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Capitulo 1

Introducao

A AVISO 7'\

Nao seguir as instrugoes de utilizagao ou nao receber a devida formagao de um
distribuidor autorizado da Toro pode provocar morte ou ferimentos graves.
* Para maximizar a seguranga, desempenho e operagao adequada desta maquina,

leia atentamente e compreenda completamente o conteudo deste Manual do
utilizador.

Para mais informagoes sobre praticas de operagao, incluindo dicas de seguranga
e materiais de formagao, consulte www.Toro.com.

Utilizacao prevista

O cortador de relva robético destina-se a ser utilizado por operadores profissionais
contratados para fins de tratamento auténomo e programado de relvados. Foi,
principalmente, concebido para cortar a relva em parques bem mantidos em propriedades
comerciais. Trata-se de um cortador de relva de manutencdo que mantém a altura da relva
de forma consistente. Utilizar o cortador, a bateria, a estagao de base e a fonte de

alimentacéao para finalidades diferentes da sua utilizagao prevista pode pé-lo asie a
terceiros em perigo.

Leia estas informagdes cuidadosamente para saber como utilizar e efetuar a manutengao
do produto de forma adequada, bem como evitar ferimentos e danos no produto. A
utilizagao correta e segura do produto é da exclusiva responsabilidade do utilizador.

Obter ajuda

Visite www.Toro.com para mais informacodes sobre produtos e acessorios, para obter o
contacto de um distribuidor ou para registar o seu produto.

Sempre que necessitar de assisténcia, pegas genuinas Toro ou informagdes adicionais,
entre em contacto com um representante autorizado ou o servigo de assisténcia Toro,
indicando os numeros de modelo e de série do produto. Estes numeros estao localizados
na placa de série do seu produto. Escreva os numeros no espaco disponivel.
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IMPORTANTE

Com o seu dispositivo mével, pode ler o cédigo QR no autocolante com o numero de
série (se existente) para aceder a informagoes sobre garantia, pecgas e outros

produtos.
(r;l;lmero Numero
modelo: de série:

Convencoes do manual

Este manual identifica potenciais perigos e tem mensagens de seguranca identificadas pelo
simbolo de alerta de seguranga, que identifica perigos que podem provocar ferimentos
graves ou mesmo a morte, se nao respeitar as precaugdes recomendadas.

A

G405934

Neste manual s&o utilizados duas palavras para identificar informagdes importantes.
Importante identifica informagdes especiais de ordem mecanica e Nota sublinha
informacdes gerais que requerem especial atengao.

Classificagao dos alertas de segurancga

O simbolo de alerta de seguranga mostrado neste manual e na maquina identifica
mensagens de seguranga importantes que tém de ser seguidas para evitar acidentes.

O simbolo de alerta de seguranga surge acima de informa¢des que o alertam para agdes ou
situacdes inseguras e sera seguido pela palavra PERIGO, AVISO ou CUIDADO.

A PERIGO A

PERIGO indica uma situagao de risco eminente que, se nao for evitada, ira resultar
em morte ou ferimentos grave.

A AVISO A

AVISO indica uma situagao de risco potencial que, se nao for evitada, pode resultar
em morte ou ferimentos grave.
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Classificacao dos alertas de seguranca (continuacao)
A CUIDADO A

CUIDADO indica uma situagao de risco potencial que, se nao for evitada, podera
resultar em ferimentos leves ou moderados.
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Capitulo 2

TORO.

Seguranca

Seguranca geral

O operador da maquina é responsavel por quaisquer acidentes ou riscos que ocorram a
terceiros ou a sua propriedade.

Leia, compreenda e siga todas estas instrugdes e avisos antes de utilizar a maquina.

O uso e manutengao improprios desta maquina pode resultar em ferimentos graves ou
morte. Para reduzir este potencial, siga todas as instrugdes de segurancga.

N&o permita que criangas ou funcionarios ndo qualificados utilizem ou procedam a
assisténcia técnica desta maquina. Permita apenas pessoas responsaveis, formadas,
familiarizadas com as instrucdes e fisicamente capazes de utilizar ou realizar a
manutengado da maquina.

Seguranca de funcionamento

Seguranga

Antes de utilizar a maquina, certifique-se de que existe uma barreira fisica (por exemplo,
uma vedagao baixa ou um fio de limitagdo) ou que o limite da area de funcionamento
esta configurado a, pelo menos, 8 m de distancia de possiveis perigos.

Mantenha as pessoas e criangas afastadas da maquina e da estagao de carregamento
durante o seu funcionamento.

Utilize vestuario adequado, incluindo calgas compridas e calgado antiderrapante,
sempre que utilizar a maquina manualmente.

Nao opere a maquina se nao tiver todos os dispositivos de protecéo instalados e a
funcionar corretamente.

Inspecione a area em que vai utilizar a maquina e remova todos os objetos que podem
interferir no funcionamento da maquina.

As laminas sao afiadas; tocar nas laminas pode resultar em ferimentos pessoais graves.
Prima o botdo de paragem e aguarde que todas as pegas em movimento parem antes
de desobstruir, efetuar a manuteng¢ao ou transportar a maquina.

Mantenha as suas maos e pés afastados de pecas médveis por cima e por baixo da
maquina.

Nao ultrapasse os limites. Mantenha sempre o equilibrio e a estabilidade. Isto fara com
que tenha um melhor controlo sobre a maquina em situagdes inesperadas. Caminhe
sempre. Nunca corra quando estiver a utilizar a maquina.

Nao suba nem se sente em cima da maquina nem permita que outras pessoas o fagam.

Se a maquina atingir um objeto e/ou comegar a vibrar de forma anormal, desligue-a
imediatamente e aguarde que todas as pegas em movimento parem antes de examinar
se existem danos na maquina. Efetue todas as reparagdes necessarias antes de
retomar o funcionamento.
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* Prima o botdo de paragem da maquina, aguarde que todas as pegas em movimento
parem, e desligue a maquina nas situagdes seguintes:

— Antes de desobstruir a maquina.

— Antes de verificar, limpar ou efetuar a manutengdo da maquina (especialmente das
laminas), e da estagao de carregamento.

— Depois de a maquina atingir um objeto, sofrer um acidente ou avariar; examine a
maquina quanto a danos e efetue as reparag¢des necessarias antes de retomar a
operacao.

— Se a maquina comegar a vibrar de forma anormal, examine a maquina quanto a
danos e efetue as reparagdes necessarias antes de retomar a operagéo.

* Nao coloque nenhum objeto em qualquer um dos lados da maquina ou da estagéo de
carregamento.

+ Nao modifique a maquina, o software, a estagcao de carregamento ou a estagao base.

* Nao modifique nem substitua os controlos da maquina ou dos dispositivos de
seguranca.

* Na&o utilize uma maquina, estacdo de carregamento ou estacao base alterados.

+ Recomendamos que nao utilize a maquina quando estiver a regar a area de
funcionamento.

« Utilize apenas acessorios aprovados pela Toro para evitar riscos de incéndio, choque
elétrico ou ferimentos.

* Prima o botdo de paragem da maquina e aguarde até que todas as laminas parem
completamente antes de manusear a maquina.

» Nao ligue um cabo de alimentagao danificado. Nao toque num cabo danificado com
corrente.

» Nao use a fonte de alimentacao da estagédo de carregamento em condi¢des climatéricas
adversas.

Seguranca na manutencao

* Antes de efetuar a manutengéo da maquina, desligue o interruptor por baixo da
maquina, colocando-o na posigao OrFr (desligar).

» Nao permita que criangas limpem e efetuem a manuteng¢ao da maquina.

* Mantenha as suas méos e pés afastados de pe¢as moveis por cima e por baixo da
maquina.

* As laminas sao afiadas; tocar nas laminas pode resultar em ferimentos pessoais graves.
— Desligue a maquina.
— Use luvas resistentes a cortes durante a manutencao das laminas.
— Nao repare nem altere as laminas.

* Inspecione a maquina frequentemente para garantir que as laminas nao estao gastas ou
danificadas.

* Mantenha ou, quando necessario, substitua os autocolantes de seguranca e de
instrucoes.
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Para obter o melhor desempenho, utilize apenas pecas de substituicdo e acessorios
genuinos Toro. Outras pegas sobresselentes e acessoérios podem ser perigosas.

Seguranca da bateria e da estacao de
carregamento

Limpe os terminais de carregamento da maquina e/ou a estagédo de carregamento com
uma ferramenta ndo condutora (um pano ou uma escova macia); caso contrario,
poderao ocorrer danos.

Caso tenham sujidade, limpe os terminais de carregamento da estacéo de
carregamento e da maquina utilizando um pano limpo e seco.

Quando efetuar a manutencgéo da bateria, ndo utilize bijuteria e prenda os cabelos
compridos para tras.

Nao desmonte nem abra a bateria.
Mantenha a bateria limpa e seca.

N&o utilize ou carregue a maquina se estiver anormalmente quente ou se emitir fumo ou
um cheiro invulgar.

A fuga de liquidos da bateria pode causar irritagdo da pele e dos olhos ou queimaduras
quimicas.

Se a bateria apresentar alguma fuga, evite que o liquido em questao entre em contacto
com a pele ou os olhos. Caso exista algum contacto, lave a zona afetada com agua
abundante e consulte um médico.

Utilize um absorvente inerte, como areia, para limpar o liquido da bateria derramado.
Elimine corretamente a bateria usada.

Nao deite fora a bateria para um fogo. A célula pode explodir. Consulte os cédigos locais
acerca de possiveis instrucdes especiais de eliminacao.

Uma bateria tratada indevidamente pode apresentar um risco de incéndio, explosao ou
queimadura quimica.

N&o desmonte a bateria.

Substitua a bateria apenas por uma bateria aprovada; utilizar outro tipo de bateria pode
causar um incéndio ou risco de ferimentos.

Mantenha a bateria fora do alcance das criancgas.

Utilize apenas a bateria aprovada pelo fabricante da maquina. Nao utilize qualquer
bateria que ndo tenha sido concebida para utilizagdo com a maquina.

Nao utilize uma bateria danificada ou alterada, o que pode apresentar um
comportamento imprevisivel dando origem a incéndio, exploséo ou risco de ferimentos.

Evite utilizar a maquina em condi¢cdes atmosféricas adversas, especialmente quando
existe o risco de trovoada.

Nao utilize ou transporte uma bateria danificada, deformada ou excessivamente quente.
Uma bateria danificada pode gerar calor, ruturas, fugas, incéndios ou explodir.

Utilize a bateria apenas para a sua finalidade prevista.
A bateria pode emitir gases explosivos se for significativamente sobrecarregada.
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Nao sujeite a bateria a choques mecanicos.

Nao utilize ou opere uma estagao de carregamento danificada ou a funcionar de forma
anormal.

N&o ligue a estac&o de carregamento num cabo de extensdo ou bloco de tomadas.
Nao opere uma estagao de carregamento que tenha recebido uma pancada forte.
N&o utilize uma estagao de carregamento diferente da concebida para a maquina.

Desligue a estacao de carregamento da tomada elétrica antes de efetuar a manutencéao
ou limpar a maquina para reduzir o risco de choque elétrico.

Nao tente reparar, abrir ou desmontar a estagdo de carregamento, exceto se estiver
autorizado a fazé-lo.

Leve a estagao de carregamento até um representante de assisténcia autorizado para
efetuar a manutengao ou reparagcédo. Nao desmonte a estagao de carregamento.

Seguranc¢a de armazenamento

Quando nao estiver a utilizar a maquina, guarde-a num ambiente fechado, num local
seco e seguro, afastado do alcance de criangas.

Autocolantes de seguranca e instrucoes

Os autocolantes de seguranca e de instrugdes sao facilmente visiveis e situam-se préximo das
zonas de potencial perigo. Substitua todos os autocolantes danificados ou perdidos.

Peca autocolante: 163-3955

3472-892A

s_decal163-3955

Aviso — leia 0 Manual do utilizador. (6) Né&o borrife a maquina com &gua.

Perigo de corte/desmembramento das maos e A maquina esté protegida por um cédigo de
dos pés — desligue a maquina antes de efetuar a acesso.
manutencao.

Mantenha as pessoas afastadas e as criangas sob
Perigo de projegéo de objetos — mantenha as superviséo.

pessoas afastadas. .
(@) Use luvas de protecéo quando efetuar a

Perigo de corte/desmembramento das maos e manutencao das laminas.

dos pés — nao ande sobre a maquina. - . . .
P q A maquina esta equipado com um sistema

Mantenha os animais de estimac&o e animais antirroubo.
afastados da maquina.
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Capitulo 3

TORO.

Apresentacao do produto

Apresentacao do produto Cortador roboético da
série Turf Pro

Vista superior

GGGGGGG

Bot&o de paragem Sonares de Rodas fronteiras Contactos de
detecdo de carregamento
Estrutura obstaculos Para-choques

(6) Rodas traseiras
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Vista inferior(modelo 300)

8 7 6
5
(538280
Bobina Rodas traseiras Interruptor de
. . li 3
Rodas fronteiras Bateria alimentagao
Cabecas de corte (6) Caixa eletronica Contactos de
carregamento

selada (smartbox)

Vista inferior(modelo 500)

1000000Q

000

s= O
8 /‘L
7
6 5
G529049
Bobina Rodas traseiras (e) Caixa eletronica Interruptor de
. . selada (smartbox alimentacéo

Rodas fronteiras Bateria ( ) ¢

Cabecas de corte
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Contactos de (@) Protegéo do disco

carregamento
Cabeca de corte
7
G526500
Suporte (3) Caixa do motor (5) Disco de antifricgao Pantégrafo
Entrada do cabo Disco de apoio da (6) Lamina de corte

lamina

Nota: O disco de apoio da lamina®), o disco de antifricgdo® e as laminas de corte(® s&o
designadas coletivamente como "disco de corte".

Interruptor de alimentagcao (modelo 300)

O interruptor de alimentacéo esta localizado por
baixo da carcacga, na parte esquerda traseira do
robo.

Coloque o interruptor de alimentagao para a
direita, na posi¢cao ON, para ligar o robé.

Coloque o interruptor de alimentagao para a
esquerda, na posicdo OFF, para periodos de
inatividade prolongada ou armazenamento
durante o inverno.

Apresentacgao do produto: Apresentagao do produto Cortador Pagina 3-3 3472-892 A
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Interruptor de alimentagao (modelo 500)

O interruptor de alimentacgao esta localizado por
baixo da carcacga, na parte direita traseira do
robd.

Coloque o interruptor de alimentagéo para
cima, na posigao ON, para ligar o robd.

Coloque o interruptor de alimentagéo para
baixo, na posicao OFF, para periodos de
inatividade prolongada ou armazenamento
durante o inverno.

Antena GPS RTK

G519918

Esta € um antena GNSS especifica instalada na parte central frontal da estrutura. E
utilizada para receber dados de satélites sobre o posicionamento global do robd.

Autocolante do numero de série

A placa de identificagéo pode ser encontrada dentro da tampa do botao de paragem,
conforme mostrado abaixo.

G541779

Autocolante do nimero de série
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Visao geral dos sensores

A maquina esta equipada com um conjunto alargado de sensores que garantem um
funcionamento seguro. Os sensores garantem que o robd pode detetar e reagir se um
obstaculo estiver no caminho.

Botao de paragem

(538301

O botao de paragem (U estéa facilmente visivel, localizado na parte superior do robé. Premir
este bot&do fara com que o robd pare de se mover e de cortar. O botdo de paragem também
funciona como uma tampa que, quando levantada, permite aceder a interface do utilizador
de controlo do rob6. Tem de ser emitida uma instrugao utilizando esta interface de controlo
para reiniciar o robd.

Sonares de detecao de obstaculos

O robd esta equipado com um conjunto de sensores de sonar para detetar obstaculos. O
robd reduzira a velocidade se os sonares de detecao identificarem um obstaculo.

Detecao de obstaculos por sensores de sonar

Min width

i

) &} % K¢
o N S\ K( /B |Min height
 ——— e

{
4

G525070

Se o robd estiver sempre a deslocar-se numa velocidade reduzida, mesmo que nao haja
obstaculos visiveis, significa que ha um problema com os sensores. Neste caso, deve
entrar em contacto com a equipa de manutengao para obter ajuda na analise do problema.
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Visao geral dos sensores (continuacao)

Para-choques

O para-choques € um sensor de pressao que deteta quando o robé toca num obstaculo.
Quando o para-choques toca num obstaculo, o robd mover-se-a para tras e ira rodar
através de um angulo até poder evitar o obstaculo.

Sensores de elevacao e de deslocamento da estrutura

Localizagao dos acessorios de sensores de elevagao

G538312

Acessorios de sensores de elevacdo
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Visao geral dos sensores (continuacao)

Sensores de elevagao (ilustragao da série 500)

Lift sensors

G525072

Os sensores de elevacgao estdo encaixados na estrutura do robd, em 4 localizacdes
distintas. Se o rob6 tocar num objeto baixo, que empurra o corpo do robd para cima, ou se
alguém tentar levantar o robd, os sensores de elevagao irdo reagir. O robs parara de cortar
e mover-se-a para tras. Se este movimento libertar o obstaculo da estrutura, o robd
executara uma manobra para evitar o objeto e continuar a cortar. Caso contrario, o robd
registara um alarme apés 10 segundos e permanecera em modo de seguranga
(estacionario) até que o obstaculo seja removido.

Apresentacgao do produto: Apresentagao do produto Cortador Pagina 3-7 3472-892 A
robético da série Turf Pro



Visao geral dos sensores (continuacao)

Bobina

A bobina de indugéo detete a intensidade do campo magnético que € gerado dentro do fio
periférico. A intensidade maxima esta localizada no fio, que faz com que o robd pare, rode e
continue a cortar numa nova dire¢ao.

Sensor de inclinagao

O sensor de inclinacéo deteta o angulo de inclinacdo em que o robd se encontra. E emitido
um alarme e o robd para de se mover se o angulo de inclinagéo for excedido.

Sensor de capotamento

O sensor de capotamento deteta se o robd capotou ou se alguém esta a tentar ligar o motor
quando o robd esta de pernas para o ar.

Sensor de temperatura

O sensor de temperatura mede a temperatura do ambiente e ira impedir que o robd
funcione se a temperatura for demasiado baixa. A temperatura minima na qual o rob6 pode
funcionar esta definida como um parametro de funcionamento.

Recetor GPS RTK

Este sensor recolhe dados de satélites para definir a localizagao global exata do robé.

Acessorios

Esta disponivel uma selegcédo de acessorios aprovados pela Toro para utilizacdo com a
maquina, para melhorar e expandir as suas capacidades. Contacte o seu representante de
assisténcia autorizado ou distribuidor autorizado Toro ou visite www.Toro.com para obter
uma lista de todos os acessorios aprovados.

Para assegurar o desempenho ideal e certificagdo de seguranga continuada da maquina,
utilize sempre pegas de substituicdo e acessorios genuinos Toro.
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Apresentacao da estacao de carregamento

Nota: llustracdo do modelo 303914EU. O aspeto varia ligeiramente de acordo com o
modelo. Consulte o manual de carregamento para mais informacoes.

Componentes da estagao de carregamento

G520730

Vista traseira da estacao de carregamento

1// \\ 2

] @\\(5

G537669
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Bragos de carregamento

Base
Sensor de ocupagao

(1) Indicadores LED Za

Indicadores LED ZL

(3) Placa de identificagéo

(4) Autocolante

Entrada do cabo de alimentacéo
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Vista de baixo da estacao de carregamento

—0

G538193

Indicadores LED

Os indicadores LED apresentam o estado atual de cada fio. Consulte a tabela seguinte.

3472-892A

Entrada do cabo periférico

Verde a piscar

O fio esta a funcionar normalmente.

Vermelho a piscar

Nenhum fio periférico detetado. O fio pode ter
sido cortado ou é demasiado comprido.

Vermelho opaco

Indica um problema. O fio pode ser demasiado
curto (menos de 200 m) ou um problema com a

vertente eletrénica.

Os LED estao rotulados da seguinte forma:

» ZL: Fio para a zona em loop da estacao
» Za: Fio para a area de funcionamento A
* Zb: Fio para a area de funcionamento B

Nota: Se estiver a utilizar uma estagdo de carregamento com varios loops e ndo estiver a
utilizar um dos loops, o LED piscara na cor vermelha. Para fazer com que o LED pare de
piscar na cor vermelha, mude o canal da placa para 9.

Pagina
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Especificacoes

Nota: As especificagbes e o design estdo sujeitos a alteragdes sem aviso prévio.

Capacidade

Modelo

500S/SL

500

300

Area maxima de
trabalho [m?]

75.000 m2 (18,5 acres)

75.000 m2 (18,5 acres)

45.000 m2 (11,1 acres)

Area recomendada de
trabalho [mZ2]

55.000 m2 (13,6 acres)

55.000 m2 (13,6 acres)

35.000 m2 (8,6 acres)

Largura de corte [mm]

1033 mm (40,7 pol.)

1033 mm

633 mm

Velocidade de trabalho
[km/h]

3,6 km/h

3,6 km/h

2,8 km/h

Inclinagdo maxima [%)]

45% (24°)

30% (17°)

35% (19,5°)

Corte
Modelo 500SL, 500S, 500 300
Numero de cabecas de corte 5 3
Numero de Iaminas de corte 15 9

Altura de corte minima (disco
de série / disco de altura baixa)

20 mm /15 mm(0,8/0,6 pol.)

20 mm /15 mm (0,8/0,6 pol.)

Altura de corte minima (disco
de série / disco de altura baixa)

100 mm /90 mm(3,9/3,5 pol.)

100 mm /90 mm (3,9/3,5 pol.)

Ajuste das cabecas de corte Eletronico Eletronico
Nivel maximo de ruido (medido | 52 db(A) 52 db(A)
ab5m)
Bateria

Modelo 500SL, 500S, 500 300
Tipo LIFePo4 LIFePo4
Tenséo normal [V] 256V 256V
Capacidade nominal [Ah] 19,0 Ah 19,0 Ah
Energia [Wh] 486,4 Wh 486,4 Wh
Intervalo da temperatura de -5°C a +60°C -5°C a +60°C
funcionamento
Tempo de corte médio [min.] 110 280
Tempo médio para carga 90 90
completa [min.]
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Peso e dimensoes

Modelo 500SL, 500S, 500 300
Peso [kg] 71 kg(156,5 Ib) 52 kg
Comprimento [mm] 1110 mm (43,7 pol.) 1002 mm
Largura [mm] 1278 mm (50,3 inches) 1044 mm
Altura [mm] 515 mm (20,2 pol.) 466 mm
Software e monitorizagao
Modelo 500SL, 500S, 500 300
Cddigo PIN de seguranca Sim Sim
Localizacdo GPS RTK RTK
Gestao do robd através de De série De série
servidor e app.
Inteligéncia
Modelo 500SL, 500S, 500 300
Detecado de obstaculos com Varias Varias
sonar
Regresso a estacao através de | Sim Sim

GPS

corte

exterior)

Tipo de corte Padronizado Padronizado
Varias zonas de arranque Sim Sim
Varios campos (opcional) Sim Sim
Varios robds/estacoes Nao Nao
Sonares para detecao de 5 5
obstaculos

Para-choques resistente 1 1

contra colisdes

Sensores de elevagao frontal 2 2
Sensores de elevagao traseira | 2 2
Sensores de coliséo traseiros | 2 2
Sensor de capotamento / 1 1
inclinacao

Defletores para cabecas de 2 (1 para cada cabeca de corte | Nenhum
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Capitulo 4

TORO.

Funcionamento

Antes de utilizar a maquina

Efetuacao da manutencao diaria

Antes de cada utilizacdo da maquina, realize os procedimentos de Cada Utilizagao/Diarios
listados no Esquema de Manutencéo.

Funcionamento do Cortador robético Turf Pro

O seu robd utiliza o sistema de posicionamento GPS RTK, o que significa que pode cortar
em linhas retas seguindo um padréo.

Nota: O corte em padrao apenas é possivel quando a qualidade do sinal GPS é forte o
suficiente para tal. Se o rob6é encontrar dificuldades em comunicar com os satélites, ira
parar e tentar melhorar a ligagao. Se o problema persistir, € ativado um alarme.

O robé utiliza um sistema de posicionamento GPS RTK que permite operar em dois tipos de
configuracoes:

* Dentro de uma area definida por um fio periférico

» Dentro de uma area definida por um conjuntos de pontos GPS que criam um limite de
seguranga.

O seu robo foi instalado e configurado de acordo com as suas necessidades.

Para garantir um funcionamento otimizado do seu robé, é importante que o robd seja objeto
de uma boa manutencéo.
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Terminologia de funcionamento

3472-892A

A figura abaixo mostra uma configuragdo de um robé6 comum que tera sido instalado pelo
seu técnico.

Elementos da instalagdo de um rob6

1. Limite da area de trabalho

Pode ser um fio periférico fisico ou um limite de segurancga definido por GPS. Se o limite for
definido por um fio, a area interior é designada por parcela.

2. Estacao de carregamento

A estagéo de carregamento é para onde o robd regressa para recarregar a bateria ou
repousar se a programacao de trabalho for concluida. A estagédo de carregamento também
emite sinais para todos os fios conectados a estagéo.

3. Fioemloop

Este fio em loop sobrepbe-se ao fio periférico, o que significa que o robd regressa a
estacdo. Quando deteta que cruzou o fio em loop, move-se por cima deste fio até poder
atracar na estagao. De forma semelhante, quando precisar de sair da estacao, o robd
desloca-se por cima do fio em loop até alcangar a area de trabalho dentro do fio periférico.

4. Zonade navegacao GPS

Esta é uma zona especifica definida quando o fio periférico esta a ser utilizado. Contém
todas as areas de trabalho individuais.

5. Zonas de trabalho GPS

Estas sao as areas de trabalho que sao definidas por uma série de pontos GPS. O robd
pode ser programado para trabalhar nestas areas para otimizar o desempenho do robd.
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Terminologia de funcionamento (continuacao)

6. Obstaculo
Qualquer objeto que o robd tem de evitar quando esta a trabalhar.
7. Base RTK

Comunica com os satélites e envia corre¢des para o robd para aumentar a precisao da sua
posicao.

8. Repetidor de sinal wi-fi

Pode ser necessario se a base estiver a enviar corregdes por wi-fi. Prolonga o alcance das
corregdes que a base pode enviar para o robd.

9. Zona proibida

Qualquer area definida por pontos GPS e que forma uma area em que o robd nao ira
trabalhar. Normalmente, esta area € criada a volta de obstaculos.
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Corte em padrao

A figura abaixo ilustra como o robé funciona no modo de padrédo. No inicio do ciclo de
trabalho, o rob6 abandona a estacéo e segue fio em loop da estacao até entrar na area de
trabalho. O robd calcula o seu padrao e desloca-se para o inicio do padrao (ponto de
partida do ciclo 1). O robé move-se por cima da area de funcionamento seguindo um
padrao de linhas retas para um ciclo. O ciclo termina quando a bateria precisa de ser
carregada ou quando a programacao indicar que o robd deve regressar a estagao.

Quando chegar o momento de o robé trabalhar novamente, comega um novo ciclo (ciclo 2).
Este segundo ciclo comeca no inicio da fila em que o robd estava a trabalhar no final do
ciclo 1. O robd continua até que toda a area tenha sido coberta. Depois, o robd regressa a
estacdo antes de decidir onde tem de trabalhar no proximo ciclo.
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G525802

Quando a area tiver sido completamente coberta, o robd ira recalcular um novo padrao de
corte e ird roda a diregcao de corte para garantir uma qualidade de corte otimizada e uma
cobertura completa do campo. No exemplo mostrado abaixo, sao utilizadas 4 dire¢gdes com
angulos de 45° entre elas.

Rotacao da direcao do cortador

G520321
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Corte em padrao (continuacao)

Durante o corte em padréo, o robd regressa antes de alcancar o fio periférico, por isso a
extremidade da area nao é cortada. E, por isso, importante garantir que o robd corta o limite
pelo menos 2 vezes por semana.

Para configurar o nimero de vezes que o robd corta o limite, selecione %#*Menu de
definicoes > Limite.
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Visor da interface do utilizador

Uma caixa inteligente, que contém o computador integrado para gerir as operacdes do seu
robd. Esta localizada abaixo da tampa do botdo de paragem.

Esta interface permite-lhe ver o estado atual, modificar as definicdes e emitir instru¢des
especificas.

1
\

©)
6)

© : ; 6
|

G537257

-
o
©
(o)
~

Botbes numéricos

Sao utilizados para selecionar menus e introduzir valores numéricos.
Ecra LED

Exibe a situacdo atual.

LED

Luz que indica que a interface do utilizador esta ON (ligada).
Bot&o ON (ligado)

Liga a interface do utilizador.

Botdes de navegagao

Os botbes de setas permitem-lhe destacar op¢des do menu.
(6) Botao de retrocesso

Sai de um menu e retrocede para o nivel anterior.

Botdo de aceitagéo

Aceita a operagado ou a definigao.

Botdo do menu de manutengao

Fornece uma variedade de comandos utilizados maioritariamente utilizado pelo pessoal da manutengao. Ver o Menu
de definigbes de manutengao.

(9) Botao do menu de manutengéo

Permite-lhe definir as definicdes de funcionamento. Ver o Menu de definigdes.

Bot&o do Menu de agbes.

Permite-lhe emitir uma variedade de instrugdes de funcionamento. Ver o Menu de agdes.
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Visor da interface do utilizador (continuacao)
O ecraLED

&by .a @ 57

Lharging

G525094

Nome

O nome do robd. Pode alterar o nome do robé em Menu de definigbes de manutengao >
Dispositivo > Informagoes do dispositivo > Nome do robé.

Nuvem D

Indica que o robd esta conectado ao portal Web.

GPS ﬂ

Indica que o robs pode detetar pelo menos 4 satélites e que sabe a sua localizagao atual.
Se a indicagdo GPS piscar, significa que o robé ndo consegue detetar satélites suficientes.
Para ver o numero de satélites detetados, selecione Menu de definicoes de manutengao
> Dispositivo > Informagoes do dispositivo.

Nivel do sinal moével ![I

Indica que o robé tem sinal mével.

Sem ligagdao moével E

Este icone indica que n&o existe ligagcdo movel.
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Visor da interface do utilizador (continuacao)

=
Ligacao wi-fi/mével

Indica que o robdé tem ligagéo wi-fi. Quando esta a piscar, significa que esta a tentar obter
ligagdo. Quando esta normal, significa que esta ligado a uma rede wi-fi.

—
Sem wi-fi

Indica que o wi-fi esta desligado (OFF).

Ponto de acesso wi-fi (AP) i

Indica que o robé esta configurado como um ponto de acesso wi-fi e esta a espera que um
cliente se conecte.

Nivel da carga da bateria

Percentagem da carga da bateria.

Mensagem

Exibe o estado atual do rob6 ou do alarme.

Comandos da interface do utilizador

Comando disponiveis nos 3 menus:

& Acoes

Proporciona um numero de instru¢des diretas para o robd.
#"Definigoes

Define parametros que controlam o funcionamento do robé.
:=Definicoes de manutencao

Proporciona um conjunto de comandos maioritariamente utilizado por operadores e
técnicos.

A tabela abaixo apresenta todos os comandos disponiveis nestes trés menus.

Comando/parametro Caminho
Caddigo de ativagao Definicbes de manutencgao > Dispositivo
APN Definigbes de manutencgao > Dispositivo >

Informacgdes do dispositivo

Ver. do carregador de inicializagédo Definigdes de manutengéo > Dispositivo >
Versdo do sistema
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Visor da interface do utilizador (continuacao)

Comando/parametro Caminho
Limite Acbes
Limite Definigbes

Versao do cérebro

Definigbes de manutencao > Dispositivo >
Versao do sistema

Travao em ralenti

Definigdes de manutengéo > Funcionamento

Alterar codigo PIN

Definigbes de manutencao > Seguranga >
Cadigo PIN

Carregar e permanecer Acobes
Cabecas de corte Definicoes
Altura de corte Definigbes

Formato da data

Definigbes de manutencéo > Parametros
regionais

Informacdes do dispositivo

Definicbes de manutencgao > Dispositivo

Editar percentagem das parcelas

Definigdes de manutengéo > Funcionamento

Ativar codigo PIN

Definigbes de manutencao > Seguranga >
Caédigo PIN

Carregar

Acodes

Endereco de IP

Definigdes de manutencgao > Ligacdes

Idioma Definigbes de manutencéo > Parametros
regionais

Latitude Definigdes de manutengao > Dispositivo >
Informacdes do dispositivo

Longitude Definicbes de manutengao > Dispositivo >

Informagdes do dispositivo

Endereco de MAC

Definigdes de manutengao > Dispositivo >
Informacgdes do dispositivo

Maximo de ciclos curtos permitidos

Definigdes de manutengdo > Funcionamento

Temp. min. Definicbes de manutengao > Funcionamento
Modo Definigdes de manutengéo > Ligacdes
Cortar Acbdes

Cortar apés carregar Acodes

Cortar agora Acdes

Cddigo PIN Definigdes de manutencéo > Segurancga

Nome do robd

Definigbes de manutencgao > Dispositivo

Funcionamento: Antes de utilizar a maquina
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Visor da interface do utilizador (continuacao)

3472-892A

Comando/parametro

Caminho

Programa

Definicoes

Procurar redes

Definigdes de manutengéo > Ligacdes

Numero de série

Definicbes de manutengao > Dispositivo >
Informagdes do dispositivo

Versao do software

Definigbes de manutencao > Dispositivo >
Versao do sistema

SSID Definigdes de manutencgao > Ligacdes
Permanecer na estagao apds carregar Acdes
Bloqueio do sistema Definicbes

Versdo do sistema

Definicbes de manutencgao > Dispositivo

Fuso horario

Definigbes de manutencéo > Parametros
regionais

Sistema de unidades

Definicbes de manutengao > Parametros
regionais

Versao

Definigbes de manutencgao > Dispositivo >
Versao do sistema

Satélites visiveis

Definigbes de manutencgao > Dispositivo >
Informacdes do dispositivo
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Visao geral dos menus

Menu de acoes #
As operacgdes disponibilizadas neste menu dependem do estado atual da maquina.

* quando o robd esta no campo
* quando o robd esta na estagédo de carregamento

Funcionamento quando o robé esta no campo

Visao geral do menu de agoes na estagao de carregamento

Actions menu

—————Go charge
——  Charge & Stay

Mow

(525105

Estas operacdes podem ser desempenhadas no robd quando ndo se encontrar na estacao
de carregamento.

IMPORTANTE

Pare sempre o robé primeiro premindo o botao de paragem vermelho.

Estas operagdes seriam desempenhadas se o robd parasse durante o seu programa de
funcionamento normal, ou se parar por causa de um alarme. Se foi emitido um alarme, deve
corrigir o problema antes de executar operagoes.

1. Carregar

Regressa a estagcao de carregamento, carrega a bateria e retoma o corte.

2. Carregar e permanecer

Regressa a estagcao de carregamento e permanece até ser emitida uma nova instrugao.
3. Cortar

Continua o programa de corte apds uma interrupgao.
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Visao geral dos menus (continuacao)

3472-892A

Funcionamento quando o rob6 esta na estacao de
carregamento

Visao geral do menu de agoes na estagao de carregamento

Actions menu

Mow now

Mow after charge

Stay in station after charge

Border

Mow now on

3525106

Utilize estas operagdes para se sobrepor ao programa de funcionamento normal.
1. Cortar agora

Abandona a estag&o de carregamento e continua a cortar.

2. Cortar apos carregar

Permanece na estagédo de carregamento até a bateria estar carregada, e depois comega a
cortar.

3. Permanecer na estagao apods carregar

Permanece na estagédo de carregamento até ser emitido um novo comando.
4. Limite

Executa e depois regressa a estagao de carregamento.

5. Cortar agoraem

Esta opg¢ao aparece quando existe mais de uma parcela para ser cortada. Abandona a
estacdo de carregamento e continua a cortar numa parcela especifica. Uma lista das
parcelas (vizinhas) aparece, da qual pode selecionar a necessaria. Apenas as parcelas
com uma percentagem de trabalho superior a 0% estéo listadas.

Execucao do funcionamento

1. Clique em #

2. Prima as setas para cima O e para baixo O para destacar o comando necessario, ou
prima a tecla numeérica na frente do comando.
3. Primald

4. Feche atampa.
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Visao geral dos menus (continuacao)

Nota: Se a tampa nao for fechada em 10 segundos, a operacao é cancelada e tera de
repetir este procedimento.

Nota: Se a operacgédo néo for iniciada mesmo que a tampa pareca fechar o contacto,
consulte o Manual de manutengé&o.

Menu de definigdes

Estes comandos permitem-lhe configurar as definicdes que controlam o funcionamento do
robd.

Visao geral do menu de definigoes

Settings menu
—Schedule
— Cutting heads

Border

—— —Cutting height

——System locking

G525110

Ver também: Definigdes do LCD

Programa

Este comando permite-lhe definir programas de trabalho para o rob6. Este comando define
0s momentos em que o robd pode ou ndo entrar numa parcela ou zona GPS para trabalhar.

Nota: Pode definir um programa utilizando o portal web, e € o método de programacao
preferencial.

» Pode ser definido um programa de trabalho para cada dia de trabalho.

» Podem ser definidos varios periodos de trabalho para cada dia, cada parcela e cada
GPS.

+ Cada periodo definido pode estar ativo (implementado) ou inativo (ignorado).

* Um programa para um dia e um programa para uma parcela podem ser copiados para
outros dias da semana.

+ E possivel ignorar o programa completo e configurar o robd para trabalhar sempre.
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Visao geral dos menus (continuacao)

Definir programas de trabalho

Nota: Por definicdo, quando o robd é entregue, o programa é configurado para funcionar
continuamente.

"
1. Prima ¥ .

2. Prima as setas para cima O e para baixo O para destacar Programa, e depois prima
. Aparecera um ecrd como o que se segue. No exemplo abaixo, existem duas colunas
para cada dia porque foram definidas duas parcelas. Isto exibe o programa atual, em
que os blocos brancos representam o tempo que o robé trabalhara numa parcela.

-

G525111

Nota: Por defini¢cdo, todos os periodos aparecerdo em branco, o que significa que o
robd ira trabalhar continuamente.

3. Utilize as teclas de seta para destacar Editar e prima (.

PARCEL SCHEDULE

Parcel 13

Follow sched.
Parcel ¢
Follow sched.

G525112

4. Para editar o programa, destaque a parcela e prima [.

5. Utilize as setas para a esquerda e direita para selecionar o dia da semana e depois
prima [.
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Visao geral dos menus (continuacao)

B Lo o o o for

Period | E HEI H5
Actiue D)

Period ¢ HH BE-B8:H88

Hctiue O

Period 3 NH.BB-BH:B

6. Ultilize as setas para baixo para selecionar o periodo desejado num dia, e prima [.

B s | s o

Period | 65-89:85
Hctiue (]
Period HH:HH-H8:HH
Actiue [

Period 3 B B8-B0:88]

7. Ultilize o teclado numérico para introduzir os valores de hora de inicio e fim onde o
cursor piscar e depois prima .

B s o o or

Period | E HH H5
Hctiue (]

Period ¢ 18:15- B:BH
Hctiue O

Period 3 NH.BB-BEBB|
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Visao geral dos menus (continuacao)

8. Prima a tecla de seta para baixo para selecionar a caixa de verificagao ativa.
9. Prima [ para ativar a sessao definida.

Nota: Na figura acima, o Period 1 (periodo 1) esta ativo e o Period 2 (periodo 2) esta
inativo.

10. Repita o processo para todos os dias e periodos de tempo desejados.
Nota: Pode copiar o programa definido para outro dia.
11. Prima X para voltar ao ecra Parcel Schedule (Programa da parcela) mostrado acima.

12. Utilize as setas para selecionar Follow sched. (Seguir programa). Prima [ para verificar
o botdo ON (ligar) para garantir que o robé segue o programa definido. Quando ndo
estiver selecionada, o robd ira ignorar o programa e trabalhar continuamente.

IMPORTANTE

Quando criar um programa para zonas GPS, o programa para a parcela com fio
associada com as zonas tem de estar configurada como continua, por exemplo,
mostrada como branco sélido.

Copiar os programas de um dia para o outro

1. Siga o procedimento acima para definir o programa de corte para um dia.

2. Quando todos os periodos necessarios forem definidos, utilize a tecla para baixo para
destacar Copiar. Prima 4.

COPY
Mon Tue Led Thu Fri Sat Sun

0 O O

G525118

3. Prima a tecla do numero que corresponde ao dia para o qual o programa deve ser
copiado. Pode selecionar mais de um dia.
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Visao geral dos menus (continuacao)

Mon Tue Wed Thu Fri Sat Sun

O o o

G525119

4. Primal4.
5. Prima X para regressar a visdo geral do programa.

Ignorar o programa de trabalho

Prima ¥

Destaque Editar.

Prima 4.

Utilize as setas para destacar Seguir prog. e prima [4 para desmarcar o botdo.

hownh =

Cabecas de corte

O robd é enviado com cabecas de corte que, em circunstancias normais, devem todas ser
utilizadas. Quando existir um problema com uma cabeca de corte, este comando permite-
-Ihe desativa-la. Esta operacdao também pode ser executada através do portal Web.

Nota: Também é possivel desativar as cabecgas de corte numa parcela em particular.

Ativacao/desativacao de cabecas de corte especificas

o
1. Prima ¥ .

2. Prima as setas para cima 0 € para baixo O para destacar Cabecas de corte, e depois
prima [4. Aparecera o seguinte ecra.
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Visao geral dos menus (continuacao)

3472-892A

CUTTING HERDS ON/OFF

G525121

Nota: llustracao da série 500

Nota: Esta figura indica que as unidades de corte estao ativadas.

3. Prima a(s) tecla(s) do(s) numero(s) correspondentes a(s) unidade(s) de corte que

deseja ativar/desativar.

CUTTING HERDS ON/0FF

G525122

Nota: llustragcéo da série 500

Nota: Pressionar 0 no teclado numérico ira selecionar todas as cabecas de corte.

4. Primal<.
5. Prima X para voltar ao menu principal.

Nota: Para desativar uma cabeca de corte, repita o procedimento acima, selecionando
a cabeca desativada.
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Visao geral dos menus (continuacao)

Limite

Este menu configura o numero de vezes que o modo limitrofe é utilizado cada semana para
cada parcela. Este modo limitrofe sera implementado em intervalos regulares durante a
semana.

Configuracao do numero de operagcoes do Modo limitrofe por
semana

&
1. Prima 3 .

2. Prima as setas para cima 0 e para baixo O para destacar Limite, e depois prima [£.
Aparecera um ecra com a lista de parcelas de trabalho configuradas.

# BORDERS/ LIEEH
LHI_PHARR

LH4_PRRKC
[H5_PHRRI

(G525123

3. Destaque a parcela, depois utilize as teclas de seta para a esquerda e direita para
percorrer até ao numero de modos limitrofes por semana.

4. Primal.
5. Prima X para voltar ao menu principal.

Altura de corte

Este comando permite-lhe configurar a altura das Iaminas e desativar o corte numa parcela
em particular.

Quando utilizar o robd pela primeira vez numa determinada estacédo do ano, ou apos ter
sido desligado durante varios dias, a relva pode ser demasiado densa ou comprida, e sera
necessario aumentar a altura de corte durante alguns dias. Por definicao, as cabecgas de
corte irdo subir automaticamente quando for detetada uma resisténcia prolongada de relva
densa. As cabegas de corte também irdo baixar quando a resisténcia diminuir.
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Visao geral dos menus (continuacao)

A altura das laminas pode ser definida para cada parcela em que o robd ira trabalhar. A
parcela na qual o robd esta localizada atualmente é designada por parcela atual (actual
parcel).

3472-892A

Nota: Se a altura de corte estiver configurada em 25 mm ou menos, aumentara o desgaste
da cobertura de plastico branca do disco de antifriccdo. Neste caso, esta peca deve ser
inspecionada frequentemente (a, pelo menos, cada 2 meses) e substituida, caso
necessario.

Configuracao da altura de corte

1.
2.

o
Prima 3% .

Prima as setas para cima O e para baixo 0 para destacar Altura de corte, e depois
prima [.

Nota: Aparecera um ecra, que mostrara a altura de corte na parcela em que o rob6
esta configurado.

CUTTING HEIGHT

Hctual 35 mm

Get target »

G525124

Nota: Se o valor for negativo, significa que foi efetuada uma reposigcdo dos parametros
e que os valores da altura da lamina devem ser calibrados novamente.

Clique em Definir alvo. A lista de parcelas configuradas e as respetivas alturas de corte
sdo apresentadas. Neste exemplo pode ver-se que a parcela ativa é LOOP.

Set target

LOOP (Actiue)

Parcel ¢

Parcel 3

G525125
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Visao geral dos menus (continuacao)

4. Destaque a parcela que deseja aplicar a altura de corte, e depois utilize as setas para a
esquerda e direita para selecionar o valor necessario. Prima [ para definir a nova
altura.

Nota: Se a altura da parcela ativa for modificada, as cabecas de corte serdo
levantadas ou baixadas. Se a altura de corte for modificada para uma das outras
parcelas, as cabecgas de corte serdo levantadas ou baixadas quando o robd entra na
parcela.

Set target

LOOP (Actiue)

Parcel 2

Parcel 4

G525126

5. Repita para as outras parcelas.
6. Prima X para voltar ao menu principal.
Nota: A nova altura de corte para a parcela ativa é apresentada.

CUTTING HEIGHT

Actual

et target »

G525127

Desativar o corte numa parcela especifica

Isto é util se houver parcelas sem relva, tal como uma parcela em loop, ou uma parcela que
conecta duas areas com relva. Quando o robd entra nesta parcela, as cabecas de corte sdo
desativadas e a altura de corte é definida para a altura de corte maxima para todas as
parcelas configuradas.

Nota: Se a maquina precisar de ser programada para trabalhar numa parcela em que as
cabecas de corte estao desativadas, a maquina ira operar nesta parcela mas as cabecas
de corte ndo estarao ativas.
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Visao geral dos menus (continuacao)

1. Siga as instrugdes fornecidas acima para abrir o ecra da Altura de corte.

2. Clique em Definir alvo.

3. Destaque a parcela onde néo é necessario cortar. Percorra os valores utilizando as
setas para a direita/esquerda e selecione Desativado.

GET TARGET

LOOP (Actiue)

200 |

G525128

4. Prima ¥ para voltar ao menu principal.

Definigées do LCD
Modificacao das Definicoes do LCD

. &
1. Prima ¥ durante alguns segundos.

LLD Settings

Temperature Auto Adj. 0

« I 44
g Reuerse mode
i Factory Settings

(525132

2. Prima os botdes de seta direito 0 e esquerdo O para alterar o contraste.

3. Prima os botbes de seta para cima ° e para baixo O para destacar Temperatura
ajustavel auto. Quando esta opgao esta ligada (ON), o contraste do LCD é
automaticamente ajustado de acordo com a temperatura ambiente. Prima [ para
marcar ou desmarcar esta opcao.
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Visao geral dos menus (continuacao)

4. Prima a tecla 9 para inverter as cores preta e branca.
5. Prima atecla 0 para restaurar as defini¢des de fabrica.
6. Prima X para sair deste menu.

Menu de definicdes de manutencgao ==
Service Settings menu

Regional parameters
Connections

Operations

Device

Security

G525136

Parametros regionais

Este menu permite-lhe definir o formato da data, o fuso horario do robé, o idioma utilizado
nos menus e o sistema de unidades.

Formato da data

O formato da data pode ser definido como DD/MM/AAAA (dia/més/ano) ou MM/DD/AAAA
(més/dia/ano).

Fuso horario

Utilize as teclas de setas esquerda e direita para selecionar o fuso horario desejado.

Idioma

Utilize as teclas de setas esquerda e direita para selecionar o idioma desejado.

Sistema de unidades

Utilize as teclas de setas esquerda e direita para selecionar o sistema de unidades
desejado. A unidade de qualquer valor exibido é mostrada.
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Visao geral dos menus (continuacao)
Ligacoes

3472-892A

E necessario conectar-se com o robd pelas seguintes razdes:

» Ativar o rob6 para comunicar com o portal no servidor Web permite que os utilizadores
monitorizem o estado do robé.

* Atualizar a versao do software permite que o robd se conecte com o servidor remoto
regularmente para verificar se esta disponivel uma nova versao do software. Se uma
atualizagao estiver disponivel, o robé comecga a descarrega-la como tarefa em segundo
plano enquanto continua a operagao normal. No fim do proximo periodo de
carregamento, o software descarregado sera instalado no robd.

Endereco de IP

Apresenta o endereco de IP atual do robd, dependendo do modo em que o robd estiver a
operar. Os modos incluem: mével, VPN e wi-fi.

Modo

Permite-lhe definir o modo em que o robd opera. Pode estar em OFF, Cliente, Ponto de
acesso, Procurar redes e SSID.

OFF

O rob6 nédo ira conectar-se a uma rede.

Cliente

O robb ira conectar-se a uma rede selecionada como um cliente.

Ponto de acesso

O robd ira utilizar o seu modem integrado para gerar a sua propria rede wi-fi, a qual podera
conectar-se.

Procurar redes

Esta opgéo aparece quando o robd néo esta conectado ou n&o consegue detetar uma rede
wi-fi.

SSID

Apresenta o nome da rede wi-fi a qual o robd esta conectado, e permite-lhe modifica-la.
Destaque o {nome da rede} e prima .

Aparece uma lista de redes.
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Visao geral dos menus (continuacao)
Visao geral da rede

* As entradas de texto a negrito sdo aquelas a que o robd se conectou.
* As entradas de texto normal estdo disponiveis, mas néo estao a ser utilizadas.
* [*]indica a rede atual a que esta conectado o robé.

* [!]indica a rede a qual o robd esta conectado, n&o esta encriptada com a tecnologia
WPA nem WPAZ2. Por isso, esta rede ndo é segura e o [!] indica um aviso.

* [-]indica que a rede foi desativada.
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Visao geral dos menus (continuacao)
Ligacao a uma rede conhecida diferente

3472-892A

1.

Para se conectar a uma rede conhecida diferente, destaque a rede, prima £ e
selecione Ativar rede.

Para modificar a rede atual, destaque a rede e prima [J. As operagdes seguintes estdo
disponiveis:

Desativar rede: desconecta o robd da rede em questio. Isto sera indicado por um [-]
a preceder o nome da rede na lista.

Alterar palavra-passe: permite-lhe alterar a palavra-passe de acesso a rede desta
maquina.

Esquecer rede: remove o reconhecimento desta rede do robé.
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Visao geral dos menus (continuacao)
Utilizacao do rob6é enquanto cliente

Para um funcionamento normal, € recomendado que configure o robé como um cliente wi-fi.
Isto ira permitir que comunique com o portal do servidor Web.

1]
1. Prima umm.

2. Destaque Ligagdes e prima [+.

3. Destaque Modo e coloque em Cliente. Se o robd nao tiver sido conectado a uma rede
wi-fi, selecionar a opg¢ao Procurar redes ira procurar redes e apresentar uma lista das
redes disponiveis.

4. Destaque a Rede wi-fi desejada e prima [Z.
5. Introduza a palavra-passe da rede utilizando o teclado.
6. Destaque V e prima[Z.

Funcionamento

Este menu permite-lhe definir uma variedade de parédmetros de funcionamento:

Temp. min.
Configura a temperatura minima a que o rob6 ira trabalhar.

Nota: Trabalhar numa temperatura demasiado baixa pode danificar a relva.

Editar percentagem das parcelas

Esta opgéo permite-lhe ver e alterar os valores das percentagens atribuidas a cada uma
das parcelas que foram definidas. O valor das percentagens atribuidas a uma parcela
determina a proporgéo de vezes que o robd ira comecar a trabalhar na parcela. Um
programa definido para o robd trabalhar em parcelas especificas tera prioridade sobre
estes valores das percentagens.

Travao em ralenti

Quando esta opgao estiver ligada (On), pelo menos um travao sera aplicado ao robd
quando este estiver parado. Isto garante que o robd n&o desliza por uma encosta se:

* 0 robd tiver parado por causa de um alarme
» o utilizador tiver parado o rob6 manualmente
* atampa do botdo de paragem estiver aberta

Se os travdes foram aplicados devido a esta opgao, pode desativa-los (ou reativa-los)
premindo 5. Os travoes também serao libertados quando o rob6 comegar novamente a
funcionar normalmente.

Esta opgcdo naotem de estar ativada se o terreno for plano, e por definicdo esta pesLIGADA
(OFF).
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Visao geral dos menus (continuacao)
Maximo de ciclos curtos permitidos

Este parametro define 0 numero maximo de vezes que o robd ira voltar a estacéo, apos
executar um ciclo muito curto, antes de emitir um alarme.

Dispositivo

Este menu exibe as caracteristicas do dispositivo e permite-lhe alterar o nome do robd.

Alterar o nome do robo

Por definicdo, o nome do robd corresponde ao numero de série.
1
Prima sms.
Prima as teclas de seta para destacar INFORMAGOES DO DISPOSITIVO € depois prima [,
Destaque Nome po roso e prima [,

Destaque a seta de retrocesso para eliminar o nome atual.

ok 0N~

Utilize o teclado alfanumeérico para introduzir o novo nome. Destaque cada caractere
necessario e prima [ para o selecionar.

o

Destaque V na fila inferior e prima [4.

™~

Prima [ para aceitar o novo nome.
8. Prima X para voltar ao menu principal.

Cadigo de ativagao

O cédigo de ativagdo € um codigo de 4 digitos fornecido no cartdo de registo com cada
robé.

Acesso as informagoes do dispositivo

§ =
Prima wmm.
Prima as teclas de seta para destacar DisposiTivo e depois prima (2.
Destaque INFORMAGOES DO DISPOSITIVO € prima [,

W=

Utilize as setas 0 O para avangar na lista.

Opcoes de informacoes do dispositivo

Nome do robo

O nome do robé.

NuUumero de série

Numero de série do robo.
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Visao geral dos menus (continuacao)
Latitude

Latitude atual da posicao do robd.

Longitude

Longitude atual da posig¢ao do robd.

Satélites visiveis

Numero de satélites que o dispositivo pode detetar atualmente.

APN

Id. da rede de ponto de acesso (Access Point Network).

Endereco MAC
Endereco MAC.

Versao do sistema

Versao do software

Versao atual do software.

¢ Detalhes

Versao do cérebro
Versao atual da inteligéncia artificial (IA). Utilize isto quando comunicar um problema.
+ Dados do carregador de inicializagao (bootloader)

Exibe uma lista dos componentes do software. Os valores apresentados aqui devem ser
utilizados quando comunicar um problema.

» Dados do firmware

Exibe uma lista dos componentes do software. Os valores apresentados aqui devem ser
utilizados quando comunicar um problema.
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Capitulo 5

TORO.

Manutencao

Visao geral da manutencao
* Manutencgao refere-se ao conjunto de tarefas que devem ser efetuadas regularmente
durante uma temporada de corte.

* O intervalo de manutengao depende, em certa medida, na carga operacional do seu
robd, mas é recomendado que seja objeto de manutengao por um técnico autorizado
pelo menos uma vez por ano.

* Enquanto efetua a manutencao do seu robd para obter um desempenho otimizado, ndo
tente efetuar alteragdes ao seu robd. Corre o risco de comprometer o seu
funcionamento, causando um acidente ou danificando pecas.

Nota: Se notar qualquer comportamento ou dano anormais, contacte um técnico.

* Quando levar a cabo estes procedimentos de manutengéo, os regulamentos de
segurancga seguintes devem ser tidos em conta:

— Pare a maquina: desligue sempre a alimentagao e aguarde até que todas as pegas
moveis parem antes de manusear a maquina.

— Acione o dispositivo de desativagao antes de efetuar o seguinte:

¢ Antes de trabalhar na maquina ou antes de levanta-la.
¢ Antes de limpar uma obstrugao.

¢ Antes de examinar, limpar ou trabalhar na maquina.

¢

Apods atingir um objeto desconhecido para inspecionar a maquina relativamente a
danos.

¢ Se a maquina comegar a vibrar de um modo estranho.

¢ Guarde todas as porcas e parafusos para se assegurar de que a maquina
funcionara em perfeitas condicodes.

¢ Utilize luvas: deve utilizar luvas de protecdo sempre que efetuar tarefas de
manutencido na maquina.

¢ Utilize sempre pegas OEM (equipamento original do fabricante). Além de o risco
de acidentes, a utilizagao de pecas que nao sejam OEM pode resultar na
anulagao da garantia independentemente dos danos.
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Programa de manutengao recomendado

Nota: Estes procedimentos devem ser levados a cabo na frequéncia recomendada pelo
utilizador regular do robd.

Nota: Ao longo da temporada de corte, deve verificar regularmente se todos os parafusos
e porcas estdo devidamente apertados. Aperte todos os que nao estiverem devidamente
apertados, e se houver danos ou evidéncias de problemas, entre em contacto com um
distribuidor autorizado da Toro.

Intervalo do
servigo de Procedimento de manutengao
manutengao

Antes de cada
utilizagéo ou Limpeza regular (durante clima chuvoso)

diariamente

Limpeza dos contactos de carregamento

Limpeza do para-choques

Limpeza dos sensores de sonar

Limpeza das rodas frontais

A cada 40 horas |Limpeza do eixo das rodas frontais

Limpeza da cabeca de corte

Limpeza do disco de corte

Inspecao da unidade de corte

Limpeza das rodas traseiras

Limpeza dos fios

Cada 6
ada b meses Substituicdo das laminas de corte

Anualmente ou Manutengao da bateria

antes do
armazenamento _|Armazenamento
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Manutencao da unidade de corte

Inspecao da unidade de corte

Inspecione as laminas, os parafusos das Iaminas e o conjunto do disco de corte todas as
semanas para manter uma funcionalidade de corte adequada.
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Substituicao das laminas de corte

A condigao das laminas de corte é essencial para um funcionamento de corte satisfatorio. A
manutencgdo da vida util das laminas depende de varios fatores. As pegas para o conjunto
dos discos de corte devem ser substituidas sempre que estiverem danificadas.

A A\"K{e 7'

As laminas sao afiadas; tocar nas laminas pode resultar em morte ou ferimentos
graves.

Seja cuidadoso quando substituir ou limpar as laminas.

1. Rode o disco de forma a que a cabeca do parafusos que prende a lamina fique visivel.
2. Remova alamina removendo o parafuso.

G521608

3. Instale a nova lamina e aperte o parafuso.

Nota: Apds qualquer intervencao nas cabecgas de corte, rode cada uma delas de forma
independente e verifique se rodar uma cabega nao faz com que as outras também
rodem.
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Visao geral da substituicao das laminas

A frequéncia com que as laminas precisam de ser substituidas depende do tipo de robé, da
sua utilizacéo e do solo em que opera. Uma vez que as condi¢des das laminas € essencial
para um corte satisfatério, € recomendado que verifique esta peca do seu robd todas as
semanas apos a instalagao e no inicio de cada nova temporada de corte.

O pantégrafo permite que a lamina siga as curvas do solo. Se o pantégrafo nao funcionar
corretamente, as laminas podem dobrar-se ou partir-se. O pantografo deve ser verificado e
limpo regularmente.

Consulte a seguinte lista de formas que permitem prolongar a vida util das suas laminas de
corte.

3472-892A

Certifique-se de que o terreno € plano. Se o terreno tiver depressdes, a cabega de corte
pode n&o ser capaz de seguir os contornos do terreno e as laminas batem no solo. Tente
nivelar o terreno e, se necessario, excluir partes irregulares da area de corte.

Nota: Podem aparecer regos juntos da estagdo de carregamento. Por isso, é
recomendado nivelar o solo junto da estagao ou colocar relva artificial.

Remova monticulos. Quando os robés embatem em monticulos, as laminas abrandam
ou param. Apds passar o monticulo, a lamina volta para a velocidade normal. A
resisténcia da terra e as mudancas de velocidade podem desapertar os parafusos (ou
danificar os furos dos parafusos).

Evite partes sem relva. A presencga de partes sem relva em zonas com relva irdo causar
a mudanca da velocidade rotacional. Se esta alteragao de velocidade ocorrer
demasiadas vezes, pode danificar a articulacido e o furo do parafuso. Para evitar este
problema, pode aumentar a altura de corte de forma a que o robd corte menos relva e as
diferencgas de velocidade sejam diminuidas. Como alternativa, € possivel semear relva
nas partes sem relva.

Evite o contacto com o marcador de solo em nylon. Estes cegam as laminas. E
recomendado diminui-las para baixo da sua altura de corte.

Evite obstaculos sdlidos na relva. Inclui aspersores, pedras e raizes. As pedras e outros
objetos moveis devem ser removidas. Para evitar objetos sdélidos permanentes, como
aspersores, defina a altura de corte de forma a que seja superior ao obstaculo, ou
adapte a area de corta a sua volta.

Nota: As balizas removiveis sdo outro exemplo de obstaculo soélido que ndo pode ser
detetado pelo robd. Certifique-se de que sdo removidas antes de programar o corte.

Remova todas as ervas altas junto do fio periférico. As plantas altas e resistentes podem
danificar ou cegar as laminas. Posto isto, € preferivel manter a area a volta dos seus fios
periféricos limpa.
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Limpeza

Limpeza da maquina

Durante periodos chuvosos, é necessario garantir que a lama e relva ndo se acumulam nas
pecas moveis, que sao as rodas e as cabecas de corte. Estas pecas devem ser
inspecionadas e limpas diariamente.

Prima o botdo vermelho para parar o robd.

Coloque a maquina sobre a sua traseira.

Desligue a maquina.

oo nh =

Remova o acumulo de relva e sujidade com um soprador, ar comprimido e/ou uma
escova de arame.

o

Esfregue a estrutura com um pano ou esponja humida e macia.

<

Se a estrutura estiver muito suja, utilize uma solugdo com sabéao.

IMPORTANTE

Nunca utilize solventes.

Limpeza dos contactos de carregamento

Esfregue os contactos de carregamento com uma lixa (gréo 280) até ficarem limpos.

Limpeza do para-choques

1. Verifique se o material do para-choques esta intacto. Se observar cortes ou rasgdes,
entre em contacto com um representante autorizado da Toro.

2. Limpe o para-choques com um pano humido.

IMPORTANTE

Nao utilize agua.

Limpeza dos sensores de sonar

Os sensores de sonar devem estar sempre limpos para funcionarem corretamente. Todos
os sensores devem funcionar corretamente. Se algum dos sensores nao funcionar
corretamente, € emitido um alarme.

Remova a lama, relva ou sujidade e limpe com um pano humido.
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Limpeza dos sensores de sonar (continuacao)

IMPORTANTE

Nao utilize agua.

Limpeza das rodas frontais

1. Remova a lama e a relva com uma escova de arame ou um pano..

2. \Verifique se as rodas rodam livremente e que ndo ha nenhum problema. Se existir
demasiada folga, substitua as rodas.

Limpeza do eixo das rodas frontais

1. Limpe o eixo das rodas frontais com uma
escova e/ou um pano.

2. Inspecione visualmente o eixo. Se existir um
problema, substitua o eixo.

G521593

Limpeza da cabeca de corte

1. Limpe a cabega de corte utilizando uma escova. Se tiver ar comprimido a sua
disposicao, é preferivel utiliza-lo.

2. \Verifique se a cabeca de corte se move corretamente para a frente e para tras,
conforme mostrado pela seta na figura que se segue.
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Limpeza da cabeca de corte (continuacao)

G521594

Limpeza do disco de corte

Este procedimento deve ser realizado semanalmente. Este procedimento € importante se a
altura de corte estiver configurada em 25 mm (0,98 pol.) ou menos. Se for o caso, 0
desgaste do disco de antifriccado € aumentado e precisara de ser substituido, pelo menos, a

cada 2 meses.

1. Limpe o disco de corte utilizando uma escova. Se tiver ar comprimido a sua disposicao,
€ preferivel utiliza-lo.

2. \Verifique se o disco de corte roda corretamente. Se existir um problema, substitua os
discos de corte.

Limpeza das rodas traseiras

Remova a lama e a relva com uma escova de arame.

Manutencao do sistema elétrico

Verificacao dos fios

Inspecione visualmente os fios por baixo do robd. Se identificar algum problema, entre em
contacto com um distribuidor autorizado da Toro.
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Manutencao da bateria

O funcionamento automatico (programado) do robé prolonga a vida util da bateria. E
aconselhado permitir que o robd gira os seus ciclos de trabalho. Se estes ciclos de trabalho
forem anormalmente curtos, entre em contacto com um distribuidor autorizado da Toro para
verificar as condi¢cdes da bateria.

Nota: E possivel monitorizar estes ciclos através do portal.
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Capitulo 6

TORO.

Armazenamento

Armazenamento da maquina

hwn =

Carregue a maquina completamente.

Desligue a maquina.

Limpe a maquina.

Armazene a maquina num ambiente seco, protegido e que nao congele.
Nota: Proteja a estagdo de carregamento com uma lona.

N&o é necessario desligar a estagao de carregamento.

Remocao da maquina do armazenamento

Armazenamento

Desligue a maquina.
Ligue a alimentacao a estacédo de carregamento.

Verifique a tensao da bateria. O nivel da bateria pode ser visto no ecréa da interface do
utilizador.

Inicie o robd e verifique se regressa a estagcao de carregamento.
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Capitulo 7

Avisos

\
/

O seu robb deve respeitar as normais
europeias.

/
N

Reciclagem: Os residuos elétricos e
equipamentos eletrénicos estao sujeitos a
recolha seletiva. Efetue a reciclagem do seu
robd de acordo com as normas em vigor.

I |

icones na bateria

Certifique-se de que esta familiarizado com a
documentacao antes de manusear e utilizar a
bateria.

Nao permita que a bateria entre em contacto
com a agua.

Cuidado: Seja cuidadoso a manusear e utilizar
a bateria. Nao esmague, aqueca, incinere,
provoque curto-circuito, desmonte ou mergulhe
em qualquer liquido. Risco de fuga ou rutura.
Nao carregar abaixo dos 0°C. Utilize apenas o
carregador indicado no manual do utilizado.

> @D

N Recicle a sua bateria. Consulte o manual do
%{9 utilizador para instrugdes de reciclagem da
Li-Fe bateria.

o (@¥$0) 0 Indica a polaridade da bateria.
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Capitulo 8

Abreviaturas (em inglés)

APN

Nome do ponto de acesso (GSM)

BMS

Sistema de gestao de bateria

LFP

Fosfato de ferro litio

uwB

Banda ultralarga

CPU

Unidade de processamento central

GPS

Sistema de posicionamento global

AP

Ponto de acesso (wi-fi)

RTK

Posicionamento cinematico em tempo-real

GNSS

Sistema global de navegacao por satélite

PoE

Power over Ethernet

RTCM

Comissao técnica de radio para servigos
maritimos dos EUA (norma de transmissao de
dados GNSS em tempo-real)

Abreviaturas (em inglés)
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Capitulo 9

TORO.

Glossario

Modo limitrofe

Quando o robd corta a relva na borda do campo. Este procedimento é efetuado varias
vezes por semana.

Ciclo

Um ciclo corresponde a uma sessao de trabalho do robé. O ciclo comega quando o robd
abandona a estacao e termina quando regressa a estagao ou quando ha um problema que
interrompe o ciclo.

Entidade

Uma colecao de robds e utilizadores que operam dentro de uma instalacio. As informagdes
sobre os robds numa entidade podem ser visualizadas no portal Web.

Zona de navegacao GPS

Esta é uma zona GPS RTK que esta definida por um processo de descoberta de limite.
Inclui a totalidade da area de trabalho. Assim, podem ser criadas subzonas copiando e
editando esta zona para otimizar a eficiéncia do robé.

Ponto GPS

Um ponto especifico dentro de uma parcela que o robé utiliza para regressar ou sair da
estacdo. O ponto é definido pela sua latitude e longitude. O robé assume uma rota direta
para este pontos e depois segue para a faixa do limite e para o fio em loop para regressar a
estacao.

Zona GPS

A Zona GPS é definida pelo conjunto das coordenadas GPS. Isto permite-lhe dividir uma
parcela com fio sem ter de utilizar fios e canais adicionais.

Zonas GPS numa parcela com fio

GPS zone1

GPS zone2

GPS zone3

G520046
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Zona GPS (continuagao)

Isto fornece uma flexibilidade superior ao definir areas de trabalho, uma vez que o rob6
pode ser programado para funcionar com eficiéncia otimizada nestas zonas.

Ralenti

Um robd entrara no modo ralenti se a tarefa atual for terminada com o Botao de paragem.
Por definigdo, o robd ird entrar no modo de suspenséo.

Ilha

Um loop no fio periférico particularmente instalado para evitar que o robé trabalhe dentro
dele. O fio periférico € passado a volta do obstaculo e os fios de aproximacao e regresso
sao colocados um ao lado do outro.

Mapa

Mapa das rotas dos robés no portal.

Mapeamento

As informacgbes acumuladas pelo robd utilizando dados GPS.

Zona proibida

As zonas proibidas definidas por GPS sao regides do campo definidas por coordenadas
GPS onde o robé nunca pode entrar durante os seus estados de funcionamento autonomo.
As zonas proibidas definidas por GPS sao utilizadas para excluir zonas da area de trabalho
do robd que ndo podem ser detetadas durante a descoberta de limites. A utilizagao de
zonas proibidas definidas por GPS permite que o robd calcule o padréo de corte mais
eficiente com antecedéncia. As zonas proibidas definidas por GPS sao utilizadas para
excluir obstaculos, normalmente feito em ilhas e pseudo-ilhas.

Obstaculo

Um objeto no campo que o robd deve evitar. Os obstaculos podem ser permanentes (p. ex.:
arvores, moveis) ou transitorios (p. ex.: animais). Os obstaculos sdo detetados pelos
sensores. Os obstaculos permanentes podem ser evitados efetuando loops no fio periférico
para formar "ilhas” ou "pseudo-ilhas".

Parcela

Uma area a ser cortada dentro de um fio periférico. Pelo menos uma parcela esta
associada a um fio. Podem ser definidas varias parcelas.

Percentagem

Isto representa a proporcao de tempo que o robé ira dedicar trabalhando numa parcela em
particular. Se s6 existir uma parcela, o robé ira dedicar 100% do seu tempo a essa parcela.
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Fio periférico

Um fio passado por baixo da superficie do campo que define a area em que o robd trabalha.
A area definida pelo fio periférico é designada de "parcela".

Pseudo-ilha

O fio periférico é passado a volta do obstaculo, mantendo uma distancia especifica entre os
fios de aproximacgao e regresso.

Valores dos estados do robo

» Desligado (Off)
O robd foi desligado.
* Desligado apos alarme
O robd desliga-se apds um alarme.
* Alarme
O rob6 esta num estado de alarme.
* Permanecer
O robd esta a espera na estagcao de carregamento.
» Acarregar
O robd esta a carregar a bateria
« Adirigir-se para descarregar na estagao

O robd esta a dirigir-se para descarregar bolas. Este estado comega quando o robd
decide regressar a estacéo.

« Adirigir-se para a estagao de carregamento

O robd esta a dirigir-se para a estagéo de carregamento. Este estado comega quando o
robd decide regressar a estagao.

* A abandonar estagao
O robd esta a abandonar a estagao para iniciar o trabalho.

Zona GPS RTK

A area de trabalho para um robé efetuar um corte em padréo. A zona GPS RTK é definida
pelo robd que efetua o trajeto do fio periférico.

Instalagao

A area total que inclui a area em que o robé trabalha.

Suspensao

O robd entra no modo de suspensao 15 minutos apos ocorrer um alarme que nao foi
resolvido. Apds 2 dias no modo de suspensao, o robd entrara no modo OFF (desligado).
Isto também ocorre quando o nivel da carga da bateria fica baixo. No modo de suspenséao,
o robé utiliza o minimo de energia para reduzir o risco de danos na bateria.
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Suspensao (continuagao)
O robd pode sair do modo de suspensao:

* parando o alarme e ligando o robd atraves do botdo no ecra LED
+ empurrando o robd para a estagao de carregamento, se a bateria acabar
* enviando um comando de "despertar" remoto através do portal Web

Estacao em loop
Uma estacédo em loop € um fio curto a volta da estagdo de carregamento que é utilizada

para guiar o robd para a estacdo. Quando o robd deteta que esta numa estagao em loop, o
robd segue o fio até chegar a estagao.

Terreno

Uma area de relva a volta do campo que nao € para ser cortada.

Faixa limite (Track border)

Uma faixa de relva a volta do limite da parcela em que o robé trabalha. O robd segue a faixa
limite quando sai ou regressa a uma estagao, exceto se utilizar GPS. Nao existe uma faixa
limite especificada para um fio que age como um "voltar para a estagdo em loop".

Faixa limite (Track border)

Peripheral wire
Lmin ;Frackbnrder distance

. . Track
border

G525155

A faixa limite fica junto do fio periférico, e é definida por dimensdes minimas e maximas
como parametros de instalagéo. E mais larga que o robd. O caminho feito pelo robd dentro
da faixa limite é selecionado de forma aleatdria. Isto garante que o robd ndo se move
repetidamente ao longo do mesmo caminho e cria sulcos no campo. Se o robd se deparar
com um obstaculo enquanto esta na faixa limite, os sensores irdo reverter a sua diregao e
depois roda ao longo de um angulo aleatdrio para continuar. Se necessario, isto pode ser
repetido varias vezes.
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Faixa limite (Track border) (continuagao)

Manobras para evitar um obstaculo dentro da faixa limite.

G520315
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