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Kapitel 1 Nyheder

Belrobotics

THE GRASS MASTERS

1 Nyheder

Softwareversion 4.2.

Denne manual indeholder ingen oplysninger om brug af en ladestation med et
positionsbeacon.

Oplysninger om portalen findes i en saerskilt vejledning.
Almindelig ledningskonfiguration leveret (side 118).
Driftsmenu Altid bremse (side 157).

Standard lodder (side 119) er angivet, hvoraf det ene er bestemt til returslgjfen, det
andet til et arbejdsomrade.

Automatisk afbalancering af batteri (side 137).
Udskiftning af smartbox (side 135) uden behov for at kontakte kundeservice.

Detaljerede oplysninger om Implementering af GPS (side 48) herunder forslag om
forbedring af GPS-ngjagtighed.

Vend tilbage til stationen ved hjeelp af GPS fra flere lodder. Se Returnering til station (side
25)

Karsel fra stationen ved hjaelp af GPS Se Ga til zone (side 36).

En maksimal arbejdsperiode (side 120) kan defineres for et lod.

En minimum arbejdsperiode (side 120) kan defineres for et lod.

Hent konfiguration (side 136) giver dig mulighed for at downloade en aendret
konfiguration fra portalen til robotten.

Indstillinger i en menu vises grafisk i en traestruktur.

En lynvejledning (side 114) til at fa adgang til alle indstillingerne i teknikermenuen er
tilgaengelig.

Vejledningsversion 4.1.1

Folgende aendringer er blevet lavet i vejledningsversion 4.1:

Séadan redigeres robottens plan ved hjaelp af internetportalen.

Eksempler pa opdaterede og forbedrede installationer

Rettelser til ledningsdiagrammer.

Opdateringer til forhindringer pa en golfbane (side 80).

Vigtigheden i at rydde kort inden konfiguration af returnering til station ved hjeelp af GPS
(side 48).

Oplysninger om relaeet anvendt til at styre en optaget slgjfe (side 73).
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Kapitel 2 Introduktion

2 Introduktion

Denne vejledning indeholder et komplet saet informationer til design, installation og styring af
en kombination af Bigmow- og Ballpicker-robotter til opsamling og klipning af graesset pa en
golfbane.

Denne vejledning er blevet oversat fra originalen.

Teknologien er under konstant udvikling. Derfor kan oplysningerne i dette dokument
vejledende og udger pa ingen pa en kontraktlig forpligtelse. Det kan aendres nar som helst af
Belrobotics uden yderligere forvarsel. Opdaterede oplysninger fas pa hjemmesiden https://
myrobot.belrobotics.com/.

Ballpicker og Bigmow er designet med hgje sikkerhedsstandarder. Resterende risici er dog
altid mulige, og de anbefalede sikkerheds- og beskyttelsesforanstaltninger skal overholdes.

Version

Denne vejledning refererer til:

¢ Robotversion 2.
e Softwareversion 4,2.

For at se oplysninger om den aktuelle softwareversion (side 157).

Kontaktoplysninger

customerservice@yamabiko.eu

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 7


https://myrobot.belrobotics.com/
https://myrobot.belrobotics.com/

Kapitel 3 Konventioner anvendt i denne betjeningsvejledning

Belrobotics

THE GRASS MASTERS

3 Konventioner anvendt i denne

betjeningsvejledning

“w Batteriopladning

Angiver starten pa en procedure, som skal falges.

bla tekst (side 8)

Et link til en anden sektion i denne
betjeningsvejledning.

gran tekst (side 8)

Et link til et ord i ordlisten.

Brug aktive perioder

Angiver en mulighed, som skal fremheeves i
brugergraensefladen.

dette er mindre end 5 m

kursiv skrifttype, som bruges til at fremheeve

1 En indgang i brugergraensefladen
» Angiver en vedligeholdelsesprocedure.
menupunkt Sekvens a menuvalg i greensefladen.

Infrastruktur > Perimeterledninger

Navnet p& et skaermbillede i brugergraensefladen.

{}

Angiver en variabel parameterveerdi.

8
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Kapitel 4 Beskrivelse

4 Beskrivelse

Den komplette pleje og styring af en golfbane kreever:

* Boldopsamlingsrobotter

« Robotklippere

» Ladestationer

e Et temningshul, hvor de opsamlede bolde kan afleveres.

e Et boldopsamlings- og styringssystem, sk@nt detaljer for dette ikke er inkluderet i denne
vejledning.

Alle disse elementer er illustreret i nedenstaende figur. Dette kapitel beskriver de mekaniske

egenskaber for robottens, sensorerne, ladestationens og tgmningshullet.

Portal TIL
Webserver

~
-
& Bruger

Perimeterledning

Ladestation

Figur 1: Systemets komponenter

Perimeterledningen er en del af den komplette installation (side 42).
En bruger kan styre robotten direkte gennem Brugergreenseflade (side 143).

Nar en robot er registreret pa portalen, som kgrer pa en webserver, kan den sende
oplysninger (alarmer og aktiviteter) til denne server, som en bruger kan se ved at koble pa
serveren. Gennem denne server kan brugeren ogsa udstede kommandoer til robotten.

4.1 Robotterne

Komplet styring af golfbaner kraever en kombination af boldopsamlingsrobotter og
klipperobotter.

« Ballpicker-robot (side 10)
* Bigmow-robot (side 9)

4.1.1 Bigmow-robot

For en fuld beskrivelse af Bigmow-robotten og dens sensorer henvises til "Bigmow
Teknikervejledningen”.

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 9
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Den almindelige Bigmow-robot er tilpasset til at kunne bruges pa en golfbane. Dette
involverer tilfgjelse af deflektorer (for at sikre, at boldene ikke kommer under hjulene) og
golfskiver, der forhindrer, at boldene beskadiges.

Se Tilpasning af Bigmow for at arbejde pa en golfbane (side 44)

4.1.2 Ballpicker-robot

Ballpicker-komponenter

Figur 2: Visning fra oven af robottens komponenter

(1) STOP-knap
Nar denne knap trykkes, stopper robotten, uanset hvor den befinder sig.

Den er ogsa et daeksel, som giver adgang til den sakaldte smartbox, der indeholder
den indbyggede computer, som styrer robotten. En brugergraenseflade benyttes til at
konfigurere og redigere robottens driftsparametre.

(2) Hus
Huset er udstyret med sensorer og daekker over robottens mekaniske komponenter.
(2a) Laget deekker kurven.

(3) Sonarer til forhindringsdetektion
Sensorer (side 14), som detekterer en genstand pa robottens bane.

(4) Forhjul
Forhjul.

(5) Kofanger
Kofangeren er en tryksensor, som for robotten til at skifte retning, hvis den kommer i
kontakt med en forhindring. For flere oplysninger henvises til Sadan fungerer Ballpicker
(side 20).

(6) Baghjul
Baghjulene er drevne og udstyret med bremser, som garanterer sikkerheden pa
heeldende terraen, eller nar maskinen holder stille.

10 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28
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(7) Ladekontakter

Der findes to par ladekontakter pa hver side af robotten. De forbindes med ladearmene i
ladestationen.

(8) Bolddeflektorer
Bolddeflektorer skubber golfboldene udad for at forhindre, at hjulene karer over dem.

Figur 3: Visning fra neden af robottens komponenter

(9) Opsamlingsrulle

Opsamlingsrullen er et szet roterende skiver, der fanger boldene, nar robotten karer hen
over dem, hvorefter boldene smides i opsamlingskurven. Den drives ikke af en motor;

det roterer ved at trille over jorden. Rullen lgftes i en mellemposition, nar robotten skal
foretage skarpe sving, nar den faglger ledningen. Den lgftes til en hgj position, nar boldene
skal tgammes ud.

(10) Opsamlingskurv
Den kurv, der opbevarer boldene, far de afleveres i tamningshullet.

(12) Spole
Robotten er udstyret med en spole, som detekterer det magnetiske felt, der genereres
af perimeterledningen. Hvis robotten krydser perimeterledningen, sa registrerer den en

eendring i signalfasen i ledningen hvormed angives, at den forlader omradet. Som resultat
vil robotten aendre retning og kare tilbage til omradet.

(11) Teend/sluk-kontakt
Teender og slukker robotten.

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 11
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Figur 4: Robotkomponenter uden hus

(12) Detektor for fuld kurv
Denne klap vendes opad ved tilstedeveerelsen af bolde i kurven. Nar denne kurv er fuld,
karer robotten ga til temningshullet for at aflevere boldene.

(13) Boldtzellingsband
Et trykfglsomt band er placeret pa undersiden af denne komponent. Nar boldene skydes
ud mellem opsamlingsskiverne og rammer dette band, teelles antallet af slag.

(14) Rotationshastigedsdetektor
Rotationshastigedsdetektoren for en markar pa rullen registreres af en sensor pa
kabinettet. Hvis hastigheden er for lav, indikerer det, at rullen er blokeret pa en eller
anden made, og robotten praver fgrst at fierne blokeringen. Hvis dette ikke er muligt,
vender den tilbage til stationen og udsender en alarm.

Identifikationsmeerkater
Der findes to identifikationsmaerkater med oplysninger om den enkelte robot.

Der er en meerkat pa indersiden af stopknap-daekslet, sddan som vist herunder.

'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.
ﬂ:T:vLi:ie:J;OSRQBEﬂOD IBRBP 000105 " 2019 |J

Figur 5: Identifikationsmaerkat under stopknap-deeksel

En anden meerkat, som indeholder identiske oplysninger, er placeret i den forseglede
boks med elektronik (komponent 10 i Figur 3: Visning fra neden af robottens
komponenter (side 11)) og er normalt ikke synlig. Dette sikrer, at hus og smartbox med

12 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28
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THE GRASS MASTERS
greensefladen matches korrekt med de mekaniske komponenter, hvis det uanset arsagen

er ngdvendigt at afmontere robotten.

Figur 6: Identifikationsmaerkat pa kabinet

1210 ,

196

948

1132 o

1344

Figur 7: Mal set fra bagsiden

(H): Ladekontakthgjde

Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28
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542

. 445 A
603 341

1178

Figur 8: Mal set fra siden

Tekniske specifikationer

Se Tekniske specifikationer Ballpicker (side 181) for detaljerede tekniske specifikationer.
Lydtrykniveau: Det A-veegtede lydirykniveau er:

- 61 dB ved 1 meters afstand
- 52 dB ved 5 meters afstand

Vaegt i kg: Kan ses pa identifikationsmaerkaten. Se Figur 5: Identifikationsmaerkat under
stopknap-daeksel (side 12).

4.1.2.1 Sensorer

Ballpicker er udstyret med et omfattende saet sensorer, der garanterer sikker drift. Disse
sensorer sikrer, at robotten kan spore og reagere pa en hindring i banen, eller hvis en lille
genstand er i fare for at blive beskadiget af skaerebladene.

Stopknap

Stopknappen er let synlig, placeret gverst pa robotten (se Ballpicker-robot (side 10)) Hvis
kontakten trykkes, stopper robotten beveegelsen og arbejdet.

Stopknappen fungerer ogsa som et deeksel, som nar det lgftes giver adgang til robottens
styreenhed med brugergreenseflade. En kommando skal udstedes ved hjeelp af denne
brugergreenseflade for at genstarte robotten.

Sonar til forhindringsdetektion

Robotten er udstyret med et seet sonarsensorer til sporing af forhindringer. Disse sensorer
transmitterer et konstant sonarsignal (40 kHz). Nar de stgder pa en hindring, modtages de
reflekterede bglger af sensorerne, og robottens hastighed reduceres til 200 mm/sek. (mindre
end 1 km/t).

14 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28
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Min. bredde

10 4h.....

Figur 9: Pavisning af forhindringer ved hjeelp af sonarsensorer

Robotten bergrer forsigtigt hindringen ved lav hastighed. Robotten beveaeger sig bagleens og
veelger en vilkarlig retning mellem 60° og 120°.

Disse sensorer kan registrere genstande, der er:

* mindst 400 mm hgje
e mindst 50mm brede (fra alle vinkler).

= Bemaerk: Hvis forhindringens overflade reflekterer sonarbglgerne mod himlen, bar de
afdeekkes med stor bobleplast.

Kofanger

Kofangeren er en trykfgler, som faler, nar robotten rarer ved en hindring. Robotten vil
beveege sig med en langsom hastighed, fordi sonarernes detektorer allerede har opdaget
hindringen. Nar kofangeren rarer ved forhindringen, vil robotten bevaege sig bagleens og
derefter dreje med en vinkel, indtil den kan undga forhindringen.

Bagleens forskydningssensorer

Ballpicker er udstyret med sensorer, der registrerer, nar robotens hus bevaeges bagud.

Figur 10: Bagleens forskydningssensorer

(R) Bagleens forskydningssensorer. Hvis robotten rgrer ved et objekt, der skubber huset
bagleens, reagerer sensorerne. Robotten stopper med at arbejde og bevaeger sig bagleens.
Robotten udfgrer en mangvre for at undga objektet, og hvis det lykkes, fortszetter den

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 15
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4.2

arbejdet. Hvis ikke, vil robotten efter 10 sekunder registrere en alarm og forblive i sikker
tilstand (ubevaegelig), indtil forhindringen er fjernet.

Spole

Induktionsspolen detekterer magnetfeltets intensitet, som genereres inden for perimetret.
Den maksimale intensitet er placeret pa ledningen, som far robotten til at stoppe, rotere og
derefter fortseette med at arbejde i en ny retning.

Spolens placering kan ses som pkt. (12) i Ballpicker-robot (side 10).

Vippe-/heeldningssensor

Heeldningssensoren registrerer vinklen pa haeldningen, som robotten arbejder pa. Hvis denne
vinkel overstiger 30° (58 %), vil en alarm blive udsendt, og robotten vil stoppe med at bevaege

sig.

Vippesensoren registrerer, om robotten er blevet vendt pa hovedet, eller om nogen forsgger
at starte motoren, mens robotten er vendt om.

Temperatursensor

Temperaturfgleren maler omgivelsestemperaturen og forhindrer robotten i at fungere, hvis
denne temperatur er for lav. Den minimale temperatur, hvormed robotten kan fungere, er
indstillet som driftsparameter (side 157).

Ladestationen

Figur 11: Komponenter i ladestationen

(1) Ladearme.
(2) Base.

(3) Tilstedeveerelsessensor. Dette er en valgfri funktion, som angiver, at ladestationen er
optaget og oplader en robot. Dette er iseer vigtigt, nar du bruger flere boldopsamlingsrobotter.
Se Installation af relee til den optagede slgjfe (side 74).

B Bemeerk: Pa den station, der er tilknyttet et tamningshul, er basen ikke pakraevet og
kan flernes. Se Tilpasning af stationen med tgmningshul (side 56).
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Figur 12: Ladestationen set bagfra

(4) LED-display, som angiver stationens aktuelle status:

e Grgn - blinkende: stationen fungerer normalt.
* Rgad - blinkende: ingen perimeterledning kan detekteres.

Dette kan skyldes, at ledningen er blevet klippet over eller er for lang.
* Rgd - lyser fast: Angiver et problem.

Dette kan skyldes, at ledningen er for kort, mindre end 200 m, eller at der er indtradt et
problem med elektronikken.

(5) Identifikationsmeerkat.
(6) Input til stramkabel.
(7) Input til perifere kabler.

Tekniske specifikationer

Detaljerede oplysninger om ladestationen kan ses pa identifikationsmaerkatet.

Belrobotics 8

www.belrobotics.com

STATION H
6kg / 13lbs IP65
In: 100-240V ~~ 3.5A [O]
Out: 23-32V = 10.7A L
Made in Belgium
Yamabiko Europe S.A.

L Av.Lavoisier 35 - BE1300 BRST 000116 || 2018 J

Figur 13: Ladestationens identifikationsmaerkat

& Advarsel: Tag altid stikket ud af ladestationen, fgr du abner den.

| de tilfeelde, hvor der ikke er noget stik, skal du fijerne sikringen fra ladestationen.
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4.3 Temningshullet

Temningshullet er det sted, hvor robotten afleverer boldene. Det er placeret ved siden af en
station, men ikke ngdvendigvis den, hvor robotten oplader sit batteri. Nar robotten har samlet
et vist antal bolde, eller efter en defineret tidsperiode, karer den til tamningshullet. Kontakten
med ladestationen udlgser robottens aflevering af boldene i hullet.

Dette afsnit beskriver det grundlaeggende ved tamningshullet. Der er forskellige muligheder
og anbefalinger for installation af tamningshullet (side 62) i afsnittet vedrgrende
installation.

Figur 14: Grundleeggende elementer ved tgmningshullet

(A) Betonhus
Starrelsesforholdet er vist i Figur 15: Starrelsen pa temningshullet (side 19)
(B) Gitter
Delnummer: YB-013-00030-0A
Gitterveerk: 800X800x30 mm
Mesh-stagrrelse: 66X99 mm
Staltykkelse: 3mm
Overflade: galvaniseret

(C) Perimeterledningsstgtte
Delnummer: YB-013-00030-0A

(D) Fastggringselement til perimeterledningsstgtten
Delnummer: YB-013-00029-0A
To fastgaringselementer er pakreevet.

Starrelsen pa tamningshullet

Figuren nedenfor viser starrelsen pa betonhuset, der er pakraevet til tamningshullet.

Den rgde pil angiver den retning, i hvilken robotten nsermer sig tamningshullet.
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Figur 15: Stgrrelsen pa temningshullet
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5 Sadan fungerer golf

5.1

5.2

Pa en golfbane arbejder boldopsamlingsrobotter og robotklippere sammen i samme
omrader. Detaljer om deres forskellige arbejdsomrader og opstilling af ladestationer findes i
Golfinstallation (side 42).

Golfbanedefinitioner

Falgende udtryk bruges til at drgfte styringen af en golfbane ved hjeelp af
boldopsamlingsrobotter og robotklippere.

Driving range
Et omrade, hvor spillerne gver sig i deres "drive" eller "full swing". Boldene slas typisk 100
til 200 meter vaek. En driving range kan ogsa bruges til "approach” eller "3/4 swing", hvor
praecision er vigtigere end afstand: boldene slas 10 til 100 meter veek.

Dette er det omrade, hvor der er hgjeste koncentration af bolde, der skal opsamles.
Robottens arbejdsomrade (banen).

Dette henviser til det samlede omrade, som robotterne arbejder i. Det inkluderer omrader
med hgj boldkoncentration savel som omrader med lavere boldkoncentration. Det
omtales sommetider som "banen”.

Samarbejde

Kombinationen af boldopsamlingsrobotter og robotklippere giver en automatiseret og yderst
effektiv Igsning til at bevare banens kvalitet.

Bigmow Klipper greesset pa alle dele af banen. Den er tilpasset til at sikre, at bolde bliver
skubbet veek fra knivene, sa de ikke bliver beskadiget og sa de ikke presses ned i jorden,
hvilket kan forurene den. Regelmaessig Kklipning sikrer, at graesset er godt vedligeholdt og
forbedrer effektiviteten af boldopsamlingen. Grees, der ikke er klippet, kan blive revet op af
boldopsamlingsrobotten, og lange graesstra vil tilstoppe rullen pa boldopsamlingsrobooten.

Ballpicker Kan indsamle bolde dggnet rundt. Em stor del af boldene kan transporteres til
systemet til vaskning og returnering af boldene til bolddispenseren.

Da robotterne kan arbejde samtidig, er det ikke ngdvendigt at opsamle alle boldene inden
klipning.

Sadan fungerer Bigmow

For oplysninger om, hvordan Bigmow fungerer, henvises til "Bigmow Teknikervejledningen".

Sadan fungerer Ballpicker

Robotten fungerer i en reekke "tilstande". | disse tilstande er den programmeret til at fungere i
en raekke "modusser”.
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Figur 16: Driftstilstande

Autonom missionstilstand (side 21): | denne tilstand arbejder robotten i cyklusser, hvor

den enten er i drift (indsamling og aftemning af bolde) eller befinder sig i ladestationen for at
oplade batteriet eller i en hvileperiode. Det preecise flow, hvormed robotten beveeger sig fra
en tilstand til en anden, afhaenger af installationskonfigurationen.

Inaktiv tilstand (side 38): Robotten kan skifte til en inaktiv tilstand, hvis en betingelse
indtraeffer, som kreever, at klippemissionen (tilstand) afbrydes.

Robotten vender tilbage til den autonome arbejdstilstand, nar problemet er Igst, eller nar der
er udstedt en bestemt kommando.

Servicetilstand (side 40) kan startes af teknikerne, nar seerlige driftstilstande er
ngdvendige.

5.2.1 Autonom missionstilstand

Den made, hvorpa boldopsamlingsrobotten bevaeger sig mellem de forskellige driftstilstande,
afhaenger til en vis grad af installationskonfigurationen: specifikt, om der er en eller flere
boldopsamlingsrobotter, der arbejder i det samme arbejdsomrade.

Enkelt Ballpicker

| denne konfiguration er der kun en station tildelt boldopsamlingsrobotten. Robotten vender
tilbage til denne station for at aflevere boldene, og forbliver om ngdvendigt i denne station for
at oplade batteriet, far den vender tilbage til arbejdet. Dette er illustreret i nedenstaende figur.
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Figur 17: Autonom missionstilstand med en Ballpicker

Flere Ballpickerer

Nar der er mere end en boldopsamlingsrobot, der karer i det samme arbejdsomrade, er de
alle ngdt til at vende tilbage til en station for at aflevere boldene. Dette er indikeret med den
bla (hgjre) slgjfe i figuren herunder. Nar robotterne skal oplade batterierne, eller nar den
planlagte arbejdstid er forbi, vender hver robot tilbage til en separat station. Dette er indikeret
med den grgnne (venstre) slgijfe i figuren herunder.

> Arbejd I
|

Ga til
station

station

Temning
af bolde

Vent ved
station

Figur 18: Autonom missionstilstand med flere boldopsamlingsrobotter

Autonome missionstilstande
Start arbejdet (side 23)

| denne tilstand bevaeger robotten sig tilfeeldigt over sit arbejdsomrade og samler bolde.
Returnering til station (side 25)

Robotten bliver ngdt til at vende tilbage til en station enten for at aflevere boldene, oplade
batteriet eller for at vente pa, at den naeste arbejdssession begynder.
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Temning af bolde (side 34)
Robotten indsamler boldene og opbevarer dem i en kurv. Nar enten et vist antal bolde
er samlet, eller der er géet en vis tid, kgrer robotten til tamningshullet for at aflevere
boldene.

Opladning af batteri (side 35)
Nar robottens batteri skal oplades, kgrer den til en ladestation.

Venter i stationen (side 36)
Nar batteriet er opladt kan robotten forblive i ladestationen. Det afheenger af programmet
og de faktiske forhold.

Ga til zone (side 36)

| denne tilstand udfgrer robotten en rasekke mangvrer, far den kgrer til den pakraevede
arbejdszone (side 36).

5.2.1.1 Start arbejdet

Ga til
station

1

Temning
af bolde

L

Oplad
~

Ga til
station

station

F Y

Temning
af bolde

F 3

Vent ved
station

Vent ved
station

| T

Enkelt boldopsamlingsrobot Flere boldopsamlingsrobotter

Figur 19: Driftstilstand

| driftstilstand indsamler Ballpicker boldene fra feltet (inden for perimeterledningen). Den karer
i vilkarlig bevaegelse over marken for at sikre, at hele feltet daekkes, og at robottens hjul ikke
efterlader spor pa graesset.
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Ladestation med
tempingshul

Perimeterledning

—

Farhindring Vilkarlig bane Arbejdsomrade

Figur 20: Vilkarlig beveegelse inden for perimeterledningen

Et signal, der genererer et elektromagnetisk felt inden for det omrade, der afgraenses af
perimeterledningen, udsendes af ladestationen. Robotten er udstyret med en spole, som fgler
magnetfeltet.

Styrken af det elektromagnetiske felt er starst ved greensen, og nar robotten kommer til
perimeterledningen, seetter den farten ned. Derefter kgrer den over ledningen, og spolen
registrerer en fasesendring. Dette far robotten til at stoppe, vende lidt, dreje med en vilkarlig
vinkel og derefter fortseette i en ny retning. Denne vinkel er typisk mellem 60° og 120° og
afhaenger af de indstillinger, der er defineret i softwaren.

Robotten kan bevaege sig med en absolut maksimal hastighed pa 1 m/s (3,6 km/t). Denne
maksimale hastighed kan indstilles til et lavere niveau.

Robotten kan registrere en hindring (permanent eller forbigdende) gennem et seet Sensorer
(side 14). Pavisning far robotten til at bremse og forsigtigt rare ved forhindringen, som angivet
af tryksensorerne pa kofangeren. Robotten vender om og roterer derefter med en tilfeeldig
vinkel for at fortseette arbejdet.

Figur 21: Robotmangvrer omkring forhindring
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Mens robotten arbejder, samles der bolde op mellem skiverne pa rullen. Nar rullen roterer,
slas boldene ind i kurven. Nar de bliver sldet ud af rullen, rammer de et trykfalsomt band
mellem rullen og kurven. Antallet af slag pa dette band teelles. Hvis der er for meget

mudder eller graes pa boldene, kan de ikke skubbes ud af rullen. Rullen blokeres, og dens
omdrejningshastighed reduceres. Omdrejningshastigheden males, og hvis denne falder til
under 1 omdrejning/sekund, stopper robotten. Den forsgger at friggre boldene fra skiverne
ved at kare hurtigt fremad og derefter stoppe brat op. Hvis dette ikke Igsner boldene, vender
robotten tilbage til tamningshullet og udsender en alarm.

Nar antallet af indsamlede bolde har naet et vist antal, eller en bestemt periode er gaet, eller
kurven er fuld, vil robotten bevaege sig mod stationen, der er tilknyttet tamningshullet for at
Temning af bolde (side 34). Parametrene til at definere, hvornar boldene skal afleveres,
indstilles som en del af installationskonfigurationen.

Pa et bestemt tidspunkt treeffer robotten beslutningen om at vende tilbage til ladestationen
(side 26). Arsagen til dette kan veere:

» Datteriet skal oplades,

e den programmerede arbejdsperiode er forbi,
* en (ekstern) kommando er blevet udstedt,

e temperaturen er for lav.

5.2.1.2 Returnering til station

[ Ga til H Arbejd] o Arbejd |
Zone
5 |
Ga i
| station

G4 til
station
» Temning -
af bolde T??;",g'g
< Oplad

Vent ved
station

i

Vent ved
station

| T

Enkelt boldopsamlingsrobot Flere boldopsamlingsrobotter

Figur 22: Returnering til station

Behov

Ballpicker skal vende tilbage til en station:

- for at aflevere bolde,

- for at oplade batteriet,

- for at vente til den naeste arbejdssession er planlagt,
- hvis en specifik kommando er blevet udstedt,

- hvis den omkingveerende temperatur er for lav.
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Metode

Der findes forskellige metoder, der gar det muligt for robotten at lokalisere den station, den
skal kare til.

Karsel langs sporgraensen
Dette er standardmetoden. Robotten fglger sporgraensen for det lod, den arbejder i, og
falger derefter slgjfeledningen, indtil den kommer til stationen.

GPS-returnering

Dette giver en hurtigere og mere effektiv made for robotten at ankomme til et defineret
sted neer stationen. Herfra vil den flytte til slgjfen og derefter falge ledningen, indtil den
leegger til ved stationen.

Destination

Hvilken station robotten karer til, athaenger af:

- hvorvidt stationen er forbundet til et tamningshul, hvor den kan aflevere boldene,
- hvorvidt installationen indeholder mere end en boldopsamlingsrobot.

Nar robotten arbejder, rarer rullen, der opsamler boldene, graesset, som vist nedenfor. Rullen
er ikke mekanisk drevet, den roterer ved robottens bevaegelse.

. IR

Figur 23: Rulleposition under arbejdet

Nar robotten vender tilbage til stationen, opsamler den ikke bolde og er muligvis ngdt til at
folge sporgraensen og perimeterledningerne. Dette kan involvere skarpe sving, og for at lette
dette haeves rullen til en mellemstilling over graesset som vist nedenfor.

&

Figur 24: Rulleposition ved returnering til station

5.2.1.2.1 Returnering til stationen for at oplade
Ballpicker vender tilbage til en ladestation, nar:

- batteriet skal oplades,

- den planlagte arbejdsperiode er forbi,

- en specifik kommando er blevet udstedt,

- temperaturen er under et defineret minimum.

Hvis der kun er en boldopsamlingsrobot i drift, vil den vende tilbage til den station, der er
tilknyttet et tamningshul, (side 29) for at lade.
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Nar der er flere robotter, der arbejder i det samme omrade, vender den tilbage til sin
specifikke ladestation.

Returnering til en ladestation ved at fglge en sporgreense

Dette er standardmetoden til at vende tilbage til en station.

Ladestation 1 Ladestation 2 Ladestation 3

Slejfeledning 1 i i
i Slejfeledning 2 lgjfeledning 3

Graensespor 2

Gransespor 1

Figur 25: Returnering til robottens ladestation

Nar robotten beslutter, at den skal vende tilbage til en ladestation, tager den den korteste
rute til den sporgreense, den arbejder i. Dette kan veere i punkt A, hvis robotten er i lod 1,
eller punkt C, hvis robotten er i lod 2. Retningen afhaenger af returretningen for lod 1. | dette
eksempel er det med uret.

Robotten fglger sporgraensen for det lod, der er teettest pa stationen, indtil den registrerer den
specifikke frekvens for den stationsledning, der er forbundet til ladestationen (punkt B). | dette
eksempel er det station 2.

Ved punkt B falger robotten stationsslgjfeledningen, indtil den kommer til stationen ved at
folge slgjfeloddets returretning. | eksemplet, som er vist herover, er retningen med uret.

Hvis returretningen for slgjfeloddet er modsat den i arbejdsloddet, tager robotten den ruten,
der er vist i figuren nedenfor

Figur 26: Returnering til station med omvendt returretning
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Nar robotten er kommet til stationen, oplader den batteriet (side 35) eller venter i stationen
(side 36), indtil den skal arbejde igen.

Returnering til ladestationen ved hjeelp af GPS

Mangvrerne til dette er vist i nedenstaende figur. Disse afhaenger af, om robotten er i loddet,
der er teettest pa stationen, eller om den karer i et tilstadende lod.

Ladestation 1 Ladestation 2 Ladestation 3
. ) [ |
Slejfeledning 1 Slejfeledning 2 Slejfeledning 3
— /

[ ———

|
Lo :
"lr-Qvedap I

Gransespor 1 Gransespor 2

Perimeterledning for det lod,
der er taettest pa stationen

Figur 27: Returnering til ladestationen ved hjeelp af GPS

Robot er i lod 2: Ved punktet D skal robotten kare tilbage til ladestationen. Den karer direkte
til GPS-punktet E, der er placeret i det aktuelle lod. (Hvis overlapningen er stor nok, kan
dette veere inden for overlapningen). Den vil dreje, sa den karer mod perimeterledningen og
derefter falge sporgreensen, indtil den nar overlapningsomradet og registrerer det tilstadende
lods ledning. Den vil fglge ledningen omkring overlapningen og derefter kare direkte til

det naeste GPS-punkt B. Robotten vil igen dreje mod perimeterledningen, far den fglger
sporgraensen, indtil den registrerer den specifikke frekvens for den stationsledning, der er
tilknyttet ladestationen (C). Derefter fglger robotten slgjfeledningen, indtil den kommer til
stationen ved at falge slgjfeloddets returretning. | eksemplet, som er vist herover, er retningen
med uret. Hvis returretningen for slgjfeloddet er modsat den i arbejdsloddet, tager robotten
den ruten, der er vist i Figur 26: Returnering til station med omvendt returretning (side 27)

Robot erilod 1: Ved punkt A tager Ballpicker den korteste rute til det definerede GPS-
punkt B teet pa temningshullet. Ved dette punkt drejer robotten, sa den karer mod
perimeterledningen. Derefter falger den sporgraensen, indtil den registrerer slgjfeledningen
(C), som den fglger, indtil den kommer til stationen ved at falge slgjfeloddets returretning. |
eksemplet, som er vist herover, er retningen med uret. Hvis returretningen for slgjfeloddet
er modsat den i arbejdsloddet, tager robotten den ruten, der er vist i Figur 26: Returnering til
station med omvendt returretning (side 27)

Den oplader batteriet (side 35) eller venter i stationen (side 36), indtil den skal arbejde
igen.
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Bemeerk: Hvis robotten ikke er i stand til at vende tilbage til stationen ved hjeelp af
GPS, vender den tilbage til stationen ved at falge sporgraensen (side 27)

For yderligere oplysninger om konfiguration af GPS-returnering (side 48).

5.2.1.2.2 Returnering til stationen for tesmning af bolde
Ballpicker vender tilbage til stationen ved siden af tamningshullet, nar:

- robotten registrerer, at kurven er fuld (se Figur 4: Robotkomponenter uden hus (side 12)),
eller

- nar et specifikt antal bolde er samlet,
eller

- nar der er gaet en specifik periode.

= Bemeerk: Disse parametre er defineret som en del af installationskonfigurationen.

- | enhver installation skal der veere en station tilknyttet tamningshullet.

- Huvis der kun er en boldopsamlingsrobot (side 29), kan denne station ogsa bruges som
ladestation.

- Huvis der er mere end en boldopsamlingsrobot (side 31), skal yderligere stationer
angives for at en robot kan oplades, mens en anden arbejder.

Nar robotten kommer til stationen med temningshullet, udlgser forbindelsen mellem robotten
og stationen frigarelsen af boldene i tamningshullet. Nar alle boldene er afleveret, forlader
robotten stationen og fortseetter med at arbejde.

5.2.1.2.2.1 En boldopsamlingsrobot

Der er to metoder, der kan bruges til at vende tilbage tiil tamningshullet: enten ved at fglge
sporgraensen eller ved hjeelp af GPS.

Returnering til tamningshullet ved at fglge sporgraensen

Mangvrerne til dette er vist i nedenstaende figur. Dette er standardmetoden til at vende
tilbage til en station. | dette eksempel arbejder robotten i et lod, der stader op til det lod, der er
teettest pa temningshullet, nar robotten skal aflevere boldene.
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Figur 28: Returnering til tsmningshul ved at fglge sporgraensen

Ved et bestemt punkt (A) vender robotten tilbage til stationen med tamningshul for at aflevere
boldene. Ved dette punkt tager Ballpicker den korteste rute til sporgraensen for det lod, den
arbejder i.

Robotten vil derefter fglge sporgraensen i henhold til den specificerede returretning for loddet.
Nar den registrerer ledningen teettest pa stationsloddet, vil den falge denne sporgraense,
indtil den registrerer stationslgjfeledningen (punkt B) Derefter falger robotten slgjfeledningen,
indtil den kommer til stationen ved at faglge slgjfeloddets returretning. | eksemplet, som er
vist herover, er retningen med uret. Hvis returretningen for slgjfeloddet er modsat den i
arbejdsloddet, tager robotten den ruten, der er vist i Figur 26: Returnering til station med
omvendt returretning (side 27)

Returnering til tamningshullet ved at fglge GPS

Mangvrerne til dette er vist i nedenstaende figur. Disse afhaenger af, om robotten er i loddet,
der er teettest pa stationen, eller om den karer i et tilstadende lod.

30
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Figur 29: Returnering til tsmningshullet ved at fglge GPS

Robot erilod 2: Ved punkt D skal robotten vende tilbage til stationen med teamningshul
for at aflevere boldene. Den karer direkte til GPS-punktet (E), der er placeret i det aktuelle
lod. (Hvis overlapningen er stor nok, kan dette veere inden for overlapningen). Den vil
dreje, sa den kagrer mod perimeterledningen og derefter falge sporgraensen, indtil den nar
overlapningsomradet og registrerer det tilstadende lods ledning. Den vil kortvarigt falge
sporgraeensen og derefter flytte direkte mod det naeste GPS-punkt B neer stationen. Robotten
vil igen dreje mod perimeterledningen, far den faglger sporgraensen, indtil den registrerer
slgjfeledningen (C). Derefter fglger robotten slgjfeledningen, indtil den kommer til stationen
ved at fglge slgjfeloddets returretning. | eksemplet, som er vist herover, er retningen med
uret. Hvis returretningen for slgjfeloddet er modsat den i arbejdsloddet, tager robotten den
ruten, der er vist i Figur 26: Returnering til station med omvendt returretning (side 27)

Robot erilod 1: Ved punkt A tager Ballpicker den korteste rute til det definerede GPS-
punkt B taet pa temningshullet. Ved dette punkt drejer robotten, sa den karer mod
perimeterledningen. Derefter fglger den sporgraensen, indtil den registrerer slgjfeledningen
(C), som den fglger, indtil den kommer til stationen ved at falge slgjfeloddets returretning. |
eksemplet, som er vist herover, er retningen med uret. Hvis returretningen for slgjfeloddet
er modsat den i arbejdsloddet, tager robotten den ruten, der er vist i Figur 26: Returnering til
station med omvendt returretning (side 27)

B Bemeerk: Hvis robotten ikke er i stand til at vende tilbage til stationen ved hjeelp af
GPS, vender den tilbage ved at fglge sporgreensen, som vist i Figur 28: Returnering til
temningshul ved at fglge sporgraensen (side 30).

For yderligere oplysninger om konfiguration af GPS-returnering (side 48).

5.2.1.2.2.2 Flere boldopsamlingsrobotter

| en installation med flere boldopsamlingsrobotter, skal der vaere en station tilsluttet
temningshullet og en ladestation for hver yderligere robot.
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Returnering ved at fglge sporgraensen

Dette er standardmetoden til at vende tilbage til en station. | nedenstaende eksempel
arbejder robotten i et lod, der ikke er ved siden af stationsslgjfeloddet. Ved punkt A skal en af
robotterne vende tilbage til tamningshullet for at aflevere boldene.

Ladestation Station med temningshul

__Optaget slojfeledni
Slejfeledning o Optaget slojfeledning

Temningshul ved
#—— siation, slejfeledning

Graensespor 1 Perimeterledning for det lod, Graensespor 2

der er taettest pa stationen

Figur 30: Returnering til tamningshul med flere boldopsamlingsrobotter

Ved dette punkt A tager Ballpicker den korteste rute til sporgreensen for det lod, den arbejder
i. Den vil derefter fglge sporgraenseni henhold til returretningen for dette lod (med uret i dette
eksempel), indtil den registrerer ledningen i det naeste lod. Den fortseetter, indtil den nar
temningsstationsslgjfen (punkt B).

B Bemeerk: Den ignorerer alle stationsslgjfer, der er knyttet til ladestationer, der ikke er
tilknyttet tsmningshullet.

Ballpicker Fglger dette lods ledning mod stationen (og anvender den returretning, der er
bestemt af slgjfeloddet), indtil den nar punkt C.

Hvis en anden robot er ved at tamme bolde af ved stationen, aktiveres ledningen til optaget
slgjfe, og robotten forbliver pa punkt C, indtil den fgrste robot har forladt tamningshullet.
Optaget slgjfe deaktiveres efterfglgende og robotten kan aflevere boldene.

Returnering ved hjeelp af GPS

Mangvrerne til dette er vist i nedenstaende figur. Disse afheenger af, om robotten er i loddet,
der er teettest pa stationen, eller om den karer i et tilstadende lod, nar den skal aflevere
boldene.
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Station med
Ladestation temningshul

__ Optaget slejfeledning
Perimeterledning for det lod, Slajfeledning "

der er teettest pa stationen

Temningshul ved
le— station, slejfeledning

w———
*

| ‘~Overlap
e

Graznsespor 1 Graensespor 2
Figur 31: Returnering til stationen med tgmningshul ved at falge GPS

Robot erilod 2: Ved punkt D skal robotten vende tilbage til stationen med teamningshul

for at aflevere boldene. Den karer direkte til GPS-punktet E, der er placeret i det aktuelle
lod. (Hvis overlapningen er stor nok, kan dette veere inden for overlapningen). Den vil

dreje, sa den karer mod perimeterledningen og derefter falge sporgraensen, indtil den nar
overlapningsomradet og registrerer det tilstadende lods ledning. Den falger sporgraensen
kortvarigt og karer derefter direkte til det naeste GPS-punkt B. Dette GPS-punkt er forbundet
med tgmningsstationen. Robotten drejer igen mod perimeterledningen, far den falger
sporgraensen, indtil den registrerer slgjfeledningen C. Derefter fglger den slgjfeledningen,
indtil den kommer til stationen. Hvis en anden robot er ved at tsmme bolde af ved stationen,
aktiveres ledningen til optaget slgjfe, og robotten forbliver pa punkt C, indtil den farste robot
har forladt temningshullet. Optaget slgjfe deaktiveres efterfglgende og robotten kan aflevere
boldene.

Robot i lod 1: Ved punkt A tager Ballpicker den korteste rute til det definerede GPS-punkt B
teet pa temningshullet. Ved dette punkt drejer robotten, sa den kerer mod perimeterledningen.
Derefter fglger den sporgraensen, indtil den registrerer slgjfeledningen C, som den fglger,
indtil den kommer til stationen, der er udpeget som temningsstation. Hvis en anden robot

er ved at tamme bolde af ved stationen, aktiveres ledningen til optaget slgjfe, og robotten
forbliver pa punkt C, indtil den farste robot har forladt tamningshullet. Optaget slgjfe
deaktiveres efterfglgende og robotten kan aflevere boldene.

Bemeerk: Hvis robotten ikke er i stand til at vende tilbage til stationen ved hjeelp af
GPS, vender den tilbage ved at fglge sporgreensen (side 32)

For yderligere oplysninger om konfiguration af GPS-returnering (side 48).
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5.2.1.3 Temning af bolde
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Figur 32: Temning af bolde

Ballpicker Returnerer til tamningshulstationen (side 29), nar den skal aflevere sine bolde.

Hvis mere end en boldopsamlingsrobot er i drift, vil robotten vente, indtil tamningsstationen er

ledig, inden den karer til stationen.

Forbindelse med tgmningsstationen udlgser frigivelse af boldene fra kurven. De falder ned i

temningshullet, hvor de opsamles og vaskes af det installerede boldstyringssystem.

Nar boldene er blevet frigivet, vil Ballpicker forlade stationen (side 36) og arbejdet

fortseetter.
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Figur 33: Opladning af batteri

Nar robotten ankommer til ladestationen (side 26), sa slutter den til opladepunkterne og
batteriet oplades.

Robotten bliver i ladestationen, indtil:

* Datteriet enten er fuldt opladet,

¢ eller der udstedes en kommando.

| dette gjeblik forlader den stationen (side 36) og fortsaetter arbejdet.

Robotten venter i stationen (side 36) hvis:

e hvileperioder er programmerede,

» den er programmeret til at blive i stationen (kommandoen "Oplad og bliv hjemme"),

= Bemaerk: batteriet kan ikke oplades, fordi temperaturen er under 0 °C. Robotten
venter, indtil temperaturen stiger til over 5 °C, far den prgver at oplade igen. Om
nadvendigt skal robotten flyttes til et varmere sted, sa batteriet kan oplade.
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5.2.1.5 Venter i stationen
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Figur 34: Venter i stationen

Ballpicker venter i stationen, efter batteriet er opladet, hvis:

- hvileperioder er programmerede,
- der er udstedt en kommando ("Oplad og bliv"),

- den omkringveerende temperatur er under en minimumsvaerdi.

Robotten forlader ladestationen (side 36), nar:

- den programmerede plan kreever, at arbejdet genstartes,

- en specifik kommando udstedes
- temperaturen er over et defineret minimum.

5.2.1.6 Ga til zone

| denne driftstilstand laver Ballpicker en mangvre for at forlade stationen og fortsaette
arbejdet. Standardmetoden er at forlade stationen ved at fglge sporgraensen, men i den
situation, hvor der er flere arbejdsomrader, kan GPS bruges. Hvis GPS-metoden pa et

tidspunkt ikke er tilgeengelig, vender robotten tilbage til den almindelige sporgreensemetode.
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Figur 35: Gatil zone

Ga til zone ved hjeelp af sporgreensen

Samme mangvre udfgres uanset om robotten forlader tamningshullet eller en ladestation. |
eksemplet nedenfor forlader robotten en ladestation.

Station med
temningshul

Ladestation 1 Ladestation 2

Slejfeledning 1 Temningshul ved

Slejfeledning 2 ; > )
station, slejfeledning

Graansespok\

Perimeterledning for det lod,
der er taettest pa stationen

Figur 36: Ga til zone langs sporgraensen

Robotten forlader stationen og faglger stationslgjfeledningen, indtil den nar punkt D, som er
inden for sporgreensen af det felt, der er naermest stationen.

Pa dette punkt drejer robotten og falger sporgraensen for feltet, indtil den nar punktet
E, hvor den drejer ind i zonen, som den skal arbejde i. Afstanden, som robotten karer
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langs sporgraensen, og vinklen, som styrer robottens indkarsel i feltet, er indstillet som
installationsparametre.

B Bemaerk: Robotten kan beveege sig langs sporgreensen i det felt, der er taettest pa
stationen, indtil den nar et yderfelt. Derefter falger den sporgraensen i dette felt, indtil
den drejer ind for at begynde arbejdet.

Ga til zone ved hjeelp af GPS

Denne metode kan bruges til at fgre en robot direkte ind i et tilstadende lod. Samme mangvre
udfgres uanset om robotten forlader tamningshullet eller en ladestation. | eksemplet nedenfor
forlader robotten en ladestation.

Ladestation 1 Ladestation 2 Station med
temni hiul

Slajfeledning 1
Temningshul ved

station, slojfeledning

Slejfeledning 2

Graensespor 1

Graensespor 2

Figur 37: Gatil zone ved hjeelp af GPS

Robotten forlader stationen og falger stationslgjfeledningen, indtil den nar punkt A, som
er inden for sporgreensen af det lod, der er naermest stationen. Den vil kortvarigt falge
sporgreensen og derefter flytte direkte til GPS-punktet (B) i lod 1.

Den vil derefter dreje og beveege sig mod sporgreense 1 og falge den, indtil den registrerer
lod 2-ledningen i overlapningsomradet. Derefter fglger den sporgraensen gennem
overlapningen og ind i lod 2, indtil den nar punkt C, hvor den vil dreje ind i den zone, hvor
den skal arbejde. Afstanden, som robotten karer langs sporgreensen, og vinklen, som styrer
robottens indkgrsel i feltet, er indstillet som installationsparametre.

5.2.2 Inaktiv tilstand

Der kan indtraeffe en tilstand, som far robotten til at standse sin autonome klippemission og
overga til en inaktiv tilstand. Arsager til dette kan veere:

« robotten er stgdt pa et problem og har udsendt en alarm.
e Missionen er blevet stoppet manuelt.
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| begge disse situationer er der mekanismer til styring af robottens stramforbrug.

Alarm

F 3

ﬂbejd

lgst inden
for 15
minutter?,

l@st inden
for 2 dage?

der er opstaet et problem

Ja

manuelt indgreb

OFF
) ] Ja er batteriet
Opladning helt afladet?

Figur 38: Inaktive tilstande efter en alarm

Nar robotten stgder pa et problem, registrerer den en alarm, som til sidst vil kreeve manuelt

indgreb.

Hvis alarmen ikke er blevet afhjulpet efter 15 minutter, gar robotten i "dvaletilstand". | denne
tilstand vil robotten mindske sit stramforbrug ved at lukke alt bortset fra modemmet.

@ Bemeaerk: Dvaletilstand aktiveres kun, hvis robotten er teendt i mere end en time.

Den fortseetter i "dvaletilstand" i 2 dage, eller indtil batteriet nar et meget lavt niveau, hvorefter
robotten slukker af sig selv.

Dette kraever manuelt indgreb:

- enten ved at udbedre alarmen og genoptage den autonome arbejdstilstand,
- eller ved at skubbe robotten til en ladestation for at oplade batteriet.
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Mission stoppet
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Figur 39: Inaktive tilstande efter et manuelt stop

| dette tilfeelde gar robotten i en "inaktiv" tilstand. Som standard gar robotten efter 15
minutters inaktivitet i "dvaletilstand" beskrevet ovenfor, hvor streamforbruget reduceres til
et minimum. Den fortszetter i "dvaletilstand" i 2 dage, eller indtil batteriet nar et meget lavt
niveau, hvorefter robotten slukker af sig selv.

Far robotten genoptager arbejdet, udfarer den en selvtest for at kontrollere hele systemet
(herunder elektronik, sensorer, mekanik og software).

« Nar resultatet af selvtesten er vellykket, genoptager robotten sin autonome driftsstatus.
e Hyvis resultatet af selvtesten ikke lykkes, udlgser det en alarm, hvilket kreever indgreb.

5.2.3 Servicetilstand

Demotilstand

| demotilstanden fungerer robotten uden reference til perimeterledningen. Denne tilstand kan

bruges til at demonstrere maskinen far perimeterledningen er installeret.

Demotilstanden aktiveres i Teknikermenuen.
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Vedligeholdelsesprgvning

En raekke vedligeholdelsestest er tilgeengelige i menuen Servicemenu i Teknikermenuen.
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6 Golfinstallation

6.1

Dette afsnit omhandler alle aspekter af en installation pa en golfbane. Det deekker falgende
emner:

- vurdering af behovene pa en golfbane

- stationerne, der bruges til at oplade robotterne og til tamningshullet,
- placeringen af tamningshullet

- alle de ngdvendige ledninger

- hvordan man handterer forhindringer

Detaljer om system til boldvaskning og fordeling udger ikke en del af denne manual.
Oplysninger om dette kan indhentes hos den lokale leverandgr.

Komponenter i en installation

Figuren nedenfor illustrerer komponenterne i et typisk golfbaneanlaeg.

Stationens
ledningsslajfer Station‘m/ed temningshul
| — -_—'l . .
] | |4— Optaget slajfeledning
_ _ - - | . e s .- . ":;._‘: :..._ -
-~ i * —
P -~ / - AN
/ . - " \}1 L
. -~ 'Il =
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l. Omrade med hgj boldkoncentration ‘.: é
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Forhindringer 1 |-
11
‘ - I:'
. Perimeterledning "
S \ e
~.. _ P |
- _— e em sa omm s = . ’
!
Arbejdsomrade /
1
/
/
/
—_—— - -
- _ - - e e o o — -

— e o -

Banens perimeterledning

Figur 40: Komponenter i en installation
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En golfbane kraever typisk (mindst) en boldopsamlingsrobot og (mindst) en robotklipper. For
information om vurdering af robotkravene henvises til Robotter (side 43).

En perimeterledning er ngdvendig til at omkranse hele banen. Perimeterledningen definerer
greenserne inden for hvilke, robotterne skal arbejde. Forberedelse og vedligeholdelse af
banen er vaesentlig for en optimal robotdrift.

En anden ledning kan installeres for at omfatte det omrade, der er naermest driving rangen,
og det er her, de fleste af boldene skal samles.

En ladestation er ngdvendig til hver af de robotter, der bruges pa banen, og for hver af disse
kreeves der en specifik stationslgjfeledning for at robotten kan vende tilbage til den rigtige
station.

En ladestation, der er tilknyttet et tamningshul, er nadvendigt for at boldopsamlingsrobotten
kan aflevere boldene. Handteringen af opsamlingen og vask af boldene, inden de kan
genbruges, udggr ikke en del af robotinstallationen.

Hvis mere end en boldopsamlingsrobot er i brug, kreeves en ekstra "optaget slgjfeledning”.
Hvis to boldopsamlingsrobotter neermer sig tamningshullet pa samme tid, sikrer denne slgjfe,
at den anden robot venter, indtil den farste robot har afleveret alle sine bolde og flytter veek,
for den karer ind for at komme i kontakt med stationen, der er knyttet til tsmningshullet.

Forhindringer skal undgas. Dette kan opnas gennem beveegelser, som robotten udfarer, nar
en sensor har registreret forhindringen. Permanente forhindringer kan muligvis undgéas ved at
placere perimeterledninger omkring dem og saledes skabe ger og pseudoger.

B Bemeerk: Der skal vaere en operatgr til stede til hAndteringen af golfbanen. Denne
operatar skal modtage alarmmeddelelser fra bade boldopsamlingsrobotterne og
robotklipperne. Operatgren skal renggre boldopsamlingsrobotten hver dag.

Robotter

Der bruges bade boldopsamlingsrobotter og robotklippere pa en golfbane. Inden en
installation pabegyndes, skal man foretage en vurdering af behovene.

Robotklippere

Korrekt klipning pavirker ikke kun kvaliteten af graesset, men ogsa effektiviteten

af boldopsamlingsrobotterne. Hvis graesset er for langt, vil det blive revet af
opsamlingsprocessen og ophobes i Ballpickers kurv, hvilket skaber stgrre behov for
renggring.

Den maksimale laengde pa perimeterledningen er 1.200 m.

[ Bemeerk: Det deekkede omréde ma ikke veere pa mere end 24.000 m?.

Udfarlige detaljer om Bigmow kan findes i "Bigmow Teknikervejledningen®”.

Standardversioner af Bigmow skal tilpasses brug pa en golfbane (side 44).

Boldopsamlingsrobotter

Boldopsamlingsrobotter arbejder inden for det samlede arbejdsomrade, der er defineret af
perimeterledningen. Koncentrationen af de bolde, der skal opsamles, er hgjest pa driving

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28

43



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS
Kapitel 6 Golfinstallation

rangen. Vi anbefaler, at driften af Ballpicker er koncentreret i det omrade, hvor der er den
hagjeste boldkoncentration. Produktiviteten falder drastisk, hvis boldkoncentrationen er lav.

Se Boldopsamlingskapacitet (side 46) for vurdering af behovet for antal af
boldopsamlingsrobotter og de omrader, hvori de arbejder.

6.2.1 Tilpasning af Bigmow for at arbejde pa en golfbane

Bigmow Skal tilpasses for at kunne arbejde pa en golfbane.

« Klippeskiverne er rettet til, saledes at de ikke klipper og beskadiger golfboldene.
 Der er placeret deflektorer pA maskinerne, der skubber boldene veek fra klipperen for at
sikre, at boldene ikke kommer i klemme.

Delene kgbes som seet.
Golfskivesaet: YB-062-00033. Det inkluderer.

- YB-061-00070 (x5): Golfskive
- YB-061-00020 (x1): Afvigerklapseet (hgjre)
- YB-061-00021 (x1): Afvigerklapseet (venstre)

@ Sidan sendres Bigmow

Figur 41: /£ndring af Bigmow til brug pé en golfbane

1. Fjern de aktuelle klippeskivesamlinger. (A). (For yderligere oplysninger henviser vi til
"Bigmow Tekniske vejledning”).

2. Fjern de beskyttende deflektorer. (B)

3. Udskift antifriktionsskiverne med de nye fra seettet.
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B Bemeerk: Vi anbefaler, at du kontrollerer skiverne efter et par uger, og udskifter
dem, vis det er ngdvendigt.

4. Fastger hver afvigerklap pa beslaget med de tre medfglgende skruer. (C)

5. Fastggr beslaget til den korrekte side af robotrammen (D) med den skrue, der allerede er
placeret pa robotten (som vist nedenfor).
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6. Fastgar beslaget til undersiden af rammen med den skrue, der medfglger i seettet (som
vist nedenfor).

6.2.2 Boldopsamlingskapacitet

Det fgrste skridt i installationen pa en golfbane er vurderingen af antallet af kraevede
boldopsamlingsrobotter og definitionen af de omrader, hvor de skal arbejde.

Antallet af bolde, der skal opsamles

Du skal identificere antallet af bolde, der er slas pr. dag i lgbet af en arbejdsuge og i
weekenden i hgjsaesonmanederne (april til august i Nordeuropa). Dette kan estimeres ved at
overveje fglgende.

- Hver bas tager normalt imod mellem 5 og 10 spillere om dagen i labet af sommeren.

- Huver spiller slar i cirka 30 minutter, hvilket betyder, at hver matte bruges mellem 2,5 og 5
timer/dag.

- Hver spiller slar mellem 50 og 100 bolde i lgbet af de 30 minutter.

- Minimumsantallet af bolde/bas/dag er 5 x 50 = 250 bolde/bas/dag.

- Maksimumsantallet af bolde/bas/dag er 10 x 100 = 1.000 bolde/bas/dag.

= Bemeerk: Erfaringen viser at man skal regne med 350/bas/dag i gennemsnit om
sommeren.

Du skal ogsa klarlaegge antallet af bolde, der er tilgaengelige pa anleegget; dvs. antallet af
bolde, der kan blive slaet uden opsamling.

En tommelfingerregel siger:

samlet antal nadvendige bilde = 1,5 x antallet af bolde, der anvendes pa en
spidsbelastningsdag

* antallet af bolde anvendt pa en
spidsbelastningsdag efterfulgt a f antallet
af dage anvendt pa en hverdag
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Ballpicker kapacitet

Ballpicker Kan opsamle maksimalt 10.000 bolde om dagen.

Kapaciteten for en kurv er 250 bolde. Nar den er fuld, skal robotten vende tilbage til
temningshullet.

Ballpicker Kreever 1,5 timer til at oplade batteriet, hvorefter den kan arbejde i 4,5 timer.

Erfaringen viser, at det er optimalt at have Ballpicker karende i maksimalt 4 timer/dagen i
zonen med hgj boldkoncentration. Hvis den arbejder i mere end 4 timer, risikerer man en
"tom” zone med hgj koncentration og en "overfyldt” yderzone.

Tip: Send Ballpicker til zonen med hgj koncentration 3 timer efter start pa et
spidsbelastningstidspunkt. Hvis spidsbelastningstidspunktet er fra klokken 9.00 til
17.00, skal Ballpicker fokusere pa omradet med hgj koncentration fra 12.00 til 16.00.

Arbejdsomrader

Hvis vi antager, at greesset er klippet korrekt, vil produktiviteten af Ballpicker ved drift pa
banen (det samlede arbejdsomrade) vaere for lav grundet den lave koncentration af bolde.
Derfor anbefaler vi, at man begraenser Ballpicker til at arbejde i zonen med hgj koncentration
(driving range) og at der anvendes alternative metoder til at indsamle boldene pa banen en
gang om ugen.

Det er veerd at vurdere, om der skal implementeres to separate felter. Fglgende kriterier skal
vurderes.

« Ser du en tydelig zone med hgj koncentration (4 gange hgjere end koncentrationen andre
steder) pa travle dage?

« Daekker omradet maksimalt 30 % af banens omrade?

« Arbejder Ballpicker teet pa opsamlingskapaciteten (8.000 til 12.000 bolde/dag afhaengigt af
koncentrationen)?

Hvis svaret pa alle disse spgrgsmal er JA, skal du overveje at implementere to felter.

Ladestationen

Figur 40: Komponenter i en installation (side 42) viser en typisk installation til en golfbane,
der inkluderer boldopsamlingsrobotter og robotklippere.

Boldopsamlingsrobotterne skal bruge en station, der er forbundet til et tamningshul,
hvor boldene afleveres. Der skal ogsa veere en ladestation til hver af de andre
boldopsamlingsrobotter og robotklippere.

Alle stationer kreever en "stationsslgjfe"-ledning, for at robotten at finde den station, hvor den
skal oplades.

Hvis der er mere end en boldopsamlingsrobot, kraeves der en yderligere "optaget slgjfe"
omkring stationen med temningshul, hvilket indikerer, at tamningshullet er i brug, og at den
anden boldopsamlingsrobot skal vente, indtil der er ledigt.

Dette kapitel omhandler fglgende emner:

- Mekanismer for returnering til en station (side 48)
- Stationstyper (side 52).
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- Placering af stationer (side 54).

- Basens konstruktion (side 57).

- Tilpasning af stationen med tamningshul (side 56).

- Afstanden mellem ledning og station (side 58).

- Ladestationsforbindezese (side 59).

- Opladestationens elektroniske kort (side 60).

- Installation af et kanalkort uden for ladestationen (side 61).
- Installation af en induktor i ladestationen (side 62).

6.3.1 Karsel tilbage til og fra station

6.3.1.1

Forskellige metoder er tilgeengelige for at gare det muligt for robotten at vende tilbage til en
station, og forlade den: , med en stationsslgjfe og med GPS.

Stationsslgjfe

Nar robotten returnerer til en station, falger den sporgraensen for de lodder, den arbejder
i, indtil den registrerer den specifikke slgjfeledning, der er placeret nzer stationen. Derefter
falger den denne ledning, indtil den nar frem til stationen. Oplysninger om, hvordan dette
fungerer findes | Returnering til station (side 25).

Nar en robot forlader en station med en slgjfe, udfarer robotten mangvren, der er beskrevet
ovenfor i omvendt retning; dvs. den fglger slgjfens ledning, og falger derefter sporgreensen
for et lod, den skal arbejde , og som er forbundet med slgjfeloddet Derefter karer robotten
enten ind i loddet for at begynde at arbejde, eller ind i et tilstadende lod, far den begynder at
arbejde.

Se detaljer om, hvordan dette fungerer i Ga til zone (side 36).

Brug af GPS

Brug af GPS giver et effektivt middel til robotten til at returnere til og forlade stationen direkte
og effektivt. Robotten bruger GPS-oplysninger til at navigere til definerede punkter i hver af
de tilstedende lodder, hvor den arbejder. Disse punkter er placeret for at lede robotten til et
punkt taet pa stationen (hvis den vender tilbage til stationen) eller teet pa et tilstadende lod,
hvis robotten forlader stationen.

Oplysninger om, hvordan dette fungerer findes i Returnering til station (side 25).
For oplysninger om parametre involveret i brugen af GPS henvises til Implementering af GPS
(side 48).

For eksempler pa at konfigurere GPS-punkter henvises til Brug af GPS til at vende tilbage til
og forlade en station med slgjfe (side 105)

Implementering af GPS

GPS giver robotten et effektivt middel til at beveege sig gennem arbejdsomraderne og vende
tilbage til og forlade en station. Det giver en raekke trin, hvor robotten kan beveege sig direkte
til definerede punkter enten teet pa en station eller i et arbejdslod. Hvis robotten ikke er i stand
til at bruge GPS, vender den tilbage til standardmetoden for at vende tilbage til eller forlade
en station og fglger sporgraensen.

Nar du bruger denne metode, skal et specifikt GPS-placeringspunkt defineres i hvert lod,
nar installationen konfigureres. Under konfigurationen skal robotten placeres pa GPS-
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placeringspunktet og i en bestemt retning: retning mod perimeterledningen. Den kreevede
placering og retning er beskrevet nedenfor.

Dette kapitel omhandler fglgende emner:

- Kort (side 49) anvendes til at gemme gps-oplysninger.

- GPS-placeringspunkter for en station med en stationsslgijfe (side 49).

- Robottens retning ved GPS-punktet (side 50)

- GPS-placeringspunkt i en overlapning (side 51).

- Problemer med at registrere GPS-signaler under konfigurationen (side 51).
- Rute mod GPS-punktet (side 52).

Se ogsa: Brug af GPS til at vende tilbage til og forlade en station med slgjfe (side 105).

Kort

Nar robotten er i drift, opbygger den kort over hvert af de lod, den arbejder i. Nar en kollision
opstar, udgar den en hindring, og registreres som sadan pa kortet. Kortene opdateres
lzbende, sa hvis forhindringen fiernes, og der ikke opstar kollision, registreres dette ogsa.
Kortet repraesenterer derfor omradet inden for det lod, som robotten karer i.

Nar robotten skal vende tilbage til stationen, bruger den oplysningerne fra kortene til at
beregne den mest direkte rute til GPS-punktet. Den tager hgjde for bade eksisterende
forhindringer og nye, som den kan stgde pa, og den justerer banen for at undga disse. Hvis
robotten stader pa for mange kollisioner (mere end 3) vender den tilbage til standardmetoden
for returnering til stationen ved at falge sporgraensen. Hvis arbejdsomradet indeholder for
mange forhindringer, anbefales det ikke, at man bruger GPS.

_\I
-

Vigtigt: Nar du konfigurerer en robot til at bruge GPS, er det vigtigt at rydde kortene,
far du starter konfigurationen.

¢

= Bemeerk: Hvis robotten flyttes til at arbejde et andet sted, skal de eksisterende kort
ryddes.

" sadan ryddes kortene: veelg Service > Kortleegning fra Teknikermenuen

GPS-placeringspunkter for en station med en stationsslgjfe

Figuren herunder viser GPS-punkternes placering i hver af de lodder, hvor robotten karer.
Dets relative placering i forhold til det lod, der st@der op til slgjfeloddet, afhaenger af den
definerede returretning for loddet.
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Ladestation

=

Perimeterledning L Slgjfeledning

/ /

Graensespor Perimeterledning /‘ Graensespor

Figur 42: GPS-placeringspunkter for en station med en returslgijfe

Fra GPS-punktet bevaeger robotten sig mod sporgraensen, som den derefter fglger, indtil den
ankommer til den tilstadende lodledning. Nar dette er slgjfeledningen, falger den ledningen
for at komme til stationen. Placeringen af GPS-punktet skal derfor give tilstreekkelig plads til,
at robotten kan udfgre disse mangvrer og derfor skal:

- Xveere>5m
- Yveere>10m

Se ogsa: Brug af GPS til at vende tilbage til og forlade en station med slgjfe (side 105).

Robottens retning ved GPS-punktet

Nar du definerer GPS-placeringspunktet under konfigurationen, skal robotten placeres som
beskrevet ovenfor og kere direkte mod den loddets perimeterledning. Nar konfigurationen
er afsluttet, vises robottens retning i forhold til nord som den "endelige vinkel", som vist
nedenfor.

N 0°
A
\ rd
\\ ” -~
\\ P ”
V2700 N2 D 90°
-~ - g
e&'\\@ Endelig vinkel
e S 180°
9g™”
-~
-~

Figur 43: Robottens retning i endelig vinkel
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GPS-placeringspunkt i en overlapning

Hvis starrelsen pa overlapningen er tilstreekkelig stor, er det muligt at indstille GPS-
placeringspunktet inden for overlapningen. Overlapningsomradet skal kunne rumme en cirkel
pa 10 m i radius som vist nedenfor.

v

Lod 1 Lod 2

Overlap

Figur 44: GPS-punkt i en overlapning

Nar robotten skal vende tilbage fra lod 2 til lod 1, begynder den at bevaege sig mod GPS-
punktet inden for overlapningen. Nar den kegrer ind i overlapningen og opdager, at den er
krydset ind i lod 1, fortsaetter den et kort stykke, inden den drejer for at kgre direkte til GPS-
placeringenilod 1.

Problemer med GPS-registrering

Nar du installerer en robot til at bruge GPS til at returnere til eller forlade en station, kan du
opleve, at fglgende fejlmeddelelse vises; "GPS-ngjagtighed for lav. Lad robotten beveege sig
for at forbedre tilliden.”

Robotten skal registrere 4 eller flere satellitter for ngjagtigt at bestemme sin position. Hvis

robotten kan registrere 4 eller flere satellitter, kan GPS-ikonet ﬂ ses pa robottens skaerm.
Hvis ikonet blinker, betyder det, at robotten ikke kan registrere 4 satellitter. Du kan se antallet
af registrerede satellitter i menuen Serviceindstillinger.

Tryk pa = 0g veelg Enhed > Enhedsoplysninger.

Det tager robotten nogen tid at registrere det kreevede antal satellitter.

0 Tip: Lad robotten arbejde i marken i nogen tid for at registrere satellitterne.

= Bemeerk: Traeer og bygninger kan reducere GPS-signalers registrering og
ngjagtighed.

For at mindske problemerne anbefales det at placere stationen og den tilhgrende GPS-
placering, hvor robotten har en klar udsigt til himlen. Robotter, der karer pa den nordlige
halvkugle, finder satellitter mod nord. Sa hvis der er treeer eller hgje bygninger pa nordsiden
af stedet, anbefales det at placere stationen sa sydligt som muligt.
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Figur 45: Stationsplaceringen for optimal GPS-preecision pa den nordlige halvkugle

Det modsatte geelder, hvis robotten karer pa den sydlige halvkugle.

Rute mod GPS-punktet

Ruten, der er beregnet ved hjeelp af kortoplysningerne, bar ikke indeholde for mange
forhindringer, ellers kan man risikere, at robotten vender tilbage til standardmetoden til
returnering til stationen

Pa grund af ungjagtigheder i GPS-dataene kan robotten muligvis ikke kgre en rute, der
passerer gennem en smal gang. Hvis dette er tilfaeldet, skal GPS-punktet placeres foran
gangen.

6.3.2 Stationstyper

Figur 40: Komponenter i en installation (side 42) viser, at for en typisk golfbane kreeves et
antal stationer:

- En der er tilknyttet tamningshullet,
- Stationer til opladning af boldopsamlingsrobotterne.
- Stationer til opladning af robotklipperne.

Folgende typer stationer er tilgeengelige.
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Enkelt-zonestation

Enkelt-zonestation

L
L]

Enkel (slgjfe)-ledning

Figur 46: Enkelt-zonestation

Denne type station understgtter kun en ledning. Normalt er dette den slgjfeledning, der
kreeves for, at robotten kan vende tilbage til denne station. Der installeres et kort i denne
stationstype.

Enkelt-zone + slgjfe

Enkelt-zone + slgjfestation

=
L]

- T

|
|
|
|
|
Slgjfeledning I
|
|
|
|
|

Arbejdsomradeledning
Figur 47: Enkelt-zone + slgjfestation

Denne type station understgtter to ledninger. Disse er de mest almindelige:

- en slgjfeledning, der ggr det muligt for robotten at vende tilbage til denne station.
- en perimeterledning, der definerer greenserne inden for hvilke, robotten skal arbejde.

Der installeres to kort i denne stationstype.

Bizone + slgjfe

Bizone + slgjfestation

|__|_ Optaget | _|
slgjfeledning

|
| |
| |
| |
| |
|
| | Slgjfeledning I
| |
| |
| |
|
' |

Arbejdsomradeledning

Figur 48: Kgrende slgjfe, optaget slgjfe + stationsslgjfe
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Denne type station understgtter tre ledninger. Disse er de mest almindelige:

- en slgjfeledning, der gar det muligt for robotten at vende tilbage til denne station.
- en perimeterledning, der definerer graenserne inden for hvilke, robotten skal arbejde.
- en optaget slgjfe, der anvendes, nar to boldopsamlingsrobotter er i drift.

Der installeres tre kort i denne stationstype.

Se Installationseksempler (side 88).

6.3.3 Placering af stationer

Nar man tager stilling til stationernes placering, skal kriterierne, der er anfgrt nedenfor, tages i
betragtning.
Situationen

Stationens placering skal passe til situationen.

| installationer med flere stationer anbefales det at placere stationerne som en gruppe pa
et sted med let adgang til en stramforsyning. Se eksemplet Flere stationer med en enkelt
strgmforsyning (side 56).

= Bemeerk: En ladestation ma kun tilsluttes et forsyningskredslgb beskyttet af en
reststrgmsanordning (RCD) med en udlgsningsstrgm pa hgjst 30 mA,

Der bgr ikke veere risiko for oversvgmmelser efter kraftig regn.

Stationen skal placeres pa et fladt underlag, og robottens indgang og udgang skal veere
pa et plant underlag. For flere oplysninger henvises til Skréninger (side 87).

Den ledige minimumsafstand

Stationen skal placeres pa en lige streekning af perimeterledningen med definerede
mindste friafstande pa bade indgaende og udgaende sider.

indka@rselssiden udkerselssiden

4l
-

Minimal lige Minimal lige
ledningslaengde pa - ledningsleengde pa

A

e —

Perimeterledning

Figur 49: Minimale lige ledningsleengder

Minimumsleaengden for en ledning i indkgrselssiden er 3,5 m.

Minimumsleengden for en ledning i udkgrselssiden er 3,5 m.
Forhindringsfri zone

Der skal veere en forhindringsfri zone p& minimum 6 m.
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Forhindringsfri

Figur 50: Forhindringsfri zone

Se ogsa seerlige overvejelser for vandforhold (side 82).

Placering af flere stationer

Dimensionerne, der er knyttet til placeringen af flere stationer, er vist nedenfor.
Minimumsafstanden mellem de forskellige stationer er 15 m.

| eksemplet nedenfor skal perimeterledningen bgje omkring stationen med en radius pa 2,5
m. Dette er for at sikre, at en arbejdende robot ikke kolliderer med en robot, der er parkeret
pa stationen.

15m

i

Perimeterledning
—_—

l r 1 | —
~ D o —— | %
3.5m 3.5m 3.5m 3.5m
‘ﬁm "‘ﬁm
e 3m .
' < » - 6m
3.5m 3.5m
r h L J

b s

Stationens ledningsslajfe

Figur 51: Dimensionerne, der er knyttet til placeringen af flere stationer

B Bemeerk: Se ogsa Dimensioner kreevet for stationsslgijfe (side 72)

Afstand til driving range

Hvis stationerne er placeret i neerheden af driving rangen, anbefaler vi, at der opretholdes en
minimumsafstand mellem driving rangen og stationen pa 30 m. Dette mindsker risikoen for
skader pa stationen, fordi den rammes af en bold.
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Golfbanebase

Figur 52: Anbefalet minimumsafstand mellem driving rangens base og neermeste station

Flere stationer med en enkelt stramforsyning

Eksemplet nedenfor viser et ledningslayout, der kan bruges, nar der kraeves flere stationer,
men der kun er én stramforbindelse tilgaengelig.

ry

2m 2

2m

)

2m
v Perimeterledning

r3

3.5m 3.5m
_2m _ 2m

v

B
Ly

Figur 53: Flere stationer med en enkelt strgmforsyning

6.3.4 Tilpasning af stationen med tgmningshul

Der skal tilknyttes en station til tamningshullet.

Den bund, der normalt leveres med stationen skal fijernes. Du skal blot skeere i plastikbunden
langs den linje, der er angivet pa figuren nedenfor.
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Figur 54: Tilpasning af stationen med tgmningshul

6.3.5 Basens konstruktion

Ladestationen skal monteres pa en betonbase.

Bemeerk: Betonen ma ikke indeholde armeringsnet eller andre metalliske dele.

E

De folgende figurer viser de anbefalede dimensioner for denne base.

2000mm

2000mm

Figur 55: Stationsbasens bredde og leengde
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Figur 56: Placering af stationens strgmforsyning

(A): placering af basens strgmforsyning.

150

Figur 57: Stationsbasens dybde

6.3.6 Afstanden mellem ledning og station

Pa et golfbaneanlaeg er der stationer til opladning af robotten og stationen, der er tilknyttet

tgmningshullet.

Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28
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Ladestationen

Afstand mellem station og
perimeterledning

Perimeterledning

Figur 58: Afstanden mellem ladestationen og ledningen

Afstanden mellem ladestationen og perimeterledningen:0,67 m.

Tamningshulstation

Afstand mellem station og
perimeterledning

Perimeterledning

Figur 59: Afstanden mellem temningshulstationen og ledningen

Afstanden mellem tgmningshulstationen og perimeterledningen:0,67 m.

6.3.7 Ladestationsforbindeaese

Ladestationens position skal sikre, at nar robotten er pa plads:

e Armenes hgjde er indstillet til at skabe god kontakt mellem ladestationen og kontakterne
pa robotten.
 Vinklen pa opladningsarmene er 45°.
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Figur 60: Korrekt positionering af ladestation og robot

6.3.8 Opladestationens elektroniske kort

Ladestationen skal have installeret en printkort til hver ledning (kanal), der er inkluderet i
installationen.

B Bemeerk: Det er ogsa muligt at installere et enkelt kort (side 61) i en ekstern boks.

Hvert kort indeholder fglgende komponenter.

RS Ry T3

Ip- ( L.1]
. 3 A T p N

P9 VO 9w -

Figur 61: Komponenter i ladestationens kort

(1) | JLED (5) | JIWIRE
Pilot-LED Perimeterledning
(2) | JREL (6) | JTRL
Releeforbindelse (valgfri) Jeevnstrgmsforsyning (-)
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(3) | JDET (7) | JTR2
Tilstedeveerelsesdetektion (valgfri) Jeevnstrgmsforsyning (+)
(4) | JSERIAL (8) | JCHRG
PC-greenseflade til opdateringer 32 V kontaktarm

(9) | Magnetisk signalkanal, veelgerkontakt

- Kanalerne 0, 1, 2, 3, 4, 5, 9 er tilgaengelige.
- Standardfabriksindstillingen er kanal 0.
- Kanal 9 er forbeholdt stationer, som kun bruges til opladning, og som ikke genererer signaler.

F1 | 20 A sikring (lysnettet) F2 | 1 A sikring (elektronisk kort)

6.3.9 Installation af et kanalkort uden for ladestationen

Ved anvendelse af flere perimeterledningen (felter), og en ledning er placeret i en betydelig
afstand fra ladestationen, kan det veere ngdvendigt at installere et kanalkort taettere pa feltet
og ikke i ladestationen. Dette kan spare pa den samlede ledningsleengde, som er ngdvendig
for installationen. For et eksempel pa dette henviser vi til "Kompleks have med stationsslgjfe"
i Bigmow Teknikervejledningen.

Det kan ogsa veere ngdvendigt at installere et eksternt kanalkort i neerheden af ladestationen,
hvis der ikke er tilstraekkelig plads i ladestationen.

Der leveres en specifik box til dette. Produktnummer YB-062-00015-3A.

Tilslut blot perimeterledningens to ender til forbindelser som vist herunder.

Figur 62: Eksternt kanalkort

(1) Netstramsforbindelse:
(2) Perimeterledningens forbindelser
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6.3.10 Installation af en induktor i ladestationen

Hvis perimeterledningens samlede laengde for et felt er mindre end 200 meter, sa er det
nagdvendigt at installere en induktor i ladestationen. Dette er navnlig vigtigt, nar der bruges en
lille slgjfe til at kare robotten tilbage til ladestationen.

Brug produktnummer YB-039-00009 i kataloget.

Figur 63: Induktor

Induktoren skal installeres i serie med perimeterledningen.

Den ene ende skal tilsluttes stationskortet. Den anden tilsluttes perimeterledningen.

6.4 Teamningshul

Tamningshullet bruges til, at Ballpicker kan aflevere de bolde, den har opsamlet. "For detaljer
om de grundleeggende elementer og starrelsen af tamningshullet henvises til Tamningshullet
(side 18).

Nar robotten ankommer til tamningshullet, udlgser kontakten med stationens arme frigivelse
af boldene.

e Hvis der kun er en boldopsamlingsrobot, kreeves der kun en station: denne fungerer som
udlgseren til frigivelse af boldene og oplader robottens batteri, nar det er ngdvendigt.

» Hvis der er mere end en boldopsamlingsrobot, skal stationen med temningshullet veere
tilgeengelig for dem alle. | dette tilfeelde kraeves der en ekstra ledning (ledningen med
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optaget slgjfe (side 73)) for at indikere, at tamningshullet er i brug, og at en anden robot
skal vente for at fa adgang til det.

6.4.1 Placering af tamningshullet

Beslutningen om, hvor tamningshullet skal placeres, afhaenger i vid udstreekning af
installationens specifikke forhold. Dette kapitel indeholder nogle generelle overvejelser, der
skal tages i betragtning.

Ballpicker besgger tamningshullet mange gange pa en travl dag, sa derfor er placering
af tamningshullet noget, der skal overvejes ngje. Det kan veere ngdvendigt at forsteerke
overfladen, der farer til tamningshullet for at undga overdreven slid.

&, Advarsel: Undga situationen, hvor Ballpicker skal passere foran basene for at na
temningshullet. Dette kan udggre en fare, hvis en spiller rammer robotten og bolden
springer tilbage og skader nogen.

Placering af temningshul teet pa driving rangens base

Fordele

 Det er den bedste lgsning, nar boldene hentes manuelt i tamningshullet.
« Det er den eneste Igsning, hvis boldene fgres til vaskeenheden/dispenseren (teet pa
basene) ved hjeelp af lifte/transportband

Ulemper

» Ballpicker besgger temningshullet 30 til 50 gange om dagen og efterlader synlige spor
over ledningen og ved siden af tamningshullet. De spor er taer ved og synlige fra basene.

« BallpickerS beveegelser og stgj fra transportsystemet kan distrahere spillerne.
 Der er langt fra omradet med hgj boldkoncentration, hvor robotten arbejder, il
temningshullet.

Placering af tamningshul veek fra driving rangens base

Fordele

e Man kan ikke se de spor, robotten laver.
» Uro (beveegelser og stgj) holdes veek fra spillerne.
« Temningshullet er teet ved omradet med hgj boldkoncentration

Ulemper

» Det er ngdvendigt med et hydraulisk eller pneumatisk transportsystem tilat transportere
boldene mellem temningshullet og vaskeenheden/dispenseren.

6.4.2 Tamningshul med hejseanordning

Det samlede arrangement for en ladestation, der er forbundet til et temningshul med
hejseanordning, er vist nedenfor. Se ogsa detaljer om Tamningshullet (side 18).

Komponenterne til og stagrrelsen af denne konfiguration er beskrevet nedenfor.
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B-B

Figur 64: Komponenter til og stgrrelsen af et tamningshul med hejseanordning

(A) Betonhus

Dette hus ma ikke indeholde mesh eller nogen metallisk struktur.
(B) Plastikrar

Rarets diameter = 300 mm
(C) Vanddreen

Dette er valgfrit og bruges til at fierne boldene.

6.4.3 Tamningshul uden hejseanordning

Denne type konfiguration bruges med et pneumatisk boldtransportsystem.

Understgttelsen til en ladestation, der er forbundet til et tamningshul, er vist nedenfor. Se
ogsa detaljer om Tgmningshullet (side 18). Robotten kommer til og forlader ladestationen pa
samme niveau.

Starrelserne pa denne understattelse er angivet nedenfor.
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Figur 65: Starrelsen pa understtgttelsen af station og temningshul

(A) Betonhus
Dette hus ma ikke indeholde mesh eller nogen metallisk struktur.
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(B) Plastikrar
Rarets diameter = 300 mm
(C) Vandforsyning
Dette er valgfrit og bruges til at fierne boldene.

6.4.4 Tamningshulsrampe

Dette afsnit beskriver den anbefalede konstruktion og stgrrelsen af en rampe, som Ballpicker
kan bruge i tilfeelde af, at stationen, der er tilknyttet tamningshullet, ikke er pa jordoverfladen.

Se ogsa detaljer om Tgmningshullet (side 18).

| 306 |

D-D

Figur 66: Komponenter og starrelsen pa en rampe

(A) Treeholder
Holderen til rampen skal veere fremstillet af trae, sa den ikke forstyrrer signalet.
(B) Skridsikre stickers

Disse skal fastgares pa overfladen for at forhinde robotten i at glide, nar den kerer opad
0g nedad rampen.

(C) Plastikrar
Dette anvendes til at hente boldene fra hullet. Det skal veere mindst 300 mm i diameter.
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6.5 Ledninger

En typisk installation for en golfbane som vist i Figur 40: Komponenter i en installation (side
42), involverer flere ledninger, der tjener forskellige formal.

Disse er:

» Perimeterledninger (side 68) der definerer de omrader, hvor boldopsamlingsrobotten og
robotklipperen arbejder.

» Stationsslgjfeledninger (side 72) der bruges til at returnere robotterne til deres
ladestation eller den station, der er tilknyttet et tamningshul.

« "Optagede slgjfer” (side 73) der er specielle ledninger, der bruges, nar installationen
involverer mere end en boldopsamlingsrobot.

6.5.1 Perimeterledningen

Dette kapitel beskriver installationskravene og overvejelserne for perimeterledningen, der
definerer det omrade, hvor robotten skal arbejde. Se Figur 40: Komponenter i en installation
(side 42).

[} Bemeerk: Oplysningerne i dette afsnit henviser specifikt til de perimeterledninger, der
bruges af boldopsamlingsrobotten.

= Bemaerk: Seerlig overvejelser er ngdvendige, nar der installeres flere ledninger (side
70) (felter).

Perimeterledningen starter og slutter ved ladestationen. Belrobotics anbefaler at lsegge
ledningen med uret rundt om omradet.

Perimeterledningen skal tage hensyn til forhindringer. Nogle forhindringer kan registreres af
sonarsensorerne, men andre - de permanente - kreever anvendelse af ger (side 83) eller
pseudoger (side 85).

Generelle overvejelser vedrgrende lokaliteten
Minimumsleengde
Minimumsleaengde for perimeterledningen: 200m

B Bemeerk: Hvis en minimumsleengde pa 200 m ikke er mulig, er det ngdvendigt at
tilfgje en induktionsspole i serie med perimeterledningen (side 62).

Maksimumsleengde
Maksimumsleengde for perimeterledningen: 1000m
Dimensioner for ledning tilsluttet ladestationen
Neermere oplysninger om disse er angivet ikapitlet om ladestationen (side 47).
Anbefalet dybde
50 til 70 mm.
Minimumsdybde
Bar vaere 20 mm. Dog geelder falgende:

- Perimeterledningen bgr aldrig kunne komme op til overfladen, hvor den kan blive
beskadiget.
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- Den skal graves tilstraekkelig dybt ned pa hardt belastede steder.

Maksimumsdybde
Anbefales normalt ikke at 70 mm.
Kritiske vinkler

Vinkler skal veere bredere end 90°. Spidse vinkler kan skabe problemer for robotterne
under arbejdet.

Figur 67: Spidse vinkler

B Bemaerk: Vinkler skal afrundes med en minimumsradius pa 1 m.

Figur 68: Afrunding af vinkler

Afstande mellem perimeterledning og greensen for omradet

= Bemeerk: For detaljer om afstandene mellem perimeterledning og klippeareal
henvises til "Bigmow Teknikervejledningen”.

Ballpicker Indsamler bolde fra omradet inden for perimeterledningen.

Omradebegraensning Ledn
edning

L& . &

:‘ Afstanden mellem H Zone hvori boldene
omradebegraensningen kan opsamles
og boldopsamlingszonen

Figur 69: Afstande mellem opsamlingszonen og graensen for omradet

Afstanden mellem kanten af stedet og perimeterledningen skal veerel m.

Bemeerk: Veerdierne ovenfor geelder, hvis veerdien "Afstand efter krydset ledning”
(side 136) er indstillet til standardveerdien 0,2 m.
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God praksis for placering af perimeterledning

= Bemeerk: Det er afggrende, at anvende en perimeterledning leveret af Belrobotics.

Begynd at laegge ledningen ned fra ladestationen.

Det anbefales at laegge den primeere perimeterledning i retning med uret og ledningen pa en
@ i modsat retning (mod uret).

@ Vigtigt: Perimeterledningen kan ikke krydses og ma ikke danne slgijfer.

6.5.1.1 Flere ledninger og lodder

| nogle tilfeelde er det nadvendigt at definere flere arbejdsomrader. Se
Boldopsamlingskapacitet (side 46). Arbejdsomrader kan defineres ved at installere flere
ledninger og lodder.

» Hvert arbejdsomrade kan defineres af et lod inden for en perimeterledningsslgjfe, som
starter og slutter ved stationen.

* Hver perimeterledningsslgijfe er tilknyttet sin egen signalkanal i en station.

» Stationen skal have et signalkanalkort installeret for hver perimeterledning.

* Hver ledning omfatter normalt et enkelt lod.

« Hver ledning skal overlappe med den tilstadende.

e Hver par ledninger/lodder, som overlapper hinanden, skal specificeres som tilstadende
lodder.

@ Vigtigt: Installationen af perimeterledningen skal tage hensyn til alle de principper, der
er angivet i Perimeterledningen (side 68).

Elementerne i en installation med flere ledninger er vist i nedenstaende figur.

Ledning1
/Lod 1

QOverlap

Ledning 2 Ledning 3
/Lod 2 /Lod 3

Overlap

Figur 70: Flere ledninger

Ledning 1/Lod 1 er den lille slgjfe, som ladestationen er tilsluttet til. Nar robotten befinder sig i
dette felt, falger den ledningen for at komme ind i stationen.
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Ledning 2/Lod 2 stgder op til Ledning 1/Lod 1. Ledning 3/Lod 3 stgder op til Ledning 2/Lod 2.

Andelen af tid, som robotten bruger til at arbejde i lodderne 2 og 3, er bestemt af
procentveerdierne, der tildeles de tildelt de tilsvarende lodder i robottens arbejdsplan. For
ledning 1 kan procentdelen indstilles til O.

For eksempler med installation af flere ledninger og deres konfigurationsdetaljer henvises til
Installationseksempler (side 88).

Overlapninger

En overlapning er et omrade, der ligger inden for to lodder og bruges af robotten som
overgangsomrade fra et lod til et andet.

Ledning 1
ecning Ledning 2

lzengde
e ——

breddeI overlap

Figur 71: Overlapningernes starrelse

e Overlapningens leengde skal veere mere end 3 m.
* Overlapningens bredde skal veere mere end 2,5 m.

Tilslutning af perimeterledningerne

Ved tilslutning af flere perimeterledninger til en station, skal en raeekke seerlige betingelser
veere opfyldt.

Rute 1Start- og slutkablerne skal ligge ved siden af hinanden, hvor de fgres ind i stationen.
Der ma ikke veere afbrydelser i slgjferne. Korrekt og forkert kabelfaringsmetode er vist

herunder.
v X

Ledning 2 I Ledning 1 Ledning 2 Ledning 1

Rute 2L edningerne ma ikke krydse hinanden. Ledningerne for et felt skal fares rundt om et
andet felt. Afstanden mellem dem skal veere 600 mm. Hvis ledningerne krydser hinanden,
skal vinklen veere korrekt (90°).
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F 3
600mm / x
Il Il

+——>

Ledning 2 Ledning 2

Ledning 1

Ledning 1

6.5.2 Stationsslgife

En stationsslgijfe er en relativt kort ledning taet pa stationen. Nar robotten registrerer denne
ledning, fglger den ledningen for at komme til stationen.

Bemaerk: Da leengden for denne slgjfe er leengere end 200 m, er det ngdvendigt at
installere en induktor i kredslgbet (side 62).

Slgjfens mal

De kritiske dimensioner, der er knyttet til stationsslgjfen, er vist nedenfor.

Lzengde 1 ! Leengde 2

rs

Stationens ledningsslgjfe

Bredde /

Perimeterledning
“a

Overlap Spor greense

Figur 72: Stationsslgjfe

- Leengde 1 er leengden af den lige ledning pa indkommende side. Dette er 3,5 m.
- Laengde 2 er laengden af den lige ledning pa udgaende side. Dette er 3,5 m.
- Bredden er afstanden mellem robot og perimeterledningen. Dette er 2m.

- Overlap er overlapningen mellem stationsslgjfen og arbejdsomradet. Dette defineres som
maks. sporgreensebredde + 0,5 m

I nogle tilfeelde er det ikke muligt at lokalisere stationen uden for perimeterledningen som
vist ovenfor. Hvis dette er tilfeeldet, er det ngdvendigt at tilpasse layoutet af den vigtigste
perimeterledning for at sikre, at robotterne ikke kolliderer med stationen, som vist pa figuren
nedenfor.

| dette tilfaelde skal perimeterledningen bgje omkring stationen med en radius pa 2,5 m.
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Perimeterledning

| /I |
3.5m 3.5m
2.5m

6m

3.5m

Stationens ledningsslejfe
Figur 73: Layout af perimeterledning, nar stationen ikke kan indstilles bag ledningen

Figuren nedenfor viser yderligere kriterier, der geelder, nar flere robotter er i brug.

Perimetededning

X

A
r

Stationens ledningsslajfe
Figur 74: Slgjfedimensioner for flere robotter

Nar flere robotter er i drift, skal dimensioner af den stationslgjfe, der bruges af disse robotter,
overholde fglgende kriterier. Dette geelder isaer stationen, der er knyttet til et tamningshul.

For at undga, at en arbejdende robot rammer en robot pa stationen
skal Y-afstanden mellem dem veere 2 m.

For at lade to boldopsamlingsrobotter komme ind og ud af slgjfen pa samme tid
skal X-afstanden vaere minimum 3 m.

For oplysninger om tilslutning af ledningerne til stationen (side 71).

6.5.3 Optaget slgjfe

Der kreeves en optaget slgjfe pa stationen, der er forbundet til tamningshullet, nar der er mere
end en boldopsamlingsrobot i drift pa samme tid. Nar en robot forbindes til denne station,
udlgses frigivelsen af bolde. Det tager ca. 2 minutter at teamme bolde ud. Hvis én robot er i
gang med udtgmningen, skal den anden vente, intil den farste er feerdig.
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Station med temningshul

‘il__iH#____ri .

__ll _____________ O

. . . Optaget slejfeledning

Stationens Iednlngssla]fel Perimeterledning
-— r ———————— + [——

Figur 75: En optaget slgjfes mal
A:0,6m
B:3m

Den optagede slgjfe styres ved hjeelp af et relee. Se Installation af relee til den optagede slgjfe
(side 74).

Se specifikke eksempler pa installationer der bruger optaget slgjfe Installationseksempler
(side 88).

6.5.3.1 Installation af relee til den optagede slgjfe

Releeet og alle tilknyttede dele fas som et seet.

Indholdet i seettet

Del Referencer Meengde
Stromrelee YB-039-00030 1
Relaestik YB-039-00031 1
Skinnereleestatte YB-000-00065 1
Skrue M4x12 YB-503-04012 1
Mgatrik M4 YB-802-04000 2
Tilstedeveerelseskabel + YB-033-00120 1
Cylindrisk magnet

Kort slgjfeledning med induktor | YB-033-00121 1
Kort slgjfeledning YB-033-00122 1
Kontrolledning til relee YB-033-00123 1

%~ S3dan installeres relaeet

1. Monter den cylindriske magnet pa baerearmen.
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2. Fastger det (hvide) tilstedeveerelseskabel pa baerearmen.

3. Slut det (hvide) tilstedeveaerelseskabel til IDET-stikket pa det elektroniske kort, du brugte
til signalet for optaget slgjfe pa stationen.

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 75



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 6 Golfinstallation

Dette kabel har to stik. Det andet stik anvendes pa et andet kort, hvis du har behov for at
aktivere et relee til boldstyringssystemet. Det andet stik anvendes ikke ngdvendigvis.
4.  Slut releekontrolledningen til JREL-stikket pa stationens elektroniske kort.

5. Installer skinnestgtten pa aluminiumsstgtten pa stationen, og fastger releeet til
skinnestatten.

6. Slut releeets kontrolledning til releeet.
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7. Slut den korte slgjfeledning og den korte slgjfeledning med induktor fra det
elektriske kort til releeet.

For oplysninger om tilslutning af ledningerne til stationen (side 71).

6.6 Handtering af forhindringer

Forhindringer er genstande, som robotten skal undgd. De kan spores af sonarsensorerne
(side 14). | nogle tilfeelde er det dog ngdvendigt at skabe ger eller pseudoger (side 78).
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= Bemeerk: Perimeterledningen kan bruges til at oprette maksimalt 5 ger. Hvis der er
mere end 5 ger, benyttes pseudoger.

Pavisning af forhindringer ved hjeelp af sonarsensorer

Min. bredde

(0004 v

Figur 76: Pavisning af forhindringer ved hjzelp af sonarsensorer

Nar sensorerne registrerer en genstand, saetter robotten farten ned og karer fremad, indtil
den rarer ved forhindringen. Derefter vender den forsigtigt og drejer sa med en vinkel for
derefter at fortseette med at klippe.

B Bemeerk: Detektion af hindringer er afheengig af alle sonarers korrekte funktion. Hvis
en sonar fejler, opstar en alarm. Robotten arbejder med nedsat hastighed, hvis der
opstar en defekt i en sonar.

Sonarsensorerne kan kun registrere en genstand, hvis dens minimumshgjde er 400 mm og
dens minimumsbredde (eller diameter) er 50 mm. Det kan derfor veere ngdvendigt at tilfgje
yderligere beskyttelse, som sensorerne kan registrere.

Handteringen af forhindringer afhaenger af deres type og deres placering.

Brugen af ger og pseudoger

@ Bemaerk: Nar det er muligt, er det bedst at sikre, at forhindringerne kan detekteres af
sensorerne. Se Forhindringstyper (side 80).

Forhindringer kan ogsa handteres ved at skabe ger eller pseudoger. Den anvendte metode
afhaenger af:

- afstanden mellem forhindringen og stationen (1),

- afstanden mellem forhindringen og perimeterledningen (2)
- afstanden mellem forhindringerne (3),

- forhindringens starrelse (4).

Disse afstande er illustreret i nedenstaende figur.

78
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Figur 77: Dimensioner forbundet med forhindringer

(1) Afstand mellem forhindring og ladestation
nar denne er MERE end 15 m -> brug en @er (side 83).
nar denne er MINDRE end 15 m -> brug en Pseudo-ger (side 85).
(2) Afstand mellem forhindringen og perimeterledningen
nar denne er MERE end 5 m -> brug en @er (side 83).
nar denne er MINDRE end 5 m -> brug en Pseudo-ger (side 85).
nar denne er MINDRE end (1 m) -> se Forhindringer i neerheden af greensen (side 79).
(3) Afstanden mellem forhindringerne
nar denne er MINDRE end 5 m -> brug en @er (side 83).
nar denne er MERE end 5 m -> brug en Pseudo-ger (side 85).
(4) Forhindrings starrelse
nar forhindringens side eller diameter af er MINDRE end 5 m -> brug en @er (side 83).

nar forhindringens side eller diameter af er MERE end 5 m -> brug en Pseudo-ger (side
85).

Forhindringer i neerheden af greensen

Hvis en forhindring er mindre end 1 m fra graensen, skal perimeterledningen fgres rundt om
forhindringen.
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Figur 78: Forhindringer mindre end 1 m fra greensen

Hvis afstanden mellem forhindringen og greensen er stgrre end 1 m, men mindre end 5 m,
skal du bruge en pseudo-g (side 85)

6.6.1 Forhindringstyper

Forhindringer, som skal tackles, omfatter:

- Afstandsmarkgrer og flag
- Malboldnet

- Bunkere

- Vand

6.6.1.1 Afstandsmarkgrer og flag

Det er vigtigt, at robotten ikke beskadiger disse, nar den mgder dem.

De folgende valgmuligheder anbefales.

Udskift flagene med mere robuste malede peele

Et eksempel pa dette er vist nedenfor.

Figur 79: Brug af robuste malede paele

Forsteerk basen

Et eksempel pa dette er vist nedenfor.
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Figur 80: Forsteerk basen til markarer og flag

Beskyt markgrer og flag

B 4

150

Figur 81: Beskyttelse af afstandsmarkgrer og flag

Placér treepeele bag ved statterne. Posterne skal veere:

- mindst 50 mm brede.
- mindst 400 mm hgije.

Fastgar treepeelene til flagsteengerne med kabelbinder.

6.6.1.2 Bunkere

De skal beskyttes ved hjeelp af ger eller pseudoger i henhold til de dimensioner, der er
angivet i Figur 77: Dimensioner forbundet med forhindringer (side 79).

6.6.1.3 Malnet

Man kan veelge malnet, der ikke udggr et problem for robotterne, eller der kan tilfgjes
beskyttelse.

Robotvenlige malnet

Disse har en robust understgtning, der tillader robotterne at passere under nettene. Et
eksempel pa dette er vist nedenfor.
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Figur 82: Robotvenlige malnet

Tilfgjelse af beskyttelse pa malnet

Figur 83: Beskyt omkring malnet

Beskyttelse (treeforskalling) skal placeres omkring basen for at forhindre, at robotten bliver
fanget under nettet.

Stottepeele skal veere:

- mindst 50 mm brede.
- mindst 400 mm hgije.

Afstanden mellem paelene (X) skal veere mindre end 400 mm.

6.6.1.4 Vand

Handtering af vandomrader som damme eller swimmingpooler kreever seerlige overvejelser.
De skal beskyttes ved hjeelp af ger eller pseudoger athaengigt af forholdene. Se Brugen af
ger og pseudoger (side 78).

.ii;. Vigtigt: Vandet koncentrerer det elektromagnetiske signal. Robotten er tiltrukket af
: steerkere signalniveauer, hvilket udgar en betydelig risiko!

Forebyggelse af ulykker i neerheden af vand:

« Benyt en ekstra reservemeter for afstanden mellem ledningen og det farlige omrade.
« Huvis jorden skraner ned mod vandet, er glat eller kan blive vad eller oversvammet, er det
ngdvendigt med ekstra, passende forholdsregler.
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» Hvis den ngdvendige reserveafstand ikke er tilgaengelig, er det ngdvendigt at installere en
reekke beskyttelsespoler.

Se Figur 84: Kritiske faktorer, som skal overvejes i forbindelse med vandelementer (side
83).

l Husk: Ladestationen skal vaere placeret mindst 15 m fra vandkanten.

Figuren herunder opsummerer nogle kritiske faktorer, som er forbundet med placeringen af
ladestationen og perimeterledningen omkring et vandelement.

O >15m >15m O

Returretning
A

Returretning|
B

Figur 84: Kritiske faktorer, som skal overvejes i forbindelse med vandelementer

| den viste situation er der to mulige steder for opstilling af ladestationen. Robotten skal vende
tilbage til stationen i retningen veek fra vandet. S& hvis ladestationen er placeret i punkt A,
skal robotten vende tilbage til stationen med uret. Hvis ladestationen er placeret i punkt B,
skal robotten vende tilbage til stationen mod uret.

6.6.2 Der

QDer er slgjfer i perimeterledningen omkring permanente forhindringer.

B Bemeerk: Der kan hgist installeres 5 ger!

Dette er for at spare tid pa vejen tilbage til ladestationen OG for at undga at vende om
ved hver g.

@er kan oprettes, nar forhindringen er:

- mere end 5 m fra perimeterledningen

- mere end 15 m fra ladestationen

- mere end 5 m fra en anden g eller pseudo-g
- mindre end 5 m i dimension eller diameter

Hvis disse betingelser ikke kan opfyldes, se Handtering af forhindringer (side 77).

Perimeterledningen fagres rundt om forhindringen, og tilgangs- og returledningerne ligger ved
siden af hinanden.
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Figur 85: Rute for perimeterledningen omkring en g

[} Bemeerk: Ledningen skal lzegges rundt om en g i modsat retning af den, som ligger
rundt om omradet.

Det anbefales, at perimeterledningen laeegges med uret retning fra ladestationen. Ledningen
skal derefter ga mod forhindringen og rundt om den mod uret.

B Bemeerk: Ledningerne ma ikke krydse hinanden.

Leeg de to ledninger ved siden af hinanden (10 mm fra hinanden), eller fastggr dem med
kabelband i en afstand af 100 mm. Der er ingen grund til at sno de to ledninger sammen.

100mm
100mm

Figur 86: Ledninger til en g

Robotten vil beveege sig over ledningsparret.
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Figur 87: Robotrute

6.6.3 Pseudo-ger

Pseudo-ger er slgjfer i perimeterledningen omkring permanente forhindringer.
Pseudo-ger kan oprettes, nar forhindringen er:

- mindre end 5 m fra perimeterledningen
- mindre end 15 m fra ladestationen
- mindre end 5 m fra en anden g eller pseudo-g

B Bemeerk: En pseudo-g kan ogsa benyttes, hvis der er installeret det maksimale antal
ger, dvs. 5 ger. Se Handtering af forhindringer (side 77).

Figur 88: Perimeterledningens rute omkring en pseudo-g

[ Bemeerk: Ledningen skal leegges rundt om en pseudo-g i modsat retning af den, som
ligger rundt om omradet.
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Det anbefales, at perimeterledningen laegges rundt om feltet med urets retning fra
ladestationen. Ledningen skal derefter g& mod forhindringen og rundt om den mod uret.

Afstanden mellem tilgangs- og returledningerne skal veere mellem 400 mm og 600 mm.

Robotten vil beveege sig rundt om forhindringen som vist i nedenstaende figur.

Figur 89: Robottens rute omkring en pseudo-g

6.7 Klargaring af omradet

Boldopsamlingsrobotttens og robotklipperens effektivitet afhaenger af jordens kvalitet og
specifikt kvaliteten af draening. Det er vigtigt at sikre, at der ikke er nogen vadomrader, for at
begraense mudder og spor til et acceptabelt niveau.

Stadende vand

Staende vand og fugtige omrader bgr undgas i de omrader, hvor robotterne skal arbejde For
at fierne de risici der er forbundet med staende vand, kan du:

e |nstallere dreen.
o Afmeerke omraderne.
« Bruge ger og pseudoger.

Huller og hjulspor

Eksisterende huller og hjulspor skal fijernes, f@r robotterne tages i brug, og jorden skal
kontrolleres regelmaessigt pa alle tidspunkter bagefter.

For at reparere huller og hjulspor skal du grave i dem for at sikre, at alt vand kan lgbe veek,
og derefter fylde hullet med jord og sa det til.

Forhindringer

Alle typer forhindringer skal handteres korrekt. Se Handtering af forhindringer (side 77).
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6.8 Skraninger

[E Bemeerk: Forhold, hvor hele omradet befinder sig pa en stejl skraning, kan ikke
handteres af robotterne Belrobotics.

Den maksimalt tolererede haeldning pad omradet er 30 % (17 °).

Bemaerk: Huvis et sted har skraninger, der er pA mere end 30 %, men mindre end
45 %, kan robotten udstyres med et slope-kit, der har kraftigere motorer til at drive
hjulene.

Perimeterledning

Hvis den del af omradet, som haelder, befinder sig langt fra perimeterledningen, er det ikke
ngdvendigt med seerlige foranstaltninger.

Hvis skraningen befinder sig i neerheden af perimeterledningen, sa skal robotten kare tilbage
til stationen ved at kare ned ad haeldningen.

Ladestationen

Hvis hele omradet heelder, sa skal ladestationen placeres pa toppen eller i bunden, men
aldrig pa hzeldende terraen. Opstilling af ladestationen pa toppen af skraningen frem for i
bunden er at foretraekke for at undga problemer med oversvgmmelse. Robotten har ingen
"bremse" i opladningstilstand og kan nemt rulle bort fra kontakterne pa heeldende underlag.

Figur 90: Placering af ladestationen pa haeldende terreen

Stationen skal opstilles pa plant underlag. Heeldningen i laengderetningen (den retning, som
robotten falger, nar den karer ind i stationen) skal veere 0 %.

Figur 91: Ladestationens haeldning i langsgaende retning

Hezeldningen i tveergdende retning ma hgjest veere 10 % (6°).
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6.9

Maks. 10 %

Figur 92: Ladestationens haeldning i tveergdende retning

Se ogsa: muligheden Brems altid i menuen Handlinger (side 157).

Konfiguration

For at boldopsamlingsrobotterne og robotklipperne kan fungere korrekt, er det ngdvendigt at
bestemme visse installationsparametre.

For hver robot i den komplette installation skal man konfigurere:

- den station robotten skal bruge til at oplade batteriet
- den kanal, der bruges til slgjfeledningen, forbundet til stationen,
- et lod inden for slgjfeledningen,

Derudover skal du for en typisk multi-robot installation definere:

- en yderligere station tilknyttet tamningshullet,

- en slgjfeledning til adgang til denne station,

- en perimeterledning til at definere arbejdsomradet,

- en optaget slgjfe, hvis der er mere end en boldopsamlingsrobot i drift.

Alle konfigurationsindstillinger er defineret i Teknikermenu (side 113).

Se ogsa Installationseksempler (side 88).

6.10 Installationseksempler

Dette kapitel indeholder nogle nyttige eksempler pa installationer.

- Enkelt boldopsamlingsrobot (side 88).

- En boldopsamlingsrobot og en klipper (side 93).

- To boldopsamlingsrobotter (side 95).

- To boldopsamlingsrobotter og to robotklippere (side 98).

- En boldopsamlingsrobot, en klipper og to arbejdsomrader (side 102).

6.10.1 Enkelt boldopsamlingsrobot

Dette arrangement vil normalt kun blive brugt, hvis der opsamles bolde fra en kunstig
overflade, som ikke kraever klipning.
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Station med temningshul

=

Lod LOOP

Perimeterledning ChQ

G Station ledningsslgjfer CH5
Lod Zone 1

Figur 93: Konfiguration af enkelt boldopsamlingsrobot

Konfigurationsindstillinger

Instruktionerne i det fglgende er det mindste seet konfigurationsparametre, der skal indstilles
til denne type installation. For oplysninger om alle tilgaengelige konfigurationsparametre
henvises til Teknikermenu (side 113).

1. Tryk pa 9 pa brugergraensefladen i nogle fa sekunder for at f adgang til teknikerens
menu.

2. Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. | dette eksempel bruges denne
standardkonfiguration.

3. Pa skeermbilledet [NPEMENCEREERINININEER] vaelges det farste punkt pa listen
Ledning CH5 » og derefter trykkes pa [4.

LEDNINGSINDSTILLINGER
l. Ledning CHS »

LOOP
¢. Ledning CHE »
il

4. Kontrollér veerdien, som vises gverst i skeermen. Veerdien skal veere positiv. Hvis det ikke
er tilfeeldet, veelges Byt fase om og knappen markeres med aktiveret ON.

Ledning CHS : +34.87

Gignalkanal

But Fase om
8. Slet Ledning CHS »

5. Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [NPEUMNNCE=EEOINERIIEl=E].

6. Veelg den anden ledning pa listen Ledning CHO » og kontroller fasen.
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Ledning CHE : +2.B

Gignalkanal 1 ’

Byt Fase om
8. Slet Ledning CHE *»

7.  Tryk to gange pa X for at vende tilbage til skeermbilledet
8. Veelg Lodder, og tryk pa .

LOODER

Ledning CHS
1. LOOP & »
Ledning CHAE
2. 2ONETD»

Der er som udgangspunkt defineret to lodder: det ene hedder LOOP og det andet ZONE
1. De har ogsa tildelt standardegenskaber.

9.  Veelg loddet LOOP og tryk p& [4. Egenskaberne for loddet vises.
10. Du kan omdgbe dette lod om ngdvendigt. | dette eksempel indstilles returretningen for
slgjfen med uret [E]. Klik p& venstre eller hgjre pil for at veaelge retning, og klik derefter p&

&
LOOP

[lame LOOP

Returretning «
Maks. cyklustid <« Unlimited
Minimumscyklustid 1 Imin

Du kan se, at parametret Brug sporgreenser ikke er tilggengeligt. Det er ikke ngdvendigt
for slgjfeloddet.

11. Klik pa X for at vende tilbage til skeermbilledet og veelg loddet ZONE 1.
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ZONE 1

[lame Z0MNE 1

Returretning ¢ &
Maks. cuklustid <« Unlimited
Mnimumscyklustid 4 Imin

12. Dette lod er muligvis ogsa blevet omdgbt. Igen i dette eksempel er returretningen
indstillet med uret.

13. For dette lod er det ngdvendigt at indstille parametret Brug sporgraense til TIL. Robotten
skal falge sporgraensen for at vende tilbage til stationslgjfeledningen.

14. Rul ned og veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet LOOP
er markeret TIL.

TILSTEDENDE LODDER

Ledning CHS
LOOP

LPS-punkter *

15. Tryk pa X for at forlade denne menu og vende tilbage til skeermbilledet
16. Rul ned og veelg Rediger procentdel for lodder » og tryk pa [4.

LODDER

1. LOOP O » *

Ledning CHE
2. Z20NET1 O »
9. Rediger lodder procent *

17. Kontroller, at veerdierne er indstillet til 0 % for LOOP-loddet og 100 % for ZONE 1. | dette
eksempel kagrer robotten kun i ZONE 1.
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LODDER PROCENT

LOOP B

Z0MNE 1 188 %
Bekraft

Tryk p& [ for at bekraefte.
18. Tryk pa % for at vende tilbage til skeermbilledet 0g veelg Stationer ».
19. Som udgangspunkt er en manuel station oprettet. Du kan veelge denne og trykke pa (4.

20. Veelg Oplad, og tryk p& [ for at markere knappen som indstillet til ON. Dette betyder, at
stationen vil blive brugt til at oplade robotten.

21. Veelg Temning af bolde, og tryk pa [ for at markere knappen som indstillet til ON. Dette
betyder, at stationen bruges som tagmningshul.

22. Veelg Tilknyttet lodder», og tryk pa [,

Manuel Station

1
Opladning =
Tem Kugler C]
Loop optaget 4 [lone »

Y. Tilsluttet til lodder *»

e

23. Veelg ledningen, der er knyttet til slgjfeloddet (CH5), og rulle gennem listen for at veelge
SL@JFE. Tryk pa 4.

24. Veelg den ledning, der bruges som perimeterledning (CHO i dette eksempel), og rul
gennem indstillingerne for at veelge Ingen. Tryk p& (4.

Tilknyttede |odder

Ledning CHS

Ledning CHB

25. Tryk pa % for at vende tilbage til skaermen . Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

26. Veelg LOOP-loddet. Rul for at veelge den ngdvendige mulighed. | eksemplet vist herover,
er den uden for ledningen.
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Uden For ;:l

Uden For

Basiskonfigurationen er feerdig.

6.10.2 En boldopsamlingsrobot og en klipper

Ladestation til klipper

Station med temningshul

. | Lod LOOP 2
Robotklipper Lod LOOP 1 .
Boldopsamlingsrobot ) )
—_ _PﬂmﬁngMg_Cﬂﬂ__l
| O Lod ZONE 1 |
Station ledningsslajfer CH5 Station ledningsslgjfer CH4

Figur 94: En boldopsamlingsrobot og en klipper

Vejledning til konfiguration af denne installation er vist nedenfor. Der gives kun korte
instruktioner til definition af de vaesentlige konfigurationsparametre.

Konfigurationsindstillinger pa robotklipperen

1.
2.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. | dette eksempel bruges denne
standardkonfiguration.

P& skeermbilledet veelges den farste ledning pé listen
(CH5) og det kontrolleres at fasen er positiv. Hvis ikke skal det kontrolleres, at knappen
Byt fase om er aktiveret.

Ga tilbage til skeermbilledet INDSTILLINGER FOR LEDNINGER, veelg den farste ledning
pa listen (CHO) kontroller derefter, at fasen er positiv.

Vend tilbage til skaermbilledet og veelg Lodder.

Veelg LOOP-loddet.

Dette lod kan omdgbes (f.eks. Til LOOP 1) for at skelne det fra det andet LOOP-lod.
Indstil returretningen om ngdvendigt. | dette eksempel indstilles Returretningen til at veere
med uret [&]. Som udgangspunkt er parametret Brug spporgraense ikke tilgaengeligt for
dette lod.
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8.

10.

11.

12.
13.

14.

15.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg ZONE1-loddet. Dette lod kan omdgbes.
Det er ngdvendigt at veelge Returretningen. Kontroller, at parametret Brug sporgraense er
aktiveret.

Veelg Tilstgdende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet LOOP 1 er
markeret TIL.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJEBJEF1. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 1 er 0 %, og at den for ZONE 1 er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret.

Veelg parametret Tilknyttet lodder. For CH5 veelges loddet LOOP 1. For CHO veelges
loddet NONE.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermen [VEREISERCIE] Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Konfigurationsindstillinger pa boldopsamlingsrobotten

1.
2.

10.
11.

12.

13.

14.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. | dette tilfeelde kan CHO bruges
til perimeterledninger omkring arbejdsomradet, men CH5 er blevet brugt som
slgjfeledningen til robotklipperen.

P& skeermbilledet veelges WIRE CHS5. Skift

Signalkanal og veelg en anden kanal. CH4 anbefales. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet [NESIIMANCE=RIZEIN=PININE. Veelg WIRE CHO og
kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg LOOP-loddet. Dette kan omdgbes om ngdvendigt, og i dette eksempel er det
omdgbt til LOOP 2. Det er ngdvendigt at definere Returretningen. | dette eksempel er det
med uret.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg ZONE1. Kontroller den gnskede
returretning, og kontroller, at parametret Brug sporgraense er markeret.

Rul ned og veelg Tilstadende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet LOOP
er markeret TIL.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJSJE51. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 2 er 0 %, og at den for ZONE 1 er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Stationer.

Som udgangspunkt er en manuel station defineret. Veelg enten denne station eller veelg
Opret manuel station.

Indstil parametret oplad til ON. Indstil parametret Temning af bolde til ON. Optaget slgjfe
kan indstilles til NONE,da der kun er én boldopsamlingsrobot.

Veelg Tilknyttet lodder». Veelg ledningen, der er knyttet til slgjfeloddet (CH4), og rulle
gennem listen for at veelge LOOP 2.

Tryk p& X for at vende tilbage til skeermen [YEREIRERLEI. Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.
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Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

6.10.3 To boldopsamlingsrobotter

| denne konfiguration kreeves tre stationer; en ladestation til hver af robotterne og en tredje,
der er tilknyttet tamningshullet.

. Optaget
Station med plag Ladestation 2

Ladestation 1 temningshul ~ slojfeledning
' _4 Ch4 -
R ; ——

|
Boldopsamlingsrobo G |_| | Lod: u @ | @ Lod
1 | | Busy | LOOP 2
— — amlings
Lod: LOOP 1 Lod: LOOP 2 prgbut o

2

|
@Station ledningsslejfer CH1  Station ledningsslojfer CH2 ~ Station ledningsslejfer CH3

Lod ZONE 1 Perimeterledning Ch0

Figur 95: To boldopsamlingsrobotter

Nedenfor er en oversigt over konfigurationsindstillingerne. Alle konfigurationsindstillinger er
lavet i Teknikermenu (side 113).

Pa boldopsamlingsrobot 1

1.
2.

10.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. Denne standardkonfiguration kan bruges til
denne robot. Denne robot skal dog ogsa bruge ledningen til tamningshullets stationslgjfe
(CH2) i dette eksempel.

P& skeermbilledet veelges hver af ledningerne pa

skift og fasen kontrolleres. Hvis den er negativ, indstilles muligheden Omvendt fase til
aktiveret.

Pa skaermbilledet [NDSUINNNCE=EEEIN=DPIVIVEER vaelges Opret ny ledning. Bekraeft, at

du vil oprette den. P& skeermbilledet [NDEMNNCE=EZ RIN=DIVINEE] rulles ned, og der
veelges den nye ledning.

Tildel den ngdvendige Signalkanal. | dette tilfeelde er det CH2. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg LOOP-loddet. | dette eksempel er dette lod omdgbt til LOOP 1. Kontroller
Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret [&].

Veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet ZONE 1 er
aktiveret. Kontroller, at knappen ved siden af loddet Parcel 3 er deaktiveret. (Det er dette
lod, der er forbundet med den nye ledning CH2).

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg ZONEL. Kontroller Returretningen. |
dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug
sporgraense er akfiveret.

Veelg Tilstadende lodder ». Arbejdsomradet er forbundet til begge de slgjfelodder, som
denne robot vil bruge. Kontroller, at knappen ved siden af loddet LOOP 1 er markeret
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11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.
22.

23.

TIL. Kontroller, at knappen ved siden af loddet Parcel 3 er aktiveret. (Det er dette lod, der
er forbundet med den nye ledning CH2).

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg det lod, der er forbundet med den nye
ledning (CH2). Standardnavnet er Parcel 3.

| dette eksempel er dette lod omdgbt til LOOP 2. Kontroller Returretningen. | dette
eksempel er retningen indstillet til at vaere med uret [E].

Brug sporgreense skal veere deaktiveret, da dette er loddet, hvor robotten blot falger
ledningen.

Veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet ZONE 1 er
aktiveret. Kontroller, at knappen ved siden af loddet LOOP 1 er deaktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [RSIBIBIER. Vaelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 1 er 0 %, at veerdien for LOOP 2 er 0 % og at veerdien for ZONE 1
er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret. Kontroller, at
parametret Temning af bolde er deaktiveret.

Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH5 veelges LOOP 1.

- For CHO veelges NONE.

- For CH2 veelges NONE.

Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [VEIEISEAEME]. Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Vend tilbage til [ZARER=SHFANNONEE] 0g veelg Opret manuel station (til tamningshullet).

Indstil parametret oplad til deaktiveret. Indstil parametret Temning af bolde til ON. Veelg
Optaget slgjfe og veelg den ngdvendige kanal blandt de tilgeengelige. (CH4 i dette
eksempel).

Veelg Tilknyttet lodder Denne station er tilknyttet LOOP 2.

- For CH5 veelges NONE.
- For CHO veelges NONE.
- For CH2 veelges LOOP 2.

Du vil bemzerke, at CH4 ogsa er pa listen, men da dette er den optagede kanal, er det
ikke muligt at veelge et lod.

Pa boldopsamlingsrobot 2

Konfigurationen af denne robot ligner meget den for boldopsamlingsrobot 1. Denne robot
bruger sin egen ladestation og temningsstation til at tamme bolde.

1.
2.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. CHO er allerede defineret for
arbejdsomradet. CH5 er allerede i brug hos den anden boldopsamlingsrobot, sa en
anden kanal skal bruges til slgjfeledningen. Denne robot skal ogsa bruge ledningen til
tomningshullets stationslgjfe (CH2) i dette eksempel.
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Pa skaermbilledet [NPEMENE=IZE RINEDIVIEER vaelges WIRE CH5. Veelg en anden
Signalkanal. | dette eksempel er det CH3. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet [NPEUNENES = :INEINNEE og veelg WIRE CHO.
Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet [[NBEINEINESIZe:INSININEE og veelg Opret ny

ledning. Dette er ledningen til tamningshulslgjfen. Bekreeft, at du vil oprette den.

P& skeermbilledet [NPEUMENCEREERIN=BININE=R rulles ned, og der veelges den nye
ledning.

Tildel den ngdvendige Signalkanal. | dette tilfeelde er det CH2. Kontroller fasen.
Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg loddet, som er tilknyttet den nye ledning (CH2). | dette eksempel skal loddet dgbes
LOOP 2. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere

med uret [&].

Brug sporgreense skal veere deaktiveret, da dette er loddet, hvor robotten blot falger
ledningen.
Veelg Tilstedende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden afloddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH3 er deaktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg det LOOP-lod, der er forbundet med
CH3. Omdgb dette lod til LOOP 3. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er

retningen indstillet til at veere med uret [&].
Veelg Tilstedende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden afloddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH2 (LOOP 2) er deaktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [RoIs])JSH og veelg ZONE 1, der er forbundet med CHO.
Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret.
Kontroller, at parametret Brug sporgreense er aktiveret.

Veelg Tilstadende lodder ». Arbejdsomradet er forbundet til begge de slgjfelodder, som
denne robot vil bruge.

- Kontroller, at knappen ved siden afloddet for CH2 (LOOP 2) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden afloddet for CH3 (LOOP 3) er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJEBJEF. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 2 er 0 %, at veerdien for LOOP 3 er 0 % og at veerdien for ZONE 1
er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet [[NERESLGUIEIVR og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret. Kontroller, at
parametret Temning af bolde er deaktiveret.
Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH3 veelges LOOP 3.

- For CHO veelges NONE.

- For CH2 veelges NONE.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermen [VERNEISERLCIE] Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Vend tilbage til 0g veelg Opret manuel station (til temningshullet).
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23.

24.

Indstil parametret oplad til deaktiveret. Indstil parametret Temning af bolde til ON. Vaelg
Optaget slgjfe og veelg den ngdvendige kanal blandt de tilgeengelige. (CH4 i dette
eksempel).

Veelg Tilknyttet lodder Denne station er tilknyttet LOOP 2.

- For CH3 veelges NONE.
- For CHO veelges NONE.
- For CH2 veelges LOOP 2.

Du vil bemeerke, at CH4 ogsa er pa listen, men da dette er den optagede kanal, er det
ikke muligt at veelge et lod.

6.10.4 To boldopsamlingsrobotter og to robotklippere

Kanal 4 kan anvendes to gange. Boldopsamlingsrobotten er opmeerksom pa, at den optagede
slgjfekanal 4 er inde i stationsslgjfekanal 1.

C_\v Lod: LOOP 5

L Ladestation Ladestation
Ladestation til Ladestation til Boldopsamlings Boldopsamlings
Klipper 1 Klipper 2 robot 1 robot 2
|i| ﬂ ﬂ ﬂ Station med
& & & & _ Optaget temningshul
slgjfeledning CH4 i
Lod: Lod: Lod: Lod: = ; - _i
LOOP 1 LOOP 2 LOOP 3 LOOP 4 | |
I _‘ |__ __L
Station Station Station Station G
ledningsslejfer CH5 ledningsslajfer CH4 ledningsslejfer CH3 ledningsslajfer CH2

Lod: ZONE1

Perimeterledning CHO Station ledningsslejfer CH1

Figur 96: To boldopsamlingsrobotter og to robotklippere

En robotklipper 1

Tryk pa 9 for at &bne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. Denne standardkonfiguration kan bruges til
denne robot.

Pa skaermbilledet [NPEIMANE=IERIN=DIVIEER valges hver af ledningerne pa

skift og fasen kontrolleres. Hvis den er negativ, indstilles muligheden Omvendt fase til
aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg det lod, der er forbundet til ledning CH5, LOOP.

Omdgb dette lod til LOOP 1 og indstil Returretningen. | dette eksempel er retningen
indstillet til at veere med uret [€].

Veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af loddet CHO ZONE 1 er
aktiveret.
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Vend tilbage til skeermbilledet og veelg CHO ZONE 1. Kontroller Returretningen.
| dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug
sporgraense er aktiveret. Veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af
loddet CH5 LOOP 1 er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [ESIBIBIEE. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 1 er 0 %, og at den for ZONE 1 er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet [INIE¥¥31x8 Q18I 0g veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret.
Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH5 veelges LOOP 1.

- For CHO veelges NONE.

Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [VEIEISEAEME]. Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

robotklipper 2

10.

11.

12.
13.

14.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet.

Pa skaermbilledet [NPEIMEINE=EEC RIN=DIVIEER] vaelges Ledning CHS. Indstil den
signalkanal, der skal anvendes til denne slgjfeledning. 4 i dette eksempel. Kontroller

fasen. Hvis den er negativ, indstilles muligheden Omvendt fase til aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [INREILINNINEi==R=0zFN=pININ[€1S2] 0g veelg Ledning CHO.
Kontroller fasen. Hvis den er negativ, indstilles muligheden Omvendt fase til aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg Lodder.

Veelg det lod, der er forbundet til ledning CH4, LOOP.

Omdgb dette lod til LOOP 2 og indstil Returretningen. | dette eksempel er retningen
indstillet til at veere med uret [&],

Veelg Tilstedende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden afloddet CHO ZONE 1 er
aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg CHO ZONE 1. Kontroller Returretningen.
| dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug
sporgraense er aktiveret. Veelg Tilstadende lodder ». Kontroller, at knappen ved siden af
loddet CH4 LOOP 2 er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJSJB]EF]. Vaelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 2 er 0 %, og at den for ZONE 1 er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet [INE2¥1138QI8IA 0g veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret.
Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH4 veelges LOOP 2.
- For CHO veaelges NONE.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermen [YERNEINERERE Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.
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Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Pa boldopsamlingsrobot 1

1.
2.

o

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.
17.

18.
19.

20.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. CHO er allerede defineret for
arbejdsomradet (ZONE 1). CH5 er allerede i brug hos robotklipper 1, sa en anden kanal
skal bruges til slgjfeledningen til dennes ladestation. Denne robot skal ogsa bruge
ledningen til tamningshullets stationslgjfe (CH1) i dette eksempel.

P& skaermbilledet veelges WIRE CHS5. Veelg en anden
Signalkanal. | dette eksempel er det CH3. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg WIRE CHO.
Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet [NPENNINE=1ZIN=PININEE og veaelg Opret ny

ledning. Dette er ledningen til tamningshulslgjfen. Bekreeft, at du vil oprette den.

Pa skaermbilledet [NPEMANEEIERIN=BIVITEER rulles ned, og der veelges den nye
ledning.

Tildel den ngdvendige Signalkanal. | dette tilfeelde er det CH1. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg loddet, som er tilknyttet med CH3 (LOOP). Omdgb dette lod til LOOP 3. Kontroller
Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret [&].

Brug sporgreense skal veere deaktiveret, da dette er loddet, hvor robotten blot falger
ledningen for at vende tilbage til dens ladestation.
Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH1 er deaktiveret.

Veelg loddet, som er tilknyttet den nye ledning (CH1). | dette eksempel skal loddet dgbes
LOOP 5. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere

med uret [&].

Sgrg for, at Brug sporgraense ikke er markeret. Dette er det lod, hvor roboten bare falger
ledningen for at komme til tamningsstationen.

Veelg Tilstedende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH3 (LOOP 3) er deaktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet og det lod, der er forbundet med CHO (ZONE 1).
Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret.

Sgrg for, at Brug sporgraense er markeret.
Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden afloddet for CH3 (LOOP 3) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH1 (LOOP 5) er aktiveret.
Vend tilbage til skeermbilledet [HEJEBJEF1. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,

at veerdien for LOOP 3 er 0 %, at veerdien for LOOP 5 er 0 % og at veerdien for ZONE 1
er 100 %.
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Vend tilbage til skeermbilledet [[NEREELGUEIVR og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret. Kontroller, at
parametret Temning af bolde er deaktiveret.

Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH3 veelges LOOP 3.

- For CHO veelges NONE.

- For CH1 veaelges NONE.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermen [V EREISERCIE] Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Vend tilbage til 0g veelg Opret manuel station (til tsmningshullet).
Indstil parametret oplad til deaktiveret. Indstil parametret Temning af bolde til ON. Vaelg
Optaget lod og indstil signalkanalen (CH4 i dette eksempel).

Veelg Tilknyttet lodder Denne station er tilknyttet LOOP 5.

- For CH3 veelges NONE.
- For CHO veaelges NONE.
- For CHL1 veelges LOOP 5.

Pa boldopsamlingsrobot 2

o

10.

11.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet. CHO er allerede defineret for
arbejdsomradet (ZONE 1). CH5 er allerede i brug hos robotklipper 1, s& en anden kanal
skal bruges til slgjfeledningen til dennes ladestation. Denne robot skal ogsa bruge
ledningen til tamningshullets stationslgjfe (CH1) i dette eksempel.

P& skeermbilledet veelges WIRE CH5. Veelg en anden
Signalkanal. | dette eksempel er det CH2. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg WIRE CHO.
Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet [[NPENENES I :INEPININEE og veelg Opret ny

ledning. Dette er ledningen til tamningshulslgjfen. Bekreeft, at du vil oprette den.

P& skeermbilledet [NPEUMENC=EEGINEBININE=R rulles ned, og der veelges den nye
ledning.

Tildel den ngdvendige Signalkanal. | dette tilfeelde er det CH1. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

Veelg loddet, som er tilknyttet med CH2 (LOOP). Omdgb dette lod til LOOP 4. Kontroller
Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret [&].

Brug sporgreense skal veere deaktiveret, da dette er loddet, hvor robotten blot falger
ledningen for at vende tilbage til dens ladestation.

Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH1 er deaktiveret.
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Veelg loddet, som er tilknyttet den nye ledning (CH1). | dette eksempel skal loddet dgbes
LOOP 5. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere

med uret [&].

Sorg for, at Brug sporgraense ikke er markeret. Dette er det lod, hvor roboten bare falger
ledningen for at komme til tamningsstationen.

Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH2 (LOOP 4) er deaktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CHO (ZONE 1) er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [RoI3I)JS og det lod, der er forbundet med CHO (ZONE 1).
Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret.

Sorg for, at Brug sporgraense er markeret.
Veelg Tilstedende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH2 (LOOP 4) er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet for CH1 (LOOP 5) er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJEBJE5. Veelg Rediger procentdel for lodder ». Kontroller,
at veerdien for LOOP 4 er 0 %, at veerdien for LOOP 5 er 0 % og at veerdien for ZONE 1
er 100 %.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret. Kontroller, at
parametret Temning af bolde er deaktiveret.

Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH2 veelges LOOP 4.

- For CHO veelges NONE.

- For CH1 veelges NONE.

Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [VEIEISEAEME]. Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Vend tilbage til [ZARFERISSHPAROINE2] 0g vaelg Opret manuel station (til tamningshullet).

Indstil parametret oplad til deaktiveret. Indstil parametret Temning af bolde til ON. Veelg
Optaget lod og indstil signalkanalen (CH4 i dette eksempel).

Veelg Tilknyttet lodder Denne station er tilknyttet LOOP 5.

- For CH2 veelges NONE.
- For CHO veelges NONE.
- For CH1 veelges LOOP 5.

6.10.5 En boldopsamlingsrobot, en klipper og to
arbejdsomrader

| denne konfiguration er der defineret to arbejdsomrader. Det ene er et omrade med "hgj
koncentration”, taet pa driving rangen, hvor der er et stort antal bolde, der skal indsamles. Det
andet er et omrade med "lav koncentration" med feerre bolde. Bade boldopsamlingsrobotten
og klipperen arbejder i begge omrader, men ikke ngdvendigvis samtidigt. Klipningen i
omradet med hgj koncentration kan eksempelvis udfgres, nar spillerne ikke er til stede.
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Figur 97: En boldopsamlingsrobot, en klipper, to arbejdsomrader

Konfigurationsindstillinger pa robotklipperen

1. Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
2. Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for

perimeterledningen omkring arbejdsomradet med lav koncentration (ZONE 1). Denne
standardkonfiguration kan bruges til denne robot. Desuden skal denne robot imidlertid
ogsa arbejde i omradet med hgj koncentration (ZONE 2), defineret af ledningen CH1.

3. Pa skeermbilledet [NPESMENCERIERIN=DINNEER] veelges hver af ledningerne pa
skift og fasen kontrolleres. Hvis den er negativ, indstilles muligheden Omvendt fase til

aktiveret.

4. P4 skeermbilledet veelges Opret ny ledning. Bekreeft, at
du vil oprette den og indstil Signalkanalen til CH1. Kontroller fasen.

5. Vend tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.

6. Veelg det lod, der er forbundet til ledning CH5, LOOP.

7.  Omdgb dette lod til LOOP 1 og indstil Returretningen. | dette eksempel er retningen
indstillet til at veere med uret [&],

8. Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CHO ZONE 1 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH1 er deaktiveret.
9. Vend tilbage til skeermbilledet og veelg CHO ZONE 1. Kontroller Returretningen.

| dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug
sporgreense er deaktiveret. Veelg Tilstgdende lodder p.

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH5 LOOP 1 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH1 er aktiveret.

10. Vend tilbage til skeermbilledet og veelg det lod, der er forbundet med CH1.
Omdgb dette lod til ZONE 2. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen
indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug sporgraense er aktiveret.
Veelg Tilstegdende lodder ».
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11.

12.

13.
14.

15.

16.

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CHO ZONE 1 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH5 LOOP 1 er deaktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [HEJEBJEF. VVeelg Rediger procentdel for lodder ». Bekreeft,
at veerdien for LOOP 1 er 0 %. Indstil de kraevede veerdier for de to arbejdsomrader.
Eksempelvis er det for ZONE 1 80 %, og for ZONE 2 20 %.

Vend tilbage til skeermbilledet [INE¥¥1138QI8IX 0g veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen for denne robot.

Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret.
Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH5 veelges LOOP 1.

- For CHO veelges NONE.

- For CH1 veaelges NONE.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermen [VEREISERCIE] Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

Konfiguration pa boldopsamlingsrobotten

1.
2.

10.

11.

Tryk pa 9 for at abne Teknikermenuen.
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som standard er to ledninger defineret: CH5 for slgjfeledningen og CHO for
perimeterledningen omkring arbejdsomradet med lav koncentration (ZONE 1). CH5

er allerede i brug til stationslgjfeledningen til pleeneklipperen, sa en anden kanal skal
bruges til denne robots station. Desuden skal denne robot ogsa arbejde i omradet med
hgj koncentration (ZONE 2), defineret af ledningen CH1.

P& skeermbilledet [NPEUMENCE=EFERINDIINEER] vaelges ledning CH5. Indstil

Signalkanalen for denne slgijfe til at veere CH4. Kontroller fasen. Hvis den er negativ,
indstilles muligheden Omvendt fase til aktiveret.

P& skeermbilledet [NPELMENCE=IECRIN=BINNE vaelges ledning CHO og fasen
kontrolleres.

Pa skeermbilledet [NDEUMEINEREERIN=PININEER] vaelges Opret ny ledning. Bekraeft, at
du vil oprette den og indstil Signalkanalen til CH1. Kontroller fasen.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg Lodder.

Veelg det lod, der er forbundet til ledning CH4, LOOP.

Omdgb dette lod til LOOP 2 og indstil Returretningen. | dette eksempel er retningen
indstillet til at veere med uret [€].

Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CHO ZONE 1 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH1 er deaktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet [Re]B]B]EA og veelg CHO ZONE 1. Kontroller Returretningen.
| dette eksempel er retningen indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug
sporgreense er deaktiveret. Veelg Tilstedende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH4 LOOP 2 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH1 er aktiveret.

Vend tilbage til skeermbilledet og veelg det lod, der er forbundet med CH1.
Omdgb dette lod til ZONE 2. Kontroller Returretningen. | dette eksempel er retningen
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indstillet til at veere med uret. Kontroller, at parametret Brug sporgreense er aktiveret.
Veelg Tilstgdende lodder ».

- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CHO ZONE 1 er aktiveret.
- Kontroller, at knappen ved siden af loddet CH4 LOOP 2 er deaktiveret.

12. Vend tilbage til skeermbilledet [NSIBISIEE. Vaelg Rediger procentdel for lodder ». Bekraeft,
at veerdien for LOOP 1 er 0 %. Indstil de kraevede veerdier for de to arbejdsomrader.
Eksempelvis er det for ZONE 1 20%, og for ZONE 2 80%.

13. Vend tilbage til skeermbilledet [INGREEIEULSINA og veelg Stationer. Som udgangspunkt
er en manuel station defineret. Dette vil veere ladestationen og temningshullet for denne
robot.

14. Veelg denne station og kontroller, at parametret Oplad er aktiveret.
15. Kontroller, at Temning af bolde er aktiveret.

16. Der er kun en boldopsamlingsrobot, sa der er ikke behov for en optaget slgjfe. Denne
kan indstilles til NONE.

17. Veelg parametret Tilknyttet lodder.

- For CH4 veelges LOOP 2.
- For CHO veaelges NONE.
- For CH1 veelges NONE.

18. Tryk pa % for at vende tilbage til skeermen [YERIEISEREIE] Rul ned og veelg Stationens
indvendige ledning.

19. Definér om stationen er inden for eller uden for loddets ledning. | eksemplet ovenfor er
stationen uden for loddets ledning.

6.10.6 Brug af GPS til at vende tilbage til og forlade en
station med slgjfe

Dette afsnit indeholder et antal eksempler pa brug af GPS til at vende tilbage til eller forlade
en station. Kun de parametre, der kreeves for at konfigurere GPS, er beskrevet. Andre
installationsparametre er ikke beskrevet.

6.10.6.1 Returnering til station fra enkelt arbejdslod

Denne konfiguration bestar af to perimeterledninger og lodder. Standardkanaler og -lodnavne
anvendes. Lod-LOOP er forbundet til stationen. ZONE 1 er arbejdsomradet.
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Station

=

=

LOOP

i Y Slgjfeledning CH5

ZONE 1

Perimeterledning CHO

Figur 98: Vend tilbage til stationen fra et enkelt felt

Trinene nedenfor beskriver, hvordan du konfigurerer tilbagevenden til stationsparametre til
denne installation.

1.

No ok~ wDd

Tryk pa 9i 5 sekunder for at bne "Teknikermenuen”.

Veelg Service > Kortleegning

Rens kortene og tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [IEANEERNESIMENCEER
Ledninger og lodder til denne enkle installation er som standard indstillet.

Veelg Lodder og veelg ZONE 1.

Veelg Tilstedende lodder og aktiver knappen ved siden af LOOP.

Veelg GPS-punkter og tryk pa 4. Bekreeft, at du vil oprette GPS-punktet. Vinduet
abner.

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 1. Dette skal vedrare den definerede
returretning for ZONE 1. (I dette eksempel er med uret valgt I& som vist i Figur 98: Vend
tilbage til stationen fra et enkelt felt (side 106). X veere >5 m Y veere > 10 m Robotten
skal i retning mod ledningen

P& skeermbilledet rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for at
bekreefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

6.10.6.2 Returnering til station fra to lodder der stgder op til en
stationsslgife

Denne konfiguration bestar af tre perimeterledninger og lodder. Standardkanaler og -
lodnavne anvendes. Lod-LOOP er forbundet til stationen. De to arbejdslodder, ZONE 1 og
ZONE 2 stgder ikke op til hinanden, men de stgder begge op til LOOP-loddet.
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Station

Q"
IQ LOOP 9 XI O
_____ « . « RN
Ay Ledning CH5 Y [
ZONE 2
ZONE 1 Ledning CH1

Ledning CHO

Figur 99: Infrastruktur

Trinene nedenfor beskriver, hvordan du konfigurerer tilbagevenden til stationsparametre til
denne installation.

1.

a M wn

N o

10.
11.
12.

13.
14.
15.
16.

Tryk pa 9 i 5 sekunder for at abne "Teknikermenuen”.

Veelg Service > Kortleegning

Rens kortene og tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [IEANIEERINPSIMENEER
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som udgangspunkt er to ledninger defineret: CH5 tildeles som slgjfeledning, og det
tilsvarende lod kaldes LOOP. CHO tildeles det farste arbejdsomrade, og det tilsvarende
lod kaldes ZONE 1.

Veelg Opret ny ledning og veelg en kanal. | dette eksempel er det CH1.
Tryk pa % for at vende tilbage til skeermbilledet [NERESURISIYE og velg Lodder.

Som udgangspunkt hedder loddet, der er tilknyttet denne kanal, Lod 3. Veelg dette lod og
omdgb det til ZONE 2.

Som udgangspunkt er stationen tilknyttet loddet LOOP. Du kan kontrollere dette ved at
veelge Infrastruktur > Stationer > Tilknyttet lodder.

Vend tilbage til menuen Lodder.
Veelg LOOP og veelg derefter Tilstedende lodder.
Aktiver knapperne for bade ZONE 1 og ZONE 2.

TILSTRODENDE LODDER

Ledning CHE

ZONE 1 =
Ledning CHI
Z0MNE 2

Vend tilbage til skeermbilledet lodder, veelg ZONE 1, og veelg derefter Tilstadende lodder.
Sarg for, at forbindelsen til LOOP er aktiveret, og at forbindelsen til ZONE 2 deaktiveret.
Veelg GPS-punkter og bekraeft, at du gnsker at oprette et.

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 1. Dette skal vedrgre den definerede
returretning for ZONE 1. (I dette eksempel er med uret valgt [&] som vist i Figur 99:
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17.

18.
19.

20.
21.

22.

Infrastruktur (side 107). X vaere > 5 m Y vaere > 10 m Robotten skal i retning mod
ledningen

Pa skeermbilledet [ElZERZ]N[SFEEINeIel rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for

at bekrzefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa (4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

Vend tilbage til skeermbilledet Lodder, veelg ZONE 2, og veelg derefter Tilstadende
lodder.

Sarg for, at forbindelsen til LOOP er aktiveret, og at forbindelsen til ZONE 1 deaktiveret.
Veelg GPS-punkter og bekraeft, at du gnsker at oprette et.

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 2. Dette skal vedrare den definerede
returretning for ZONE 2. (I dette eksempel er retningen mod uret valgt 2l som vist i Figur
99: Infrastruktur (side 107).

P& skeermbilledet [ NEFAEAReIe] rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for

at bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk p& 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

6.10.6.3 Returnering til station fra to tilstedende arbejdslodder

Denne konfiguration bestar af tre perimeterledninger og lodder. Standardkanaler og -
lodnavne anvendes. Lod-LOOP er forbundet til stationen. De to arbejdslodder, ZONE 1 og
ZONE 2 stgder op til hinanden, og ZONE 1 stgder op til LOOP-loddet.

Station

=

L] Ledning CH1

O XIQ ZONE 2

l‘_’ LOOP
Ledning CH5

P - ,!
ZONE 1 6 IX Q
Ledning CHO

Figur 100: Infrastruktur

Trinene nedenfor beskriver, hvordan du konfigurerer tilbagevenden til stationsparametre til
denne installation.

1.

a s wDd

Tryk p& 9i 5 sekunder for at &bne "Teknikermenuen”.

Veelg Service > Kortleegning

Rens kortene og tryk pa X for at vende tilbage til skeermen [EANEERNESMENCEER
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som udgangspunkt er to ledninger defineret: CH5 tildeles som slgjfeledning, og det
tilsvarende lod kaldes LOOP. CHO tildeles det farste arbejdsomrade, og det tilsvarende
lod kaldes ZONE 1.

Veelg Opret ny ledning og veelg en kanal. | dette eksempel er det CHL.

Tryk p& % for at vende tilbage til skeermbilledet 0g veelg Lodder.
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Som udgangspunkt hedder loddet, der er tilknyttet denne kanal, Lod 3. Veelg dette lod og
omdgb det til ZONE 2.

Som udgangspunkt er stationen tilknyttet loddet LOOP. Du kan kontrollere dette ved at
veelge Infrastruktur > Stationer > Tilknyttet lodder.

Vend tilbage til menuen Lodder.
Veelg LOOP og veelg derefter Tilstedende lodder.
Aktiver knappen for ZONE 1 og deaktiver den for ZONE 2.

Vend tilbage til skeermbilledet Lodder, veelg ZONE 1, og veelg derefter Tilstadende
lodder.

Sgrg for, at forbindelsen til LOOP er aktiveret, og at forbindelsen til ZONE 2 aktiveret.
Veelg GPS-punkter og bekreeft, at du gnsker at oprette et.
Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 1. Dette skal vedrgre den definerede

returretning for ZONE 1. (I dette eksempel er med uret valgt [&] som vist i Figur 100:
Infrastruktur (side 108). X vaere > 5 m Y vaere > 10 m Robotten skal i retning mod
ledningen

Pa skeermbilledet [ElZERZ]N[SFEEINeIel rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for

at bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

Vend tilbage til skeermbilledet Lodder, veelg ZONE 2, og veelg derefter Tilstadende
lodder.

Sarg for, at forbindelsen til LOOP er deaktiveret, og at forbindelsen til ZONE 1 aktiveret.
Veelg GPS-punkter og bekreeft, at du gnsker at oprette et.

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 2. Dette skal vedrgre den definerede
returretning for ZONE 2. (I dette eksempel er med uret valgt [& som vist i Figur 100:
Infrastruktur (side 108). X veere > 5 m Y veere > 10 m Robotten skal i retning mod
ledningen

Pa skaermbilledet rulles ned og man veelger Indstil. Vaelg OK for at
bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

ARtiuér

Breddegrad GH. 736G /B

L=ngdegrad 4 5BB6I1EY
Slutuinkel B°

6.10.6.4 Kgrsel tilbage til og fra stationen ved hjeelp af GPS

| dette eksempel er robotten konfigureret til at vende tilbage til og forlade stationen ved hjeelp
af GPS. For at vende tilbage til stationen kan robotten kare til GPS-punkt B i zone 2 og
derefter til GPS-punkt A i zone 1. For at forlade stationen kan den kare til GPS-punkt C i zone
1 for at overlappe og derefter ind i zone 2.
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Standardkanaler og -lodnavne anvendes. Lod-LOOP er forbundet til stationen. De to
arbejdslodder, ZONE 1 og ZONE 2 stgder op til hinanden, og ZONE 1 stgder op til LOOP-

loddet.
Station
L] Ledning CH1
A ZONE 2
Cy g
_____ « | Loop «Xp
Ay Ledning CH5 fo c
AES A
ZONE 1 36 IX
Ledning CHO

Figur 101: Kar tilbage til og fra stationen ved hjselp af GPS

Trinene nedenfor beskriver, hvordan du konfigurerer tilbagevenden til stationsparametre til
denne installation.

1.

a M wn

o

Tryk pa 9 i 5 sekunder for at abne "Teknikermenuen”.

Veelg Service > Kortleegning

Rens kortene og tryk pa X for at vende tilbage til skeermen |JENIERINPSMEINCEER
Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger.

Som udgangspunkt er to ledninger defineret: CH5 tildeles som slgjfeledning, og det
tilsvarende lod kaldes LOOP. CHO tildeles det fagrste arbejdsomrade, og det tilsvarende
lod kaldes ZONE 1.

Veelg Opret ny ledning og veelg en kanal. | dette eksempel er det CHL.

Tryk p& X for at vende tilbage til skeermbilledet og veelg Lodder.
Som udgangspunkt hedder loddet, der er tilknyttet kanal 1, Lod 3. Veelg dette lod og
omdgb det til ZONE 2.

Som udgangspunkt er stationen tilknyttet loddet LOOP. Du kan kontrollere dette ved at
veelge Infrastruktur > Stationer > Tilknyttet lodder.

10. Vend tilbage til menuen Lodder.
11. Veelg LOOP og veelg derefter Tilstadende lodder.
12. Aktiver knappen for ZONE 1 og deaktiver den for ZONE 2.

TILSTRDENDE LODDER

Ledning CHE

ZOMNE 1
Ledning CHI
Z0MNE 2

13. Vend tilbage til skeermbilledet Lodder, veelg ZONE 1, og veelg derefter Tilstedende

lodder.

14. Sgarg for, at forbindelsen til LOOP er aktiveret, og at forbindelsen til ZONE 2 aktiveret.
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Veelg GPS-punkter under LOOP og bekreeft, at du gnsker at oprette et. Dette vil veere

TILSTRDENDE LODDER

Ledning CHS

GPS-punkt A.

LO0OP a

LPS-punkter *»

Ledning CHI

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 1. Dette skal vedrgre den definerede
returretning for ZONE 1. (I dette eksempel er med uret valgt [&] som vist i Figur 101: Kgr
tilbage til og fra stationen ved hjeelp af GPS (side 110). X veere >5 m Y veere > 10 m
Robotten skal i retning mod ledningen

Pa skeermbilledet rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for at
bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen LRIEZRIEN=INels]=].
Veelg GPS-punkter under ZONE 2 og bekraeft, at du gnsker at oprette et. Dette vil veere

GPS-punkt C.
TILSTEDENDE LODDER

GPS-punkter * “

Ledning CHI
Z0ME 2 ®

GPS-punkter »

Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 1. Dette skal vedrgre den definerede
returretning for ZONE 1. (I dette eksempel er med uret (CW) valgt som vist i Figur 101:
Kar tilbage til og fra stationen ved hjeelp af GPS (side 110). X vaere >5m Y veere > 10
m Robotten skal i retning mod ledningen

Pa skaermbilledet rulles ned og man veelger Indstil. Veelg OK for at
bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
laengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.

Vend tilbage til skeermbilledet Lodder, veelg ZONE 2, og veelg derefter Tilstedende
lodder.

Sarg for, at forbindelsen til LOOP er deaktiveret, og at forbindelsen til ZONE 1 aktiveret.
Rul ned og veelg GPS-punkter under ZONE 1.
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TILSTADENDE LODDER

LOOP O “

Ledning CHB
Z0MNE 1 o

LPS-punkter »

25. Bekreeft, at du gnsker at oprette et nyt. Dette vil veere GPS-punkt B.

26. Placer robotten pa det gnskede sted i ZONE 2. Dette skal vedrgre den definerede
returretning for ZONE 2. (I dette eksempel er med uret valgt [& som vist i Figur 101: Kar
tilbage til og fra stationen ved hjeelp af GPS (side 110). X vaere >5 m Y veere > 10 m
Robotten skal i retning mod ledningen

27. Péa skeermbilledet rulles ned og man vaelger Indstil. Veelg OK for at
bekraefte, at du gnsker at oprette GPS-punktet og tryk pa 4. Robottens breddegrad,
leengdegrad og slutvinkel pa det aktuelle GPS-punkt vises.
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7 Teknikermenu

Parameterkonfigurationsparametre defineres ved hjaelp af denne menu. Denne menu abnes
ved at trykke pa 9 pa tastaturet i nogle sekunder.

En oversigt over menuen vises nedenfor.

Teknikermenu

Infrastruktur

Perimeterledning

Ledning CH#

Opret ny ledning
Lodder

Lod (Navn)

Rediger lodder procent
Stationer

Station manuelt ()

Opret station manuelt

—————Mobilforbindelse

Demonstration
Service
Kalibreringer
| Rulle
Information
Test
Softwareopdatering
Kortlaegning

Udskiftning af smartbox

Hent konfiguration

99 Nulstilling til fabriksindstillinger

Advancerede parametre

Figur 102: Oversigt over teknikermenuen

[5] Bemeerk: En liste over alle tilgeengelige parametre i denne menu og metoden, der
kreeves for at fa adgang til dem, findes i Lynvejledning til teknikermenuen (side 114).

Folgende menuer er tilgeengelige:

1. Infrastruktur » (side 117)

2. Installationsguide ». Denne funktion er kun tilgeengelig til stationer, der bruger
positionsbeacon. )
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Mobilforbindelse » (side 128) .
Demonstration » (side 129).

Service » (side 129).

Advancerede parametre » (side 139).

ook w

Giver ogsa mulighed for at udfgre Nulstilling til fabriksindstillinger (side 117).

7.1 Lynvejledning til teknikermenuen

99 Nulstilling til Service
fabriksindstillinger

Afbalancering af batteri (test) | Service > Test

Aflever bolde Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)

Afstand (min./maks.) Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner

Afstand i alt Service > Oplysninger

Aktiver (GPS-punkt) Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >
GPS-punkter

APN Mobilforbindelse

Automatisk batteribalance Avancerede parametre

Automatisk |gft af Avancerede parametre

klippehovedet

Bagleenskgrsel-sensorer (test) | Service > Test

Batterispaending Service > Oplysninger

Batteristrgm Service > Oplysninger

Bitfejlrate Mobilforbindelse

Breddegrad Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >
GPS-punkter

Brug sporgreense Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

CelllD Mobilforbindelse

Deeksel (test) Service > Test

Deaktivér dvaletilstand Avancerede parametre

Demonstration

Drevmotor (test) Service > Test

Forlad parametre Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
GPS-defineret zone Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

GPS-punkter Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder
Hent konfiguration Service

ICCID Mobilforbindelse

IMEI Mobilforbindelse

IMSI Mobilforbindelse

Indstil (GPS-punkt) Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >

GPS-punkter
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Kalibreringer
Klippemotor (test)
Kofanger (test)
Kofanger modstand
Kommende fra
Kortleegning

LaC

Leengdegrad

Ledning Ch#
Ledningskrydsning, afstand
Lod

Lod (navn)

Lodder
Laftesensorer (test)
Maks. cyklustid
Maks. hastighed
Maksimal ledig tid
Manuel station (#)

Min./maks. udgangsafstand

Min. temp
Minimumscyklustid
Mobilforbindelse
Navn (lod)

Netveerk
Netveerksoperatar
Omvendt fase

Oplad (test)
Opladning

Opret en ny startzone
Opret ny ledning
Opret station manuelt
Optaget slgjfe
Perimeter
Perimeterledninger
PLMN

Procent

Radio

Kapitel 7 Teknikermenu

Service

Service > Test

Service > Test

Service > Oplysninger

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner
Service

Mobilforbindelse

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >

GPS-punkter
Infrastruktur > Perimeterledninger

Avancerede parametre

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >

GPS-punkter

Infrastruktur > Lodder

Infrastruktur

Service > Test

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)
Avancerede parametre
Avancerede parametre
Infrastruktur > Stationer

Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.) > Forlad
parametre

Avancerede parametre

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)
Mobilforbindelse

Mobilforbindelse

Infrastruktur > Perimeterledninger > Ledning Ch#
Service > Test

Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner
Infrastruktur > Perimeterledninger

Infrastruktur > Stationer

Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

Infrastruktur

Mobilforbindelse

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner
Mobilforbindelse

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning
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Rediger lodder i procent
Rediger procent
Retning

Returretning

Rulle (kalibrer)
Rulleposition (test)
Rullerotation (test)
Signalkanal
Sighalsensorer (test)
Signalstyrke

Slet (forlad parametre)

Slet (GPS-punkt)

Slet (station)
Slet ledning Ch#
Slet Startzone

Slutvinkel

Smartbox (test)
Softwareopdatering
Sonarsystem (test)
Speaending i hgjre side
Speaending i venstre side
Sporgraense Min./Maks.
StartZones

Stationens indvendige ledning
Stationer

Status

Teellesystem (test)
Tests
Tilbagekgrselsvinkel
Tilsluttet til lodder
Tilstadende lodder
Udskiftning af smartbox

Vinkel min./maks.

Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Infrastruktur > Lodder

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

Service > Kalibreringer

Service > Test

Service > Test

Infrastruktur > Perimeterledninger > Ledning Ch#
Service > Test

Mobilforbindelse

Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.) > Forlad
parametre

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >
GPS-punkter

Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
Infrastruktur > Perimeterledninger > Ledning Ch#
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > Tilstgdende lodder >
GPS-punkter

Service > Test

Service

Service > Test

Service > Oplysninger

Service > Oplysninger

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)
Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
Infrastruktur

Mobilforbindelse

Service > Test

Service

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)
Infrastruktur > Stationer > Manuel station (nr.)
Infrastruktur > Lodder > Lod (navn)

Service

Infrastruktur > Lodder > Lod (navn) > StartZoner

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning
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Kapitel 7 Teknikermenu

Nulstilling til fabriksindstillinger

| visse tilfeelde, som f.eks. nar robotten vedligeholdes eller repareres, er det ngdvendigt at
slette alle eksisterende brugerindstillinger, sa der kan udfgres gyldig afprgvning.

[ Bemeerk: Fremgangsmaden, der er beskrevet her, fierner alle de
aktuelle konfigurationsindstillinger OG den aktuelle softwareversion.
Konfigurationsindstillingerne fjernes og den aktuelle softwareversion OPRETHOLDES,
se Teknikermenuen > Service > 99 Nulstilling til fabriksindstillinger i Servicemenu.

® Nulstilling til fabriksindstillinger

1. Robotten skal veere teendt. Hvis den allerede er teendt, skal den slukkes (OFF) og
teendes (ON) igen.

2. Teend for brugergreensefladen (med den granne ON/OFF-knap).

Sarg for, at robottens batteri er helt opladet.

4. Tryk patallene2357.

w

Nulstillingsprocessen starter og vises pa skaermen.

FACTORY RESET

5. SLUK IKKE for robotten, fgr processen er helt afsluttet.
6. Indstil alle parameterveerdier som gnsket.

Infrastruktur

De handlinger, der er tilgeengelige i denne menu, bruges til at konfigurere robottens
installation i feltet.

Dette kapitel omhandler primaert, de muligheder, der er for konfiguration af Ballpicker.
For specifikke oplysninger om konfiguration af Bigmow henvises til "Bigmow
Teknikervejledningen".

Bemeerk: Vi henviser til Installationseksempler (side 88) for eksempler pa, hvordan
man bade konfigurerer boldopsamlingsrobotter og robotklippere pa en golfbane.

* Perimeterledninger » (side 118).
e Lodder » (side 119).
» Stationer (side 125) »
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7.3.1 Perimeterledninger

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Perimeterledninger

For oplysninger alle typer ledninger, der bruges i Golfinstallationer, henvises til
Perimeterledninger (side 118).

Se ogsa Installationseksempler (side 88).

Abner skeermen NSNS G NINEE

Ledning CH# »

En liste over definerede ledninger bliver vist med det respektive kanalnummer. De lodder,
der er tilknyttet ledningen, vises under ledningen.

Veelg en ledning, og tryk pa [ for at se Ledningsegenskaber (side 119).

B Bemaerk: Som udgangspunkt er to ledninger defineret:

LEONINGSINOSTILLINGER
1. Ledning CHS »

LOOP
c. Ledning CHE »
allll

- CHS5: er bestemt til slgjfeledningen og har et lod med navnet LOOP tilknyttet. Brug af
sporgraense er ikke standard for dette lod.

- CHO: er bestemt til et arbejdsomrade og har et lod med navnet ZONEL1 tilknyttet. Der
er som udgangspunkt valgt brug af sporgreense til dette lod.

Opret ny ledning »
Gor det muligt at Oprettelse af ny perimeterledning (side 118).

7.3.1.1 Oprettelse af ny perimeterledning

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Perimeterledninger > Opret ny ledning.

% Oprettelse af ny perimeterledning

1. Veelg Infrastruktur > Perimeterledninger > Opret ny ledning.

Veelg [OK for at bekreefte, at du gnsker at oprette en ny ledning.

3. Den nye ledning og dens tilknyttede lod vil blive vist i listen over indstillinger for
perimeterledninger. Der er som udgangspunkt tildelt en signalkanal.

N

4. Veelg den nye ledning og tryk pa 4.

5. Veelg det gnskede kanalnummer. Dette skal svare til veerdien indstillet ved hjeelp af
drejekontakten i ladestationen (side 60).

6. Kontrollér symbolet for magnetafstanden, som vises gverst i skeermen. Hvis denne veerdi
er negativ, skal det kontrolleres, at knappen Omvendt fase om er indstillet til ON.
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7. Klik pa X for at forlade menuen.

7.3.1.2 Ledningsegenskaber

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Perimeterledninger > Ledning CH#

Lednings-ID og magnetisk afstand

Ledning CHS : +94.19

Kanalnummeret, der er knyttet til ledningen, vises. Endvidere vises den aktuelle veerdi og
tegn for magnetisk afstand mellem robot og ledningen er angivet.

Signalkanal

Signalkanal (frekvens) for perimeterledning. Dette svarer til kanalen indstillet ved hjeelp
af drejekontakten i ladestationen (side 60). | tilfeelde af installation med flere lodder, skal
hver anvendte ledning tildeles en specifik kanal.

Omvendt fase

Fasens tegn pa indersiden af loddet er modsat det der pa ydersiden. Pa den made kan
robotten opdage, om den har krydset den perifere ledning. Fasen skal veere positiv, nar
robotten er inden for ledningen.

Man kan se, om dette er tilfeeldet, ved at undersgge den magnetiske afstandsveerdi,
som vises gverst pa skeermen. Hvis veerdien er positiv, er fasen korrekt. Hvis veerdien er
negativ, skal denne indstilling markeres til ombytning af fase.

Slet ledning CH# »

Denne mulighed vises kun, hvis mere end én ledning er defineret. Bruges til at slette den
aktuelle ledning.

Bl Bemaerk: Mindst en ledning skal defineres.

7.3.2 Lodder

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Lodder

Skaermbilledet indeholder en liste over de definerede ledninger og deres tilknyttede
lodder. Som standard har hver ledning tilknyttet et lod.

LOODER

Ledning CHS

I LOOP & »
Ledning CHA
2 Z20NET1 9 »

Liste over lodder

For hver defineret ledning vises navn og angivelse af retningen for returkarsel til
stationen.

Som udgangspunkt er to ledninger defineret:
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- CH5: er bestemt til stationsreturslgjfen og har et lod med navnet LOOP tilknyttet.
Egenskaberne for dette lod er defineret for dets anvendelse som returslgijfe, sd brugen
af sporgreense er fravalgt, og robotten er tilknyttet standardstationen.

- CHO: er bestemt til et arbejdsomrade og har et lod med navnet ZONEL1 tilknyttet.

Veelg et lod, og tryk pa 4 for at se listen over loddets egenskaber som angivet nedenfor.

Rediger lodder i procent »

Dette giver mulighed for at se og indstille procentveerdierne for alle lodder. Denne
procentveerdi bestemmer det antal gange, som robotten vil starte at klippe det enkelte lod.
For loddet LOOP skal dette veere 0 %.

Loddernes egenskaber

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Lodder > Navn pa loddet

Navn
Loddets aktuelle navn. Dette kan redigeres.

Returretning
Definerer den standardretning, robotten vender tilbage til sin station ved at falge
ledningen. Dette kan vaere med uret eller [&] mod uret [,

Veerdien af dette parameter skal indstilles for at sikre, at robotten kan kgre tilbage til
stationen pa den mest effektive made. Dette er vigtigt, hvis der er indtruffet et problem, og
robotten ikke ved, pa hvilket lod den befinder sig.

—
@ b»

& D>

Figur 103: Returretningsparameter

1 LOOP & »

Den aktuelle returretning er angivet pa listen over lodder.

Figuren herunder illustrerer fordelene ved at indstille forskellige retninger for returkgrslen
og dermed opna den mest effektive made for robottens karsel tilbage til stationen.

-

G O
D)

Figur 104: Returkgrselsretninger pa lod
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Maks. cyklustid

Dette giver dig mulighed for at definere en maksimal tid, som en robot skal arbejde i et
lod. Det er nyttigt til sma lodder, hvor der kan ske skader, hvis robotten bruger for lang tid
pa arbejdet. Det giver et let alternativ til at definere en tidsplan for loddet.

Minimumscyklustid
Denne parameter behgver normalt kun at blive indstillet pa slgjfeloddet. Der kan opsta

forhold, hvor en fejl far robotten til at komme tilbage til stationen ungdigt kort efter, at den
har forladt stationen.

Et eksempel pa dette er, nar detektorklappen for fuld kurv ikke vender tilbage til sin
‘tomme' position, efter at boldene er blevet tamt ud. Fglgelig vender robotten straks
tilbage til tamningsstationen i stedet for at vende tilbage til arbejde. Dette er vigtigt for
temningsstationslodder, hvor der er flere boldopsamlingsrobotter i drift.

Hvis den tid, det tager for en arbejdscyklus, er mindre end den her definerede veerdi,
udlgses en alarm, og robotten forbliver pa stationen, indtil problemet er lgst.

Den minimale cyklustid bar vaere baseret pa den tid, det tager for robotten at foretage
en runde inden for stationsslgjfeledningen. (Nar den bevaeger sig langs slgjfeledningen,
beveeger en robot sig med ca. 0,2 m/s.) Det anbefales at bruge denne tid og tilfgje
yderligere 30 %.

Brug sporgreense

Dette parameter definerer, om robotten bruger sporgraense (side 185), nar den forlader
eller returnerer til stationen.

Bemeerk: Denne parameterveerdi skal veere indstillet til ON, hvis installationen
omfatter en g.

Dette parameter skal indstilles til OFF ved sma slgjfeledninger, som bruges til at fa
robotten til at kare tilbage til stationen. Som udgangspunkt er dette parameter ikke
tilgeengeligt for LOOP-loddet.

Sporgreense Min./sporgreense. Maks.

= Bemeerk: Disse parametre vises kun, hvis Brug sporgraense er aktiveret.

Minimums- og maksimumsveerdier, der er tilladt for sporgreense (side 185). Robotten
veelger en tilfeeldig veerdi mellem de definerede veerdier.

Maksimum veerdi for Sporgreense. Maks. er 3 meter.

Sporingsgraense
maks

2
& c
2E
g
w

Perimeterledning

Figur 105: Minimums- og maksimumsveerdier for sporgraense

[} Bemeerk: En generel regel er, at greensens maksimale veerdi = afstand mellem
perimeterledningerne/5 m. Hvis afstanden mellem ledningerne er mindre end 15
m, skal den maksimale veerdi af sporets greense derfor reduceres.
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Min. kofan.vink. / Maks. kofan.vink.

Dette er vinklen med hvilken robotten vender, nar den kommer til perimeterledningen.
Veerdien af dette parameter er typisk mellem 60° og 120°.

Min. kofan.vink. \(‘
(\I' Perimeterledning

Maks. kofan.vink.
Figur 106: Tilbagekgrselsvinkel-parameter

Perimeter

Dette definerer den afstand, som robotten karer langs sporgraensen for at kare tilbage

til ladestationen. Hvis robotten karer {afstanden defineret af dette parameter}*1,5 m og
ikke kan finde stationen, sa udsender den en alarm. Det er vigtigt at indstille en passende
veerdi for dette parameter for at undgd, at robotten spilder energi, hvis den stader pa et
problem med at finde stationen.

Den anbefalede veerdi af dette parameter er leengden af perimeterledningen omkring
feltet, som skal klippes. Standardveerdien er 1000m.

Tilstedende lodder »

Det er ngdvendigt at definere, hvordan lodderne er forbundet, sa robotten kan bestemme
den rute, som er ngdvendig for at na et bestemt lod.

To lodder betragtes som tilstadende, hvis de overlapper hinanden. Se figuren herunder:

- Lod A stgder op til lod C
- Lod C stagder op til lod B.

Lod A
Lod B

Figur 107: Tilstedende lodder

| eksemplet ovenfor veelges lod C, og derefter kontrolleres knapperne ved siden af lod A
og lod B.

GPS-punkter »

Denne indstilling er ikke tilgeengelig for LOOP-loddet, da GPS-punkter ikke kan
defineres i dette lod.

Denne indstilling vises, hvis det valgte lod har et tilstadende lod.
Det er tilgeengeligt for hvert af de lodder, som det valgte lod er forbundet til.
Eksempelvis hvis ZONE 1 er det valgte lod, og det er tilstadende LOOP og ZONE 2,
vises fglgende muligheder.

Ledning CH5

LOOP
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GPS-punkter» Veelg denne indtastning for at oprette et GPS-punkt til at fare
robotten fra ZONE 1 til LOOP.

Ledning CH1
ZONE 2

GPS-punkter» Veelg denne indtastning for at oprette et GPS-punkt til at fare
robotten fra ZONE 1 til ZONE 2.

For detaljer om listen af parametre henvises til GPS-punktparametre (side 123) For
eksempler pa at definere GPS-punkter henvises til Brug af GPS til at vende tilbage til
og forlade en station med slgjfe (side 105)

StartZones
Gar dig i stand til at definere en startzone for loddet.

B Bemaerk: Denne indstilling er kun tilgeengelig, hvis lodderne er tilstedende.

Liste over definerede startzoner

For hver defineret startzone er nogle af zonens egenskaber anfgrt.
Opret en ny startzone »

Gaor dig i stand til at oprette en ny zone.

Se StartZones (side 124).

7.3.2.1 GPS-punktparametre

Disse parametre bruges til at definere et specifikt punkt med hensyn til dets GPS-koordinater.

Robotten bevaeger sig direkte til dette punkt, nar den skal vende tilbage til en station. Fra
punktet neermest stationen foretager robotten de saedvanlige mangvrer for at komme tilbage
til stationen ved hjeelp af en stationslgijfe eller et .

-~
1

5 Vigtigt: Far du definerer GPS-parametrene, skal du rydde kortene. Veelg
Teknikermenuen > Service > Kortleegning

=

Dise parametre tilgas fra Teknikermenuen > Infrastruktur > Lodder > Tilstedende lodder >
GPS-punkter. (Tryk pa 9 i 5 sekunder for at abne Teknikermenuen).

Inden du indstiller et GPS-punkt, skal robotten vaere placeret pa det kraevede punkt og i den
gnskede retning. For oplysninger om dette henvises til Implementering af GPS (side 48).

Aktivér
Denne mulighed er automatisk aktiveret, nar et GPS-punkt er blevet defineret. Hvis

det deaktiveres, betyder det, at robotten vender tilbage til stationen ved at fglge
sporgreensen.

Breddegrad

GPS-punktets breddegrad. Dette viser veerdien 0, inden punktet er indstillet.
Leengdegrad

GPS-punktets leengdegrad. Dette viser veerdien 0, inden punktet er indstillet.
Slutvinkel

Dette er robottens retning i forhold til Nord (se Figur 43: Robottens retning i endelig vinkel
(side 50). Veerdien 0 vises, far GPS-punktet er indstillet.
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Indstil »

Dette indstiller robottens aktuelle breddegrad, leengdegrad og retning som GPS-punkt.
Bekreeftelse er pakreevet.

Slet »
Dette fierner det definerede punkt fra den konfigurerede installation.

Denne funktion kan bruges, hvis robotten skal arbejde i et andet lod, eller hvis loddets
returretning er aendret.

Bemeerk: Hvis robotten skal arbejde et andet sted, skal du rydde de gemte kort.
Dette ggres ved at man veelger Service > Kortlaegning fra Teknikermenuen

For et eksempel pa Brug af GPS til at vende tilbage til og forlade en station med slgjfe (side
105).

7.3.2.2 StartZones

Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Lodder > StartZoner
Dette emne viser de parametre, der er ngdvendige for at definere en startzone.

Kommende fra
Denne mulighed definerer loddet far det, hvor startzonen skal anvendes.
Procent

Antallet af gange, som denne startzone vil blive brugt. Dette sker kun, hvis mere end en
startzone er defineret.

Rediger procent »

Gar det muligt at redigere de procentsatser, der anvendes i forskellige startzoner. Dette
sker kun, hvis mere end en startzone er defineret.

Hvis kun et lod defineres, sa denne veerdi skal indstilles til 100 %.
Procentveerdien skal kun redigeres, hvis mere end et lod er installeret.
Retning »
Dette specificerer den retning, som robotten vil falge, nar den karer langs sporgreensen
efter at have forladt stationen. Dette kan veere med uret eller [E]l mod uret [

Nar robotten forlader stationen, falger den stationsslgjfen i en foruddefineret afstand,
indtil den nar frem til sporgreensen for et felt, der skal klippes. Derefter tager robotten den
specificerede retning.

Stationsslgjfe

Coll )

Perimeterledning

Ladestation

Figur 108: Startzones retningsparameter
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Afstand min./Afstand maks.

Afstanden, som robotten karer langs greensesporet, efter at have forladt stationen, far

den begynder at arbejde. En vilkarlig veerdi mellem minimums- og maksimumsveerdierne
veelges.

Minimumsafstand og Maksimumafstand males fra punktet, hvor robotten kgrer ind pa

loddet, hvis dette er forskelligt fra det, hvor ladestationen er placeret. Dette er illustreret i
nedenstaende figur.

Indgangspunkt
lod

Foregaende lod
Afstand min.

Lod Startzone

Afstand max.

Figur 109: Minimums- og maksimumsafstande, startzone afstande fra indgang til lod

Vinkel min./Vinkel maks.

Vinklen, som robotten vil vende med for at kare ind pa omradet, som skal klippes.
Minimums- og maksimumsveerdier er defineret, og robotten veelger en tilfeeldig veerdi, der
ligger mellem de definerede greenser.

Vinkel maks.

Figur 110: Startzone, vinkel

Slet StartZone »
Bruges til at slette startzonen.

7.3.3 Stationer
Rute: Teknikermenu (9) > Infrastruktur > Stationer

Skaermen med NGEIEVSSINIEINER] Abnes.

Eksisterende stationer »
Hvis stationer allerede er defineret, s& vises en liste over disse stationer.

Hvis du veelger en station, kan du se og redigere stationens egenskaber. De er de
samme, der bruges i opret station (side 126).

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 125



Belrobotics &)

THE GRASS MASTERS

Kapitel 7 Teknikermenu

Opret station manuelt »
Bruges til manuelt at oprette en ny station (side 126).

7.3.3.1 Opret station manuelt

Rute: 9 > Infrastruktur > Stationer > Opret manuel station

Opladning
Dette parameter definerer, om stationen bruges til at oplade robotten eller e;.

Aflever bolde
Specificerer, om stationen skal tilknyttes et tgamningshul.

Optaget slgjfe
Specificerer, om der skal tilknyttes en optaget slgijfe til stationen. Dette er kun ngdvendigt,
nar der er to boldopsamlingsrobotter, der er i drift for stationen, der er tilknyttet
temningshullet. Hvis du skal bruge en optaget slgjfe, skal du rulle igennem mulighederne

og veelge den kanal, der skal anvendes til den optagede slgjfe. Der oprettes automatisk et
lod, nar denne mulighed anvendes.

Se ogsa Optaget slgjfe (side 73).
Tilsluttet til lodder »

Her defineres, hvilke af de definerede lodder, som stationen er forbundet tid. For en
installation med flere lodder vises en liste over definerede ledninger.

Veelg den eller de ledninger, som stationen skal forbindes til, og veelg derefter det lod, der
er knyttet til denne ledning.

For andre ledninger veelges NONE.

= Bemaerk: Dette parameter skal defineres for en installation med flere felter.

Stationens indvendige ledning »

Dette specificerer, om stationen er placeret inden for eller uden for perimeterledningen.
Dette definerer, om robotten tilsluttes en station pa venstre eller hgjre side. Det er vigtigt
at specificere dette parameter korrekt, ellers kan robotten tro, at den karer den forkerte
vej.

Station udenfor ledningen

Perimeterledning

Station inden ledningen

Figur 111: Station inden for eller uden for ledningen

126 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS
Kapitel 7 Teknikermenu

Uden For :]

Det lod, der er tilknyttet stationen, vises. Veelg Uden for eller Inden for i henhold til
arrangementet som vist i figuren ovenfor.

Forlad parametre »
Her kan du definere et saet parametre for at forlade stationen. Et seet parametre defineres
som standard, og normalt bgr disse ikke sendres. Det eneste tilfeelde, hvor standard bgr
tilsideseettes, er, hvis robotten skal ignorere nogle darlige magnetiske omrader, hvor den
kan tro, at den er kommet ind pa arbejdsloddet uden at veere det.

—— Maks. Udgangsafstand

—4— Min. Udgangsafstand

Figur 112: Udgangsparametre station

Nar det er defineret, far udgangsparameterszettet navnet pa slgjfeledningsnummeret.
Min./maks. Udgangsafstand
Den minimale udgangsafstand skal vaere 0,8 m, sa robotten kan forlade stationen.

Robotten kgrer den maksimale udgangsafstand, inden den sgger arbejdsloddet. Den
maksimale udgangsafstand skal sadledes veere mindre end den karte afstand langs
ledningen, mellem stationen og arbejdsloddets perimeterledning.

Slet
Slet dette saet udgangsparametre.

Slet »
Giver mulighed for manuelt oprettede station fra installationen.
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7.4 Mobilforbindelse

Rute: Teknikermenu (9) > Mobilforbindelse.

Hvis tradlgst netvaerk ikke er tilgaengeligt, er robotten udstyret med SIM-kort, som giver
mulighed for brugen af 2G- eller 3G-teknologi pa omradet.

Veelg en Mobilforbindelse pa listen, og tryk pa 4.

Status »
Status
Viser status for det tilgeengelige mobilnetveerk Tilstandene kan veere

- Tilsluttet
- Afbrudt
- Roaming (hvis robotten er i en andet land end det, som er knyttet til SIM-kortet).

Netveerk
Viser navnet pa den aktuelle netvaerksoperatar.

Et klik pa » starter en scanning af netvaerkene. Dette kan veere eventuelt vaere
ngdvendigt, hvis status er "Roaming". Dette giver mulighed for at vaelge en anden
netveerksoperatar.

Netveerksoperatar
Viser navnet pa den aktuelle netveerksoperater.
APN
Viser det aktuelle ID pa adgangspunktet for SIM-kortet.

Klik pa » for at redigere navnet. Viser det alfanumeriske tastatur, som bruges til at slette
det aktuelle ID og indtaste et nyt. Veelg hvert bogstav som gnsket, og tryk "V". Tryk

derefter pa [ for at bekraefte.
Radio

Dette kan veere 2G, 3G eller 4G afheengigt af, hvad der er tilggengeligt, og hvad modemet
understatter.

Signalstyrke

Dette viser den modtagne effekt i dBm: et effektforhold udtrykkes i decibel (dB) med
reference til en milliwatt (mWw).

Egnede veerdier skal vaere mellem -10dBm og -105dBm.
Bitfejlrate

Antallet af bitfejl pr. enhedstid under transmission.
ICCID (integreret kredslgbskort-id)

Et SIM-korts unikke serienummer.
IMEI (mobiludstyrets internationale id)

Et unikt id-nummer, der identificerer den mobile enhed.
IMSI (mobilabonnentens internationale id)

Et unikt nummer, der identificerer en GSM-abonnent.
PLMN (offentligt mobilt netveerk i et land)

Tradlgse kommunikationstjenester, der tilbydes af en bestemt operatar i et specifikt land.
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LaC (landekode)

Denne internationalt unikke identifikator bruges til lokaliseringsopdatering af
mobilabonnenter. Den er sammensat af en tre-cifret mobil landekode.

CelllD
Et generelt unikt nummer, der bruges til at identificere hver base-transceiverstation.

[ Bemeerk: De oplysninger, der er angivet ovenfor, skal meddeles til Belrobotics, hvis
der er problemer med mobilforbindelsen.

Demonstration

Rute: Teknikermenu (9) > Demonstration.

Giver mulighed for at betjene robotten i demotilstand, dvs. uden perimeterledningen er
installeret.

Kontrollér, at indstillingen er pa ON.

Bekreeft, at du gnsker at ignorere perimeterledningen.

.@. Vigtigt: Robotten ma ikke efterlades i demonstrationstilstand.

Service

Servicemenuen indeholder fglgende punkter:

- Kalibreringer (side 129)

- Information (side 130)

- Test (side 130)

- Softwareopdatering (side 134)

- Kortleegning (side 135)

- Udskiftning af smartbox (side 135)

- Hent konfiguration (side 136)

- 99 Nulstilling til fabriksindstillinger (side 136)

7.6.1 Kalibreringer

Rulle »

En lineeaer aktuator styrer rullens position og beveeger den mellem den laveste position (til
opsamling) til en mellem position (bruges, nar ledningen fglges) og den hgjeste position (til
tgmning).

Hver gang den lineeere aktuator udskiftes, er det ngdvendigt at kalibrere den for at
kontrollere, at kontakten til kontakterne i de yderste beveegelser er god.

5 sadan kalibreres rullen

1. Veelg Rulle, og tryk pa 4.
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2. Bekreeft, at du gerne vil foretage kalibrering. (Hvis du ikke vil fortsaette med kalibreringen,
skal du fortsaette med at trykke pa ¥, indtil du forlader menuen).

3. Nar robotten er klar til kalibrering, vises der en meddelelse, der beder dig at trykke pa 0-
tasten for at starte beveegelsen af den lineaere aktuator.

Rullen bevaeger sig farst til sin hgjeste position og derefter ned til den laveste. Kontakt OP
kontrollerer, at kontakten for at stoppe den opadgaende bevaegelse fungerer. Kontakt NED
kontrollerer, at aktuatoren stopper i den laveste position.

7.6.2 Information »

Rute:Teknikermenu (9) > Service > Oplysninger.

Afstand i alt

Dette er den samlede afstand, som robotten har tilbagelagt til dato. Denne information
bruges til at afgere, hvornar vedligeholdelse er pakraevet.

Kofanger modstand

Viser den aktuelle veerdi af kofangerens modstand. Denne veerdi bar ligge inden for
omradet 82-94 k-ohm.

Batteristrgm
Viser den aktuelle batterispaending.
Veerdien er positiv, nar robotten oplades. Ved opladning skal vaerdien veere > 10A.
Veerdien er negativ, nar robotten arbejder.
Batterispeending
Den aktuelle batterispaendingsveerdi.
Spaending i venstre side

Den aktuelle spaending pa robottens venstre side. (Ved opladning skal dette veaere det
samme som batterispaendingen).

Speending i hgjre side
Den aktuelle spaending pa hgijre side. (Ved opladning skal dette veere det samme som
batterispeendingen).

Venstre !

Figur 113: Robottens venstre og hgjre side

7.6.3 Test»

Denne menu ger det muligt at udfgre test pa en reekke komponenter. Disse test udfares far
robotten leveres til en kunden og ved afslutningen af rutinemaessige service.

" Udfgrelse af test

Brug nedpilen O til at veelge de test, der gnskes udfart.
2. Tryk [ for at veelge testen.
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3. Gentag for alle de gnskede test.
4. Veelg [Start, og tryk pa 4.
5. Robotten starter udfarelsen af de valgte test. Fglg instruktionerne pa skeermen.

Opladning

Denne test kontrollerer

- om robotten kan registrere en ladning
- om den modtagne ladestrgm er tilstraekkelig.

Hvis denne indstilling er valgt, sa vises falgende oplysninger.

XY CHARGE LR
X repraesenterer den aktuelle test i den aktuelle reekkefglge.
Y repraesenterer det samlede antal test, der skal udfgres i den aktuelle sekvens.
Charge_LR er navnet pa den aktuelle test.
Registrering
Viser, om robotten kan registrere en spaending pa venstre og hgjre side.

KO betyder, at den ikke kan registrere en spaending pa venstre eller hgjre side. OK
betyder, at den kan registrere en spaending.

Aktuel
Viser, om tilstreekkelig ladestrgm kan registreres (> 7 A).

KO betyder, at den ikke kan registrere tilstreekkelig ladestram pa venstre eller hgjre side.
OK betyder, at den kan registrere tilstraeekkelig ladestrgm.

[veerdi]
Strgmmen pa den tilsluttede side.
Afladning kraeves til den aktuelle test

Du kan se denne meddelelse, hvis det nuveerende batteriniveau er over 95 %. Det er
bedst at udfare denne test, nar batteriopladningsniveauet er lavt.

©" Test af opladningen

1. Tilslut en af robottens sider til ladestationen.
2. Resultatet vises.
3. Gentag for den anden side.

Hvis resultaterne af testen er KO, skal forbindelserne mellem robotten og ladestationsarmene
kontrolleres.

Kofanger

Disse test kontrollerer, at den elektriske modstand inden for kofangeren ligger inden for det
rigtige omrade og svarer til trykket fra en forhindring.

Folgende oplysninger vises.

XIY KOFANGERSENSORER
X repraesenterer den aktuelle test i den aktuelle reekkefglge.
Y repraesenterer det samlede antal test, der skal udfgres i den aktuelle sekvens.
KOFANGERSENSORER er navnet pa den aktuelle test.
Aktivér sensorer
Siderne af kofangeren, der skal testes for aktivering. (Kofanger venstre Kofanger hgjre)
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Deaktivér sensorer
Siderne af kofangeren, der skal deaktiveres (Kofanger venstre Kofanger hgijre)

" Test af kofangeren

1. Kontrollér af Kofanger venstre Kofanger hgijre er pa listen over Aktivér sensorer.

Hvis disse er opfart pa listen Deaktiver sensorer fiernes alle forhindringer, som trykker pa
kofangeren.

Tryk din hand mod kofangeren pa venstre eller hgjre kofanger.

Hvis modstanden aendres tilstraekkeligt fiernes elementet fra listen.

Gentag denne proces pa den anden side af kofangeren.

Hvis et emne forbliver i listen, fungerer kofangeren ikke korrekt og skal udskiftes.
Vejledninger til udskiftninger leveres seerskilt.

N

o0k w

SmartBox

Denne test kontrollerer alle funktioner i brugeren greensefladepanel.

" Test af den intelligente boks

1. Faglg instruktionerne, som de vises pa skeermen.

2. Tryk pa 4 for at svare JA til et spargsmal og pa X for at svare NEJ.
3. Huvis det testede element fungerer korrekt, sa fiernes det fra listen.

Hvis et af elementerne udviser en funktionsfejl, sa skal den intelligente boks udskiftes.

Bagerste tryksensorer

Denne test kontrollerer, at de bagerste tryksensorer fungerer korrekt.
Folgende oplysninger vises.

X/Y BACK_SENSORS
X repraesenterer den aktuelle test i den aktuelle reekkefglge.
Y repraesenterer det samlede antal test, der skal udfgres i den aktuelle sekvens.
BACK_SENSORS er navnet pa den aktuelle test.

Aktivér sensorer
Antallet af sensorer, som skal kontrolles ved at aktivere dem. (Kollision venstre Kollision
hgjre)

Deaktivér sensorer
Antallet af sensorer, som skal deaktiveres. (Kollision venstre Kollision hgjre)

" Test af bagleenskgrsel-sensorerne

1. Kontrollér, at Kofanger venstre Kofanger hgjre er pa listen over Aktivér sensorer.

Hvis disse er opfert pa listen Deaktiver sensorer fiernes alle forhindringer, som aktiverer
dem.

Tryk robottens hus bagud pa den ene side, s& den bevaeger sig i forhold til chassiset.
Hvis bagleens karsel-sensorer pa denne side fungerer korrekt, sa fiernes den fra listen.
Gentag for den anden side.

Hvis et emne forbliver i listen, fungerer bagleens- sensoren ikke korrekt og skal udskiftes.
Kontrollér visuelt for at se, om en forhindring heemmer dens funktion. Hvis ikke, udskiftes
som ngdvendigt.

N

ook w
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Signalsensorer

Tester spolens funktion, som bruges til at detektere et signal fra en perimeterledning.
Folgende oplysninger vises.

X/Y COILO_CENTER
X repraesenterer den aktuelle test i den aktuelle reekkefglge.
Y repraesenterer det samlede antal test, der skal udfgres i den aktuelle sekvens.
COILO_CENTER er navnet pa den aktuelle test.

Ledningsdetektion < {veerdi}

{veerdi} er veerdien for "sporingsvaerdi". "Sporingsvaerdien” er en vilkarlig vaerdi, defineret
til testen, der afheenger af magnetiske afstande malt i det lokale miljg. Hvis resultatet af
testen er mindre end denne veerdi, er testen vellykket.

CH{A}:{resultat veerdi}

Hvis resultatet af testen er stgrre end den definerede "sporingsveerdi”, vil det blive anfart
her.

Flyt robotten teettere pa den detekterede signalledning. Hvis veerdien er lavere en
"sporingsveerdi", sa skal elementet fiernes fra listen.

Hvis robotten er taet pa ledningen, og den vist veerdi er hgj (900 eller mere), er det en
indikation pa, at spoleforbindelserne ikke er gode.

Drevmotor

Kontrollerer drevmotorens funktion. Kontroller,

- at motoren driver hjulene frem med 0,1 m/sek.
- at motoren modtager en strgm pa 2,5 A.

" Test af drevmotoren

Tryk pa [ for at starte testen.

Luk daekslet p& anmodningen.

Robotten karer en kort afstand fremad, derefter stopper den og udsender en biplyd.
Abn daekslet.

Hvis robotten bevaeger sig fremad svares Ja pa spargsmaélet ved at klikke pa (4.

Hvis robotten bevaeger sig baglaens svares Nej pa spgrgsmalet ved at klikke pa . Hvis
dette er tilfeldet, skal forbindelser pa drevmotorens kabel byttes om.

o gk wN e

Hvis robotten ikke flytter sig, eller kun det ene hjul flytter sig, sa er testen mislykket, og
rapporten angiver et problem.

1. Kontrollér visuelt drevmotorerne for at se, om der er blokering.
2. Kontrollér sikringen og kabelfgringen til drevmotorerne.

Sonarsystem

Udfgrer en test for at verificere, at sonarsensorerne fungerer korrekt.

Hvis en eller flere af sonarsensorerne er defekte, skal de udskiftes. Det angives, hvilken
sensor der skal udskiftes,

Deeksel

For at robotten kan fungere korrekt, skal deekslet veeret lukket, sa der dannes et lukket
kredslgb mellem deekslets magneter og releeerne pa huset. Dette kredslgb skal veere abent,
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nar daekslet er abnet, og nar daekslet er trykket med og fungerer som stopknap. Dette kraever,
at alle magneter og releeer fungerer korrekt og deres placering ngjagtig.

Rulleposition

En lineeaer aktuator styrer rullens position og beveeger den mellem den laveste position (til
opsamling) til en mellem position (bruges, nar ledningen fglges) og den hgjeste position (til
temning). Dette er det samme som rullekalibreringstest. Den bevaeger rullens position op og
ned for at kontrollere, at den beveeger sig mellem to stop.

©" sadan testes rullens placering

1. Tryk pa[dfor at starte testen.
Tryk pa [ for at fortseette. (Hvis du ikke vil fortsaette med testen, skal du fortseette med
at trykke pa %, indtil du forlader menuen).

3. Tryk pa o for at starte bevaegelsen af rullen ved den linezere aktuator og old den nede.

Rullen beveeger sig farst til sin hgjeste position og derefter ned til den laveste. Kontakt OP
kontrollerer, at kontakten for at stoppe den opadgaende bevaegelse fungerer. Kontakt NED
kontrollerer, at aktuatoren stopper i den laveste position.

Rullerotation

Formalet med denne test er at kontrollere, at rotationssensoren fungerer korrekt.

5" sadan testes rullens rotation

1. Tryk pa[d for at starte testen.
2. Drej opsamlingshjulet.

Hvis sensoren kan registrere, at rullen har drejet, er testen bestaet.

Teellesystem

Denne test kontrollerer, at trykbandet, der teeller de indsamlede bolde, og handtaget, der
registrerer, nar kurven er fuld, fungerer korrekt. Disse komponenter kan ses i Figur 4:
Robotkomponenter uden hus (side 12)

" s&dan testes teellesystemet

Tag laget af robotten.

Tryk pa [ for at starte testen.

Nar du bliver bedt om det, skal du trykke dine fingre mod tryksensorbandet.
Nar du bliver bedt om det, skal du lgfte handtaget bag ved kurven.

Hpow NP

Afbalancering af batteri

Robotten skal veere tilsluttet ladestationen for at udfgre denne test.

Denne test kontrollerer niveauerne for hver af battericellerne og venter pa stationen, indtil de
er jeevnt afbalancerede. At have celler med lige niveauer forbedrer batteriets levetid.

7.6.4 Softwareopdatering »

Rute:Teknikermenu (9) > Service > Softwareopdatering.
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Denne menu gar det muligt for at udfgre opdatering af softwaren. Den aktuelle
softwareversion vises.

Veelg [Opdatérnu®, og tryk pa 4. Robotten kontakter serveren, downloader og installerer
derefter installere den nyeste softwareversion.

B Bemaerk: Oplysninger om aktuelle og malrettede softwareversioner er tilgeengelige fra
webportalen. Veelg robotten, og klik derefter pa oplysningsfanen.

7.6.5 Kortleegning

Rute:Teknikermenu (9) > Service > Kortlaegning.

Denne mulighed giver dig mulighed for at rydde de kort, som robot gemmer, nar den bruger
GPS til at vende tilbage til en station.

B Bemeerk: Robotten begynder at opbevare kort, sa snart den er teendt. Det er derfor
vigtigt, at du udfgrer denne handling ved starten af enhver installation.

Denne handling skal ogsa udfares, hvis robotten skal arbejde pa et andet geografisk sted, og
et nyt GPS-placeringspunkt skal defineres.

7.6.6 Udskiftning af smartbox

Rute:Teknikermenu (9) > Service > 99 Udskiftning af smartbox.

Denne handling giver dig mulighed for at udskifte en defekt smartbox med en ny uden at
skulle kontakte kundeservice. Denne handling kan udfares, efter den defekte smartbox er
blevet fijernet og den nye installeret.

B Bemeerk: Denne handling fierner alle aktuelle konfigurationsindstillinger.

%6~ S3dan udskiftes en smartbox

1. Kontroller, at den nye smartbox har softwareversion 4.2 eller nyere installeret.

2. Huvis konfigurationen bruger positionsbeacon, skal du kontrollere, at den nye smartbox
har det kreevede positionsbeacon-kort installeret.

3. Fjern den defekte smartbox, og installer den nye.

4. Noter serienummeret pa den defekte smartbox. Dette kan findes pa etiketten pa siden af
smartboxen og begynder med bogstaverne SMB.

5. Start robotten, og tryk pa 9i 5 sekunder for at f& adgang til teknikermenuen.

6. Veelg Service > Udskift smartbox.

7. Fremhaev Robotserienummer, og tryk pa [4 Indtast robottens komplette serienummer.
Dette kan ses pa identifikationsmaerkaten under stoplaget. Tryk pa ® for at vende tilbage
til skeermbilledet BEMIES-

8. Veelg Forrige smartboxserienummer. Tryk pa [ for at indtaste serienummeret pa den
forrige (defekte) smartbox. Tryk pa X for at vende tilbage til skeermbilledet SN

9. Veelg Udskift smartbox og tryk pa [4. Bekraeft, at du vil udskifte smartboxen.

Anvendelsen af den nye smartbox begynder.
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10. Nar applikationen er afsluttet, udfgres et antal test. Hvis robotten er en plaeneklipper,
anvendes en klippetest. Tryk pa [ for at starte testen og luk derefter laget.
11. Nar testene er afsluttet, viser skaermen resultatet af alle testene.

- Huvis alle tests gar godt, kan du trykke pa [ for at afslutte processen.
- Hvis nogle tests er mislykket, kan du trykke pa » for at se, hvilke test det drejer sig om.
For yderligere oplysninger om tests henvises til Test (side 130)
12. Start rekonfiguration af robotten.

@ Bemeerk: Hvis du ser meddelelsen "FEJL, eendring neegtet. Kontroller etiketter”, er
serienummeret pd smartboxen forkert. Vaelg Prgv igen, og indtast den korrekte veerdi.

[§ Bemeerk: Oplysninger om robotter opdateres kun pa serveren en gang om ugen.

Hvis du gnsker gjeblikkelig adgang (dvs. Hurtigere end inden for en uge) til fiernkommandoer
og alarmmeddelelser, skal du sende en e-mail til kundeservicen for at underrette dem om
aendringen.

7.6.7 Hent konfiguration

Rute: Teknikermenu (9) > Service > Hent konfiguration
Downloader en andret konfiguration, der blev aendret pa portalen.

Nar robotten er online, kan den aktuelle konfiguration downloades til portalen og eendres. Den
gendrede konfiguration kan derefter uploades direkte til robotten fra portalen.

Nar robotten er offline, gemmes en version af konfigurationen pa portalen. Denne kan aendres
0og gemmes, men kan ikke uploades til robotten. Du kan derefter bruge denne handling til at
downloade den gemte konfiguration fra portalen til robotten.

7.6.8 99 Nulstilling til fabriksindstillinger

Rute:Teknikermenu (9) > Service > 99 Nulstilling til fabriksindstillinger.

Udfarer en nulstilling af robotkonfigurationsparametrene til fabriksindstillingerne.

B Bemeaerk: Denne handling sletter alle konfigurationsparametrene, men BEHOLDER
den aktuelle softwareversion. For at fierne alle konfigurationsparametrene OG den
aktuelle softwareversion, se Nulstilling til fabriksindstillinger (side 117).

7.7 Avancerede parametre (Teknikermenuen)

Rute:Teknikermenu (9) > Avancerede parametre.

Maks. hastighed
Indstiller den maksimale hastighed, som robotten kan kare med.
Den maksimalt tilladte hastighed for robotten er 3,6 km/t (1 m/sek.).
Ledningskrydsning, afstand

Angiver afstanden, som robotten vil bevaege sig, nar den krydser perimeterledningen,
inden den igen vender tilbage til feltet.
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Standardveerdien er 0,2 m. Afstanden repraesenterer afstanden mellem robottens front og
positionen for spolen, der detekterer perimeterledningen.

B Bemeerk: Afstanden mellem den perifere ledning og kanten af arbejdsomradet
afhaenger af denne veerdi.

Min. temp
Indstiller den laveste temperatur, som robotten ma arbejde under.

= Bemaerk: Arbejde ved for lav temperatur kan beskadige greesset.

Deaktivér dvaletilstand
Robotten vil ga i dvaletilstand, nar:

- robotten er stoppet pa grund af en alarmtilstand, der varer i mere end 15 minutter,
- robotten har veeret inaktiv i mere end den maksimale tomgangstid (se nedenfor),
- nogen ar trykket pa stopknappen.

Se ogsa Inaktiv tilstand (side 38).

Markeres denne indstilling til ON, betyder det, at robotten ikke gar i dvaletilstand, men
slukker for sig selv og eliminerer risikoen for, at batteriet bliver afladet i den periode, den
er i dvaletilstand.

Maksimal ledig tid
Den maksimale periode, der gar, far robotten gar i dvaletilstand.
Hvis veerdien er 0, gar robotten ikke i dvaletilstand.
Automatisk batteribalance
Nar denne mulighed er aktiveret, forbliver robotten pa ladestationen, indtil:

- batteriniveauet har naet 100 % OG
- ladeniveauet i hver battericelle er ens.

Det anbefales, at denne mulighed aktiveres for at forleenge den overordnede
batterilevetid.
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8 Signaloversigt

Der kan ses en oversigt over kvaliteten af signaler pa alle de installerede kanaler ved at
trykke pa 8 i 5 sekunder.

Bemeerk: For oplysninger om det signal, robotten anvender, henvises til Avancerede
parametre (side 139).

T

Test spolesignaler

Ledning CHE: -83.88 God stand

Ledning CHI: +1.16 bod stand
Ledning CHE: Intet signal
Ledning CHA: Intet signal

Figur 114: Signaloversigt

Dette viser, hvilke kanaler der har gode signaler, og hvilke der har problemer.
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9 Avancerede parametre

En skeerm med avancerede parametre kan vises ved at trykke pa 0 i flere sekunder pa
tastaturet.
Ledning CH#

En liste over faktisk definerede perimeterledninger. For hver ledning vises fglgende:

- Den aktuelle magnetiske afstand mellem robot og perimeterledningen.
- Enindikation af formen pa den impuls, der udsendes pa denne signalkanal, eller
hvorvidt denne kanal er tilsluttet.

= Bemaerk: disse oplysninger henviser til robottens signaler. Vi henviser til
Signaloversigt (side 138) for en oversigt over alle sgnalerne i installationen.

GPS position
To veerdier, der definerer breddegrad/leengdegrad for robottens aktuelle GPS-position.

NaN star for Not a Number (ikke et nummer); hvilket betyder, at informationerne ikke er
tilgaengelige.
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10 Sadan bruger du robotten

Se Sikkerhedsforanstaltninger (side 140), inden robotten tages i brug.

En raekke Sikkerhedsanvisninger (side 141) er placeret pa robotten, og det er vigtigt at
veaere bekendt med disse og deres betydning, inden robotten tages i brug.

For at sikre den optimale udnyttelse af robotten, er det vigtigt, at den omhyggeligt
vedligeholdes og serviceres.

Brugergreensefladen ger dig i stand til at handtere driften af din robot.

10.1 Sikkerhedsforanstaltninger

Bemaerk: Kontrollér, at omrade, som der skal arbejdes i, er fri for forhindringer sdsom
legetaj, veerktajer, haveaffald og smasten, far du starter robotten. Disse kan beskadige
robotten eller forarsage et sammenbrud.

@ Skraninger: Efterlad aldrig robotten pa en skraning.
Batteriopladning: Batteriet skal altid oplades i ladestationen. Enhver anden strgmkilde
4 (bilbatterioplader, f.eks.) kan forarsage skader og medfgrer garantiens bortfald. Tilslut

aldrig eksterne elektriske elementer til batterikablet.

Forseglede dele: Din robot indeholder komponenter, som er fglsomme over for statisk
elektricitet. Forsgg aldrig at abne disse forseglede dele.

@ Vigtigt: Hvis du lsegger meerke til usaedvanlig adfaerd eller slid (slidte dele, manglende
skruer eller mgtrikker, defekt kabel osv.), skal du stoppe robotten og kontakte en
autoriseret tekniker.

njalalalcoeo®
i B (O | e R D e

A Advarsel: Tag altid stikket ud af ladestationen, fgr du abner den.

| de tilfeelde, hvor der ikke er noget stik, skal du fierne sikringen fra ladestationen.

@ Vigtigt: nar du manipulerer robotten eller ladestationen:

140 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 10 Sadan bruger du robotten

* Reek ikke ud over dig selv, og hold hele tiden balancen.
« Pas pa, hvor du seetter fgdderne pa skraninger.
« Ga altid, lgb aldrig.

{1y Vigtigt: Brug altid robuste sko og lange bukser, nar du arbejder med maskinen.

= Bemaerk: Operatgren eller brugeren er ansvarlig for ulykker eller farer for andre
personer og deres ejendom.

= Bemaerk: Lgft eller beer aldrig robotten, mens motoren karer.

= Bemaerk: Efterlad ikke robotten i drift uden opsyn, hvis du ved, der opholder sig
keeledyr, bgrn eller andre personer i neerheden.

= Bemaerk: Brug aldrig robotten og/eller dens perifere enheder med defekte
afskeermninger eller beskyttelser, eller uden sikkerhedsanordninger.

= Bemeerk: Undga at bruge maskinen under darlige vejrforhold, navnlig hvis der er
risiko for lynnedslag.

10.2 Sikkerhedsanvisninger

Symbolerne, som er vist herunder, er anvendt pa alle robotter. Hvert symbol er beskrevet
herunder.

[E Bemerk: De advarselssymboler, der vises nedenfor, ses kun pa
boldopsamlingsrobotter.
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Rulle: Dette symbol vises pa rullens lgftearm.

Sgrg for ikke at f& handen i klemme mellem rullen og huset, nar rullen hzeves.

W >

Advarsel: Den automatiske robot kan veere farlig, hvis den misbruges. Advarsler
og sikkerhedsinstruktioner pd maskinen, som er beskrevet i denne handbog, skal
ngje falges af hensyn til sikker brug.

Anvisninger: Laes denne vejledning omhyggeligt, far du bruger maskinen.

Yamabiko Europe fraleegger sig ethvert ansvar, hvis denne maskine benyttes af
person, som ikke er bekendt med dens funktion eller indholdet i denne handbog.

16 [>

Handtering af denne maskine: Placér aldrig haender eller fgdder under eller i
neerheden af maskinen, nar den er i brug.

Stop maskinen: Stop altid maskinen, og vent til de bevaegelige dele star stille, far
du handterer maskinen.

Brug sikkerhedsanordningen (ON/OFF-kontakt), far du udfarer arbejde pa
maskinen eller lgfter den.

2 [

Handtering af denne maskine: Placér aldrig heender eller fgdder under eller i
neerheden af maskinen, nar den er i brug.

Hold sikker afstand: Hold altid en sikker afstand til maskinen, nar den arbejder.

® >

Pas p& udslyngede genstande: Hold en sikker afstand til maskinen, nar den
arbejder. Rester fra trimning og andre genstande som f.eks. grene og smésten, der
befinder sig i robottens bane, kan blive slynget bort med en kraft, der kan forarsage
skader.

Brug aldrig robot til at kere pa: Kgr aldrig pa maskinen. Brug aldrig maskinen
som et transportmiddel. Sta eller sid ikke pa& maskinen, og leeg ikke genstande pa
maskinen eller ladestationen.
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Dyr: Hold dyr veek fra robotten, nar den arbejder.

Hold gje med bgrn: Enheden er ikke beregnet til brug af personer (herunder
barn) med nedsatte fysiske, sensoriske eller mentale evner, eller som ikke er i
besiddelse af den ngdvendige erfaring og viden, med mindre de er under opsyn
eller har modtaget tilstreekkelig undervisning i brug af enheden af en person, som

er ansvarlig for deres sikkerhed.

Vand: Renggring med vandsystemer kan forarsage skade.

klippesystemet.

Handsker: Brug beskyttelseshandsker, nar du handterer robotten, navnlig

Tastatur: Robotten er beskyttet af en PIN-kode.

Blokering: Robotten er udstyret med en tyverisikring.

@0 ¥ a6®

10.3 Brugergraenseflade

En intelligent boks, som indeholder den indbyggede computer, der styrer robottens

operationer. Den er placeret under deekslet med stopknappen.

[F] Bemeerk: Robotten skal veere teendt, far nogen af funktionerne, der er tilgeengelige fra

greensefladen, kan bruges.

e

Figur 115: Ballpicker Teend-/sluk-kontakt

Figur 116: Bigmow Teend-/sluk-kontakt
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Figur 117: Komponenter i brugergreensefladen

Greensefladens konfiguration bestar af falgende elementer:

(1) Numeriske taster

Disse bruges til menuvalg og indtastning af numeriske vaerdier.
(2) LED-skeerm

Viser den nuveerende situation. Se LED-skaerm (side 145).
(3) LED

Lampe, der indikerer, at brugergreensefladen er teendt.
(4) TEND-knap

Teender for brugergreensefladen.
(5) Navigationstaster

Piletasterne bruges til at markere menuvalgene.
(6) Retur-tast

Lukker en menu og vender tilbage til det foregdende niveau.
(7) Acceptér-tast

Accepterer en handling eller indstilling.
(8) Servicemenu-tast

Indeholder en reekke kommandoer, som hyppigst benyttes af servicepersonalet. Se
Serviceindstillingsmenuen (side 154).

(9) Indstillingsmenu-tast

Bruges til at definere driftsmaessige indstillinger. Selndstillingsmenuen (side 149).
(10) Kommandomenu-tast

Bruges til at udsende en raekke driftskommandoer. Se Handlingsmenu (side 147).

144 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 10 Sadan bruger du robotten

LED-skaerm

Navn
Robottens navn. Andring af robottens navn (side 157).

Cloud m

Angiver, at robotten er tilsluttet internetportalen.

GPSﬂ

Indikerer, at robotten kan registrere mindst 4 satellitter og er bekendt med dens aktuelle
placering.

Hvis GPS-indikationen blinker, betyder det, at robotten ikke kan registrere et tilstraekkeligt
antal satellitter.

Viser antallet af registrerede satellitter (side 158).

Mobilsignalniveau m
Angiver, at robotten har et mobilsignal.

WiFi-/mobilforbindelse
Angiver, at robotten er tilsluttet en WiFi-klient. Nar den blinker, forsgges forbindelse
oprettet. Nar den lyser fast, er forbindelsen oprettet.

WiFi-adgangspunkt (AP) (&
Angiver, at robotten er konfigureret som WiFi-adgangspunkt og afventer, at en klient
tilsluttes.

Batteriladeniveau
Batteriladeniveau i procentandel.

Antallet af golfbolde, der i gjeblikket er i kurven.

Meddelelse
Viser robottens aktuelle status eller en alarm.

10.3.1 Brug af greensefladen

Brugergreensefladen bestar af tre menuer.
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&= Handlinger
Angiver en reekke direkte opgaver til robotten.
#* Indstillinger
Definerer parametre, der styrer robottens funktioner.
= Serviceindstillinger
Angiver et seet kommandoer, der oftest anvendes primeert af serviceteknikere.

Tabellen nedenfor viser alle kommandoer, der er tilgaengelige fra disse menuer.

Tabel 1: Kommandoer tilgaengelige fra brugergreensefladen

Kommando/parameter Rute
Andring af PIN-kode Serviceindstillinger > Sikkerhed > PIN-kode
Aftamningsindstillinger Indstillinger

Aftamningsperiode

Aktivering af PIN-kode

Indstillinger > Aftamningsindstillinger
Serviceindstillinger > Sikkerhed > PIN-kode

Aktiveringskode Serviceindstillinger > Enhed

APN Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Bliv i stationen efter Handlinger
opladning

Boldteellingstilst. Indstillinger > Aftamningsindstillinger

Bootloaderversion Serviceindstillinger > Enhed > Systemversion

Brain-version Serviceindstillinger > Enhed > Systemversion

Breddegrad Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Brems altid Serviceindstillinger > Drift

Dataformat Serviceindstillinger > Regionale parametre
Enhedssystem Serviceindstillinger > Regionale parametre

Find netveerker Serviceindstillinger > Forbindelser

Gatil opladning Handlinger
Hent bolde Handlinger
Hent bolde efter opladning Handlinger
Hent bolde pa Handlinger

Info om enhed
IP-adresse
Kgr og tem
Leengdegrad
MAC-adresse
Min. temp

Oplad og bliv hjemme

Opsaml nu
PIN-kode

Planlaegning

Serviceindstillinger > Enhed

Serviceindstillinger > Forbindelser

Handlinger

Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Serviceindstillinger > Drift

Handlinger

Handlinger

Serviceindstillinger > Sikkerhed

Indstillinger
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Kommando/parameter
Registrering af fuld beholder
Registrer rulleblokering
Robottens navn
Rulleposition
Serienummer
Softwareversion
Sprogindstilling

SSID

Synlige satellitter
Systemlasning
Systemversion
Tidszone

Tilstand

Version

Rute

Indstillinger > Aftamningsindstillinger
Serviceindstillinger > Drift

Serviceindstillinger > Enhed

Indstillinger

Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Serviceindstillinger > Enhed > Systemversion
Serviceindstillinger > Regionale parametre
Serviceindstillinger > Forbindelser
Serviceindstillinger > Enhed > Enhedsoplysninger
Indstillinger

Serviceindstillinger > Enhed

Serviceindstillinger > Regionale parametre
Serviceindstillinger > Forbindelser

Serviceindstillinger > Enhed > Systemversion

10.3.2 Handlingsmenu

Dette kapitel beskriver de tilgeengelige handlinger pa en Ballpicker-robot. For naermere
oplysninger om denne menu for Bigmow henviser ti til "Bigmow tekniske vejledning”.

Handlingerne i denne menu afhaenger af robottens aktuelle status.
» nar robotten er i felten (side 147).

» nar robotten er i ladestationen (side 148).

Handlinger, nar robotten er i felten

Handlingsmenu

Kar og tem
———Ga til opladning
——Oplad og bliv hjiemme
—Hent bolde

—Hent bolde pa

Figur 118: Oversigt over handlingsmenuen i felten

Disse handlinger kan udfgres pa robotten, nar den ikke er i ladestationen.

.'j;. Vigtigt: Stop altid robotten farst ved at trykke pa den store rade stopknap.
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Disse handlinger kan udfgres, hvis robotten er blevet stoppet under det normale driftsplan,
eller hvis den er stoppet pga. en udsendt alarm. Hvis en alarm er indtruffet, er det ngdvendigt
at afhjeelpe problemet fgr handlingerne udfares. Se .

Kgr og tem

Kgarer til en station og afleverer boldene.
Ga til opladning

Karer tilbage til ladestationen, oplader batteriet, og genoptager arbejdet.
Oplad og bliv hjemme

Karer tilbage til ladestationen og bliver der, indtil en ny kommando udstedes.
Hent bolde

Fortseetter arbejdet efter en afbrydelse.
Hent bolde pa

Denne indstille vises, nar der er defineret mere end et lod. Den ggr det muligt at
veelge det lod, hvori robotten skal arbejde. Lodderne skal veere tilstadende og have en
arbejdsprocenttid pa mere end 0 %.

" Udferelse af handlingerne

I Kikpa &,

2 Tryk pa pilen op 0 og ned O for at markere den gnskede kommando, eller tryk pa den

numeriske tast, der vises foran kommandoen.
3. Trykpal&.
4. Luk deekslet.

@ Bemaerk: Hvis deekslet ikke lukkes inden for 10 sekunder, s& annulleres
handlingen, og det vil veere ngdvendigt at gentage denne procedure.

Handlinger, nar robotten er i ladestationen

Handlingsmenu

Opsaml nu

Kar og tem

————Hent bolde efter opladning
—Bliv i stationen efter opladning
—Hent bolde pa

Figur 119: Oversigt over handlingsmenuen i stationen

Brug handlingerne til at tilsideseette den normale plan for Klipning.

Opsaml nu
Forlader ladestationen og fortsaetter arbejdet.
Kgr og tam
Karer til tamningshullet, afleverer boldene og fortsaetter derefter arbejdet.
Hent bolde efter opladning
Forbliver i ladestationen indtil batteriet er genopladt og genoptager derefter arbejdet.
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Bliv i stationen efter opladning
Forbliver i ladestationen indtil ny kommando udstedes.

Hent bolde pa
Fortsaetter arbejdet i et udvalgt lod.

" Udferelse af handlingerne

L kikpa &,

= Tryk pa pilen op 0 og ned O for at markere den gnskede kommando, eller tryk pa den

numeriske tast, der vises foran kommandoen.
3. Trykpald.
4, Luk deekslet.

Bemeerk: Huvis deekslet ikke lukkes inden for 10 sekunder, s annulleres
handlingen, og det vil veere ngdvendigt at gentage denne procedure.

10.3.3 Indstillingsmenuen #*

Dette kapitel beskriver de tilgaengelige handlinger p& en Ballpicker-robot. For neermere
oplysninger om denne menu for Bigmow henviser ti til "Bigmow tekniske vejledning”.

Disse kommandoer ger det muligt at definere indstillinger, der styrer robottens funktion.

Indstillingsmenuen
Planlaegning
Rulleposition

Aftemningsindstillinger

——Systemlasning

Figur 120: Oversigt over indstillingsmenuen

Se ogsa: LCD-indstillinger (side 154).

10.3.3.1 Planlaegning »
Denne kommando bruges til at definere det antal gange pr. uge, som robotten arbejder.

» En arbejdsplan kan defineres for hver enkelt ugedag.

e Et antal arbejdsperioder kan defineres for hver enkelt ugedag og hvert enkelt lod.

« Hver defineret periode kan veere aktiv (implementeret) eller inaktiv (ignoreret).

« En Kklippeplan for en enkelt dag og for et enkelt lod kan kopieres til de andre ugedage.
« Den samlede plan kan ignoreres, og robotten kare pa alle tidspunkter.

[ Bemeerk: Entidsplan kan ogsa defineres via internetportalen.

" sadan fastlaegges en arbejdsplan
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Bemeerk: Som standard, nar robotten leveres, er kalenderen indstillet til konstant drift.

[

Tryk pa #°.
Tryk pa pilene op O og ned 0 til |Planlgning er fremhaevet, og tryk derefter pa [4.

En skeerm som den nedenfor bliver vist. | eksemplet herunder er der to kolonner for hver
dag, fordi der er defineret to lodder. Dette viser den aktuelle kalender, hvor de hvide
blokke repraesenterer den tid, som robotten vil veere i drift pa et bestemt lod.

[Man| G |

nNoE

HEdlger o

Bemeerk: Som standard vises alle tidsperioder med hvid farve. Det betyder, at
robotten vil arbejde kontinuerligt.
3. Brug pa piletasterne til at vaelge [Redigér, og tryk derefter pa [,

Herefter vises fglgende skaerm.

PARCEL SCHEDULE

Parcel 10

Felg skemaet.
Parcel 2 *

Fplg skemaet.

4. Kalenderen redigeres ved at markere loddet og trykket pa 2.
5. Brug hgjre- og venstrepilene til at veelge den gnskede ugedag, og tryk derefter pa [,

Periode |

AREiu [i]
Periode ¢ N BH-BB 80
AREiu a

Perinde 3 jeoe-0508] .

6. Brug nedpilen til at veelge den gnskede periode pa dagen, og tryk pa 4.
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B oo [ b
Perinde |

AKtiu li]

Periode ¢ BB:BE-BB:88
AKtiu ]

Periode 3 JE.BB-BE:BB|

7. Brug det numeriske tastatur til at indtaste start- og sluttidsveerdierne, hvor markgren
blinker, og tryk derefter pa 2.

B b -
Perinde |

AREiu E]

Periode ¢ 18:15-_
AKtiu O

Periode 3 HE.B8-BB.88(

8. Tryk pa nedpilen for at markere det aktive afkrydsningsfelt.
9.  Tryk [ for at aktivere den definerede session.

| figuren ovenfor er periode 1 aktiv, periode 2 er inaktiv.
10. Gentag processen for alle dage og de gnskede tidsperioder.

E Bemeerk: Du kan kopiere den definerede tidsplan til en anden dag (side 151).

11. Tryk pa X for at vende tilbage til skeermen "Planleegning af lod" vist herover.

12. Brug pilene til at veelge [Faig'skemaet. Tryk pa [4 for at markere knappen med ON for at
indstille, at robotten falger den indstillede kalender. Hvis knappen ikke er markeret, sa
ignorerer robotten tidsplanen og arbejder kontinuerligt.

[

Du kan kopiere den definerede tidsplan fra en dag til en anden.

1. Fglg proceduren herover for at indstille kalenderen for en dag.

2. Nar alle de gnskede perioder er blevet defineret, bruges nedpilen til at fremhaeve [Kopier .
Tryk p& 4.

Herefter vises fglgende skaerm.

HOPIER

Man Tir Ons Tor Fre Ler 5S@n

O o o O O O

i 5 & 7

3. Tryk patallet, der svarer til den dag, som planen skal kopieres til. Det er muligt at vaelge
mere end en dag.
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HOPIER

Man Tir Ons Tor Fre Legr 5Sen

O o o ® o o O

I d 3 4 §& B 7

Tryk p& 4.
Tryk pa X for at vende tilbage til oversigten over planlaegningen.

o

2" Tilsideseettelse af arbejdsplan

Tryk pa i,

Markér Redigér .

Tryk pa 4.

Brug piletasterne til at markere |Fglg'skemaet og tryk pa [ for at fierne markeringen fra
knappen.

Moo P

10.3.3.2 Rulleposition

For oplysninger om rullepositionen se Returnering til station (side 25).

RULLEPDSITION

Hold tasten 8 mens rullen beuzger sig

Billedet viser den aktuelle rulleposition; lav, mellem eller hgij.

1. For at flytte rullen skal du trykke pa 0-tasten og derefter trykke pa pil op eller ned pa
tastaturet efter behov.

10.3.3.3 Aftamningsindstillinger

Ballpicker kan instrueres i at fijerne boldene fra kurven med tre indstillinger.
B Bemaerk: Kombinationer af indstillinger kan anvendes.
Aftgmningsperiode

Nar denne indstilling bruges, vil robotten aflevere boldene efter den specificerede
periode.

Veelg Aftemningsperiode og indtast den ngdvendige tid i minutter. Tryk pa 4.
Hvis du ikke vil bruge denne indstilling, skal du indstille vaerdien til 0 minutter.
Boldteellingsindstilling

Nar denne indstilling bruges, vil robotten aflevere boldene, nar det definerede antal bolde
er i kurven.
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Veelg Boldteellingsindstilling og indtast det nadvendige antal bolde. Tryk pa [4.

= Bemeerk: Det maksimale antal bolde, der kan veere i kurven, er 250.

Hvis du ikke vil bruge denne indstilling, skal du indstille veaerdien til O.
Registrering af fuld beholder.

Nar denne indstilling bruges, vil robotten aflevere boldene, nar kurven er fuld (det vil sige,
indeholder 250 bolde).

Veelg Registrering af fuld beholder og tryk pa (4.

= Bemeerk: Kombinationer af indstillinger kan anvendes.

* Hvis Aftemningsperiode OG Boldteellingsindstilling anvendes, afleverer robotten boldene,
nar en af betingelserne er imgdekommet.

e Indstillingen Registrering af fuld beholder kan anvendes sammen med
Boldtaellingsindstilling for at sikre, at boldene aftammes, hvis boldteelleren ikke teeller
rigtigt.

e Indstillingen Registrering af fuld beholder kan anvendes sammen med Aftemningsperiode
for at sikre, at boldene aftemmes, nar kurven er fuld, hvis dette sker, far tiden er gaet.

10.3.3.4 Systemlasning »

Denne kommando gar det muligt at blokere brugen af robotten. Denne funktion er nyttig, hvis
omradet er i brug pa tidspunktet, hvor det er planlagt, at robotten skal arbejde. Robotten vil
forblive inaktiv, indtil systemet igen friggres.

= Bemeerk: Det er ogsa muligt at aktivere en PIN-kode (side 159), som skal indtastes
far visse kommandoer kan udstedes.

®" | &sning af systemet

L Tryk pa #.

Tryk pa pilene op O og ned 0 til [Systemi&sning er fremhaevet, og tryk derefter pa 4.

UALIDER

Er du sikker pa, at du gnsker at lase

systemet?

3. Fremhaev [OK, og tryk derefter p& [£.

Den fglgende skeerm vises, og det er ngdvendigt at indtaste robottens PIN-kode for at abne
menuen igen.
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Indtast din aktuelle PIN-kode
Indtast PIl-kode

Systemet er 1ast

" Oplésning af systemet

1. Indtast PIN-koden pa fire cifre.
2. Trykpad

Robotten afventer derefter en ny kommando.

10.3.3.5 LCD-indstillinger

2" S&dan e&endres LCD-indstillingerne

1. Tryk p& #* i nogle fa sekunder.
LCO-indstillinger
Temperatur Auto Adj. (|
« I 400
q Omuendt tilstand
Fabriksindstillinger
2 Tryk pa hgjre 0' 0g venstre O pileknap for at sendre kontrasten.
3.

Tryk pa pilene op O og ned 0 for at fremhaeve Temperature Auto Adj. Nar denne
indstilling er markeret til ON, sa justeres LCD-kontrasten automatisk i overensstemmelse

med omgivelsestemperaturen. Tryk p& [ for at kontrollere, eller fiern markeringen for
denne indstilling.

4. Tryk pa tasten 9 for at invertere farverne sort og hvid.

Tryk pa tasten 0 for at vende tilbage til fabriksindstillingerne.

6. Tryk pa X for at forlade denne menu.

o

10.3.4 Serviceindstillingsmenuen &

Denne menu bruges fortrinsvis af serviceteknikere.
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Serviceindstillingsmenuen
Regionale parametre
Forbindelser

Handlinger
———Enhed
——Sikkerhed

10.3.4.1 Regionale parametre

Denne menu giver dig mulighed for at indstille datoformatet, robottens tidszone, det sprog,
der bruges | menuerne og enhedssystemet.

Dataformat
Datoformatet kan indstilles til at veere DD/MM/AAAA (Dag/Méaned/Ar) eller MM/DD/AAAA
(Mé&ned/Dag/Ar)
Tidszone
Brug hgjre- og venstrepiletasterne til at rulle frem til den gnskede tidszone.
Sprogindstilling
Brug hgijre- og venstrepiletasterne til at veelge det gnskede sprog.
Enhedssystem

Brug hgjre- og venstrepiletasterne til at veelge det gnskede enhedssystem. Enheden af
enhver vist veerdi vises.

10.3.4.2 Forbindelser

Robotten skal kunne tilsluttes til falgende formal:

« Kommunikation mellem robotten og portalen pa webserveren. Det giver mulighed for
at overvage robottens tilstand.

* Opdatering af robottens softwareversion. Robotten opretter forbindelse til fiernserveren
med regelmaessige mellemrum for at kontrollere, om en ny softwareversion er tilgeengelig.
Hvis dette er tilfeeldet, starter robotten downloaden som en baggrundsopgave, mens den
fortsaetter sin funktion som normalt. Ved afslutningen pa den naeste opladning vil den nyligt
downloadede software blive installeret pa robotten.

Se ogsa Mobilforbindelse (side 128).

FORBINDELSER

|P address 3

Tilstand 1 Hlient
551D BelRobotics *»

IP-adresse »
Viser den aktuelle IP-adresse for robotten, afthaengigt af hvilken tilstand, robotten fungerer
i
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Tilstandene kan vaere mobil, vpn, wifi
Tilstand
Gar det muligt at indstille den tilstand, som robotten skal fungere i. Dette kan veere:
OFF
Robotten vil ikke blive tilsluttet et netvaerk.
Klient
Robotten vil oprette forbindelse til det valgte netveerk som klient (side 156).
Adgangspunkt
Robotten bruger sit indbyggede modem til at oprette sit eget wifi-netveerk, som du kan
oprette forbindelse til.
Find netveerker
Denne mulighed vises, nar robotten ikke er tilsluttet eller ikke kan registrere et wifi-
netveerk.
SSID
Viser navnet pa det wifi-netveerk, som robotten er tilsluttet til, og giver mulighed for at
aendre det. Fremhaev [Netvaerksnavn, 0g tryk pa

(*) BelRobntics O
BelRobotics Guest *»

En liste over netveerk vises.

Punkter med tekst i fed skrift er dem, som robotten er tilsluttet.

Punkter i normal tekst er tilgaengelige, men ikke i brug.

[*] angiver det faktisk netveerk, som robotten er tilsluttet.

['] angiver, at det netveerk, som robotten er tilsluttet, ikke krypteres med hverken WPA-
eller WPA2-teknologier. Derfor er det et usikkert netveerk og symbolet ['] udtrykker en
advarsel.

[-] angiver, at netveerket er blevet deaktiveret.

For at oprette forbindelse til et kendt netveerk (BelRobotics i eksemplet herover),

veelges netveerket, tryk derefter pa 4, og veelg [AKiivér netvaerk .

Det aktuelt tilsluttede netveerk (BelRobotics Guest i eksemplet ovenfor) eendres ved

at fremhaeve netveerket og derefter trykke pé& [4. De fglgende valgmuligheder er

tilgeengelige:

- |Deaktiver netvaerk: afbryder robotten fra dette netveerk. Dette vil blive angivet med [-]
forud for navnet pa netvaerket i listen.

- [Skift adgangskode : Gor det muligt at eendre adgangskoden for at fa adgang til netvaerket
fra denne robot.

- |Glem netveerk : Sletter genkendelse af dette netveerk fra denne robot.

Brug af robotten som klient

Ved normal drift anbefales det at oprette robotten som en Wi-Fi-klient. Dette gar det muligt at
kommunikere med portalen pa webserveren.

w Opseetning af robotten som klient

156
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Tryk pa i,

Veelg Forbindelser og tryk pa 4.

Veelg Tilstand , 0g indstil til Klient .

Hvis robotten ikke er tilsluttet et wifi-network, veelges muligheden |Find netveerker for at
sgge efter netvaerker og vises en liste over de tilgeengelige.

Fremhzev det gnskede wifi-netvaerk, og tryk pa 4.
Indtast adgangskoden til netvaerket ved hjeelp af tastaturet.

Veelg IV, og tryk pa 4.

10.3.4.3 Handlinger

Denne menu bruges til at indstille en raekke driftsparametre: .

Min. temp

Indstiller den laveste temperatur, som robotten méa arbejde under.

Rediger lodder i procent »

Denne funktion bruges til at vise og redigere procentveerdierne (side 184) tildelt til hvert
lod, som er blevet defineret. Den procentveerdi, der er tildelt et lod, bestemmer det antal
gange, som robotten vil starter med at arbejde i det enkelte lod.

Registrer rulleblokering

Nar dette er valgt, registreres det, om rullen roterer med en passende hastighed; dvs.
mere end 1 omdrejning/sekund. Et fald i rotationshastigheden skyldes normailt, at der

er bolde, som sidder fast i rullen. Hvis robotten fortsaetter med at arbejde, mens rullen

er blokeret, er der risiko for at beskadige graesset. Hvis dette opstar, praver robotten at
fierne blokering fra rullen ved at ga i fuld hastighed og derefter seenke rullen ned til jorden
for at frigive boldene. Den forsgger dette to eller tre gange, og hvis den ikke kan fjerne
blokeringen fra rullen, karer den til stationen og udsender en alarm.

Brems altid

Nar denne mulighed er aktiveret, anvendes mindst en bremse, nar robotten star stille.
Dette sikrer, at robotten ikke glider ned ad en haeldning, hvis

- robotten er stoppet pa grund af en alarm,
- brugeren har stoppet robotten manuelt
- eller stopdeekslet er abent.

Hvis bremserne er blevet aktiveret pa grund af denne mulighed, kan du deaktivere dem
(eller aktivere dem igen) ved at trykke pa 5. Bremserne friggres ogsa, nar robotten
begynder at arbejde normalt igen.

Denne indstilling behgver ikke at blive indstillet, hvis arbejdsterreenet er fladt, og som
standard er det deaktiveret.

10.3.4.4 Enhed

Denne menu viser enhedens egenskaber og giver mulighed for at eendre robottens navn.

Robottens navn

Som standard svarer robottens navn til serienummeret.

w Andring af robottens navn
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Lo Trykpa is.

2. Tryk pé piletasterne for at fremhaeve |Enhedlinfo og derefter pa 4.

3. Fremhzev [Robotnavn, 0g tryk pa

4. Fremhaev tilbagepilen for at slette det aktuelle navn.

5. Brug det alfanumeriske tastatur til at indtaste det nye navn. Fremhaev hvert bogstav som
gnsket [4 for at veelge det.

6. Fremhaev M i den nederste linje, og tryk pa (4.

7. Tryk pa [ for at bekraefte det nye navn.
8. Tryk pa X for at vende tilbage til hovedmenuen.

Aktiveringskode

Aktiveringskoden er en firecifret kode, der leveres pa det registreringskort, der leveres med
hver robot.

Info om enhed »

w Visning af oplysninger om enheden

Tryk pa is.
Tryk pa piletasterne for at fremhaeve [Enhed og derefter pa 4.
Fremhaev [info'enhedl, og tryk pa

P LN

Brug pilene Oog 0 til at rulle gennem listen.

Robottens navn

Robottens navn.
Serienummer

Robottens serienummer
Breddegrad

Aktuel breddegrad for robottens position.
Leengdegrad

Aktuel leengdegrad for robottens position.
Synlige satellitter

Antal satellitter, som enheden aktuelt kan detektere.
APN

Netveerksadgangspunktets ID.
MAC-adresse

MAC-adresse.

Systemversion »
Softwareversion
Den aktuelle softwareversion.
Detaljer »
Brain-version
Aktuel Al-version (kunstig intelligens) Benyt denne, nar et problem rapporteres.
Bootloaderdetaljer »

Dette viser en liste over softwarekomponenter. De viste veerdier skal bruges, nar der
rapporteres et problem.
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Firmwaredetaljer »
Dette viser en liste over softwarekomponenter. De viste veerdier skal bruges, nar der

rapporteres et problem.

10.3.4.5 Sikkerhed

Sikkerhedsmenuen giver mulighed for at aktivere/deaktivere brugen af en PIN-kode.

= Bemaerk: PIN-koden er som standard indstillet til 0000. For at f& adgang til menuen
herunder, er det ngdvendigt at indtaste 0000.

PIN-kode »

Dermed er det muligt at indstille og implementere en PIN-kode, som skal indtastes far visse
kommandoer kan udstedes.

Hvis der allerede er blevet aktiveret en PIN-kode, skal du indtaste den. Herefter vises
folgende skeermbillede.

= Bemeerk: Hvis du har glemt PIN-koden, skal du kontakte en servicetekniker.

PIN-HODE

Aktiuér PIN-kode (|

Skift PIN-kode

Aktivering af PIN-kode
Fremhaev markeringsfeltet. Tryk pa [ for at skifte indstillingen.

Aktivering af PIN-kode OFF [m]
Aktivering af PIN-kode ON [B]

Tryk pa [ for at bekraefte den nye indstilling.
Herefter kreever udstedelsen af visse kommandoer, at PIN-koden indtastes, far de kan

udfares.
AEndring af PIN-kode
Herigennem aendres pinkoden.

Veelg de gnskede numre, og tryk pa 4.
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11 Golf, regelmeessig vedligeholdelse

Vedligeholdelse henviser til regelmaessige kontroller og procedurer, der udfares pa alle
komponenterne involveret i golfbanestyring.

Service er en proces, der skal udfgres pa robotterne mindst en gang om aret af en autoriseret
tekniker.

Der skal foretages regelmaessig vedligeholdelse pa:

robotklipperne
boldopsamlingsrobotterne
ladestationerne

boldvasknings- og styringssystemet
banernes tilstande.

11.1 Vedligeholdelse af boldbehandlingssystem

Denne vejledning henviser ikke til et specifikt boldbehandlingssystem. Vi anbefaler generelle
vedligeholdelsesprocedurer.

Kontroller regelmaessigt adgangen til og udgangen fra tamningshulstationen og fjern
eventuelt snavs.

Fjern eventuelt snavs fra risten over tamningshullet.

T@m og renggar tamningshullet.

Inspicér og rengar systemet til afbarstning og afvaskning af boldene.

11.2 Vedligeholdelse af banen

Man skal foretage Forberedelse af banen (side 86), far robotterne seettes i drift. | lgbet af aret
bar falgende regelmaessigt inspiceres og vedligeholdes.

Fjern regelmaessigt sma objekter fra arbejdsomradet, der kan hindre betjeningen eller som
kan beskadige robotterne.

Kontroller for hjulspor, iseer langs perimeterledningerne og i neerheden af adgangen til
stationerne. Udbedr situationen, hvis det er ngdvendigt.

Kontroller, at forstaerkningsnet er pa plads, og at ingen dele rager op over greesset, sa det
risikere at blive fanget i robottens mekanisme.

Kontroller for huller og ujeevnheder over hele arbejdsomradet, og fyld dem.

Kontroller forekomsten af vandpytter. Hvis vandet ikke let kan fijernes, skal du saette
beskyttelse op omkring omradet. Ggr om ngdvendigt draenet bedre.

Kontroller, at understgtningen og beskyttelsen omkring forhindringer (side 80) er i god
stand.
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11.3 Robotvedligeholdelse

Vedligeholdelse henviser til en raekke rutinemaessige opgaver, som skal udfares
regelmaessigt i lgbet af klippesaesonen. | tilslutning til disse skal et (arligt) eftersyn af
robotten udfagres af en autoriseret tekniker. Serviceintervallet afhaenger til en vis grad af den
belastning, som robotten er udsat for. Men vi anbefaler, at den kontrolleres af en autoriseret
tekniker mindst én gang arligt.

Af hensyn til din robots optimal ydeevne ma du aldrig forsgge at udfgre eendringer pa din
robot. Det kan forringe resultaterne, forarsage en ulykke eller beskadige dele.

B Bemeerk: Hvis du bemaerker udsaedvanlig adfeerd eller skader pa robotten, skal du
tilkkalde en tekniker.

Nar vedligeholdelsesprocedurer udfares, skal de falgende sikkerhedsanvisninger overholdes.

Stop maskinen: Afbryd altid speendingen, og vent til alle beveegelige dele star stille,
for du handterer maskinen.
@ Brug sikkerhedsanordningen, fgr du udferer arbejde pa robotten eller Igfter den.

Det er yderst vigtigt, at maskinen kontrolleres for skader

for en blokering friggres

far kontrol, renggring eller indgreb p& maskinen

for du inspicerer maskinen for skader efter at have ramt en fremmed genstand,
hvis maskinen begynder at vibrere unormalt.

@ Vigtigt: Searg for at mgtrikker, bolte og skruer altid er fastspaendte, s& maskinen er i
sikker i drift.

Brug handsker: Brug altid beskyttelseshandsker, nar du handterer robotten, navnlig
klippesystemet.

Brug altid kun originale reservedele fra Belrobotics. Ud over risikoen for ulykker vil brugen af
eventuelle ikke-originale reservedele resultere i annullering af garantien for eventuel skade.
Belrobotics fraleegger sig ethvert ansvar i tilfeelde af ulykker som fglge af brugen af ikke-
originale reservedele.

11.3.1 Regelmaessig vedligeholdelse af Bigmow

En komplet beskrivelse af de regelmaessige vedligeholdelsesopgaver for robotklipperen gives
i "Bigmow Teknikervejledningen".

Daglig kontrol i arbejdssasonen

| lzbet af seesonen, nar graesset har brug for klipning, anbefales det, at du ger falgende hver
dag.
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= Bemeerk: Robotten skal vaere SLUKKET og IKKE tilsluttet ladestationen.

* Renggar sensorer, kofanger og hus.
* Vend robotten om og renggr undersiden af huset og omkring skaerebladene.
« Inspicér robotten visuelt for alle tegn pa skader og slid.

Om vinteren

e Lad batteriet op.
e Sluk robotten.
» Opbevar robotten pa et tar og tildeekket sted.

11.3.2 Regelmaessig vedligeholdelse af Ballpicker

Ballpicker kan arbejde aret rundt, men der er saerlige overvejelser, der skal tages i
betragtning om vinteren.

Regelmaessig vedligeholdelseskontrol skal udfgres dagligt og ugentligt.

11.3.2.1 Daglig vedligeholdelse af Ballpicker

Falgende kontroller af Ballpicker bgr foretages hver gang, den skal i brug.

= Bemeerk: Man skal overveje saerligt ngje, om robotten skal arbejde om vinteren (side
164).

@ Bemaerk: Robotten skal veere slukket og IKKE tilsluttet ladestationen, nar kontrollerne
udfares.

* Renggar sensorer, kofanger og hus.

* Vend robotten om og renggr undersiden af huset.

e Fjern rullen og rengar mellem alle skiver.

* Renggar boldteellertrykpladen.

e Renggar kurven.

» Kontrollér, at rullen bevaeger sig gennem alle positionerne.

« Inspicér robotten visuelt for alle tegn pa skader og slid. Links til procedurer i Bigmow

11.3.2.2 Ugentlig vedligeholdelse af Ballpicker

Ggr ladekontakterne rent

Denne procedure skal udfares hver uge pa bade robotten og ladestationen.
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Opladekontakter pa robotten Opladekontakter pa stationen

= Gnid kontaktfladerne med sandpapir 280, indtil de er rene.

Renggring af kofanger

Denne procedure skal udfgres hver uge.

=» Kontroller, at kofangermaterialet er intakt; ingen revner eller ridser. Hvis dette er tilfaeldet,
er det ngdvendigt at kontakte en autoriseret tekniker.

= Renggr kofangeren med en fugtig klud.

B Bemeerk: Brug IKKE vand.

Rengaring af sonarsensorerne

Denne procedure skal udfgres hver uge.

Sonarsensorerne skal holdes rene, hvis de skal fungere korrekt. Alle skal fungere korrekt.
Hvis en eller flere af sensorerne ikke fungerer korrekt, udsendes en alarm.

= Fjern eventuelt mudder, grees eller snavs og ter dem med en fugtig klud.

= Bemeerk: Brug IKKE vand.

Renggr forhjulene

Denne procedure skal udfgres hver uge.
= Fjern eventuelt mudder og graes med en stalbgrste eller en klud.

=» Kontrollér, at de roterer uhindret, og at der ikke er for meget slgr. Kontakt i sa fald en
autoriseret tekniker.

Renggaring af forhjulsakslen

Denne procedure skal udfgres hver uge.
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= Renggar forhjulsakslen med en bgrste og/eller en klud.

= Kontrollér akslen visuelt. Hvis dette er tilfeeldet, er det ngdvendigt at kontakte en
autoriseret tekniker.

11.3.2.3 Brug af Ballpicker om vinteren
Ballpicker kan kgre aret rundt, men der skal tages saerlige hensyn i vinterperioden.

» Betjen ikke Ballpicker i frost- og snevejr. Dette vil blokere rullen.
» Betjen ikke robotten, hvis forholdene er meget vade og mudrede.
» Det er ikke effektivt at bruge robotten, hvis koncentrationen af bolde er meget lav.
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Arlige serviceeftersyn, der skal udfgres p& begge robotter. Serviceeftersyn skal udfgres af en

autoriseret tekniker.

12.1 Arlig service Bigmow

Vi henviser til "Bigmow Teknikervejledningen®”.

12.2 Arlig service Ballpicker

Oplysninger om den arlige service vil veere tilgeengelige i en kommende udgave af denne
betjeningsvejledning.

Kapitel 12 Golf, serviceeftersyn

12.2.1 Ballpicker Henvisning til fastspaendingsmomenter

Hus og kofanger

Figur 121: Kofanger

Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
5 YB-501-05023 Skrue M5x23,1 11 2
7 7YB-528-55032 Skrue ST5,5x32 2 2
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Figur 122: Stopknapledning
Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
9 YB-505-03016 Skrue 3x16 2 <1

Figur 123: Ladekabel

Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
14 YB-503-05010 Skrue M5x10 8 2 (med Loctite#243, bla)
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Figur 124: Hus

Kapitel 12 Golf, serviceeftersyn

Referencer Delnummer Beskrivelse Meaengde Fastspeendingsmoment
(Nm)

18 YB-517-05016 Skrue M5x16 2 2 (med Loctite#243, bla)

19 YB-510-05020 Centreringsskrue 2 2 (med Loctite#243, bla)
M5x20

23 YB-505-03012 Skrue 3x12 2 <1

27 YB-514-04016 Skrue M4x16 4 <1

29 YB-503-05010 Skrue M5x10 2 2 (med Loctite#243, bld)

30 YB-510-08035 Centreringsskrue 2 5 (med Loctite#243, bla)
M8x35

33 YB-503-05010 Skrue M5x10 1 2 (med Loctite#243, bla)

37 YB-503-05016 Skrue M5x16 4 1,5 (med Loctite#243, bla)

52 YB-534-08025 Skrue M8x25 2 7

53 YB-534-08060 Skrue M8x60 2 7
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Figur 125: Adgangshasp til hjul

Referencer Delnummer Beskrivelse Meaengde Fastspeendingsmoment
(Nm)

42 YB-508-05008 Skrue M5x8 2 2 (med Loctite#243, bla)

46 YB-503-05010 Skrue M5x10 1 2 (med Loctite#243, bla)

Hjulenes motor og gearkasse

Figur 126: Forhjul og foraksel

Referencer Delnummer Beskrivelse Maengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
9 YB-502-29016 Skrue ST2.9x16 20 1-15
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Referencer Delnummer Beskrivelse Maengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
14 YB-800-08000 Mgatrik M8 5 10
15 YB-527-06016 Skrue M6x16 10 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)

41 PN
> 30
s
31 32
Figur 127: Gearmotor og treekdrevskort
Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
20 YB-503-04008 Skrue M4x8 8 4 (med Loctite#2701,gran)
21 YB-506-05090 Skrue M5x90 8 7 (med Loctite#243, bld)
25 YB-503-05014 Skrue M5x14 8 6 (med Loctite#2701,gron)
28 YB-503-04008 Skrue M4x8 4 4 (med Loctite#2701,gran)
32 YB-506-04006 Skrue M4x6 2 1,5
35 YB-800-06000 Mgatrik M6 8 12
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45
Figur 128: Opsamlingshjul med handtag i til venstre og hgjre
Referencer Delnummer Beskrivelse Meaengde Fastspeendingsmoment
(Nm)

45 YB-500-06022 Skrue M6x22 2 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)

48 YB-500-06022 Skrue M6x22 2 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)
51 YB-508-03010 Skrue M3x10 2 1,5 (med Loctite#243, bla)
52 YB-003-00037 Centreringsskrue 2 4,5 (med Loctite#243, bld)

M14x20
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Primeer ramme

Kapitel 12 Golf, serviceeftersyn

Figur 129: Primeer ramme og deflektor

Referencer Delnummer Beskrivelse Meaengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
4 YB-501-05023 Skrue M5x23,1 2 3 (med Loctite#243, bla)
8 YB-500-06022 Skrue M6x22 12 3 (med Loctite#243, bla)
9 YB-527-06016 Skrue M6x16 8 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)
13 YB-503-08012 Skrue M8x12 2 6 (med Loctite#243, bld)
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Figur 130: Bageste sensorer

Referencer Delnummer Beskrivelse Meaengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
4 YB-508-03010 Skrue M3x10 4 15
5 YB-800-03000 Mgatrik M3 4 15
7 YB-508-03006 Skrue M3x6 4 1,5 (med Loctite#243, bla)
9 YB-527-06016 Skrue M6x16 6 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)
10 YB-508-03008 Skrue M3x8 4 1,5 (med Loctite#243, bld)
14 YB-800-06000 Mgatrik M6 4 12
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El-boks og batteri

Kapitel 12 Golf, serviceeftersyn

Figur 131: Batteristrop

Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
37 YB-805-05000 Matrik M5 3 6

Figur 132: El-boks og rende
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Referencer Delnummer Beskrivelse Maengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
5 YB-800-05000 Mgatrik M5 4 3
38 YB-527-06016 Skrue M6x16 3 3 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)
40 YB-508-06014 Skrue M6x14 8 3
41 YB-527-06016 Skrue M6x16 4 12 (ved udskiftning
anvendes Loctite#243, bla)
Figur 133: Perimeterledningens printkort
Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspaendingsmoment
(Nm)
13 YB-505-05016 Skrue M5x16 2 3
21 YB-519-04016 Bolt M4x16 2 1,5
22 YB-506-04006 Skrue M4x6 1 3
174 Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28




Belrobotics

THE GRASS MASTERS

Kapitel 12 Golf, serviceeftersyn

Kurv
12
Figur 134: Samling og tveerstang
Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
4 YB-500-06022 Skrue M6x22 2 12 (med Loctite#243, bla)
13 YB-500-06022 Skrue M6x22 4 12 (med Loctite#243, bla)
36 YB-527-06016 Skrue M6x16 4 12 (med Loctite#243, bla)
38 YB-511-04008 Skrue M4x8 4 4 (med Loctite#243, bla)
43 YB-902-06025 Dyse M6x25 2 Ikke relevant, speendes
med handen (med
Loctite#2701 Gran)
45 YB-510-10016 Centreringsskrue 2 20 (med Loctite#243, bld)
M10x16
49 YB-510-08050 Centreringsskrue 1 12 (med Loctite#243, bla)
M8x50
52 YB-533-08055 Centreringsskrue 1 12 (med Loctite#243, bla)
M8x55
55 YB-800-08000 Matrik M8 1 12 (med Loctite#243, bla)
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Referencer Delnummer Beskrivelse Meengde Fastspeendingsmoment
(Nm)
8 YB-500-06022 Skrue M6x22 2 20 (med Loctite#243, bld)
9 YB-506-10012 Skrue M10x12 2 20 (med Loctite#2701 Grgn)
15 YB-527-06016 Skrue M6x16 12 12 (med Loctite#243, bla)
21 YB-500-06022 Skrue M6x22 6 12 (med Loctite#243, bla)
31 YB-800-04000 Mgatrik M4 2 15
34 YB-506-03006 Skrue M3x6 2 15
35 YB-508-03010 Skrue M3x10 4 1,5 (med Loctite#243, bla)

12.3 Henvisning til fastspeendingsmomenter for

stationer

Denne sektion indeholder en liste over alle de fastspaendingsmomenter, som skal anvendes
pa ladestationen.
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(1) 2 Nm
(2) 2 Nm
(3) 2 Nm

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28 177



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 13 Henstillinger

13 Henstillinger

@ Din robot opfylder europaeiske standarder.
Genanvendelse: Affald af elektrisk og elektronisk udstyr er genstand for seerskilt
E indsamling og bortskaffelse. Du bedes bortskaffe og genanvende din robot i

overensstemmelse med de geeldende bestemmelser.

Ikoner pa batteriet
Serg for at have laest batteriet dokumentation, far du handterer eller bruger batteriet.

Lad ikke batteriet komme i kontakt med vand.

Forsigtig Handtér og brug batteriet med omhu.

Batteriet ma ikke trykkes, opvarmes, braendes, kortsluttes, skilles ad eller nedsaenkes
i nogen form for veeske. Fare for laekage eller eksplosion. Ma ikke oplades

ved temperaturer pa under 0 °C. Brug kun den oplader, som er specificeret i
brugervejledningen.

Genbrug af batteriet.

L DPAJ

c
"I'I
@

Se brugervejledningen for instruktioner og genbrug af batteriet.

Angiver batteriets poler.

3
3
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14 Overensstemmelseserklaering

_ ]
YAMEABIKO BELROBOTICSB «ecHa  Shindaiwa

Yamabiko Europe

EU-konformitetserklaering

SA med hjemsted pa adressen Avenue Lavoisier 35, 1300 Wavre, Belgien,

erklzerer hermed pa eneansvar, at robotplaneklipperne Belrobotics®, model Bigmow® 2,0 (med
serienummer, der begynder med BRPM000101 og frem) opfylder kravene i Radets direktiver:

2014/53/EU

Wavre, Belgien den

2006/42/EF:
2014/35/EU:
2014/30/EU:

2006/66/EF:
2011/65/EU:
e 2000/14/EU:

Maskindirektivet

Lavspaendingsdirektivet

Elektromagnetisk kompatibilitet

: Direktivet om radioudstyr

Batteridirektivet

Direktivet om begraensning af farlige stoffer

Direktivet om stgjemission fra maskiner til udendgrs brug

Cce

27. juli 2018

Yamabi

ko Europe sa/nv ® Avenue Lavoisier 35 ® 1300 Wavre Belgium © Tel +32 10 48 00 48
Web www.vamabiko.eu ¢ E-mail info@yamabiko.eu ® VAT BE 0477.194.468

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning

Version: 4.2.0 Sidst opdateret: 2020-02-28

179



Belrobotics @

THE GRASS MASTERS

Kapitel 14 Overensstemmelseserkleering

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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15 Tekniske specifikationer Ballpicker

Kapacitet
Maksimalt arbejdsomrade 30.000m?
Anbefalet arbejdsomrade 24.000m?
Klippetid 3,6 km/t
Almindelig maks. haeldning 30 %

Bolde/dagligt

Gennemsnit 12.000 Maks. 15000 (1 (side 182))

Opsamlingsbhredde

956 mm

Kurvkapacitet

320-350 bolde

Maks. stgjniveau

61 dB(A) ved 1m

52 dB(A) ved 5 m

Batteri
Type LIFePo4
Nominel spaending 25,6V
Nominel kapacitet 19,2Ah
Standard ladespaending 29,2V
Energi 491,5 Wh
Tid til fuld opladning (minimum) 80 minutter

Gennemsnitlig arbejdstid pr. opladning

240 minutter

Gennemsnitligt, arligt stremforbrug

620 kWt (baseret pa brug i lgbet af 11 af arets
maneder)

Veegt og mal
Veegt 85 kg
Leengde 118 mm
Bredde 134mm
Dybde 54mm
Software og overvagning
Sikkerheds-PIN-kode Ja
GPS-position Standard
Robotstyring via server og app. Standard

Ballpicker og Bigmow golfbanevejledning
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Detektion af hindringer baseret p& ultralydsdata 4
Retur til stationen ved hjeelp af GPS Ja
Flere startzoner Ja

Flere felter

Ja, flere end 2

Flere robotter pr. station

Maksimalt 2 robotter, der bruger
tgmningshulstationen.

Sikkerhed
Loftesensorer Nej
Baksensorer Ja. Far robotten til at @endre retning.
Kofanger Elektronisk

Vippesensorer

Ja. Far robotten til at stoppe, nar den vippes mere
end 41°.

(1) Dette afheenger af boldkoncentrationen pa driving rangen. Ideelt set er der 0,75 bolde per
m2 i opsamlingsomradet + det gennemsnitlige antal bolde, der spilles hver dag.
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16 Forkortelser

APN: Access Point Name (GSM) (adgangspunketets navn)
BMS: Battery Management System (batteristyringssystem)
LFP: Lithium Ferrous Phosphorous (lithium-jern-phosphat)
UWB: Ultra Wide Band (ultrabredt band)

CPU: Central Processing Unit (central styreenhed)

GPS: Global Positioning System (globalt positioneringssystem)
AP: Access Point (Wi-Fi) (adgangspunkt)
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17 Ordliste

Kort

kort over robotruterne pa portalen
Kortleegning

Oplysninger, der er opbygget af robotten ved hjeelp af GPS-data.
Enhed

En gruppe robotter og brugere, der opererer inden for den samme lokalitet. Oplysninger
om robotterne i enheden kan vises pa webserveren.

Inaktiv

En robot gar i inaktiv tilstand, hvis den aktuelle mission er afsluttet ved hjeelp af Stop-
knappen. Som udgangspunkt gar robotten i dvaletilstand efter 15 minutter.

%)

En slgjfe i perimeterledningen, som er specielt anlagt for at forhindre robotten i at
klippe inde i gen. Perimeterledningen fgres rundt om forhindringen, og tilgangs- og
returledningerne ligger ved siden af hinanden.

Forhindring

En forhindring i omradet, som robotten skal undga. Forhindringer kan veere permanente
(f.eks. treeer eller mgbler) eller forbigaende (f.eks. dyr).

Forhindringer detekteres af sensorer. Permanente forhindringer kan undgas ved at lave
slgijfer i perimeterledningen, som danner "'ger" eller "pseudo-ger".

Lod

Et omrade inden for perimeterledningen, som skal klippes. Mindst et lod er tilknyttet med
en perimeterledning.

Flere lodder kan defineres.
Procent

Udtrykker det antal gange, som robotten bruger til at klippe det enkelte lod. Hvis der kun
er et lod, s& bruger robotten 100 % af tiden pa dette lod.

Perimeterledning

En ledning lagt under overfladen af loddet, der definerer det omrade, hvor robotten
arbejder. Dette omrade er defineret af perimeterleningen betegnes et "lod".

Pseudog

Perimeterledningen fgres rundt om forhindringen, idet der opretholdes en bestemt afstand
mellem tilgangs- og returledningerne.

Lokalitet
Hele omradet, der inkluderer det omrade, hvor robotten arbejder.
Dvale

En robot gar i dvaletilstand 15 minutter efter, at der er opstaet en alarm, som ikke er
blevet handteret. Efter 2 dage i dvaletilstand slukker robotten. Dette sker ogsa, hvis
batteriets opladningsniveau nar et lavt niveau. Nar robotten er i dvaletilstand, bruger den
minimal strgm for at reducere risikoen for batteriet.

Robotten kan bringes ud af dvale ved at:

- udbedre alarmen og teende robotten ved hjeelp af knappen pa LED-skaermen,
- skubbe robotten til ladestationen, hvis batteriet er fladt,
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- sende et eksternt opveekningsopkald fra webportalen.

Start omrade
En defineret position i et lod, der bestemmer, hvor robotten vil begynde at arbejde.
Stationsslgijfe

En stationsslgijfe er en kort ledning omkring en ladestation, som bruges til at styre
robotten ind i ladestationen. Nar robotten detekterer, at den befinder sig i stationsslgjfen,
falger den ledningen, indtil den nar frem til stationen.

Sporgreense

En bestemt bredde med grees rundt om loddet, hvor robotten arbejder. Robotten falger
sporets greense, nar den forlader eller karer tilbage til en station, med mindre den bruger
GPS.

Der er ingen sporgreense specificeret for en ledning, der fungerer som en "slgijfe retur til
station (side 185)".

Perimeterledning

"o | T T —

»
==
o dreense

Figur 135: Sporgreense

Graensesporet ligger ved siden af perimeterledningen og er defineret af minimums-

og maksimumsmal, der er indstillet som installationsparametre. Bredere end robotten.
Banen, som robotten falger inden for greensesporet, veelges vilkarligt. Derved sikres, at
robotten ikke gentager den samme bane og dermed efterlader spor i pleenen.

Hvis robotten mgder en forhindringer i greensesporet, sa vil sensorerne fa robotten til at
vende om og derefter rotere i en vilkarlig vinkel, fer den fortsaetter. Det kan gentages flere
gange, hvis ngdvendigt.

Figur 136: Mangvrer med henblik p& at undga en forhindring inden for sporgraensen

GPS-punkt

Et specifikt punkt i et lod, som robotten bruger til at vende tilbage til eller forlade en
station. Punktet defineres af dets breddegrad og leengdegrad. Robotten karer en direkte
rute til dette punkt og falger derefter sporgreensen og slgjfeledningen for at vende tilbage
til stationen.
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