskinen: Stang alltid av strommen och vanta tills alla rorliga delar stannat
innan du hanterar maskinen.

@ Anvand avstangningsanordningen innan du arbetar pa eller lyfter maskinen.

Detta ar sarskilt viktigt:

- innan ett stopp rensas

- innan kontroll, rengoring eller arbeten utférs pa maskinen

- innan inspektion av maskinen for ev. skador efter att ha traffat ett frammande foremal
- om maskinen bdorjar vibrera onormailt.

@ Viktigt: Hall alla muttrar och skruvar atspanda och se till att maskinen &r i sékert och
fungerande skick.

Anvand handskar: Skyddshandskar maste baras vid hantering av maskinen och
speciellt vid hantering av klippsystemet.

Anvand alltid originaldelar (OEM) som tillhandahalls av Belrobotics. Utdver risken for olyckor
kommer varje anvandning av icke originaldelar att leda till att garantin upphavs for eventuella
skador som uppkommer. Belrobotics fransager sig allt ansvar i handelse av olycka till foljd av
anvandning av icke-OEM-delar.

11.3.1 Aterkommande underhéll av Bigmow

En fullstandig beskrivning av underhallsuppgifterna for klipparen ges i den tekniska
handboken for Bigmow.

Dagliga kontroller under en arbetssdsong

Da graset behover klippas under sésongen rekommenderas det att du utfér féljande varje
dag.
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[  Obs: Roboten ska vara avstangd och INTE ansluten till laddningsstationen.

« Rengor sensorerna, stétfangarna och kapan.
» Vand pa roboten och rengér undersidan av kapan och runt skarbladen.
 Inspektera roboten visuellt for eventuella tecken pa skador och slitage.

Under vintern

e Ladda batteriet.
e Sténg av roboten.
« FoOrvara den pa en torr och skyddad plats

11.3.2 Aterkommando underhall for Ballpicker

Ballpicker kan arbeta aret runt. Men det finns sarskilda 6vervaganden som maste beaktas
under vintertid.

Aterkommando underhaliskontroller behéver utféras bade dagligen och varje vecka.

11.3.2.1 Dagligt underhall av Ballpicker

Foljande kontroller behover utféras pa Ballpicker varje dag da den ska fungera.

[} Obs: Sarskilda vervaganden bor tas vid bedomningen av om roboten aven ska
fungera under vintern (sida 162).

B Obs: Roboten ska vara avstangd och INTE ansluten till laddningsstationen nér
kontrollerna utfors.

« Rengor sensorerna, stétfangaren och kapan.

« Vand pa roboten och rengdr undersidan av kapan.
» Avlagsna rullen och rengdr mellan skivorna.

e Rengdr den tryckkansliga bollrdknaren.

* Rengor korgen.

e Testa att rullen rér sig genom alla olika lagen.

 Inspektera roboten visuellt for eventuella tecken pa skador och slitage. lankar till
procedurer i Bigmow

11.3.2.2 Veckovis underhall av Ballpicker

Rengor laddningskontakterna

Detta forfarande bor utforas varje vecka pa bade roboten och laddningsstationen.
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Laddningskontakter pa roboten Laddningskontakter pa stationen

= Gnugga kontaktytorna med ett fint sandpapper (P280) tills de ar rena.

Rengor stotfangaren

Detta forfarande bor utféras varje vecka

= Kontrollera att stotfangarmaterialet ar intakt; utan skar- eller rivskador. Om sadana finns,
kontakta en behdrig tekniker.

= Rengor stotfangaren med en fuktig trasa.

@ Obs: Anvand INTE vatten.

Rengo6r sonarsdndarna

Detta forfarande bor utforas varje vecka

Sonarsandarna maste hallas rena om de ska fungera korrekt. Alla behtver fungera ordentligt.
Om nagon av sensorerna inte fungera korrekt utloses ett larm.

= Avlagsna eventuell lera, gras eller smuts och torka av med en fuktig trasa.

@ Obs: Anvand INTE vatten.

Rengo6r framhjulen

Detta forfarande bor utforas varje vecka
= Avlagsna eventuell lera och gras med en borste eller en trasa.

= Kontrollera att de roterar latt och att spelet inte ar for stort. Om sd ar fallet kontakta en
behorig tekniker.
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Rengor framhjulsaxeln

Detta forfarande bor utforas varje vecka

= Rengor framhjulets axel med en borste eller en trasa.

= Inspektera axeln. Om det finns ett problem kontakta en behdorig tekniker.

11.3.2.3 Anvanda Ballpicker under vintern

Ballpicker kan arbeta aret runt men sarskilda 6vervaganden bor beaktas under
vinterperioden.

e Anvand Ballpicker vid frost och snd. Detta kommer att blockera rullen.
« Anvand inte roboten om vaderforhallandena ar mycket vata och leriga.
« Det ar ineffektivt att anvanda roboten om mangden bollar ar mycket 1ag.
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12 Service av Golf

Arlig service bor utforas pa bagge robotar. Service bor utféras av en behorig tekniker.

12.1 Arlig service av Bigmow

Se den tekniska handboken for Bigmow.

12.2 Arlig service av Ballpicker

Information om den arliga servicen kommer att finnas tillganglig i en framtida utgava av denna
handbok.

12.2.1 Momentreferenser for Ballpicker

Kapa och stotfangare

Figur 121. Stotfangare

Referens Artikelnummer Beskrivning Mangd Vridmoment (Nm)
5 YB-501-05023 Skruv M5 x 23,1 11 2
7 7YB-528-55032 Skruv ST5,5 x 32 2 2
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Figur 122. Stoppknappskabel
Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
9 YB-505-03016 Skruv 3 x 16 2 <1

Figur 123. Laddningskabel

Referens

Artikelnummer

Beskrivning

Méangd

Vridmoment (Nm)

14

YB-503-05010

Skruv M5 x 10

8

2 (med Loctite nr 243, bla)
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Referens Artikelnummer Beskrivning Méngd Vridmoment (Nm)

18 YB-517-05016 Skruv M5 x 16 2 2 (med Loctite nr 243, bla)

19 YB-510-05020 Centreringsskruv 2 2 (med Loctite nr 243, bld)
M5 x 20

23 YB-505-03012 Skruv 3 x 12 2 <1

27 YB-514-04016 Skruv M4 x 16 4 <1

29 YB-503-05010 Skruv M5 x 10 2 2 (med Loctite nr 243, bld)

30 YB-510-08035 Centreringsskruv 2 5 (med Loctite nr 243, bla)
M8 x 35

33 YB-503-05010 Skruv M5 x 10 1 2 (med Loctite nr 243, bla)

37 YB-503-05016 Skruv M5 x 16 4 1,5 (med Loctite nr 243, bla)

52 YB-534-08025 Skruv M8 x 25 2 7

53 YB-534-08060 Skruv M8 x 60 2 7
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Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
42 YB-508-05008 Skruv M5 x 8 2 2 (med Loctite nr 243, bla)
46 YB-503-05010 Skruv M5 x 10 1 2 (med Loctite nr 243, bld)

Hjulmotor och vaxellada

Figur 126. Framhjul och axel

Referens Artikelnummer Beskrivning Mangd Vridmoment (Nm)
9 YB-502-29016 Skruv ST2,9 x 16 20 1-1,5
14 YB-800-08000 Mutter M8 5 10
166 Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok Version: 4.2.0 Senast uppdaterad: 2020-02-28



Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Kapitel 12 Service av Golf

Referens

Artikelnummer

Beskrivning

Mangd

Vridmoment (Nm)

15

YB-527-06016

Skruv M6 x 16

10

12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bld)

/ s

31 32

Figur 127. Vaxelmotor och drivenhetskort.

Referens Artikelnummer Beskrivning Mangd Vridmoment (Nm)

20 YB-503-04008 Skruv M4 x 8 8 4 (med Loctite nr 2701, grén)
21 YB-506-05090 Skruv M5 x 90 8 7 (med Loctite nr 243, bld)

25 YB-503-05014 Skruv M5 x 14 8 6 (med Loctite nr 2701, gron)
28 YB-503-04008 Skruv M4 x 8 4 4 (med Loctite nr 2701, gron)
32 YB-506-04006 Skruv M4 x 6 2 15

35 YB-800-06000 Mutter M6 8 12
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45
Figur 128. Plockarhjul, med vanster och héger handtag
Referens Artikelnummer Beskrivning Méngd Vridmoment (Nm)
45 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 2 12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bla)
48 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 2 12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bla)
51 YB-508-03010 Skruv M3 x 10 2 1,5 (med Loctite nr 243, bla)
52 YB-003-00037 Centreringsskruv 2 4.5 (med Loctite nr 243, bla)
M14 x 20
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Figur 129. Huvudram och klippskydd

Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
4 YB-501-05023 Skruv M5 x 23,1 2 3 (med Loctite nr 243, bld)
8 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 12 3 (med Loctite nr 243, bld)
9 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 8 12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bld)
13 YB-503-08012 Skruv M8 x 12 2 6 (med Loctite nr 243, bld)
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Figur 130. Bakre sensorer

Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
4 YB-508-03010 Skruv M3 x 10 4 15
5 YB-800-03000 Mutter M3 4 15
7 YB-508-03006 Skruv M3 x 6 4 1,5 (med Loctite nr 243, bld)
9 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 6 12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bla)
10 YB-508-03008 Skruv M3 x 8 4 1,5 (med Loctite nr 243, bla)
14 YB-800-06000 Mutter M6 4 12
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Elbox och batteri

Figur 131. Batterispanne

Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)

37 YB-805-05000 Mutter M5 3 6

Figur 132. Elbox och kabelkanal

Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)

5 YB-800-05000 Mutter M5 4 3
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Referens Artikelnummer Beskrivning Mangd Vridmoment (Nm)
38 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 3 3 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bld)

40 YB-508-06014 Skruv M6 x 14 8 3
41 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 4 12 (vid byte anvand
Loctite nr 243, bla)

Figur 133. Periferikortet

Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
13 YB-505-05016 Skruv M5 x 16 2 3
21 YB-519-04016 Skruv M4 x 16 2 1,5
22 YB-506-04006 Skruv M4 x 6 1 3
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Korg
12
Figur 134. Montage och tvarstang
Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
4 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 2 12 (med Loctite nr 243, bla)
13 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 4 12 (med Loctite nr 243, bla)
36 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 4 12 (med Loctite nr 243, bld)
38 YB-511-04008 Skruv M4 x 8 4 4 (med Loctite nr 243, bla)
43 YB-902-06025 Munstycke 2 i.u., dra for hand (med
M6 x 25 Loctite nr 2701, gron)
45 YB-510-10016 Centreringsskruv 2 20 (med Loctite nr 243, bla)
M10 x 16
49 YB-510-08050 Centreringsskruv 1 12 (med Loctite nr 243, bla)
M8 x 50
52 YB-533-08055 Centreringsskruv 1 12 (med Loctite nr 243, bla)
M8 x 55
55 YB-800-08000 Mutter M8 1 12 (med Loctite nr 243, bla)
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Referens Artikelnummer Beskrivning Méangd Vridmoment (Nm)
8 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 2 20 (med Loctite nr 243, bla)
9 YB-506-10012 Skruv M10 x 12 2 20 (med Loctite
nr 2701, gron)
15 YB-527-06016 Skruv M6 x 16 12 12 (med Loctite nr 243, bla)
21 YB-500-06022 Skruv M6 x 22 6 12 (med Loctite nr 243, bla)
31 YB-800-04000 Mutter M4 2 15
34 YB-506-03006 Skruv M3 x 6 2 15
35 YB-508-03010 Skruv M3 x 10 4 1,5 (med Loctite nr 243, bla)

12.3 Momentreferenser for stationer

| det har avsnittet anges alla viidmomentvarden som ska tillampas for laddningsstationen.
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(1) 2 Nm
(2) 2 Nm
(3) 2 Nm
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13 Meddelanden

@ Din robot uppfyller europeiska standarder.
Atervinna: Avfall frn elektrisk och elektronisk utrustning hanteras med en selektiv
E insamling. Atervinn din robot enligt géllande normer.

Ilkoner pa batteriet

Se till att du ar bekant med dokumentationen innan du hanterar och anvander batteriet.

@ Lat inte batteriet komma i kontakt med vatten.

Varning Var forsiktig vid hantering och anvandning av batteriet.

Krossa inte, varm, brann, kortslut, plocka isar eller sank ned det i ndgon vatska. Risk
for lackage och sonderfall. Ladda inte vid temperaturer under 0 °C. Anvand endast
laddaren som beskrivs i anvandarhandboken.

Atervinn batteriet.

Se anvandarhandboken for anvisningar om atervinning av batteriet.

o (@%50) o Anger batteriets polaritet.
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14 FOrsakran om overensstammelse

et
YAMABIKO BELROBOTICS B /&caa  Shindaiwa

Forsdkran om 6verensstammelse

Yamabiko Europe SA, med site pa Avenue Lavoisier, 35, 1300 Wavre, Belgien, forsdkrar harmed
under eget ansvar att robotklipparna Belrobotics®, modell Bigmow® version 2.0 (med
serienummer fran och med BRPM000101) uppfyller kraven i Europaradets direktiv:

2006/42/EG:
2014/35/EU:
2014/30/EU:
2014/53/EU:
2006/66/EG:
2011/65/EU:
2000/14/EU:

Maskindirektivet

Lagspanningsdirektivet

Elektromagnetisk kompatibilitet

Direktivet for radioutrustning

Batteridirektivet

Begransning av anvandning av vissa farliga amnen

Buller i miljén fran utrustning som ar avsedd att anvdndas utomhus

q3

Wavre, Belgien, 27 juli 2018

Yamabiko Europe sa/nv ¢ Avenue Lavoisier 35 ¢ 1300 Wavre, Belgien  Tel +32 10 48 00 48
Hemsida www.yamabiko.eu ¢ E-post info@yamabiko.eu ® Momsnummer BE 0477.194.468
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YAMA‘B"!(-(; BELROBOTICSS  //&caua  Shindaiwa

Declaration of Conformity

Yamabiko Europe SA, residing Avenue Lavoisier, 35 at 1300 Wavre, Belgium, hereby declares
under sole responsibility that the robotic golf ball picker Belrobotics®, model Ballpicker® version
2.0 (with serial numbers starting from BRBP000101 and onwardsjcomplies with the
requirements of the European Council’s Directives:

2006/42/EC: Machinery Directive

2014/35/EU: Low Voltage Directive

2014/30/EU: Electromagnetic Compatibility

2014/53/EU: Radio Equipment Directive

* 2006/66/EC: Battery Directive

e 2011/65/EU: Restriction of the use of hazardous substances
e 2000/14/EU: Noise emissions from outdoor equipment

Wavre, Belgium, June.?— 2019

anuel Bgfs d’Enghien
anpgin

Yamabiko Europe sa/nv * Avenue Lavoisier 35 = 1300 Wavre Belgium * Tel +32 10 48 00 48
Web www.yamabiko.eu * E-mail info@gamahiku.gu * VAT BE 0477.194 468
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Kapitel 15 Tekniska specifikationer for Ballpicker

Kapacitet
Maximalt arbetsomrade 30 000m?
Rekommenderat arbetsomrade 24 000 m?
Arbetshastighet 3,6 km/h
Standard maxlutning 30%

Bollar per dag

Medel. 12 000, max. 15 000 (1 (sida 180))

Plockningsbredd

956mm

Bollkapacitet

320-350 bollar

Hogsta ljudniva

61 dB(A) vid 1 m

52 dB(A) vid 5m

Batteri
Typ LIFePo4
Méarkspanning 25,6V
Markkapacitet 19,2 Ah
Laddningsspanning 29,2V
Energi 491,5 Wh
Tiden for full laddning (minimum) 80 minuter
Genomsnittlig arbetstid per laddning 240 minuter

Genomshnittlig arsforbrukning

620 kWh (baserat pa en anvandning under 11
manader per ar)

Vikt och matt

Vikt 85kg
Langd 118mm
Bredd 134mm
Hojd 54mm
Programvara och 6vervakning
Sakerhetskod (PIN) Ja
GPS-positionering Standard
Hantering av roboten via server och app. Standard

Ballpicker och Bigmow Golf Course handbok
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Intelligens
Sonarsandare for upptackt av hinder 4
Aterga till station via GPS Ja
Flera olika startzoner Ja
Flera falt Ja, fler ar tva
Flera robotar per station Hogst tva robotar som anvander
tdbmningsstationen.
Sakerhet
Lyftsensorer Nej
Backsensorer Ja. Far roboten att andra riktning.
Sakerhetsstotfangare Elektronisk
Lutningssensorer Ja. Far roboten att stanna nar den lutar mer &an
41°,

(1) Beror pa mangden bollar pa driving rangen. | gynnsammaste fall 0,75 bollar per m2 i
insamlingsomradet + det genomsnittliga antalet spelade bollar per dag.
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16 Forkortningar

APN: Atkomstpunktens namn (GSM)

BMS: Battery Management System (batterihanteringssystem)
LFP: Litium jarnfosfor

UWB: Ultra Wide Band

CPU: Central Processing Unit (central behandlingsenhet)
GPS: Global Positioning System

AP: Atkomstpunkt (wifi)
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Karta

karta for robotarnas vag i portalen
Kartor

Informationen byggs upp med hjélp av robotens GPS-data.
Enhet

En samling robotar och anvandare som arbetar p& samma plats Information om robotarna
i en enhet kan ses pa webbservern.

Inaktiv

En robot gar in i inaktivt lage om det dess uppdrag har avslutas med hjalp av
stoppknappen. Som standard kommer roboten att ga in i stromsparlage efter 15 minuter.

5
En slinga i begransningskabeln som installeras specifikt for att férhindra att roboten

klipper inuti den. Begransningskabeln leds runt hindret och ingangs- och utgangskablarna
ligger bredvid varandra.

Hinder

Ett foremal pa faltet som roboten maste undvika. Hinder kan vara permanenta (t.ex. trad
el. mobler) eller 6vergaende (t.ex. djur).

Hinder upptéacks av sensorer. Permanenta hinder kan undvikas genom att gora slingor i
begransningskabeln for att bilda "6ar” eller "halvoar”.

Yta

Ett omrade som ska klippas innanfor en begransningskabel. Minst en yta ar associerade
till en kabel.

Flera ytor kan definieras.
Procentandel

Detta representerar den tidsandel som roboten kommer att spendera pa att arbeta med
en viss yta. Om det bara finns en yta kommer roboten att lagga 100 % av tiden dér.

Begransningskabel

En kabel som ligger under markytan som definierar omradet inom vilket roboten arbetar.
Omradet som definieras av en begransningskabel kallas for "yta”.

Halvo

Den begransningskabeln leds runt hindret och behaller ett visst avstand mellan ingangs-
och utgangskablarna.

Plats
Hela omradet inom vilket roboten kommer att arbeta.
Stromsparlage

En robot kommer att ga in i stromsparlage 15 minuter efter ett okvitterat larm. Efter tva
dagar i stromsparlage kommer roboten att stangas av. Detta sker dven da batteriets
laddning nar en 1&g niva. | stromsparlage anvander roboten minimal mangd strom for att
minska risken fOr att batteriet laddas ur.

Roboten kan séttas i stromsparlage genom att:

- kvittera ett larm och koppla till roboten med hjélp av knappen pa LED-skarmen
- skjuta roboten till laddningsstationen om batteriet ar urladdat
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- skicka ett uppvakningskommando via webbportalen.

Startzon
En definierad position inom en yta som avgor var roboten ska borja arbeta.
Stationsslinga

En stationsslinga ar en kort kabel runt en laddningsstation som anvands for att styra
roboten in till stationen. Nar roboten upptéacker att den befinner sig i stationsslingan foljer
den kabeln tills den kommer in till stationen.

Granszon

En remsa gras runt kanten av den yta déar roboten arbetar. Roboten foljer granszonen nar
den lamnar eller atergar till stationen om den inte anvander GPS.

Det finns ingen granszon for en kabel som fungerar som en "aterga till stationen (sida
183)"-slinga.

Begransningskabel

Figur 135. Gréanszon

Granszonen ligger narmast begransningskabeln och definieras av de min- och max-matt
som ar instdllda som installationsparametrar. Det ar bredare an roboten. Den vag som
tas av roboten inuti granszonen véljs slumpmassigt. Detta sékerstéller att roboten inte
upprepade ganger ror sig langs samma vag och sa skapar hjulspar i faltet.

Om roboten méter ett hinder inuti granszonen kommer sensorerna att orsaka att den
backar och roterar sedan i en slumpmassig vinkel for att fortsatta. Detta kan vid behov
upprepas ett antal ganger.

Figur 136. Mandvrar for att undvika ett hinder inom granszonen

GPS-punkt

En specifik punkt inom en yta som roboten anvander for att atervanda till eller lamna
en station. Punkten definieras av dess latitud och longitud. Roboten tar en direkt vag till
denna punkt och foljer sedan granszonen och slingkabeln for att aterga till stationen.
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