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Kapitel 1

Indledning

A ADVARSEL A

Manglende overholdelse af anvisningerne i betjeningsvejledningen eller manglende
undervisning af en autoriseret Toro-forhandler kan medfere dadsfald eller alvorlig
personskade.

* For at sikre maksimal sikkerhed, ydeevne og korrekt betjening af denne maskine
skal du omhyggeligt laese og forsta indholdet i denne betjeningsvejledning.

* For at fa flere oplysninger om sikker driftspraksis, herunder sikkerhedstip og
undervisningsmaterialer, henvises til www.Toro.com.

Tilsigtet anvendelse

Denne robotboldopsamler er beregnet til at blive brugt af professionelle, ansatte operatarer
til autonom, programmerbar opsamling pa pleenen. Den er primaert designet til at samle
golfbolde op pa en golfbane. Denne robotboldopsamler bruges almindeligvis i kombination
med en robotplaeneklipper til at vedligeholde en golfbane. Brug af boldopsamleren, batteriet,

ladestationen og basestationen til andre formal end deres tilsigtede brug kan veere til fare for
dig og omkringstaende.

Laes denne vejledning omhyggeligt, sa du kan leere at betjene og vedligeholde produktet

korrekt samt undga person- og produktskade. Det er dit ansvar at betjene produktet korrekt
og sikkert.

Sadan far du hjeelp

Indledning

Ga til www.Toro.com for at fa materialer om produktsikkerhed og oplaering i betjening,
oplysninger om tilbehgar, hjeelp til at finde en forhandler eller for at registrere dit produkt.

Nar du har brug for service, segte Toro-dele eller yderligere oplysninger, bedes du kontakte
en autoriseret serviceforhandler eller Toros kundeservice samt have produktets model- og

serienummer parat. Disse numre er placeret pa seriepladen pa dit produkt. Skriv numrene,
hvor der er gjort plads til dette.

VIGTIGT

Du kan scanne QR-koden pa serienummermaerkaten (hvis udstyret hermed) med din
mobilenhed for at fa adgang til garanti, reservedele og andre produktoplysninger.
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Model- Serie-
nummer: nummer:

Konventioner i betjeningsvejledningen

Denne betjeningsvejledning advarer dig om mulige farer og giver dig saerlige
sikkerhedsoplysninger ved hjeelp af advarselssymbolet, der angiver en fare, som kan
forarsage alvorlig personskade eller dad, hvis du ikke falger de anbefalede forholdsregler.

A

G405934

Denne betjeningsvejledning bruger to ord til at fremhaeve oplysninger. Vigtigt henleder
opmeerksomheden pa seerlige mekaniske oplysninger, og Bemaerk angiver generel
information, som det er veerd at laegge seerligt meerke til.

Advarselssymbolernes klassificeringer

Advarselssymbolet, der vises i denne betjeningsvejledning og pa maskinen, identificerer
vigtige sikkerhedsmeddelelser, som du skal fglge for at forhindre ulykker.

Advarselssymbolet vises over oplysninger, der advarer dig om farlige handlinger eller
situationer, og efterfolges af ordet FARE, ADVARSEL eller FORSIGTIG.

A FARE A

Fare angiver en overhangende farlig situation, som, hvis den ikke undgas, vil
resultere i dgdsfald eller alvorlig personskade.

A ADVARSEL 7'\

Advarsler angiver en potentielt farlig situation, som kan medfere dadsfald eller
alvorlig personskade, hvis den ikke undgas.

7'\ FORSIGTIG A

Forsigtig angiver en potentielt farlig situation, som, hvis den ikke undgas, kan
resultere i mindre eller moderat personskade.

3472-862A Side 1-2 Indledning: Konventioner i betjeningsvejledningen




Kapitel 2

TORO.

Sikkerhed

Generelt om sikkerhed

Maskinens operatgr/tilsynsferende er ansvarlig for eventuelle ulykker eller farer, der
matte ramme andre mennesker eller disses ejendom.

Lees, forsta og folg alle disse anvisninger og advarsler, for du bruger maskinen.

Ukorrekt brug eller vedligeholdelse af maskinen kan medfere alvorlig personskade eller
dad. Fglg alle sikkerhedsanvisninger for at mindske denne risiko.

Maskinen ma aldrig betjenes eller vedligeholdes af bgrn eller uuddannet personale.
Maskinen ma kun betjenes eller vedligeholdes af personer, som er ansvarlige,
uddannede, fortrolige med anvisningerne og fysisk i stand til det.

Bet;enmgsmkkerhed

Sikkerhed

Far maskinen betjenes, skal det sikres, at der er en fysisk barriere (f.eks. et lavt hegn
eller en skelledning), eller at graensen for driftsomradet befinder sig mindst 8 m veek fra
farer.

Hold omkringstaende og barn vaek fra maskinen og ladestationen under brug.

Brug passende beklaedning, herunder lange bukser og kraftigt, skridsikkert fodtgj, nar du
betjener maskinen manuelt.

Betjen ikke maskinen, medmindre alle sikkerhedsanordninger er monteret og fungerer
korrekt.

Efterse omradet, hvor maskinen skal betjenes, og fiern alle genstande, som kan forstyrre
maskinens drift.

Tryk pa stopknappen, og vent, til alle bevaegelige dele er standset, fgr du renser, udfarer
service pa eller transporterer maskinen.

Hold haender og fadder vaek fra bevaegelige dele pa og under maskinen.

Undga at streekke dig for langt. Sarg for at opretholde ordentligt fodfaeste og balance til
enhver tid. Dette giver bedre kontrol over maskinen i uventede situationer. Ga, nar du
treener maskinen — Igb aldrig.

Du ma ikke sta, sidde eller kare pa maskinen eller lade andre gare det.

Hvis maskinen rammer en genstand og/eller begynder at vibrere unormalt, skal du straks
slukke den og vente pa, at al bevaegelse standser, far du undersgger den for skader.
Foretag alle ngdvendige reparationer, inden driften genoptages.

Tryk pa stopknappen pa maskinen, vent pa, at alle bevaegelige dele standser, og
deaktiver maskinen i fglgende situationer:

— Far du fjerner blokeringer pa maskinen
— For maskinen og ladestationen kontrolleres, rengares eller vedligeholdes
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— Nar maskinen rammer et fremmedlegeme, er i en ulykke eller gar i stykker. Undersag
maskinen for skader, og foretag reparationer, inden driften genoptages

— Hvis maskinen begynder at vibrere unormalt. Undersgg maskinen for skader, og
foretag reparationer, inden driften genoptages

Anbring ikke genstande pa hverken maskinen, ladestationen eller stremforsyningen.
Foretag ikke aendringer pa maskinen, softwaren, ladestationen eller basestationen.

Du ma ikke aendre eller tilsidesaette maskinens betjeningsanordninger eller
sikkerhedsanordninger.

Brug ikke en modificeret maskine, ladestation eller basestation.
Vi anbefaler, at du ikke bruger maskinen under vanding af arbejdsomradet.

Brug kun tilbehgr, der er godkendt af Toro, for at undga risiko for brand, elektrisk stad
eller personskade.

Tryk pa stopknappen pa maskinen, fer du handterer maskinen.
Tilslut ikke en beskadiget netledning. Rer ikke ved en stremfgrende beskadiget ledning.
Brug ikke streamforsyningen til ladestationen i darligt vejr.

Vedl|geholdelseSS|kkerhed

For du servicerer maskinen, skal du skifte strgmafbryderen under maskinen til positionen
OFfF (fra).

Barn ma ikke renggre og vedligeholde maskinen.
Hold haender og fadder vaek fra bevaegelige dele pa og under maskinen.

Bergring af de bevaegelige dele kan medfare alvorlig personskade. Sluk for maskinen,
far du servicerer den.

Efterse maskinen ofte for at sikre, at opsamlingstromlen ikke er slidt eller beskadiget.
Vedligehold eller udskift sikkerheds- og instruktionsmeaerkater, nar det er ngdvendigt.

For at sikre bedst mulig ydeevne ma der kun anvendes originale Toro-reservedele og
originalt Toro-tilbehgr. Det kan veere farligt at anvende andre reservedele og andet
tilbehar.

Batteri- og ladestationssikkerhed

3472-862A

Renggr opladningsterminalerne pa maskinen og/eller ladestationen med en ikke-ledende
genstand (klud eller blgd bgrste). Ellers kan der opsta skader.

Tar opladningsterminalerne pa ladestationen og maskinen af med en ren, ter klud, hvis
de er snavsede.

Nar du servicerer batteriet, ma du ikke baere smykker, og har du langt har, skal du seette
det op.

Batteriet ma ikke skilles ad eller abnes.
Hold batteriet rent og tart.

Undlad at bruge eller oplade maskinen, hvis den er usaedvanligt varm eller udsender rag
eller en usaedvanlig lugt.

Side 2-2 Sikkerhed: Vedligeholdelsessikkerhed



* Laekkende batteriveeske kan forarsage hud- og gjenirritation eller kemiske
forbreendinger.

» Hovis batteriet laekker, ma vaesken inde i batteriet ikke komme i kontakt med hud eller
gjne. Ved kontakt vaskes det bergrte omrade med en stor maengde vand, og lsegehjeelp
sgges.

» Brug et inaktivt absorberende middel, f.eks. sand, til at opsamle spildt batterivaeske.
» Bortskaf et brugt batteri pa forsvarlig vis.

» Batteriet ma ikke destrueres ved forbreending. Cellen kan eksplodere. Radfgr dig med
lokale reglementer for at finde ud af, om der geelder saerlige anvisninger for bortskaffelse
af batterier.

» Etforkert handteret batteri kan udggre en risiko for brand, eksplosion eller kemiske
forbraendinger.

+ Batteriet ma ikke adskilles.

+ Batteriet skal udelukkende udskiftes med et godkendt batteri. Brug af en anden type
batteri kan forarsage brand eller risiko for personskade.

* Opbevar batteriet utilgaengeligt for barn.

* Brug kun det batteri, som producenten har godkendst til maskinen. Brug ikke batterier, der
ikke er beregnet til brug sammen med maskinen.

* Brug ikke et beskadiget eller modificeret batteri, der kan udvise uforudsigelig adfeerd,
som kan medfgre brand, eksplosion eller risiko for personskade.

* Undga at bruge maskinen under darlige vejrforhold, isaer nar der er risiko for lynnedslag.

» Brug eller oplad ikke et beskadiget, deformeret eller meget varmt batteri. Et beskadiget
batteri kan generere varme, briste, laekke, antaende eller eksplodere.

» Brug kun batteriet til det formal, det er beregnet til.

« Batteriet kan udlede eksplosive gasser, hvis det overoplades voldsomt.

* Udseet ikke batteriet for mekaniske stad.

* Brug eller betjen ikke en beskadiget eller forkert fungerende ladestation.

+ Seet ikke ladestationen i en stikdase eller forlzengerledning.

* Brug ikke en ladestation, der har veaeret udsat for et skarpt eller kraftigt slag.
* Brug ikke en anden ladestation end den, der er beregnet til maskinen.

+ Tag ladestationen ud af stikkontakten, far du rengear eller udferer vedligeholdelse pa den
for at reducere risikoen for elektrisk stgd.

» Forsag ikke at reparere eller abne ladestationen eller skille den ad, medmindre du er
autoriseret til det.

» Indlever ladestationen til service eller reparation hos en autoriseret serviceforhandler.
Ladestationen ma ikke skilles ad.

Sikkerhed ved opbevaring

* Nar du ikke anvender maskinen, skal den opbevares indendars pa et tart og sikkert sted,
der er utilgaengeligt for bagrn og andre ikke-godkendte brugere.

Sikkerhed: Sikkerhed ved opbevaring Side 2-3 3472-862 A



Sikkerheds- og instruktionsmaerkater

Sikkerheds- og instruktionsmaerkaterne kan nemt ses af operatgren, og er placeret teet pa
potentielle risikoomrader. Beskadigede eller bortkomne maerkater skal udskiftes.

Markatdel: 163-3955

3472-862A

s_decal163-3955

Advarsel — laes betjeningsvejledningen.

Fare for skaering/amputation af haender og fedder
— sluk maskinen, fer du udfgrer
vedligeholdelsesarbejde.

Fare for udslyngede genstande — hold
omkringstaende veek.

Fare for skaering/amputation af haender og fedder
— sid/ker ikke pa maskinen.

Hold keeledyr og andre dyr veek fra maskinen.

Side 2-4

ONONO

@ ©

Sprejt ikke vand pa maskinen.
Maskinen er beskyttet af en adgangskode.

Hold omkringstaende vaek, og serg for, at barn er
under opsyn.

Beer beskyttelseshandsker, nar du udferer service
pa skeereknivene.

Maskinen er udstyret med et tyverisikringssystem.

Sikkerhed: Sikkerheds- og instruktionsmaerkater



Kapitel 3

TORO.

Produktoversigt

OverS|gt over RTK GPS'en

En almindelig GPS' positionsdata, der hentes fra satellitter ved hjaelp af GNSS (Global
Navigation Satellite System), er ngjagtige til mellem 5 m og 10 m. Dette skyldes, at det
signal, der modtages fra en satellit, er forvreenget pa grund af atmosfeeriske og
miljgmaessige forhold. Positionsbestemmelse med hgjere praecision kan opnas ved
hjeelp af RTK-teknik (Real-Time Kinematic).

+ Denne teknik indebaerer brug af en RTK-basestation, der placeres et fast sted, og som
modtager GNSS-signaler fra satellitter. Eftersom basestationen star ét bestemt sted, vil
de data, den modtager, veere tilknyttet dens ngjagtige placering.

* Robotterne er ogsa udstyret med antenner, der modtager GNSS-signaler fra satellitter
for at bestemme deres position. Bade RTK-basestationen og robotterne modtager
GNSS-signalerne fra satellitter i forskellige konstellationer (GPS, GLONASS, Galileo,
BeiDou). Eftersom robotterne bevaeger sig rundt, er bestemmelsen af deres position dog
mindre preecis end positionsbestemmelsen for den faste basestation.

+ RTK-basestationen beregner korrektionsdata for hver af satellitterne og sender disse
data til robotten. Robotten kan derefter bruge disse korrektioner til at opna en ngjagtig
positionsbestemmelse pa mellem 2 cm og 3 cm. Med en sadan ngjagtig
positionsbestemmelse er robotten i stand til at falge et fastlagt mgnster og deekke banen
i en raekke lige linjer.

Korrektioner kan ogsa foretages via clouden ved hjeelp af 4G. | dette tilfaelde vil forhindringer
ikke hindre overfgrslen af korrektionsdata, og basestationen kan oprette forbindelse til et
ubegraenset antal robotter i afstande pa op til 15 km.

Produktoversigt Side 3-1 3472-862 A



Overforsel af korrektioner ved hjalp af 4G
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Robots with antenna

RTK base
En basestation kan sende korrektioner til flere robotter, men hver robot ma kun modtage
korrektioner fra én basestation, sa korrektionerne forbliver ensartede.

- Portal on
o Web server

t
~
RTK base
Working area
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Grundlaeggende komponenter i RTK GPS-klippesystemet
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“WiFi repeater

Working area
G520852

Dette emne beskriver robottens mekaniske egenskaber.
En bruger kan styre robotten direkte ved hjeelp af brugergraensefladen. Nar en robot er

registreret pa portalen, der karer pa en webserver:
Robotten kan sende oplysninger til denne server, som kan ses af brugeren.

Produktoversigt: Oversigt over RTK GPS'en
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* Brugeren kan give kommandoer til robotten, vurdere dens ydeevne og justere

konfigurationen.

Range Pro 100-produktoversigt

Set ovenfra

Stopknap
Hus

2a: Kurvens lag

Sonarer il
registrering af
forhindringer

Produktoversigt: Range Pro 100-produktoversigt

Forhjul

Stedsensor

(e) Baghijul

G536774

Opladningskontakt-

punkter

Side 3-3

Bolddeflektorer
(@) Opsamlingstromle
Opsamlingskurv
Stremafbryder
Spole

Boldop-

teellingsband

Rotationshastig-
hedsdetektor

Detektor for fuld
kurv
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Stromafbryder

Stremafbryderen er placeret under kappen pa
robottens hgjre bagside.

Flyt stramafbryderen mod forsiden af maskinen
(til positionen ON (til)) for at betjene robotten.

Flyt stremafbryderen mod bagsiden af
maskinen (til positionen OFF (fra)) ved leengere
inaktiv tid eller vinteropbevaring.

RTK GPS-antenne

G536775

Dette er en specifik GNSS-antenne, der er monteret i midten foran pa kappen. Den bruges
til at modtage data om robottens globale placering fra satellitter.

3472-862A Side 3-4 Produktoversigt: Range Pro 100-produktoversigt




Seriemarkat

Identifikationsmaerkaten findes pa indersiden af laget til stopknappen som vist nedenfor.

G541779

Seriemaerkat

Produktoversigt: Range Pro 100-produktoversigt Side 3-5 3472-862 A



Sensoroversigt

Maskinen er udstyret med et omfattende saet sensorer med henblik pa sikker drift. Disse
sensorer sikrer, at robotten kan registrere og reagere, hvis der ligger en forhindring i dens
driftsbane.

Stopknap

(539543

Stopknappen (U er nem at se og er placeret gverst pa robotten. Nar du trykker pa knappen,
stopper robotten al beveegelse og klipning. Stopknappen fungerer ogsa som et lag, der kan
laftes for at fa adgang til robottens kontrolbrugergraenseflade. For at genstarte robotten skal
den modtage en kommando fra denne kontrolbrugergraenseflade.

Sonarer til registrering af forhindringer

Robotten er udstyret med et seet sonarsensorer, der kan registrere forhindringer. Robotten
reducerer hastigheden, hvis sonardetektorerne registrerer en forhindring.

Registrering af forhindringer med sonarsensorer
Min width

> EE ( Min height

G536780

Robotten rarer forsigtigt ved forhindringen ved lav hastighed. Robotten bevaeger sig
baglaens og veelger en tilfeeldig retning mellem 60° og 120°.

Disse sensorer kan registrere objekter, der er:

* mindst 400 mm hgje

3472-862A Side 3-6 Produktoversigt: Range Pro 100-produktoversigt



Sensoroversigt (fortsat)

* mindst 50 mm brede (fra alle vinkler).

Hvis robotten altid bevaeger sig med langsom hastighed, selv hvis der ikke er nogen
forhindringer i syne, kan det skyldes et problem med sensorerne. | dette tilfaelde skal du
kontakte serviceteamet for at fa hjeelp til at undersgge problemet. Der er flere potentielle
arsager, sasom kondens inde i sonarafskaermningen, et Igst kabelstik eller beskadigelse af
sonarelektronikken. Problemet kan analyseres ved hjalp af Technician's menu
(Teknikerens menu) (9) > Service > Sonars (Sonarer) ogTechnician's menu
(Teknikerens menu) (9) > Service > Tests (Test) > Sonars (Sonarer).

Stedsensor

Stedsensoren er en tryksensor, der registrerer, nar robotten rgrer en forhindring. Nar
st@dsensoren rgrer forhindringen, vil robotten bevaege sig baglaens for derefter at dreje
uden om forhindringen i en vinkel, indtil den kan undga forhindringen.

Spole
Induktionsspolen registrerer intensiteten af det magnetiske felt, der genereres inden for den
perifere lednings graenser. Den maksimale intensitet er pa selve ledningen, hvilket far
robotten til at standse, dreje rundt og fortsaette med at klippe i en ny retning.

Haeldningssensor
Heaeldningssensoren registrerer vinklen pa den skraning, som robotten arbejder pa. Hvis
vinklen overskrides, udlgses en alarm, og robotten standser.

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

Temperatursensor

Temperatursensoren maler omgivelsestemperaturen og forhindrer robotten i at arbejde, hvis
temperaturen er for lav. Minimumstemperaturen for, hvornar robotten stopper med at
arbejde, indstilles som en driftsparameter.

Redskaber/tilbehor

Der kan fas en raekke forskellige Toro-godkendte redskaber og tilbehgr til brug sammen

med maskinen, som ger den bedre og mere alsidig. Kontakt en autoriseret serviceforhandler
eller autoriseret Toro-distributgr, eller ga ind pa www.Toro.com for at fa en fortegnelse over
alle godkendte redskaber og alt godkendt tilbehgar.

Brug kun originale Toro-reservedele og tilbehgr for at sikre optimal ydelse og sikre, at
maskinen fortsat overholder sikkerhedscertificeringen.
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https://www.Toro.com

Specifikationer

Bemaerk: Specifikationer og design kan aendres uden forudgaende varsel.

Kapacitet

Maksimalt arbejdsomrade 30.000 m2
Anbefalet arbejdsomrade 24.000 m2
Arbejdshastighed 3,6 km/t

Standard maksimal heeldning

30 % (17 °)

Bolde/dag

Gennemsnit = 15.600. Maks. = 19.500.

Opsamlingsbredde

956 mm

Kurvkapacitet

320-350 bolde

Maks. stgjniveau

61 dB(A)ved 1 m. 52 dB(A) ved 5 m

Batteri
Type LIFePo4
Nominel spzending 256V
Nominel kapacitet 19,2 Ah
Energi 491,5 Wh
Tid til fuld opladning (min.) 80 minutter

Gennemesnitlig arbejdstid pr. opladning

240 minutter

Gennemesnitligt arligt forbrug

620 kWh (baseret pa brug i 11 maneder af aret)

Vagt og mal
Veegt [kg] 85 kg
Leengde [mm] 11.800 mm
Bredde [mm] 13.400 mm
Hgjde [mm] 5.400 mm
Software og overvagning
Sikkerhedspinkode Ja
GPS-positionering RTK
Robotstyring via server og app Standard
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Intelligens

Registrering af forhindringer vha. sonar 4

Vend tilbage til station via GPS Ja

Flere startzoner Ja

Multigrunde Ja, mere end 2

Multirobotter/-station Maks. 2 robotter, der bruger
afleveringsstationen.

Loftesensorer Nej

Baksensorer Ja. Far robotten til at eendre retning.

Sikkerhedsstgdsensor Elektronisk

Haeldningssensorer Ja. Far robotten til at stoppe, nar den vippes

mere end 41°.
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Kapitel 4

TORO.

Betjening

Display med brugergraenseflade

En smartbox, der indeholder den indbyggede computer til styring af robottens drift, findes
under stopknaplaget.

Denne greenseflade giver dig mulighed for at se den aktuelle status, eendre i indstillingerne
og fa robotten til at udfagre bestemte handlinger.

1
\
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6537257
Numeriske knapper

Disse bruges til at vaelge valgmuligheder i en menu og indtaste numeriske veerdier.
LED-skaerm

Viser den aktuelle situation.

Lysdiode

Lys, der angiver, at brugergraensefladen er taendt.

Taend-knap

Taender for brugergraensefladen.

Navigationsknapper

Brug pileknapperne til at markere valgmuligheder i en menu.

(e6) Tilbage-knap

Gar ud af en menu og vender tilbage til det forrige niveau.

Accepter-knap

Accepterer en handling eller indstilling.

Menuknappen Service Settings (Serviceindstillinger)

Viser en reekke kommandoer, der bruges oftest af servicepersonalet. Se menuen Service Settings
(Serviceindstillinger).

(@) Menuknappen Settings (Indstillinger)
Giver dig mulighed for at justere driftsindstillinger. Se menuen Settings (Indstillinger).

Menuknappen Actions (Handlinger)

Giver dig mulighed for at veelge en raekke handlinger, robotten skal udfgre. Se menuen Actions (Handlinger).
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LED-skaarmen

BREPEBERA? & 9.2 18078
L 1%

LWaiting For new mission.

11:18 21/86/ 2819

(536858

Navn

Navnet pa robotten. Du kan aendre navnet pa robotten under menuen Service Settings
(Serviceindstillinger) > Device (Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger) > Robot
name (Robotnavn).

Cloud D

Angiver, at robotten har forbindelse til webportalen.

GPS ﬂ

Angiver, at robotten kan registrere mindst fire satellitter, og at den kender sin aktuelle
placering. Hvis GPS-ikonet blinker, betyder det, at robotten ikke kan registrere nok
satellitter. Det er muligt at fa vist antallet af registrerede satellitter ved at veelge menuen
Service Settings (Serviceindstillinger) > Device (Enhed) > Device info
(Enhedsoplysninger).

Mobilsignalstyrke ![I

Angiver, at robotten har et mobilsignal.

Ingen mobilforbindelse E

Angiver, at der ikke er nogen mobilforbindelse.

=
Wi-fi/mobilforbindelse

Angiver, at robotten har forbindelse som wi-fi-klient. Nar ikonet blinker, forsgger robotten at
oprette forbindelse. Nar ikonet ikke blinker, har robotten oprettet forbindelse.
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LED-skarmen (fortsat)

—
Ingen wi-fi

Angiver, at wi-fi-indstillingen er slaet fra.

Wi-fi-adgangspunkt (AP) &

Angiver, at robotten er konfigureret som wi-fi-adgangspunkt og venter pa, at en klient
opretter forbindelse.

Batteriniveau

Batteriniveauet angivet i procenter.

Golfbolde i kurv

Viser antallet af golfbolde i kurven.

Meddelelse

Viser den aktuelle status for robotten eller alarmen.

Kommandoer fra brugergraensefladen

Kommandoer er tilgeengelige fra 3 menuer.

& Actions (Handlinger)

Indeholder en raekke direkte opgaver, man kan fa robotten til at udfare.
#" Settings (Indstillinger)

Viser de parametre, der styrer robottens drift.

i= Service Settings (Serviceindstillinger)

Viser et seet kommandoer, der oftest bruges af operatgrer og teknikere.

Tabellen nedenfor viser alle de kommandoer, der er tilgaengelige fra disse 3 menuer.

Kommando/parameter Navigation

Activation code (Aktiveringskode) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed)

APN Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)
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Kommandoer fra brugergraensefladen (fortsat)

Kommando/parameter Navigation

Ball count cond. (Betingelsen antal bolde) Service settings (Serviceindstillinger) >
Unloading conditions (Aflaesningsbetingelser)

Bootloader ver. (Bootloader-version) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > System version (Systemversion)

Brain version (Hjerneversion) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > System version (Systemversion)

Brake on idle (Brems ved inaktivitet) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Operations (Handlinger)

Change pin code (Skift pinkode) Service Settings (Serviceindstillinger) > Security
(Sikkerhed) > PIN code (Pinkode)

Charge & stay (Oplad og bliv) Actions (Handlinger)

Date format (Datoformat) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Regional parameters (Regionale parametre)

Device info (Enhedsoplysninger) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed)

Edit parcels percentage (Rediger procentdel for | Service Settings (Serviceindstillinger) >

jordlodder) Operations (Handlinger)

Enable pin code (Aktivér pinkode) Service Settings (Serviceindstillinger) > Security
(Sikkerhed) > PIN code (Pinkode)

Go charge (Ga til opladning) Actions (Handlinger)

IP address (IP-adresse) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Connections (Forbindelser)

Language (Sprog) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Regional parameters (Regionale parametre)

Latitude (Breddegrad) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)

Longitude (Leengdegrad) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)

MAC address (MAC-adresse) Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)

Max short cycles allowed (Maks. antal korte Service Settings (Serviceindstillinger) >

cyklusser tilladt) Operations (Handlinger)

Min temp (Minimumstemperatur) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Operations (Handlinger)

Mode (Tilstand) Service Settings (Serviceindstillinger) >
Connections (Forbindelser)

PIN code (Pinkode) Service Settings (Serviceindstillinger) > Security
(Sikkerhed)
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Kommandoer fra brugergraensefladen (fortsat)

3472-862A

Kommando/parameter

Navigation

Robot name (Robotnavn)

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed)

Schedule (Tidsplan)

Settings (Indstillinger)

Search for networks (Sag efter netvaerk)

Service Settings (Serviceindstillinger) >
Connections (Forbindelser)

Serial number (Serienummer)

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)

Software version (Softwareversion)

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > System version (Systemversion)

SSID

Service Settings (Serviceindstillinger) >
Connections (Forbindelser)

Stay in station after charge (Bliv i station efter
opladning)

Actions (Handlinger)

System locking (Systemlasning)

Settings (Indstillinger)

System version (Systemversion)

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed)

Time zone (Tidszone)

Service Settings (Serviceindstillinger) >
Regional parameters (Regionale parametre)

Unit system (Enhedssystem)

Service Settings (Serviceindstillinger) >
Regional parameters (Regionale parametre)

Version

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > System version (Systemversion)

Synlige satellitter

Service Settings (Serviceindstillinger) > Device
(Enhed) > Device info (Enhedsoplysninger)
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Menuen Actions (Handlinger)#

De tilgeengelige handlinger i denne menu afhaenger af maskinens aktuelle tilstand som
falger:

* nar robotten er ude pa grunden
* narrobotten er ved ladestationen

Udferelse af handlinger

1. Klik pa & .

2. Tryk pa pil op O og ned O for at markere den gnskede kommando, eller tryk pa den
numeriske tast, der svarer til det tal, der vises ud for kommandoen.

3. Trykpald.
4. Luklaget.

Bemaerk: Hvis laget ikke lukkes inden for 10 sekunder, annulleres handlingen, og
proceduren skal gentages.

Bemaerk: Hvis handlingen ikke starter, selvom laget ser ud til at lukke kontakten, skal
du se servicevejledningen.

Handlinger, nar robotten er ude pa grunden

Oversigt over menuen Actions (Handlinger), nar robotten er ude pa
grunden

Actions menu

Go unload
Go charge
——Charge & Stay

—Pick balls

Pick balls on

G536868

Disse handlinger kan udferes pa robotten, nar den ikke befinder sig i ladestationen.

VIGTIGT

Stop altid robotten forst ved at trykke pa stopknappen.
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Menuen Actions (Handlinger)# (fortsat)

Disse handlinger vil blive udfart, hvis robotten er blevet stoppet under sin normale tidsplan
for drift, eller hvis den er stoppet, fordi en alarm er blevet udlgst. Hvis en alarm er blevet
udlgst, skal problemet Igses, for der veelges handlinger.

Go unload (Laes af)

Ga til stationen, og lzes boldene af.

Go charge (Ga til opladning)

Vend tilbage til ladestationen, oplad batteriet, og genoptag derefter plaeneklipningen.
Charge & stay (Oplad og bliv)

Vend tilbage til ladestationen, og bliv der, indtil der gives en ny kommando.

Pick balls (Saml bolde op)

Fortseet arbejdstidsplanen efter en afbrydelse.

Pick balls on (Saml bolde op pa)

Denne valgmulighed vises, nar mere end én jordlod er defineret. Det giver dig mulighed
for at veelge den jordlod, hvor robotten skal arbejde. Jordlodderne skal ligge ved siden af
hinanden og have en arbejdsprocenttid pa mere end 0 %.

Handlinger, nar robotten er ved ladestationen

3472-862A

Oversigt over menuen Actions (Handlinger) ved ladestationen

Actions menu

Pick now

Go unload

Pick balls after charge

Stay in station after charge

Pick balls on

G536870

Brug disse handlinger for at tilsidesaette den almindelige tidsplan for drift.

Pick now (Saml op nu)

Forlad ladestationen, og fortsaet med at arbejde.

Go unload (Laes af)

Ga til afleveringsstationen, laes boldene af, og fortsaet derefter med at arbejde.

Pick balls after charge (Saml bolde op efter opladning)

Forbliv ved ladestationen, indtil batteriet er opladet, og fortseet derefter med at arbejde.
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Menuen Actions (Handlinger)# (fortsat)

« Stay in station after charge (Bliv i station efter opladning)
Bliv i ladestationen, indtil der gives en ny kommando.

* Pick balls on (Saml bolde op pa)
Fortsaet med at arbejde pa den valgte jordlod.

Menuen Settings #° (Indstillinger)

Disse kommandoer giver dig mulighed for at justere de indstillinger, der styrer robottens
drift.

Oversigt over indstillingsmenuen

Settings menu
————Schedule
Roller position

Unloading conditions

—System locking

G536871

Se ogsa: LCD Settings (LCD-indstillinger).

Schedule (Tidsplan)

Under dette menupunkt er det muligt at angive en arbejdsplan for robotten. Den viser de
tidspunkter, hvor robotten kan eller ikke kan komme ind i en jordlod eller GPS-zone for at
arbejde.

Bemaerk: Det er ogsa muligt at angive en tidsplan fra webportalen, og dette er den
foretrukne planlaegningsmetode.

» Der kan angives en arbejdsplan for hver ugedag.

* Der kan angives flere tidsrum for hver dag, hver jordlod og hver GPS.

+ Hvert angivet tidsrum kan vaere aktiveret (implementeres) eller deaktiveret (ignoreres).
» Entidsplan for en enkelt dag og for en enkelt jordlod kan kopieres til andre dage i ugen.

* Det er muligt at ignorere tidsplanen for en hel uge og indstille robotten til at arbejde
uafbrudt.

Indstilling af arbejdsplaner

Bemaerk: Nar robotten leveres, er tidsplanen som standard indstillet til, at robotten skal
arbejde uafbrudt.
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)
1. Tryk pa ﬁ&.

2. Tryk pa pil op 0 og ned 0 for at markere Schedule (Tidsplan), og tryk derefter pa [.
En skaerm som den nedenfor vises. | eksemplet nedenfor er der to kolonner for hver
dag, fordi der er blevet afgreenset to jordlodder. Eksemplet viser den aktuelle tidsplan,
hvor de hvide blokke repraesenterer det tidspunkt, hvor robotten vil arbejde i en jordlod.

G525111

Bemaerk: Som standard kan man se, at alle tidsrum er hvide, hvilket betyder, at
robotten vil arbejde uafbrudt.

3. Brug piletasterne til at markere Edit (Rediger), og tryk pa 2.

PARCEL SCHEDULE

Parcel 13

Follow sched.
Parcel 2
Follow sched.

4. Rediger tidsplanen ved at markere jordlodden og trykke pa 4.
5. Brug venstre og haijre piletast til at veelge den @nskede ugedag, og tryk derefter pa [.
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)

B o o s o

Period | ': HEI H5
Actiue D

Period ¢ H:HH-HH: BB

Actiue O]

Period 3 NH.BE-BH:88]

6. Brug pil ned til at veelge det anskede tidsrum pa dagen, og tryk pa [£.

B o [ ot oo
Period | m

Hctiue (]
Period ¢ HH:BE-H8H:8B

Hctiue ]

Period 3 NH.BB-B8:B8]

7. Brug det numeriske tastatur til at indtaste start- og sluttidspunkt der, hvor markaren
blinker, og tryk derefter pa (<.

B s o o Jor

Period | E HH H5
Hctiue (]

Period ¢ 18:15- B:BH
Hctiue O

Period 3 NH.BB-BEBB|
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)

8. Tryk pa pil ned for at markere afkrydsningsfeltet til aktivering/deaktivering.
9. Tryk pa [ for at aktivere det angivne tidsrum.

Bemaerk: | figuren ovenfor er Period 1 (Tidsrum 1) aktiveret, og Period 2 (Tidsrum 2) er
deaktiveret.

10. Gentag processen for alle ngdvendige ugedage og tidsrum.
Bemaerk: Du kan kopiere den angivne tidsplan til en anden dag.

11. Tryk pa X for at vende tilbage til skeermbilledet Parcel Schedule (Tidsplan for jordlodder)
vist ovenfor.

12. Brug pilene til at vaelge Follow sched. (Falg tidsplan). Tryk pa [ for at markere
afkrydsningsfeltet ud for den valgte tidsplan, sa robotten falger den. Hvis
afkrydsningsfeltet er tomt/ikke-markeret, vil robotten ignorere tidsplanen og i stedet
arbejde uafbrudt.

VIGTIGT

Nar der oprettes en tidsplan for GPS-zoner, skal tidsplanen for den
ledningsafgransede jordlod, der er tilknyttet zonerne, indstilles til uafbrudt, dvs. hvor
kolonnerne i tidsplanen er helt hvide.

Kopiering af tidsplaner fra én dag til en anden

1. Fgalg proceduren ovenfor for at indstille en klippetidsplan for en enkelt dag.

2. Nar alle de pakraevede tidsrum er blevet indstillet, skal du bruge ned-tasten til at
markere Copy (Kopiér). Tryk pa [2.

Mon Tue Wed Thu Fri Sat  5Sun

00 O O

G525118

3. Tryk pa den nummertast, der svarer til den ugedag, som tidsplanen skal kopieres til. Det
er muligt at veelge flere dage.
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)

Mon Tue Wed Thu Fri 5at Sun

0 O O

4. Tryk pal.
5. Tryk pa X for at vende tilbage til oversigten over tidsplanen.

Ignorering af arbejdsplanen

Tryk pa i=.
Markér Edit (Rediger).
Tryk pa (4.

Brug piletasterne til at markere Follow sched. (Falg tidsplan), og tryk pa 4 for at fierne
markeringen fra knappen.

ROLLER POSITION

Hold B key while roller 1s mouing

hownh =

Tromleposition

G536879

Billedet viser den aktuelle tromleposition; lav, mellem eller hg;j.

Tryk og hold 0-tasten nede, og tryk derefter pa pil op eller pil ned pa tastaturet for at flytte
tromlen.
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)

Aflaesningsbetingelser

Robotten kan instrueres i at aflaesse boldene i sin kurv under tre betingelser.

Bemaerk: Kombinationer af betingelser kan bruges.

Unload time period (Tidsperiode for aflaesning)
Nar denne betingelse anvendes, vil robotten aflaesse boldene efter den angivne tidsperiode.

Veelg Unload time period (Tidsperiode for aflaesning), og indtast den gnskede tid i minutter.
Tryk pa [4.

Hvis du ikke vil anvende denne betingelse, skal du indstille veerdien til 0 minutter.

Balls count cond. (Betingelsen antal bolde)

Nar denne betingelse anvendes, vil robotten aflaesse kuglerne, nar det definerede antal
bolde er i kurven.

Veelg Balls count cond. (Betingelsen antal bolde),og indtast det gnskede antal bolde.
Tryk pa <.

Bemaerk: Kurven kan maksimalt indeholde 350 bolde.

Hvis du ikke vil anvende denne betingelse, skal du angive vaerdien O.

Full tank detect. (Fuld tank registreret)

Nar denne betingelse bruges, vil robotten afleesse boldene, nar kurven er fuld (dvs.
indeholder 350 bolde).

Veelg Full tank detect (Fuld tank registreret), og tryk pa .
Bemaerk: Kombinationer af betingelser kan bruges.

» Hovis betingelserne Unload time period (Tidsperiode for afleesning) OG Balls count
cond. (Betingelsen antal bolde) anvendes, vil robotten afleesse boldene, nar én af
betingelserne er opfyldt.

» Betingelsen Full tank detect. (Fuld tank registreret) kan anvendes sammen med Balls
count cond. (Betingelsen antal bolde) for at sikre, at boldene afleesses, hvis antallet af
bolde ikke er korrekt.

+ Betingelsen Full tank detect. (Fuld tank registreret) kan anvendes sammen med
betingelsen Unload time period (Tidsperiode for afleesning) for at sikre, at boldene
aflaesses, nar kurven er fuld, far tidsperioden er udlgbet.

System locking P (Systemlasning)

3472-862A

Denne kommando giver dig mulighed for at blokere brug af robotten. Dette er nyttigt, hvis
baneomradet er i brug i det tidsrum, hvor det er planlagt, at robotten skal arbejde. Robotten
forbliver inaktiv, indtil systemet lases op.
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Menuen Settings #° (Indstillinger) (fortsat)

Bemaerk: Det er ogsa muligt at aktivere en pinkode, som skal indtastes, far en bestemt
kommando kan gives.

LCD-indstillinger

AEndring af LCD-indstillingerne

&
1. Hold knappen T nedei nogle sekunder.

LLD Settings

Temperature Auto Adj. 0

« I @4
q Reuerse mode
i Factory Settings

2. Tryk pa hgjre O og venstre O piletast for at 2endre kontrasten.

3. Tryk pa pil op 0 og pil ned 0 for at markere Temperature Auto Adj (Automatisk
temperaturjustering). Nar denne indstilling er slaet til (ON), justeres LCD-kontrasten
automatisk i henhold til omgivelsestemperaturen. Tryk pa [ for at sla indstillingen til og
fra.

4. Tryk patasten 9 for at invertere farverne sort og hvid.
5. Tryk pa tasten 0O for at vende tilbage til fabriksindstillingerne.
6. Tryk pa X for at afslutte denne menu.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) iZ
Service Settings menu

Regional parameters

Connections

Operations

Device

Security

(525136

Regional Parameters (Regionale parametre)

| denne menu er det muligt at indstille datoformat, robottens tidszone, det anvendte sprog i
menuerne samt enhedssystemet.

Date format (Datoformat)

Datoformatet kan indstilles til DD/MM/YYYY (dag/maned/ar) eller MM/DD/YYYY (maned/
dag/ar).

Time zone (Tidszone)

Brug venstre og hgjre piletast til at vaelge den gnskede tidszone.

Language (Sprog)

Brug venstre og hgjre piletast til at veelge det gnskede sprog.

Unit system (Enhedssystem)

Brug venstre og hgjre piletast til at veelge det gnskede enhedssystem. Maleenheden for
enhver vist veerdi vises.

Connections (Forbindelser)

Det er ngdvendigt at oprette forbindelse til robotten af felgende grunde:

» Ved at ggre det muligt for robotten at kommunikere med portalen pa webserveren kan
brugerne overvage robottens tilstand.

» Opdatering af robotsoftwareversionen ger det muligt for robotten regelmeessigt at oprette
forbindelse til fiernserveren for at kontrollere, om en ny softwareversion er tilgeengelig.
Hvis en opdatering er tilgaengelig, begynder robotten at downloade den som en
baggrundsopgave, mens den fortsaetter med at arbejde som normalt. | slutningen af den
naeste opladningsperiode vil den nyligt downloadede software veere installeret pa
robotten.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)
IP address (IP-adresse)

Dette viser robottens aktuelle IP-adresse afhaengigt af den tilstand, som robotten arbejder i.
Tilstande omfatter mobil, VPN og wi-fi.

Mode (Tilstand)

Gor det muligt at indstille den tilstand, som robotten skal veere i. Denne tilstand kan veere
OFF (FRA), Client (Klient), Access point (Adgangspunkt), Search for networks (Sag efter
netveerk) og SSID.

OFF (FRA)

Robotten vil ikke veere forbundet til et netveerk.

Client (Klient)

Robotten vil oprette forbindelse til det valgte netvaerk som klient.

Access point (Adgangspunkt)
Robotten vil bruge sit indbyggede modem til at generere sit eget wi-fi-netvaerk, der kan
oprettes forbindelse til.

Search for networks (Sag efter netvaerk)

Denne indstilling er synlig, nar robotten ikke er tilsluttet eller ikke kan registrere et wi-fi-
netvaerk.

SSID

Dette viser navnet pa det wi-fi-netveerk, som robotten er tilsluttet, og giver mulighed for at
aendre det. Marker {network name} (netveerksnavn), og tryk pa [.

En liste over netvaerk vil blive vist.

Netvaerksoversigt

» Poster med fed tekst er dem, som robotten har oprettet forbindelse til.
» Poster med normal tekst er tilgeengelige, men ikke blevet brugt.
* [*] angiver det aktuelle netvaerk, som robotten er tilsluttet.

* [!] angiver, at det netvaerk, som robotten er tilsluttet, ikke er krypteret med hverken WPA-
eller WPA2-teknologi. Det er derfor et usikkert netvaerk, og [!] indikerer, at der er tale om
en advarsel.

* [-] angiver, at netvaerket er blevet deaktiveret.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)
Tilslutning til et andet kendt netvaerk

1. Huvis du vil oprette forbindelse til et andet kendt netvaerk, skal du markere netveerket,
trykke pa [4 og veelge Enable Network (Aktivér netveerk).

2. Hyvis du vil &endre det aktuelle netveerk, skal du markere netveerket og trykke pa [.
Falgende handlinger er tilgaengelige:

» Disable Network (Deaktiver netvaerk): afbryder robottens forbindelse til dette
netvaerk. Dette angives med [-] foran netveerkets navn pa listen.

« Change Password (Skift adgangskode): giver dig mulighed for at aendre
adgangskoden til netveerket fra denne maskine.

» Forget Network (Glem netvaerk): fierner genkendelsen af dette kendte netveerk fra
denne robot.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)
Brug af robotten som klient

For normal drift anbefales det, at robotten konfigureres som en wi-fi-klient. Det saetter
robotten i stand til at kommunikere med portalen pa webserveren.

1. Tryk pa smm.
2. Marker Connections (Forbindelser), og tryk pa .

3. Marker Mode (Tilstand), og indstil den til Client (Klient). Hvis robotten ikke er blevet
tilsluttet et wi-fi-netveerk, kan indstillingen Search for networks (Sg@g efter netvaerk)
bruges til at sgge efter netvaerk, hvor der vises en liste over dem, der er tilgaengelige.

4. Marker det gnskede wi-fi-netvaerk, og tryk pa [.
5. Indtast adgangskoden til netveerket ved hjeelp af tastaturet.
6. MarkerV, og tryk pa .

Operations (Handlinger)

Denne menu giver dig mulighed for at indstille en raekke driftsparametre:

Min temp (Minimumstemperatur)

Indstiller den laveste temperatur, som robotten skal arbejde ved.

Edit parcels percentage » (Rediger procentdel for jordlodder)

Med denne indstilling kan du se og aendre de procentveerdier, der er tildelt hver af de
jordlodder, der er blevet afgraenset. Den procentvaerdi, der tildeles en jordlod, bestemmer
andelen af gange, robotten vil begynde at arbejde i jordlodden. En indstillet tidsplan for
robottens arbejde i bestemte jordlodder prioriteres hgjere end disse procentveerdier.

Detect roller block (Registrer tromleblokering)

Nar det er markeret, registrerer dette, om tromlen roterer med en passende hastighed, dvs.
mere end 1 o/sek. En reduktion i rotationshastigheden skyldes normalt, at der sidder bolde
fast i tromlen. Hvis robotten fortseetter med at arbejde, mens tromlen er blokeret, er der
risiko for at beskadige graesset. Hvis dette sker, forsgger robotten at fijerne blokeringen af
tromlen ved at kare med fuld hastighed og derefter saette tromlen pa jorden for at frigare
boldene. Den vil prgve dette 2 eller 3 gange, og hvis den ikke kan fjerne blokeringen af
tromlen, vil den ga til stationen og udsende en alarm.

Brake on idle (Brems ved inaktivitet)

Nar denne indstilling er slaet til (ON), aktiveres mindst én bremse, nar robotten holder stille.
Dette sikrer, at robotten ikke glider ned ad en skraning, hvis:

* robotten er stoppet pa grund af en alarm
* brugeren har stoppet robotten manuelt
+ stopdaekslets lag er abent
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)

Brake on idle (Brems ved inaktivitet) (fortsat)

Device

3472-862A

Hvis bremserne er aktiveret pa grund af denne indstilling, kan du deaktivere dem (eller
genaktivere dem igen) ved at trykke pa 5. Bremserne deaktiveres ogsa, nar robotten
begynder at arbejde igen som normalt.

Det er ikke ngdvendigt at sla denne indstilling til, hvis arbejdsterraenet er fladt, og den er
slaet fra— OFF — som standard.

Max short cycles allowed (Maks. antal korte cyklusser tilladt)

Denne parameter angiver det maksimale antal gange, robotten vil vende tilbage til stationen
efter at have udfgrt en meget kort cyklus, for den udlgser en alarm.

Parameteren er mest nyttig for en robotboldopsamler. Hvis en bold seetter sig fast og
forhindrer klappen "full basket detector” (fuld kurv registreret) i at lukke, tror robotten, at
dens kurv altid er fuld, og sa fortseetter den bare rundt i slgjfen og vender tilbage til
afleveringsstationen.

(Enhed)

Denne menu viser enhedens egenskaber og giver dig mulighed for at sendre robottens
navn.

AEndring af robottens navn

Som standard er robottens navn det samme som serienummeret.

1. Tryk pa ams.
2. Tryk pa piletasterne for at markere Device iNFo (Enhedsoplysninger), og tryk derefter pa

2.
3. Marker Rosot NaME (Robotnavn), og tryk pa (4.
4. Tryk pa tilbagepilen for at slette det aktuelle navn.

5. Brug det alfanumeriske tastatur til at indtaste det nye navn. Marker hvert tegn, der skal
bruges, og tryk pa [ for at indtaste det.

6. Marker V i nederste reekke, og tryk pa [.
7. Tryk pa [ for at acceptere det nye navn.
8. Tryk pa X for at vende tilbage til hovedmenuen.

Aktiveringskode

Aktiveringskoden er en firecifret kode, der findes pa registreringskortet, som falger med hver
robot.

Adgang til enhedsoplysninger

1. Tryk pa ams.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)

2. Tryk pa piletasterne for at markere Device (Enhed), og tryk derefter pa [.
3. Marker Device INFo (Enhedsoplysninger), og tryk pa .

4. Brug piletasterne O ogo til at navigere i listen.

Indstillinger af enhedsoplysninger

Robot name (Robotnavn)

Navnet pa robotten.

Serial number (Serienummer)

Robottens serienummer.

Latitude (Breddegrad)

Den aktuelle breddegrad, der angiver robottens placering.
Longitude (Laengdegrad)

Den aktuelle lzengdegrad, der angiver robottens placering.

Synlige satellitter

Antallet af satellitter, som enheden i gjeblikket kan registrere.

APN (APN)
Oplysningerne i adgangspunktnavnet (APN'et).

MAC Address (MAC-adresse)

MAC-adressen.

System Version (Systemversion)

Software version (Softwareversion)
Den aktuelle softwareversion.

» Details (Oplysninger)

Brain version (Hjerneversion)

Den aktuelle version af kunstig intelligens (Al). Brug denne, nar du rapporterer et problem.

» Bootloader details (Bootloader-oplysninger)
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)
Brain version (Hjerneversion) (fortsat)

Dette viser en liste over softwarekomponenter. Veerdierne, der vises her, skal du bruge, nar
du rapporterer et problem.

* Firmware details (Firmwareoplysninger)

Dette viser en liste over softwarekomponenter. Vaerdierne, der vises her, skal du bruge, nar
du rapporterer et problem.

Sikkerhed

3472-862A

Sikkerhedsmenuen giver dig mulighed for at aktivere/deaktivere brugen af en pinkode.

Bemaerk: Pinkoden er som standard 0000. For at fa vist menuen nedenfor skal du indtaste
0000.

PIN code » (Pinkode)

Dette giver dig mulighed for at definere og implementere en pinkode, som skal indtastes, for
specifikke kommandoer kan gives.

Hvis en pinkode allerede er aktiveret, skal du indtaste den. Du vil derefter se falgende
skeermbillede.

Bemaerk: Hvis du har glemt pinkoden, skal du kontakte en servicetekniker.

PIN CODE

Enable pin code O

Change pin code

G536886

Aktivering af pinkoden

1. Markér afkrydsningsfeltet. Tryk pa [ for at skifte indstillingen.

Enable pin code (Aktivér pinkode) FRA

O

Enable pin code (Aktivér pinkode) TIL

2. Trykpa [ for at acceptere den nye indstilling.

Fra nu af vil visse kommandoer kraeve, at pinkoden indtastes, for de kan udfgres.
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Menuen Service Settings (Serviceindstillinger) i= (fortsat)
AEndring af pinkoden

Giver dig mulighed for at a2endre pinkoden.

Indtast de pakreevede numre, og tryk pa &
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Kapitel 5

TORO.

Vedligeholdelse

Vedligeholdelsesoversigt
» Vedligeholdelse refererer til en raekke opgaver, der skal udfgres regelmaessigt i hele
klippesaesonen.

» Eftersynsintervallet afhaenger til en vis grad af robottens driftsbelastning, men det
anbefales, at en autoriseret tekniker foretager eftersyn mindst én gang om éret.

* Robotten skal vedligeholdes med henblik pa optimering, men undlad at foretage
ndringer pa den. Du risikerer at forstyrre dens funktion, forarsage en ulykke og
beskadige dele.

Bemaerk: Ring til en tekniker, hvis du bemaerker usaedvanlig adfeerd eller
beskadigelser.

* Ved udfgrelsen af disse vedligeholdelsesprocedurer skal falgende sikkerhedsforskrifter
overholdes:

— Stop maskinen: Sluk altid for strammen, og vent pa, at alle bevaegelige dele er
standset, far maskinen handteres.

— Betjen deaktiveringsenheden, for du ger falgende:

For du arbejder pa eller Igfter maskinen.

For du fierner en blokering.

Far du kontrollerer, rengar eller arbejder pa maskinen.

Fer du undersgger maskinen for skader, efter at den har ramt en genstand.
Hvis maskinen begynder at ryste unormailt.

* & & & oo o

Hold alle mgtrikker, bolte og skruer tilspaendte for at sikre, at maskinen er i sikker
driftsmaessig stand.

¢ Brug handsker: Der skal baeres beskyttelseshandsker under handtering af
maskinen.

¢ Brug altid originale OEM-dele (Original Equipment Manufacturer). Udover risikoen
for ulykker vil brugen af uoriginale dele medfgre annullering af garantien for
eventuelle skader som fglge heraf.
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Skema over anbefalet vedligeholdelse

Bemaerk: Disse procedurer bar udfgres med det anbefalede interval ved regelmaessig

brug af robotten.

Bemaerk: | Igbet af klippesaesonen skal du regelmaessigt kontrollere, at alle skruer,

mgatrikker og bolte er korrekt tilspaendt. Tilspaend dem, der er lgse, og hvis der er skader

eller tegn pa et problem, skal du kontakte en autoriseret Toro-forhandler.

Vedligeholdelses-

intervaller Vedligeholdelsesprocedure

For hver anvendelse

eller dagligt Regelmaessig rengaring (i vadt vejr)

Renggr opladningskontaktpunkterne

Renggr stgdsensoren

Reng(ar sonarsensorerne

Hver 40. driftsti
ver 40. driftstime Renggr forhjulene

Renger forhjulsakslen

Renggar baghjulene

Hver 6. maned Kontroller ledningsnettet

En gang om aret | Eftersyn af batteri

eller for opbevaring Opbevaring

Vedligeholdelse: Skema over anbefalet vedligeholdelse Side 5-2
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Renggring

Renggring af maskinen

| perioder med vadt vejr er det ngdvendigt at sikre, at der ikke ophober sig mudder og graes
pa de bevaegelige dele, som er hjulene og klippehovederne. Disse bgr efterses og rengares

dagligt.

1. Tryk pa den ragde knap for at standse robotten.

2. Vip maskinen om pa bagsiden.

3. Sluk for maskinen.

4. Fjern eventuelle ophobninger af graes og snavs ved hjeelp af en blaeser, trykluft og/eller

en stalbarste.

o

Tar huset af med en blad, fugtig klud eller svamp.

o

Hvis huset er meget snavset, kan du bruge en saebeoplgsning.

VIGTIGT

Brug aldrig oplgsningsmidler.

Rengoring af opladningskontaktpunkter

Gnid opladningskontaktpunkterne med sandpapir (kornstarrelse 280), indtil de ser rene ud.

Renggring af stedsensoren

1. Kontroller, at stadsensoren er intakt. Hvis der er rifter eller revner, skal du kontakte en
autoriseret Toro-forhandler.

2. Renggr stedsensoren med en fugtig klud.

VIGTIGT

Brug ikke vand.

Rengoring af sonarsensorerne

Sonarsensorerne skal holdes rene for at kunne fungere korrekt. Det er vigtigt, at alle
sensorerne fungerer korrekt. Hvis en af sensorerne ikke fungerer korrekt, udlgses en alarm.

Fjern mudder, grees og snavs, og ter af med en fugtig klud.
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Rengoring af sonarsensorerne (fortsat)

VIGTIGT

Brug ikke vand.

Rengoaring af forhjulene

1. Fjern mudder og graes med en stalbarste eller en klud..

2. Kontroller, at hjulene kan dreje frit, og at der ikke er for meget slar. Hvis der er for meget
slar, skal hjulene udskiftes.

Rengoring af forhjulsakslen

1. Renggr forhjulsakslen med en bgrste og/eller
en klud.

2. Efterse akslen. Hvis der konstateres et
problem, skal akslen udskiftes.

G521593

Rengoring af baghjulene

Fjern mudder og graes med en stalbgrste.
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Vedligeholdelse af elektrisk system

Kontrol af ledningsnettet

Efterse ledningsnettet under robotten. Hvis der konstateres problemer, skal du kontakte en
autoriseret Toro-forhandler.

Eftersyn af batteri

Robottens automatiske (programmerede) drift optimerer batteriets levetid. Det tilrades at
lade robotten styre sine arbejdscyklusser. Hvis arbejdscyklusserne virker usaedvanligt korte,
skal du kontakte en autoriseret Toro-forhandler for at fa tjekket batteriet.

Bemaerk: Det er muligt at overvage disse cyklusser gennem portalen.
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Kapitel 6

TORO.

Opbevaring

Opbevaring af maskinen

hownh =

Oplad maskinen helt.

Sluk for maskinen.

Renggr maskinen.

Opbevar maskinen i et tart, beskyttet og frostfrit milja.

Bemaerk: Beskyt ladestationen med et lseskur eller en presenning.
Det er ikke ngdvendigt at slukke for ladestationen.

Fjernelse af maskinen fra opbevaringsstedet

Opbevaring

L Dnh =

Taend maskinen.

Tilslut streamforsyningen til ladestationen.

Kontroller batterispeendingen. Batteriniveauet kan ses pa brugergraensefladens skaerm.
Start robotten, og bekrzeft, at den vender tilbage til ladestationen.
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Kapitel 7

Bemarkninger

.\I
2

Robotten opfylder europaeiske standarder.

/
N

Genbrug: Affald af elektrisk og elektronisk
udstyr skal afleveres til selektiv indsamling.
Indlever robotten til genbrug i henhold til
geeldende standarder.

=l

Ikoner pa batteriet

Searg for at seette dig ind i dokumentationen, fgr
du handterer og bruger batteriet.

Lad ikke batteriet komme i kontakt med vand.

Forsigtig — Veaer forsigtig ved handtering og brug
af batteriet. Ma ikke knuses, opvarmes,
breendes, kortsluttes, skilles ad eller
nedsaenkes i nogen form for vaeske. Risiko for
lzekage eller brud. Ma ikke oplades ved
temperaturer under 0 °C. Brug kun den oplader,
der er angivet i brugervejledningen.

> @D

Ay Indlever batteriet til genbrug. Se
brugervejledningen for anvisninger i
genanvendelse af batterier.

0%
©

Angiver batteriets polaritet.

§|s
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Kapitel 8

Forkortelser

Forkortelser

APN Access Point Name (navn pa adgangspunkt)
(GSM)

BMS Battery Management System
(batteristyringssystem)

LFP Lithium Ferrous Phosphorous (lithium-jern-
fosfat)

uwB Ultra Wide Band (ultrabredband)

CPU Central Processing Unit (central
behandlingsenhed)

GPS Global Positioning System (globalt
positioneringssystem)

AP Access Point (adgangspunkt) (wi-fi)

RTK Real Time Kinematic (kinematik i realtid)

GNSS Global Navigation Satellite System (globalt
navigationssatellitsystem)

Poe Power over Ethernet (stram over Ethernet)

RTCM Radio Technical Commission for Maritime

Services (en GNSS-standard for
datatransmission i realtid)

Side 8-1
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Kapitel 9
Ordliste

TORO.

Skeltilstand

Nar robotten klipper graesset helt ude i kanten af jordlodden. Dette gares et antal gange om
ugen.

Cyklus

En cyklus er en arbejdssession, som robotten udfgrer. Den starter, nar robotten forlader
stationen, og slutter, nar robotten vender tilbage til stationen, eller hvis der opstar et
problem, der stopper arbejdscyklussen.

Enhed

En samling af robotter og brugere, der opererer inden for en grund. Oplysninger om
robotterne i en enhed kan ses pa webportalen.

GPS-navigationszone

Dette er en RTK GPS-zone, der afgraenses under skelregistreringsprocessen. Den omfatter
hele arbejdsomradet. Underzoner kan efterfalgende oprettes ved at kopiere og redigere
denne zone med henblik pa at optimere robottens effektivitet.

GPS-punkt

Et bestemt punkt i en jordlod, som robotten bruger til at vende tilbage til eller forlade en
station. Punktet bestemmes ud fra dets breddegrad og lzengdegrad. Robotten tager en
direkte rute til dette punkt og falger derefter sporskellet og lgkkeledningen for at vende
tilbage til stationen.

GPS-zone

En GPS-zone afgreenses ud fra et seet GPS-koordinater. Den gar det muligt at opdele en
kablet jordlod uden at skulle bruge yderligere ledninger og kanaler.

GPS-zoner i en kablet jordlod

GPS zone1

GPS zone2

GPS zone3

G520046
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GPS-zone (fortsat)

Dette giver starre fleksibilitet ved afgreensning af arbejdsomrader, da robotten kan indstilles
til at arbejde med optimal effektivitet over zonerne.

Inaktivitet

En robot gar i inaktiv tilstand, hvis den aktuelle opgave er blevet afsluttet med stopknappen.
Som standard gar robotten i dvaletilstand efter 15 minutter.

(%]

En Igkke, der dannes med den perifere ledning og som er seerligt installeret for at forhindre
robotten i at arbejde inden i den. Den perifere ledning fares rundt om forhindringen, og de to
ledningestykker, der nu ligger mellem gen og skellet (fremledningen og tilbageledningen),
lzegges ved siden af hinanden.

Kort

Kort over robottens ruter pa portalen.

Kortlaegning

De oplysninger, der indsamles af robotten ved hjaelp af GPS-data.

No-go-zone

GPS-afgreensede no-go-zoner er omrader pa grunden, der fastlaegges ud fra GPS-
koordinater, som robotten aldrig kan tilga, hvis den bruger en af sine autonome
driftstilstande. GPS-afgreensede no-go-zoner bruges til at udelukke zoner fra robottens
arbejdsomrade, som ikke kan registreres under skelregistrering. Med GPS-afgraensede no-
go-zoner kan robotten beregne det mest effektive klippemanster pa forhand. GPS-
afgreensede no-go-zoner bruges til at udelukke forhindringer, hvilket typisk sker ved hjeelp af
ger og pseudo-ger.

Forhindring

En genstand pa grunden, som robotten skal undga. Forhindringer kan veere permanente (f.
eks. treeer, mgbler) eller midlertidige (f.eks. dyr). Forhindringer registreres af sensorer.
Permanente forhindringer kan undgas ved at lave Igkker med den perifere ledning, der
udger sakaldte "ger" eller "pseudo-ger".

Jordlod

Et omrade, der skal klippes, inden for en perifer lednings greenser. Mindst én jordlod er
forbundet med én ledning. Det er muligt at afgraense flere jordlodder.

Procentdel

Dette repraesenterer den andel af tid, som robotten vil bruge pa at arbejde pa en bestemt
jordlod. Hvis der kun er én jordlod, bruger robotten 100 % af sin tid der.
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Perifer ledning

En ledning, der ligger under grundens overflade, og som afgraenser det omrade, robotten
arbejder inden for. Omradet, der afgraenses af den perifere ledning, kaldes en "jordlod".

Pseudo-o

Den perifere ledning fgres rundt om forhindringen, og der sikres en given afstand mellem
fremledningen og tilbageledningen.

Robotstatusveaerdier

» Off (Fra)
Robotten er blevet slukket.
« Off after alarm (Slukket efter alarm)
Robotten har slukket sig selv efter en alarm.
+ Alarm (Alarm)
Robotten er i alarmtilstand.
« Staying (Bliver)
Robotten venter ved en ladestation.
* Charge (Opladning)
Robotten er ved at oplade batteriet.
» Heading for unload station (Pa vej mod afleveringsstation)

Robotten er pa vej hen til afleveringsstationen for at aflevere golfbolde. Denne status
aktiveres, nar en robot veelger at vende tilbage til stationen.

» Heading for charge station (Pa vej mod ladestation)

Robotten er pa vej hen til ladestationen. Denne status aktiveres, nar robotten veelger at
vende tilbage til stationen.

* Leaving station (Forlader station)
Robotten forlader stationen og begynder at arbejde.

RTK GPS-zone

Arbejdsomradet, hvori en robot klipper i et mgnster. RTK GPS-zonen afgraenses ved, at
robotten foretager en tur rundt langs den perifere ledning.

Grund

Hele omradet, hvilket omfatter det omrade, hvori robotten arbejder.

Dvale

En robot gar i dvaletilstand 15 minutter, efter at en alarm er blevet udlgst, men ikke blevet
ryddet. Efter 2 dage i dvaletilstand slukker robotten sig selv (OFF). Dette sker ogsa, hvis
batteriniveauet nar at blive lavt. | dvaletilstand bruger robotten minimal strem for at spare pa
batteriet.
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Dvale (fortsat)

Robotten kan bringes ud af dvaletilstand ved at:

* rydde alarmen og teende robotten ved hjaelp af knappen pa LED-skaermen
» skubbe robotten hen til ladestationen, hvis batteriet er fladt
* sende en fiernkommando om veekning via webportalen

Startzone

En defineret position pa en jordlod, der afgar, hvor robotten skal begynde at arbejde.

Stationslokke

En stationslgkke er en kort ledning rundt om en ladestation, som bruges til at guide robotten
ind i stationen. Nar robotten registrerer, at den befinder sig i stationslgkken, falger den
ledningen, indtil den nar frem til stationen.

Terraen

Et greesareal rundt om grunden, der ikke skal klippes.

Sporskel

En graessti langs kanten af den jordlod, hvori robotten arbejder. Robotten falger sporskellet,
nar den forlader eller vender tilbage til en station, medmindre den bruger GPS. Der oprettes
ikke noget sporskel for en ledning, der fungerer som en "vend tilbage til station-lgkke".

Sporskel

Peripheral wire

L_min _Packbnrder distance

G525155

Sporskellet ligger ved siden af den perifere ledning og afgreenses ved hjeelp af en
minimums- og maksimumsafstand, der indstilles som installationsgreenser. Sporskellet er
bredere end robotten. Vejen, robotten tager inden for sporskellet, veelges tilfaeldigt. Dette
sikrer, at robotten ikke bliver ved med at bevaege sig langs den samme bane, sa der dannes
hjulspor pa grunden. Hvis robotten stader pa en forhindring, mens den befinder sig i
sporskellet, vil sensorerne fa den til at bakke for derefter at dreje uden om forhindringen i en
tilfeeldig vinkel, sa den kan fortsaette. Denne mangvre kan blive gentaget flere gange, hvis
det er ngdvendigt.

Ordliste: Fjernelse af maskinen fra opbevaringsstedet Side 9-4 3472-862 A



Sporskel (fortsat)

Mangvrer til at undga en forhindring inden for sporskellet

G520315

3472-862A Side 9-5 Ordliste: Fjernelse af maskinen fra opbevaringsstedet
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