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Luku 1

TORO.

Johdanto

Kayttooppaan merkinnat
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Tassa kayttdoppaassa esiintyva varoitusmerkinta ilmaisee vaaratilannetta, josta saattaa olla
seurauksena vakava tapaturma tai jopa kuolema, jos suositellut varotoimenpiteet

laiminlyodaan.

G405934

Tassa kayttboppaassa kaytetaan kahta termia tietojen korostamiseksi. Tarkeaa kiinnittaa
huomiota mekaanisiin erikoistietoihin ja Huomautus korostaa erityishuomion ansaitsevia
yleistietoja.

Tata kayttdopasta kaytetaan yhdessa Turf Pro- ja Range Pro -mallistojen kédyttéoppaiden
kanssa.

Sivu 1-1 Johdanto



Luku 2

TORO.

Turvaohjeet

Yleinen turvallisuus

Koneen kayttaja/valvoja vastaa kaikista muille ihmisille tai heidan omaisuudelleen
aiheutuneista vahingoista.

Lue kaikki nama ohjeet ja varoitukset, ymmarra ne ja noudata niita ennen koneen
kayttamista.

Koneen asiaton kaytto tai huolto voi aiheuttaa vakavan tapaturman tai kuoleman.
Vahenna tapaturmariskia noudattamalla kaikkia turvaohjeita.

Al anna lasten tai kouluttamattomien henkildiden kayttaa tai huoltaa tata konetta. Anna
vain vastuullisten, koulutettujen, ohjeisiin perehtyneiden ja fyysisesti konetta kayttamaan
kykenevien henkildiden kayttaa tai huoltaa konetta.

Kayttoturvallisuus

Turvaohjeet

Varmista ennen koneen kayttoa, etta toiminta-alue on fyysisesti rajattu (esim. matalalla
aidalla tai rajalangalla) tai etta toiminta-alueen raja on vahintaan 8 metrin paassa
vaarallisista paikoista.

Pida sivulliset ja lapset etaalla koneesta ja latausasemasta kayton aikana.

Kayta asianmukaisia vaatteita, mukaan lukien pitkat housut ja pitavat jalkineet, aina, kun
kaytat konetta manuaalisesti.

Al kayta konetta ilman paikallaan olevia ja oikein toimivia suojalaitteita.

Tarkasta koneen kayttdalue ja poista kaikki esineet, jotka voivat haitata koneen
toimintaa.

Terat ovat teravia, ja niiden koskettaminen voi aiheuttaa vakavan henkilévahingon. Paina
pysaytyspainiketta ja odota, kunnes kaikki liikkuvat osat ovat pysahtyneet, ennen kuin
poistat tukoksia tai huollat tai siirrat konetta.

Pida kadet ja jalat etdalla koneen paalla ja alla olevista liikkuvista osista.

Al3 kurota liikaa. Pysy aina tukevassa ja tasapainoisessa asennossa. Tama parantaa
koneen hallintaa yllattavissa tilanteissa. Kavele, ala koskaan juokse, kun koulutat
konetta.

Al4 seiso tai istu koneen paalla tai aja sita istuen sen paalla tai anna muiden tehda niin.

Jos kone osuu esineeseen ja/tai alkaa tarista epanormaalisti, sammuta kone valittdmasti
ja odota, etta kaikki like on pysahtynyt, ennen kuin tutkit koneen vaurioiden varalta.
Suorita tarvittavat korjaukset ennen koneen kayton jatkamista.

Paina koneen pysaytyspainiketta, odota, etta kaikki liike on pysahtynyt, ja poista kone
kaytosta seuraavissa tilanteissa:

— Ennen koneen tukosten poistamista

Sivu 2-1 3472-853 B



— Ennen koneen (erityisesti terien) ja latausaseman tarkistamista, puhdistamista tai
huoltamista

— Kun kone osuu vieraaseen esineeseen, joutuu onnettomuuteen tai hajoaa, tarkasta
kone vaurioiden varalta ja korjaa ne ennen kayton jatkamista

— Jos kone alkaa tarista epanormaalisti, tarkasta kone vaurioiden varalta ja korjaa ne
ennen kayton jatkamista.

+ Al3 aseta mitdan esineita koneen tai latausaseman paalle.

+ Alda muokkaa konetta, ohjelmistoa, latausasemaa tai tukiasemaa.

+ Ald muokkaa tai ohita koneen hallintalaitteita tai turvalaitteita.

+ Al3 kaytd muokattua konetta, latausasemaa tai tukiasemaa.

» Suosittelemme, etta konetta ei kayteta toiminta-alueen kastelun aikana.

+ Kayta vain Toron hyvaksymia lisdvarusteita tulipalon, sahkoiskun tai henkildvahingon
vaaran valttamiseksi.

* Ennen kuin kasittelet konetta, paina koneen pysaytyspainiketta ja odota, etta terat
pysahtyvat kokonaan.

« Al3 kytke vaurioitunutta virtajohtoa. Ala kosketa jannitteista vaurioitunutta johtoa.
+ Ala kayta latausaseman virtalahdetts vaikeissa sddolosuhteissa.

3472-853B Sivu 2-2 Turvaohjeet: Kayttéturvallisuus



Luku 3

TORO.

4G RTK -asennusvaatimukset

4G RTK:n avulla robotti voi tydskennella alueella, jota ei ole maaritelty reunalangalla. Tassa
osiossa kuvataan erilaiset vaatimukset, jotka koskevat robotin toimintaa 4G RTK:n avulla.

RTK GPS:n yleiskatsaus

+ GNSS-satelliittijarjestelman avulla satelliiteista noudettujen GPS-vakiopaikannustietojen
tarkkuus on 5-10 metria. Tama johtuu siita, etta satelliitista vastaanotettu signaali on
vaaristynyt ilmakehan ja ympariston olosuhteiden vuoksi. Tarkempi paikannus saadaan
RTK-tekniikalla (reaaliaikainen kinematiikka).

+ Tassa tekniikassa kaytetaan kiintedan paikkaan sijoitettua RTK-tukiasemaa, joka
vastaanottaa GNSS-signaaleja satelliiteista. Koska tukiasema on kiintea, sen saamat
tiedot liittyvat sen tarkkaan sijaintiin.

* Roboteissa on myos antennit, jotka vastaanottavat GNSS-signaaleja satelliiteista niiden
sijainnin maarittamiseksi. Seka RTK-tukiasema etta robotit saavat GNSS-signaaleja eri
jarjestelmien (GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou) satelliiteista. Koska robotit liikkuvat,
niiden sijainnin arviointi ei kuitenkaan ole yhta tarkkaa kuin kiintean tukiaseman.

+ RTK-tukiasema laskee kunkin satelliitin korjaustiedot pilvipohjaisen palvelimen avulla ja
lahettaa ne robottiin. Robotti kayttaa naita korjauksia paikannustarkkuuden
saavuttamiseksi. Nain tarkan paikannuksen ansiosta robotti voi seurata maaritettya
kuviota ja kasitella koko kentan liikkuen suoria linjoja.

Korjaukset voidaan tehda myds pilven kautta 4G-verkon avulla. Talloin esteet eivat vaikeuta
korjaustietojen siirtoa ja tukiasema voi muodostaa yhteyden rajoittamattomaan maaraan
robotteja jopa 15 kilometrin etaisyydella.

4G RTK -asennusvaatimukset Sivu 3-1 3472-853 B



Korjausten siirto 4G-verkon kautta
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Yksi tukiasema voi sy6ttaa korjauksia useisiin robotteihin, mutta jokaisen robotin on
vastaanotettava korjauksia vain yhdesta tukiasemasta, jotta korjaukset ovat yhdenmukaisia.
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Tassa osiossa kuvataan robotin mekaanisia ominaisuuksia.
Kayttaja voi hallita robottia suoraan kayttoliittyman avulla. Kun robotti on rekisteroity

verkkopalvelimella toimivaan portaaliin:
Robotti voi lahettaa talle palvelimelle tietoja, jotka kayttaja voi nahda.

Kayttaja voi antaa robotille komentoja, arvioida sen toimintaa ja saataa maarityksia

L]
4G RTK -asennusvaatimukset: RTK GPS:n yleiskatsaus

Sivu 3-2
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Alueen vaatimukset

GPS-signaalin laatu

GPS-signaalin laatu on tarkea kriteeri maaritettdessa, sopiiko alue langattomaan
asennukseen.

Huomaa: GPS-signaalin laadun lahella tydmaan rajaa (GPS-turvavydhykkeen reunalla) on
oltava 2.

Niilla alueilla, joilla GPS-signaali on riittdmaton, voidaan kayttaa langallisia palstoja osana
asennusta. Ne voidaan yhdistaa muihin tydskentelyvyohykkeisiin ja aseman silmukkaan
navigointireittien avulla.

GPS-signaalin laatu voi vaihdella. Se riippuu muun muassa saaolosuhteista,
satelliittikuvioista ja kenttaolosuhteista. Tama on tarkeaa ottaa huomioon aluetta
arvioitaessa.

Esteeton nakyma taivaalle

Huomaa: 4G RTK -asennuksessa on olennaista, etta roboteilla ja RTK-tukiasemalla on
esteeton nakyma taivaalle koko alueella.

Puut ja rakennukset voivat heikentaa signaalitasoa. On tarkeaa muistaa, etta talvella, kun
puissa ei ole lehtia, signaalitaso saattaa olla korkeampi kuin kesalla, jolloin puissa on lehdet
ja robotin pitaa tyoskennella.

Kriittiset etaisyydet rakennuksiin ja puihin on esitetty seuraavassa kuvassa.

(527696

Rinteet

Suurin sallittu kaltevuus GPS-rajalla on 30 % (17°) tai rinteisiin tarkoitetuissa malliversioissa
(S) 45 % (24°).

Jos RTK-tietojen korjaukset siirretaan Wi-Fi-yhteyden kautta, lyhyet ja jyrkat rinteet voivat
aiheuttaa ongelmia. Ne voivat aiheuttaa varjon, joka piilottaa satelliittisignaalit. Tallaisessa
tilanteessa voidaan kayttaa Wi-Fi-vahvistinta tai 4G:ta.

4G RTK -asennusvaatimukset: Alueen vaatimukset Sivu 3-3 3472-853 B



Rinteet (jatkuu)

RTK Base

WiFi repeater

Maximum 3m

G527697

Etaisyys vaarallisista kohteista

Jos vaarallisen kohteen ja GPS-turvavydhykkeen rajan (X) valinen etaisyys seuraavassa

kuvassa on alle 8 metria, kohteeseen on asennettava vahintaan 15 cm korkea fyysinen
este.

Vaarallisia kohteita ovat esimerkiksi tiet ja vesi.

GPS Safety Zone Border -

G527698

Muoto ja koko

Alueen muoto ja koko eivat ole yhta tarkeita kuin kyseisen alueen turvavyohykkeen
monimutkaisuus. GPS-reitin laskeminen riippuu yleisesta tyoskentelyalueesta, sen
muodosta ja siita, sisaltdakd se monimutkaisia kohtia, kuten kapeita kaytavia, esteita ja

kiellettyja alueita. Suuria ja monimutkaisia alueita voidaan hallita kayttamalla useita
turvavyohykkeita.

3472-853B Sivu 3-4 4G RTK -asennusvaatimukset: Alueen vaatimukset



GPS-signaalin vaatimukset

Asennusongelmat voivat estaa robottia vastaanottamasta riittavan laadukasta GPS-
signaalia. Seuraavissa osioissa on lueteltu eri toimintojen edellyttdamat signaalitasot seka
toimenpiteet, joita robotti tekee, kun signaali on liian alhainen vaadittuun toimintoon.

Signaalin laatutasot voidaan nahda valitsemalla Teknikon valikko (Technician’s menu) (9)
> GPS RTK.

Rajojen tunnistus kauko-ohjauksella
Vaadittu signaalitaso: => 2.

Robotin toimet: Ei mitaan

Alypuhelinsovellukseen tulee viesti, jossa ilmoitetaan kayttajalle, etta pistetta ei voi
rekisteroida.

Rajan tarkastus
Vaadittu signaalitaso: =>2.

Robotin toimet: 10 minuutin kuluttua robotti antaa seuraavan viestin: "Tarkka sijainti

menetetty. Tarkista yhteys referenssitukiasemaan.” (Precise position lost. Check connection
with reference base station).

GPS-navigointi

Tama toiminto viittaa siihen, etta robotti kayttad GPS-navigointia poistuakseen asemalta tai
palatakseen asemalle joko noudattaen kiellettyja alueita tai ilman niita.

Vaadittu signaalitaso: =>2.
GPS-signaalin laatutason on oltava =>2.
Robotin toimet:

* Robotti kdynnistdd RTK-moduulin uudelleen 5 minuutin kuluttua.

* Kun on kulunut 30 minuuttia, robotti kaantaa itseaan kohdistaakseen antennin paremmin
satelliitteihin.

+ Halytys laukeaa 3 tunnin kuluttua.

Poistu asemasta kuviotyoskentelya varten

Tama viittaa siihen, etta robotti poistuu asemalta sen silmukkalankaa pitkin.
Vaadittu signaalitaso: >1.2.

Robotin toimet:

* Robotti kaynnistdd RTK-moduulin uudelleen 5 minuutin kuluttua.
» Halytys laukeaa 3 tunnin kuluttua.

4G RTK -asennusvaatimukset: GPS-signaalin vaatimukset Sivu 3-5 3472-853 B



Poistu aseman silmukasta tyoskentelyn aloittamiseksi

Tama viittaa siihen, etta robotti poistuu aseman silmukkalangasta ja alkaa tyoskennella
kuviotilassa.

Vaadittu signaalitaso: =>2.

Robotin toiminnot: 10 minuutin kuluttua robotti palaa asemalle aseman silmukkalangan
avulla ja yrittaa aloittaa tehtavan uudelleen.

4G RTK -GPS-alueet

Jos fyysista reunalankaa ei ole, tyoskentelyalueet maaritellaan GPS-koordinaateilla.
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Silmukkalanka. (4) Kielletyt alueet, joilla robotin tyéskentely on
GPS-turvavydhykkeet. Nama kattavat robotin koko estetly.
tyGskentelyalueen ja voivat ymparéida sisaisia Reitti, joka sijaitsee GPS-turvavydhykkeella.

tydskentelyalueita tai reitteja.
(6) Langoitettu vydhyke, jota voidaan kayttaa alueilla,

Siséiset GPS-vy6hykkeet, joilla robotti voi joilla GPS-signaali ei riitd 4G RTK -vydhykkeelle.
tydskennelld eri aikoina ja erilaisissa olosuhteissa.

Alueen asettelu

Alue, jolla robotti tydskentelee, maaritellaan GPS-turvavyohykkeilla, joiden rajat voidaan
maarittda joko reunalangoilla tai 4G RTK:n avulla. Lisaksi voidaan luoda sisaisia GPS-
tydskentelyalueita, joilla voidaan ohjata leikkaustaajuutta, kuvioita tai muuta kayttajan
syotetta.

3472-853B Sivu 3-6 4G RTK -asennusvaatimukset: 4G RTK -GPS-alueet



Aseman silmukkalanka

Langallista aseman silmukkaa on kaytettava, jotta robotti paasee latausasemalle ja
pudotuskuoppa-asemalle. Jos kaytdssa on useampi kuin yksi pallonkeraysrobotti, varattu-
silmukka saattaa olla tarpeen.

GPS-turvavyohyke

Maarittelee robotin tydalueen ulkoreunan, joka vastaa reunalankaa. On tarkeaa, etta robotti
ei liiku taman vyohykkeen ulkopuolella.

Vahintaan yksi vyohyke on maaritettava ja asetettava GPS-turvavydhykkeeksi.
Turvavyohyketta voidaan kayttaad ymparoimaan tydalue tai reitti.

Useita turvavydhykkeita voidaan maarittaa. Jotta navigointi toimii, niiden on ristettava
toisensa kanssa.

Ainakin yhden vyohykkeen on ristettava aseman silmukkalangan kanssa.

Turvavydhyke maaritelldan rajojen tunnistamisprosessin avulla. Tunnistamisen jalkeen
turvavyohyke on varmennettava ja sitten vahvistettava.

GPS-turvavyodhykkeen voi maaritella vain kayttaja, jolla on teknikon (Technician) rooli
verkkoportaalissa.

TurvavyOhykkeen maarittamiseen kaytetyt maaritysparametrit rekisterdidaan. Kaikki
naihin parametreihin tehdyt muutokset edellyttavat varmennusta ja vahvistusta.

Jos parametreissa havaitaan muutoksia (esim. tukiaseman sijainti on muuttunut) tai jos
yhteys tukiasemaan katkeaa, robotti lakkaa toimimasta.

Jos yhdella vydhykkeella on kapea kaytava turvavyohykkeen reunojen valilla, kaytavan
on oltava vahintaan 5 metrin levyinen.

e ————— “>om.
afety zone 1 | b

border :.._.‘1
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Sisaiset GPS-tyoskentelyalueet

Robotin toiminnan optimoimiseksi voidaan maarittaa mika tahansa maara sisaisia GPS-
tydskentelyalueita; ne maarittelevat vydhykkeet, joilla robotti tydskentelee tiettyina
aikoina ja tietyilla taajuuksilla.

Eri vyohykkeiden leikkuukorkeus vastaa ne kattavan turvavyohykkeen korkeusasetusta.
Kaikkien naiden sisaisten vydohykkeiden on oltava yleisen GPS-turvavyohykkeen sisalla.
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Sisaiset GPS-tyoskentelyalueet (jatkuu)

* Niita ei tarvitse maaritella rajantunnistusprosessilla. Kuka tahansa kayttgja, jolla on
robotin kayttdoikeus, voi maarittaa ja muokata niita verkkoportaalissa.

Kielletyt alueet

Kielletyt alueet ovat yleensa esteiden ymparilla sijaitsevia alueita, joille robotin kulku on
estetty.

+ Kielletyt alueet on maariteltdva rajan tunnistusprosessilla.
» Niita voivat maarittaa tai muokata vain kayttajat, joilla on teknikon rooli.
* Raja on tarkistettava ja vahvistettava.

Kiellettyjen alueiden on oltava vahintaan 5 metrin etaisyydella turvavyohykkeen reunasta
ja toisistaan.

Kiellettyjen alueiden tulee olla vahintaan 1 m leveita kaikkiin suuntiin.

Pitkien kiellettyjen alueiden tulee olla vahintadan 5 m leveita.

GPS-reitit

Reitit ovat hyddyllinen ja tehokas tapa yhdistaa erillisia tydskentelyalueita. Nama
tyoskentelyalueet voivat olla langoitettuja palstoja tai 4G RTK -vyohykkeita. Reiteilla
yhdistettavien vyohykkeiden maaraa ei ole rajoitettu.

Langoitetut palstat

Langoitettuja palstoja voidaan kayttaa alueilla, joilla GPS-signaalin laatu ei riitd 4G RTK
-vyohykkeen maarittamiseen.

Asema ja silmukka

Aseman ymparille on asennettava vahintaan yksi silmukkalanka, jotta robotti voi poistua
asemalta ja palata sinne. Yhden GPS-vyohykkeen on ristettava aseman silmukkalangan
kanssa. Vaikka asennus voi sisaltaa useita GPS-turvavydhykkeita (ja langoitettuja palstoja),
vain yhden tarvitsee ristetd asemasilmukan kanssa (vaikka useat vyohykkeet voivat niin
tehda).

Tassa osiossa maaritellaan 4G RTK -asennuksen silmukkaan liittyvat kriittiset mitat.
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Yksi silmukka yhdella GPS-turvavyohykkeella

GPS 51,
>2mI ﬂ>3.5m >3.5m -

>4m

GPS Safety Zone

>4m
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Tata koskevat seuraavat ehdot:

+ Aseman silmukan on ristettdva GPS-turvavydhykkeen kanssa ja oltava asetettuna sen
vierekkaiseksi palstaksi.

* Aseman silmukan on oltava paallekkainen GPS-turvavydhykkeen kanssa vahintaan
4 metrin matkalta molempiin suuntiin.

* Robotin asemalla havaitseman signaalitason on oltava vahintaan 1.2.

» Signaalin tason paallekkaisella alueella on oltava 2.

* Suoran langan pituuden tulo- ja Iahtdpuolella on oltava > 3,5 m.

* Aseman ja GPS-turvavyohykkeen valisen etaisyyden (leveyden) on oltava > 2 m.

GPS-paluupiste on maaritettava alueelle, joka on paallekkain.

Yksi silmukka, jossa useita GPS-turvavyohykkeita

Silmukkalankaan voidaan liittaa useita turvavydhykkeita. Ne voivat olla useita
tyoskentelyalueita tai reitteja ymparoivia turvavyohykkeita.

GPS >1.2
. 2mI >3.5m ! >3.5m
5PS =2 GPS
>4m a >4m
GPS
Safety/Path >4m p >4m .
Zone
GPS Safety/Working Zone

G527702

Tata koskevat seuraavat ehdot:

4G RTK -asennusvaatimukset: Asema ja silmukka
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Yksi silmukka, jossa useita GPS-turvavyohykkeita
(jatkuu)

» Aseman silmukan on ristettava kunkin GPS-turvavyohykkeen kanssa. Jokainen niista on
asetettava silmukan vierekkaiseksi palstaksi.

* Aseman silmukan on oltava paallekkain kunkin GPS-turvavyohykkeen kanssa vahintaan
4 m molempiin suuntiin.

* Robotin asemalla havaitseman signaalitason on oltava vahintaan 1.2.

» Signaalin tason paallekkaisella alueella on oltava 2.

» Suoran langan pituuden saapuvalla ja lahtevalla puolella on oltava > 3,5 m.

+ Aseman ja GPS-turvavyohykkeen valisen etaisyyden (leveyden) on oltava > 2 m.

+ On maariteltdva mekanismi, jolla robotti padsee aseman silmukaan. Tama voi olla GPS-
paluupiste tai reitti.

Useita silmukoita

Kun asemaan on kytketty useita silmukoita, vaaditut signaalitasot ovat samat kuin
edellisessa osiossa esitetyssa yksittaisessa silmukassa. Alla on esitetty silmukkalankojen
sijoittamiseen liittyvat mitat.

Loop 2

>2mI

| . .
>4mI >4m =35m >3.5m

>2m

4 rtr—>r

< _ =4m
=4m
GPS Safety Zone 2 Loop 1
GPS Safety
Zone 1
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» Jokaisen silmukan on ristettava GPS-turvavydhykkeen kanssa ja oltava asetettuna sen
vierekkaiseksi palstaksi.

« Aseman silmukan on oltava paallekkainen GPS-turvavydohykkeen kanssa vahintaan
4 metrin matkalta molempiin suuntiin.

* Robotin asemalla havaitseman signaalitason on oltava vahintaan 1.2.
» Signaalin tason paallekkaisella alueella on oltava 2.

» Suoran langan pituuden kunkin silmukan saapuvalla ja lahtevalla puolella on oltava >
3,5m.

* Aseman ja GPS-turvavyohykkeen valisen etaisyyden on oltava > 2 m.
*  GPS-paluupiste on maaritettava kullekin alueelle, joka on paallekkain.
+ Ala kayta vierekkaisia signaalikanavia eri asemasilmukoissa.

* Lankoja ei saa kiertaa.

» Jokaisen silmukan tulisi olla yksi lanka.
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Useita silmukoita (jatkuu)

« Silmukan 1 ja silmukan 2 langat voidaan sijoittaa samaan maassa olevaan kuoppaan
laturin sisaan- ja ulostuloa varten.

Reitteja koskevat vaatimukset

Reitit ovat hyodyllinen ja tehokas tapa yhdistaa erillisia tyoskentelyalueita. Nama
tydskentelyalueet voivat olla langoitettuja palstoja tai 4G RTK -vyohykkeita. Reiteilla
yhdistettavien vyohykkeiden maaraa ei ole rajoitettu.

Reittien on sijaittava GPS-turvavyohykkeen sisalla

GPS safety
path zone

GPS safety
working zone

GPS safety working zone

G527704

Edellisessa kuvassa luatiin erityinen GPS-turvavyohyke sulkemaan sisalleen reitti, joka
yhdistaa kaksi GPS-vyohyketta.

On suositeltavaa luoda reiteille erilliset turvavyohykkeet. GPS-signaalin tason on oltava 2
alueella, jolle vyohyke luodaan.

Reitilla on maaritetty leveys. Pienin arvo on robotin leveys. Suurin arvo on 10 m. Kun robotti
navigoi reittia pitkin, se kulkee satunnaista reittia polun alun ja lopun valilla vahentaakseen
riskia siita, etta nurmikolle syntyy jalkia.

Robot trajectory |

Path Safety Zone | Working Safety Zone
|

A

ol

“Path width

Working Safety Zone
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Reittien on sijaittava GPS-turvavyohykkeen sisalla
(jatkuu)

Reitin on mahduttava ympardivan vyohykkeen leveyteen. On kuitenkin huomattava, etta
robotti ei koskaan mene ymparoivan vyohykkeen ulkopuolelle, vaikka reitin leveys sen
sallisi. Reittien avulla robotti voi navigoida suhteellisen kapeita kaytavia pitkin.

Suurin nopeus ja leikkuupaiden toiminta robotin navigoidessa reittia pitkin voidaan
konfiguroida siten, etta vyohykkeet voidaan yhdistaa kapeilla ja vaikeasti kuljettavilla
kaytavilla.

Nama GPS-turvareittivydhykkeet luodaan ja etsitdan samalla tavalla kuin kaikki GPS-
turvavyohykkeet.

Reittien on oltava paallekkain yhdistavien vyohykkeiden
kanssa

Kuten ylla olevasta kuvasta nakyy, reittivydhyke on paallekkainen molempien
tydskentelyalueiden kanssa. Paallekkaisyyden mittojen on oltava vahintdan 4 m x 4 m.

\ ::4m
>4m [ >4m
>4m
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Jos reittivyohyke on paallekkainen GPS-turvavydhykkeen kanssa, vyohykkeita ei tarvitse
asettaa vierekkaisiksi.

Reitit voivat yhdistaa langattomia ja langoitettuja palstoja

Reitteja voidaan kayttaa langattomien ja langoitettujen vyohykkeiden yhdistamiseen.
Kaikissa 4G RTK -asennuksissa asema on ymparoitava silmukkalangalla.

Langoitettuja tyoskentelyalueita on myds mahdollista kayttaa alueilla, joilla GPS-signaalin
taso ei ole tarpeeksi korkea 4G RTK -vyOhykkeen kayttamiseen.
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Reitit voivat yhdistaa langattomia ja langoitettuja palstoja

(jatkuu)
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Kaikissa tapauksissa reittivydhykkeiden on oltava paallekkaisia tyoskentelyalueiden kanssa
4 m x 4 m:n alalta.

Kun reittivyohyke on paallekkain langoitetun vyohykkeen kanssa, reittivyohyke on
maaritettava vierekkaiseksi palstaksi ylla olevan kuvan mukaisesti. Jos GPS-
reittivyOhykkeet ovat paallekkaisia muiden GPS-turvavydhykkeiden kanssa, vyohykkeita ei
tarvitse asettaa vierekkaiseksi.

Reittien tunnistus

Reitit ovat sarja GPS-reittipisteitd. Nama maaritellaan tunnistusprosessissa, kuten
vyohykkeen rajan tunnistuksessa. Tata koskevat seuraavat ehdot:

Kun tunnistetaan reittia, joka yhdistaa silmukkapalstan, ensimmaisen tunnistettavan
pisteen on sijaittava silmukkalangan ja GPS-reitin turvavydhykkeen valisella
paallekkaisyysalueella.

Toisen pisteen on sijaittava silmukkalangan ulkopuolella.

Al lisaa liikaa pisteitd, kun tunnistat reittié. Suorilla osuuksilla riittévé pisteiden valinen
etaisyys on 3—4 m. Pisteiden tulee olla lahempana toisiaan kaarevilla osuuksilla. Kun
pisteiden maaraa rajoitetaan, robotin navigointi pysyy sujuvana ja nopeana.

Vahintaan yhden reitin pisteen on sijaittava paallekkaisilla vydhykkeilla, joita se yhdistaa.
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Reittien tunnistus (jatkuu)

- -

Loop wire [ ol 2 3. 4
|
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Reitin suunnittelu

Reitteja luotaessa on parempi kayttaa yksittaisia pitkia reitteja segmentoitujen reittien sijaan.
Tama on havainnollistettu seuraavassa kuvassa.

G527709

Segmentoituja reitteja ei suositella, koska robotti kayttda GPS-navigointia siirtyakseen
yhden reitin paasta toisen alkuun. Tama todennakoisesti luo jalkia nurmikolle, koska robotti
seuraa aina tasmalleen samaa reittia.
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Reitin suunnittelu (jatkuu)

K 9
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On myods suositeltavaa jatkaa reitteja pitkalle kohdetydskentelyalueen sisalle. Tama
parantaa huomattavasti robotin navigointia, kun sen on palattava asemalle.

Samalle vydhykkeelle voidaan maarittaa useita reitteja. Robotti optimoi reittinsa
automaattisesti kaytettavissa olevien polkujen ja kohdealueen mukaan.

Reittivyohykkeiden automaattinen tunnistaminen

Alla nakyva reitti kulkee useiden vyohykkeiden Iapi. Robotti tunnistaa automaattisesti
vyOhykkeet, joiden lapi se kulkee.

G527711

Tama luettelo nakyy osana reitin ominaisuuksia, kun sita tarkastellaan portaalissa. Tassa
esimerkissa reittia voisi luonnehtia seuraavasti:

+ Palstalta: Silmukka
» Palstalle: Linkki 1, Vyohyke 1, Linkki 2, Vyohyke 2, Vybhyke 3
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RTK-tukiasema

RTK-tukiasema voi kayttaa joko Wi-Fi- tai 4G-yhteytta tietojen korjausten lahettamiseen
roboteille. Asennuksen vaatimukset ja kokoonpano riippuvat kaytetysta menetelmasta.
Tukiasemien yksityiskohdat ovat vastaavassa tukiaseman kayttboppaassa.

Tukiaseman kayttdopas sisaltaa seuraavaa:

+ Kuvauksen tukiasemasta ja sen toiminnoista.

* Asennuksen vaatimukset ja asennusmenettelyn.
* Tukiaseman vianmaarityksen.

+ Tietoja Wi-Fi-vahvistimesta.

Esteita koskevat vaatimukset

Robotti havaitsee tilapaiset esteet antureillaan. Tassa kasitellaan pysyvia esteita, joita
robotin on valtettava laskiessaan tyokuviota seka tyoskennellessaan.

Kaikki tallaiset esteet on ymparoitava GPS-turvavydhykkeella tai kielletylla alueella, joita
molempia pidetaan turvallisina rajoina.

Latausasema

Aseman on oltava vahintaan 15 metrin paassa kaikista esteista.
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Vesi

Vesi on erityisen vaarallista roboteille, ja se on ymparoitava kielletylla alueella tai
turvavyohykkeella.

Kielletyn alueen tai turvavyohykkeen rajan on oltava vahintaan 8 metrin paassa veden
reunasta.
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Vesi (jatkuu)
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Jos maasto viettaa vetta kohti, turvavyohykkeen tai kielletyn alueen ja veden reunan valilla
on oltava vahintaan 9 metrin etaisyys.

NoGo or Safety Zone border

>Om
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Jos veden reunan ja kielletyn alueen valiin ei ole mahdollista jattaa vahintaan 8 metrin
etaisyytta, veden ymparille on asennettava vahintaan 15 cm korkea fyysinen este.
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Vesi (jatkuu)
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Kiellettyjen alueiden valinen vahimmaisetaisyys on 5 m.
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Kielletyn alueen on oltava vahintaan 5 metrin paassa sen turvavyohykkeen rajasta, jolla
robotti tydskentelee
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Esteisiin liittyvat mitat (jatkuu)

Safety zone border

G527724

Jos este on alle 5 metrin paassa sen turvavyohykkeen rajasta, jolla robotti tydskentelee,
turvavyodhykkeen raja tulee mukauttaa kiertdmaan este. Seuraavassa kuvassa esitetyssa
jarjestelyssa turvavyohykkeen raja kiertaa esteen ympari.

e

Safety zone
border
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Estetta lahestyvien ja sen luota poistuvien rajan osuuksien valilld on oltava vahintaan
5 metrin etaisyys. Tama tarkoittaa, etta robotti ei tydskentele vahintdan 5 metrin levyisella
alueella. Taman ratkaisemiseksi voit kayttaa kahta paallekkaista turvavyohyketta.
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Esteisiin liittyvat mitat (jatkuu)
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Luku 4
TORO. .
4G RTK -asennuksen toteuttaminen

Asennuksen komponentit
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Koko alue

Langaton navigointi edellyttaa korkealaatuista GPS-signaalia. Langatonta

navigointijarjestelmaa ei ehka voi kayttaa, jos aluetta ymparaoi puita tai rakennuksia, jotka
peittavat nakyvyyden tukiaseman ja robottien seka satelliittien valilla.
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GPS-turvavyohyke

GPS-turvavydhykkeet ovat alueita, jotka maarittavat robotin tydskentelyalueen tai alueen
sellaisen reitin ymparilla, jota robotti kayttaa navigointiin. Robotti tunnistaa naiden
turvavyohykkeiden valisen rajan liikkuessaan ympari aluetta. Jotta robotti pysyisi
turvavyohykkeella, on maaritelty useita keskeisia parametreja. Jos jotakin naista muutetaan,
turvavyohykkeet mitatoityvat ja robotti lopettaa toimintansa.

Asema

Latausasema.

Aseman silmukka

On maariteltava lankasilmukalla varustettu palsta, jotta robotti voi palata asemalle ja poistua
sieltd. Taman aseman silmukkalangan on ristettava yhden GPS-turvavydhykkeen kanssa.

Reitit

Reitit ovat GPS-pisteiden jonoja, joiden muodostaman reitin avulla robotti navigoi aseman ja
tyoalueiden valilla. Reitin on sijaittava turvavyohykkeen sisalla.

@ RTK-tukiasema

RTK-tukiasema on asennettava, jotta voidaan kommunikoida satelliittien kanssa ja ilmoittaa
sitten tarkka sijainti roboteille. Tama tiedonsiirto voidaan tehda 4G:n tai Wi-Fin kautta. Jos
kaytat Wi-Fi-yhteytta, voi olla tarpeen kayttaa Wi-Fi-vahvistinta. Tukiasemasta on tietoja sen
kayttboppaassa.

Wi-Fi-vahvistin

Kun Wi-Fi-yhteytta kaytetaan korjausten valittamiseen robotille, koko alueen kattamiseksi
voi olla tarpeen kayttaa yhta tai kahta Wi-Fi-vahvistinta.

GPS:lla rajatut sisaiset tyoskentelyalueet

Eri tydskentelyalueiden luontia varten voidaan maarittaa mika tahansa maara GPS:lla
rajattuja vyohykkeita. Niiden on sijaittava yleisella GPS-turvavyohykkeella. Niiden ei tarvitse
olla paallekkain asemasilmukan kanssa. Niita ei tarvitse maaritella rajojen
tunnistusprosessilla.

© Pysyvat esteet

Tallaisia esineita ovat esimerkiksi puut, ulkorakennukset, lammet tai leikkikentat, joita
robotin on valtettava. Useimmissa tapauksissa tarvitaan kielletty alue, jotta ne valtetaan
luotettavasti.

Kielletty alue

Nama ovat GPS-koordinaateilla maaritettyja alueita, joilla robotti ei toimi, jotta esteet
voidaan valttaa.
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Robotti

Robotti on varustettava GPS-antennilla, jotta se voi kommunikoida satelliittien ja RTK-
tukiaseman kanssa.

Alypuhelinsovellus

Turf Pro -alypuhelinsovelluksen avulla voit maarittaa ja tarkistaa ulomman GPS-
turvavyodhykkeen.

Verkkoportaali

Robotti on yhdistettava turfpro.toro.com-verkkoportaaliin.

Asennuksen suunnittelu

Asennus ilman reunalankaa edellyttaa, etta tiukat kriteerit tayttyvat. Arvioi aiemmin tassa
kayttdboppaassa esitetyt kriteerit ennen asennuksen aloittamista.

Alueen arviointi
1. Varmista, robottien ja tukiaseman nakyma taivaalle on esteeton.
2. Varmista, ettd GPS-signaali on vahva.

Suunnitelman tekeminen

1. Tee suunnitelma alueen asettelusta.
2. Paata aseman ja silmukan/silmukoiden sijainti.

3. Paata, kuinka monta turvavyohyketta tarvitaan. Tama riippuu alueen
monimutkaisuudesta.

4. Paata, kuinka robotti navigoi silmukasta turvavyohykkeelle/-vydhykkeille, joissa se
tyoskentelee.

Paata tukiaseman sijainti.

Paata, kaytatko 4G- vai Wi-Fi-yhteytta.

Paata tarvittaessa Wi-Fi-vahvistinten sijainti.

Paata tarvittavien sisaisten GPS-tydskentelyalueiden maara, koko ja muoto.

© ® N O O

Paata, kuinka esteita kasitellaan. Naita voidaan hallita kielletyilla alueilla, GPS-
turvavyohykkeen muodoilla tai fyysisten esteiden avulla.

10. Jos olet epavarma, pyyda apua ja neuvoja jalleenmyyjalta/jakelijalta.

Ennen aloitusta

1. Lataa robotti latausaseman avulla.
2. Paivita ohjelmisto uusimpaan versioon.
3. Tarkista alueen pinnan laatu.
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Ennen aloitusta (jatkuu)

Tayta pinnan painaumat, joihin voi muodostua latakaoita.
Varmista, etta ruoho on leikattu enintdan 10 cm:n korkeuteen.

Huomaa: Taydellisen 4G RTK -asennuksen voi suorittaa vain kayttaja, jolla on TEKNIKON
(TECHNICIAN) rooli.

RTK-tukiaseman, aseman ja silmukan asentaminen

1. Asenna tukiasema haluttuun sijaintiin. Katso RTK-tukiaseman kéyttéopasta.
2. Asenna latausasema valittuun paikkaan. Katso latausaseman kéyttéopasta.
3. Asenna asemasilmukka taman kayttdoppaan aiempien ohjeiden mukaisesti.

Robotin yhdistaminen tukiasemaan

Tapa, jolla robotti litetaan tukiasemaan, riippuu siita, kaytetaanko niiden valiseen viestintaan
Wi-Fi- vai 4G-yhteytta.

4G RTK -asennus vaatii salasanasuojauksen Wi-Fi-yhteydelle. Tukiasemassa on oltava
kaytossa ohjelmistoversio 3.0.0 tai uudempi. Lisatietoja ohjelmiston paivittamisesta [0ytyy
RTK-tukiaseman kayttdoppaasta. Jos perusohjelmisto on paivitetty, salasana maaritetaan
paivityksen yhteydessa. Muussa tapauksessa Wi-Fi-oletussalasana I0ytyy RTK-tukiaseman
tunnistetarrasta. Uusi salasana on luotava.

Yhdistaminen tukiasemaan Wi-Fi-yhteytta varten

MOV AC 60Hz MAX 5W :
SSID: RTKWiFi (=g
PASSWORD: XXXXXXXX ;
IP: 192168.41 g s TN |=:

n
L"k HERE
1 [O] s
/ESRBxxxxxX
2
G539289
Tukiaseman Wi-Fi-verkon alkuperéinen salasana / Tukiaseman sarjanumero

oletussalasana

Yhdista robotti tukiasemaan seuraavasti:

1. Avaa teknikon valikko painamalla robotissa 9.

2. Valitse GPS RTK > > RTK Wi-Fi-yHTEYS (RTK WI-FI CONNECTION).
3. Anna tukiaseman oletussalasana.
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Yhdistaminen tukiasemaan 4G:n kayttoa varten
Huomaa: Robotin RTK 4G -toiminto on aktivoitava portaalista tai alypuhelinsovelluksesta.

1. Varmista, etta robotti on kytketty On-asentoon ja ettéa se on online-tilassa.
2. Kirjaudu portaaliin tai alypuhelinsovellukseen.

3. \Valitse robotti ja napsauta PARAMETRIT
(PARAMETERS). O Pardmetors
4. Lataa uusimmat maaritysparametrit robotista

napsauttamalla c@} .
5. Valitse Muokkaa PARAMETREJA (EDIT PARAMETERS).
6. Valitse RTK-tukiasema (RTK Base) -valilehti.

Global Parameters Parcels parameters Station Parameters RTK Base
poner_we [N
X (ECEF) 751966.4337
Y (ECEF) -5599921.454
Z (ECEF) 2949135.0036
RTK Connection Mobile ~
Base Nav ID ESRB100103

G540117

7. Aseta RTK-yhteysparametriksi Mobiili (Mobile).
Sarjanumerot 324000000-324999999
8. Sydta tukiaseman tunnistenumero. Se I6ytyy tukiaseman tarrasta ja QR-koodista.

Huomaa: Ala kayta valilydnteja sydttaessasi tukiaseman tunnistenumeroa.

4G RTK -asennuksen toteuttaminen: Robotin yhdistaminen Sivu 4-5 3472-853 B
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Yhdistaminen tukiasemaan 4G:n kayttoa varten (jatkuu)

110V AC 60Hz MAX 5W e E
SSID: RTKWiFi {] .
PASSWORD: XXXXXXXX 'ja Wil
IP: 192468.41 g (7

- "l-t H.ERE
1 =] T }

/ESRB XXX

2
G539289
Tukiaseman Wi-Fi-verkon alkuperéinen salasana / Tukiaseman sarjanumero

oletussalasana

Sarjanumerot alkaen 325000000:
9. Sydta tukiaseman tunnusnumero. Se 16ytyy tukiaseman tarrasta ja QR-koodista.
Huomaa: Al3 kayta valilydnteja, kun syo6tat alustan mallin ja sarjanumeron. XXXXX-

000000000
( I!IIIE?RE IC%HP&H‘I‘S th 110V AC 60Hz MAX 5W
ndale Avenue Sou ; iFi
Bioomington, MN 55420-1196 USA —
www.toro.com .
MODEL NO.: " 192“&
| SERIAL NO. :
1 ||. RTK BASE V2.2 4G ]
e J
G542400
Tukiaseman tunnus sarjanumero Malli- Tukiaseman tunnuksen alkuperéainen salasana /
Sarjanumero oletussalasana
Alue tyhja
RTK Connection Mobile v
Base Nav ID 30911Us8-32500000 | @
G542398
10. Lataa uusi asetus robottiin napauttamalla @

11. Kaanna robotin paakytkin Orr-asentoon, sitten On-asentoon ja paina nappaimiston
virtapainiketta.

12. Odota, kunnes Uplinkin tilana nakyy Yhdistetty (Connected).
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Yhdistaminen tukiasemaan 4G:n kayttoa varten (jatkuu)

13. Signaalin laadun tulee olla 2.0. Signaalin laatutasot voi katsoa kohdasta Teknikon
valikko (Technician’s menu) (9) > GPS RTK.

Huomaa: Tama voi kestda muutaman minuutin.

Robotin etaohjaus alypuhelinsovelluksesta

Turf Pro -alypuhelinsovelluksen avulla voit etdohjata robotin liikkeita. Tama tarkoittaa, etta
voit suorittaa rajojen tunnistuksen ilman, etta sinun tarvitsee tydontaa robottia manuaalisesti.
Menettely koostuu kahdesta vaiheesta:

» Sovelluksen kayttoonotto

* Robotin etaohjaus

Huomaa: Sovellus on tarpeen maarittaa vain kerran.

Sovelluksen kayttoonotto

Huomaa: Kauko-ohjauksen voi maarittda vain portaalin kayttaja, jolla on TEKNIKON
(TECHNICIAN) rooli.

Lataa alypuhelimeesi sovelluksen uusin versio.

Ota tukiasema (Access Point) kayttoon robotissa.

Paina Huoltoasetusvalikko (Service Setting Menu) -painiketta.

Siirry kohtaan Yhteydet (Connections).

Vaihda asetus arvosta Asiakas (Client) arvoon Tukiasema (Access Point).

o bk~ 0N~

Huomaa: Tama nayttaa robotin sarjanumeron tukiasemana.

6. Uusi salasana on luotava. Oletussalasana on 12345678. Kun uusi salasana on luotu,
valitse valintamerkkikuvake.

7. Palaa paatehtavanayttoon valitsemalla X.

Yhdistaminen robottiin

1. Yhdista puhelin internetiin ja avaa Toro Turf Pro -sovellus.
2. Kun naet robotit luettelossa, avaa puhelimen Wi-Fi-valikko.

3. Katkaise yhteys nykyiseen Wi-Fi-verkkoon ja muodosta yhteys robottiin. Robotti
tunnistetaan Wi-Fi-luettelossa robotin sarjanumerolla.

4. Kirjoita edellisessa osiossa luotu salasana.

5. Valitse Yhdista (Connect). Valitse pyydettaessa valintaruutu, etta haluat pysya
yhteydessa verkkoon ilman internetyhteytta.

6. Palaa Toro Turf Pro -sovellukseen.
7. Avaa valikko ja valitse Robotin paasy Wi-Fiin (Robot Wi-Fi Access).

4G RTK -asennuksen toteuttaminen: Robotin etdaohjaus Sivu 4-7 3472-853 B
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Yhdistaminen robottiin (jatkuu)

8. Kun kysytaan, onko robotti asetettu Tukiasemaksi (Access PoiInT), valitse OK.

9. Valitse OK, kun sinua pyydetaan vahvistamaan, etta olet yhteydessa robotin
tukiasemaan.

Robotin etaohjaus

Kun olet maarittanyt sovelluksen, valitse KaukosAADIN (REMOTE CONTROL) -painike ja paina
valintamerkkia robotin kayttoliittymassa. Taman kautta voit aloittaa robotin etadohjauksen
ohjaussauvalla.

Huomaa: On suositeltavaa seisoa robotin takana, kun ohjaat sita.
Kun robottia kauko-ohjataan:

* robotti noudattaa kaikkia turvallisuusvaatimuksia.
+ leikkuupaat on kytketty pois paalta.

Tormaykset: jos jokin seuraavista vioista havaitaan, robotti pysahtyy, mutta kaukosaadin
pysyy aktiivisena:

» BumperLeft, BumperRight
 Lift1, Lift2, Lift3, Lift4, Tilt
» CollisionLeft, CollisionRight

Jos jokin naista vioista pysyy aktiivisena yli 30 sekuntia, tapahtumasta tulee pitka tormays ja
siten suuri vika. Tassa tapauksessa kaukosaadin poistetaan kaytosta.
Suuri vika: Jos jokin seuraavista vioista havaitaan, kaukosaadin poistetaan kaytosta.

* ManualStop, LongCollision ShuttingDown
+ LeftWheelMotorBlocked, RightWheelMotorBlocked
* LeftWheelMotorTooHot, RightWheelMotorTooHot

KaukosAADIN (REMOTE conTRoL) on valittava uudelleen, ennen kuin sita voi kayttaa uudelleen.

GPS-turvavyohykkeen luominen

3472-853B

GPS-turvavyodhykkeen raja on ratkaisevan tarkea 4G RTK -asennuksessa. Se maarittelee
sen alueen rajan, jolla robotti voi toimia. Tama voi olla joko tydskentelyalue tai reittia
ymparoiva vyohyke. GPS-signaalin tason koko turvavyohykkeella tulee olla 2. Téama on
erityisen tarkeaa rajan kohdalla.

Huomaa: GPS-turvavyohykkeen voi luoda vain kayttdja, jolla on TEkNIKON (TECHNICIAN) rooli
verkkoportaalissa.

Sivu 4-8 4G RTK -asennuksen toteuttaminen: GPS-turvavyohykkeen
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Suositellut tekniikat rajojen tunnistamiseen

Jotta voidaan varmistaa hyvat tulokset robotin leikatessa rajaa, on suositeltavaa merkita
leikkuuleveys robotin takaosaan teipilla. Tama helpottaa leikkausalueen todellisen reunan
visualisointia.

|
I
G527748

Leikkuuleveys (X) on 1 033 mm (eli 516,5 mm robotin keskustasta). Raja tunnistetaan
ohjaamalla robottia alypuhelinsovelluksella.
Raja maaritetdan lisdamalla GPS-pisteita tietyin valein.

Huomaa: Al3 lisaa liikaa pisteita. Suorilla osuuksilla riittda yksi piste 3—4 metrin valein.
Kaareville osuuksille tulisi lisata enemman pisteita

3-4m

S L ii

—0 ‘_i-'—-;I
L

G527749

Luo kaarteisiin kayria, ala teravia kulmia.

e
e !
= /
- I
-
- /
{“-.. !
~ o /
~ f--.
—
= """4-.,_‘.
S ]
~ o - -
~ -~

G527750

Huomaa: Kulmat on pyoéristettédva vahintdan 1 metrin sateella.
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Suositellut tekniikat rajojen tunnistamiseen (jatkuu)

G527751

Jotta rajan maaritteleva kayra olisi pateva:

* rajan yleinen muoto voi olla kupera tai kovera
* pisteet eivat saa ylittaa toisiaan.

(v¢ (2

G527752

Huomaa: Merkitse rajan vaikeille osuuksille raja, joka auttaa ohjaamaan robottia haluttua
rajaa pitkin.

Kayran pisteita voidaan muokata (siirtaa tai poistaa) verkkoportaalista tai sovelluksesta.
Pisteet voidaan poistaa myos alypuhelinsovelluksella rajan tunnistuksen aikana.

GPS-turvavyohykkeen luominen

Voit luoda GPS-turvavyohykkeen seuraavissa paikoissa:
» alypuhelinsovelluksessa (suositus)

* robotissa

» verkkoportaalissa.
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GPS-turvavyohykkeen luominen (jatkuu)

4.1 Alypuhelinsovelluksessa

Huomaa: Tama toimenpide edellyttaa, etta olet maarittanyt sovelluksen ja se on yhdistetty
robottiin.

1.
2.

Avaa valikko ja valitse Robotin paasy Wi-Fiin (Robot Wi-Fi Access).

Valitse Robotin paasy Wi-Fiin (Robot Wi-Fi Access) -naytéssa Etsi GPS-kohde
(Discover GPS Object).

Luo uusi vydhyke napsauttamalla Valitse tunnistettava GPS-vyohyke (Select GPS
zone to discover) -nayton ylaosassa olevaa +-painiketta.

Valitse Luo uusi GPS-kohde (Create New GPS Object) -naytdssa GPS-turvavyohyke
(GPS Safety Zone).

Kirjoita vyohykkeelle nimi Luo uusi GPS-vyohyke (Create New GPS Zone) -naytdssa.

Napsauta Valitse naapuripalsta (Select a neighboring parcel) -kenttaa ja valitse sopiva
vaihtoehto:

« Jos tama on turvavyohyke, joka menee paallekkain aseman silmukkalangan palstan
kanssa, valitse tama aseman silmukkapalsta

« Jos tama on turvavyohyke, jota ei olla yhdistamassa aseman silmukkalankaan, voit
valita Ei miTAAN (NONE)

Napauta Tallenna asetukset (Save Settings).
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GPS-turvavyohykkeen luominen (jatkuu)

4.2 Robotissa

1. Valitse robotista Teknikon valikko (Technician’s menu) (9) > Infrastruktuuri
(Infrastructure) > Palstat (Parcels) > Luo (Create).

2. Vahvista, etta haluat luoda uuden GPS-vybhykkeen.
3. Muokkaa nimea.

4. Valitse 9 Vierekkaiset palstat (Neighboring parcels). Jos turvavyohyke menee
paallekkain silmukan kanssa, valitse LOOP-palstan vaihtoehto ON. Jos turvavydhyke
on paallekkainen muiden GPS-turvavydhykkeiden kanssa, voit valita vaihtoehdon Ei
mitaan (None).
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GPS-turvavyohykkeen luominen (jatkuu)

4.3 Portaalissa

1.

N o g ko

Valitse robotti ja napsauta Parametrit (Parameters).

Varmista, etta robotissa on uusimmat konfigurointiparametrit, napauttamalla {b .

Napsauta Muokkaa GPS-maarityksia (Edit GPS configuration) .| .
Napsauta +-merkkia kohdan GPS-palstat (GPS Parcels) vieressa.
Valitse GPS-turvavyohyke (GPS Safety Zone).

Kirjoita turvavyohykkeen nimi.

Napsauta Valitse naapuripalsta (Select a neighboring parcel) -kenttaa ja valitse
sopiva vaihtoehto:

« Jos tama on turvavyohyke, joka menee paallekkain aseman silmukkalangan palstan
kanssa, valitse tama silmukkapalsta.

« Jos tama on turvavyohyke, jota ei olla yhdistamassa aseman silmukkalankaan, voit
valita Ei mitdan (None).

Muista, etta silmukkalangan palstaan on liitettava yksi GPS-turvavyohyke.
Valitse Tallenna asetukset (Save settings).

Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla @

GPS-turvavyohykkeen tunnistaminen

Tama on tehtava etana ohjaamalla robottia alypuhelinsovelluksella.

1.
2.
3.

Valitse alypuhelinsovelluksessa turvavyohyke, joka on tunnistettava.
Avaa robotin kansi ja paina valintamerkkia.

Seiso robotin takana ja liikuta sita rajaa pitkin lisaten samalla GPS-pisteita
+-painikkeella.

Huomaa: Al3 lisa3 liikaa pisteita. Suorilla osuuksilla suositeltu pisteiden vélinen
etaisyys on 3—4 m. Kaarevilla osuuksilla pisteet voivat olla Iahempana toisiaan.

Lisaa viimeinen piste ennen kuin palaat aloituspisteeseen.

Napauta vihreaa valintamerkkia, kun piiri on valmis. Sovellus sulkee piirin ja laskee
GPS-pisteiden muodostaman monikulmion. Sen jalkeen se tarkistaa, onko vyohykkeen
rajan maaritteleva monikulmio kelvollinen.

Jos nayttoon tulee viesti Uusi GPS-alue on kelvollinen (New GPS zone is valid),
napauta OK ja napauta sitten tallennuskuvaketta. Tunnistetun rajan maarittavia pisteita
voi tarkastella ja muokata verkkoportaalissa.
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Rajan tarkistaminen robotissa

1. Valitse robotista Teknikon valikko (Technician’s menu) (9) > Infrastruktuuri

(Infrastructure) > Palstat (Parcels) > {Turvavyohykkeen nimi} > Verify GPS border
(Tarkista GPS-raja) ja paina valintamerkkia.

2. Katso, kuinka robotti seuraa juuri I16ydettya rajaa.
3. Kun toimenpide on valmis, vahvista se robotista.

GPS-paluupisteen asettaminen

GPS-paluupiste tarvitaan, jotta robotti voi palata asemalle. Tama piste on maaritettava
silmukkalangan ja turvavyohykkeen sisapuolelle. Tama on alue A seuraavassa kuvassa.

G527760

1. Sijoita robotti kohtaan, joka on vahintaan 5 metrin paassa silmukkalangasta ja
kohtisuorassa siihen nahden. Seuraavassa kuvassa on kolme kelvollista sijaintia liittyen
edellisessa kuvassa naytettyyn esimerkkiin.
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>5m

.}5m Q

>5m

G527761

Tyodnna robottia eteenpain, kunnes se on silmukan sisalla ja kohdassa, jossa GPS-
paluupiste tarvitaan.

Valitse robotista Teknikon valikko (Technician’s menu) > Infrastruktuuri
(Infrastructure) > Paketit (Parcels) > {GPS-turvavyohykkeen nimi} >
Naapuripalstat (Neighboring parcels).

Tarkista silmukan vieressa oleva painike ON. Tama luo pisteen, joka ohjaa robotin
turvavyohykkeelta silmukkaan.

Valitse GPS-pisteet (GPS points) > Aseta (Set).
Vahvista asetus.

Lisaturvavyohykkeiden luominen

Asennukseen voidaan sisallyttaa mika tahansa maara turvavyohykkeita. Jokainen niista
maarittelee erillisen alueen, jolla robotti voi tydskennella.

Seuraavat ehdot ovat voimassa:

Maarityksen yhden vyohykkeen on oltava paallekkain aseman silmukkalangan kanssa.

Jokaisen turvavyohykkeen on oltava paallekkain muiden GPS-turvavyohykkeiden,
silmukkalangan tai langoitetun palstan kanssa, jotta robotti voi liikkua koko alueella.

Taman paallekkaisyyden on oltava vahintdan 4 m x 4 m.

Kayttajan, jolla on teknikon (Technician) kayttajarooli verkkoportaalissa, tulee luoda
turvavyohyke.

Sisaisten GPS-tyoskentelyalueiden luominen

Sisaisia GPS-tyoskentelyalueita voidaan luoda turvavyohykkeelle. Naiden avulla voidaan
optimoida robotin toimintaa kayttaen ajoitusta.

4G RTK -asennuksen toteuttaminen: GPS-paluupisteen Sivu 4-15 3472-853 B
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Tata koskevat seuraavat ehdot:

Kaikkien naiden sisaisten vydhykkeiden on sijaittava GPS-turvavyohykkeella.

Niita ei tarvitse maaritellad rajantunnistusprosessilla. Kuka tahansa kayttgja, jolla on
robotin kayttdoikeus, voi maarittaa ja muokata niita verkkoportaalissa.

Eri vydhykkeiden leikkuukorkeus vastaa ne kattavan turvavydhykkeen korkeusasetusta.

GPS-vyohyke voidaan luoda joko robotissa tai verkkoportaalissa.
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4.1 GPS-tyoskentelyalueen luominen ja tunnistaminen robotissa

1. Valitse robotista Teknikon valikko (Technician’s menu) (9) > Infrastruktuuri
(Infrastructure) > Palstat (Parcels) > {Turvavyohykkeen nimi} > Luo (Create).

2. Vahvista, etta haluat luoda uuden GPS-vydhykkeen.

3. Muokkaa nimea.

4. Valitse alypuhelinsovelluksessa GPS-tydskentelyalue, joka on tunnistettava.

5. Avaa robotin kansi ja paina valintamerkkipainiketta.

6. Seiso robotin takana ja liikuta sita rajaa pitkin lisdten samalla GPS-pisteita
+-painikkeella.

7. Lisaa viimeinen piste ennen kuin palaat aloituspisteeseen.

8. Napauta valintamerkkipainiketta, kun piiri on valmis. Sovellus sulkee piirin ja laskee
GPS-pisteiden muodostaman monikulmion. Sen jalkeen se tarkistaa, onko vyéhykkeen
rajan maaritteleva monikulmio kelvollinen.

9. Jos nayttdon tulee viesti "Uusi GPS-alue on kelvollinen (New GPS zone is valid)”,
napauta OK ja napauta sitten tallennuskuvaketta. Rajan maarittavia pisteita voi
tarkastella ja muokata verkkoportaalissa.

Huomaa: Tata vyohyketta ei tarvitse tarkistaa.
Muita GPS-tydskentelyalueita voidaan lisata samalla tavalla. Naiden vydhykkeiden
avulla voidaan optimoida robotin tyoaikataulu.
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4.1 GPS-tyoskentelyalueen luominen portaalissa
Voit luoda sisaisen tydskentelyalueen kahdella tavalla:

* maarittamalla uuden pistejoukon

kopioimalla ja muokkaamalla olemassa olevaa vyohyketta.

—

Valitse robotti portaalista ja napsauta Parametrit (Parameters).

Varmista, etta robotissa on uusimmat konfigurointiparametrit, napauttamalla '{b .

Napsauta Muokkaa GPS-méirityksia (Edit GPS configuration)M
Napsauta kohdan GPS-palstat (GPS parcels) vieressa olevaa +-painiketta.

Valitse GPS-vyohyke GPS-turvavyohykkeen sisalla (GPS zone inside GPS safety
zone).

a bk~ w DN

o

Kirjoita GPS-vyohykkeen nimi (GPS Zone name) -kenttaan vyohykkeen nimi.

7. Napsauta "Valitse ylatason GPS-turvapalsta (Select a GPS safety parent parcel)”
-kenttaa ja valitse ylatason vydhyke.

8. Jos haluat luoda kokonaan uuden GPS-vydhykkeen, valitse "Oletusarvot” (Default
values) "Kopioi GPS-koordinaatit kohteesta” (Copy GPS coordinates from) -kentassa.
Jos haluat kopioida olemassa olevan vyohykkeen, valitse kopioitavan vyohykkeen nimi.

9. Napsauta TALLENNA ASETUKSET (SAVE SETTINGS).

10. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla @ Luo uusi vyohyke tai muokkaa
olemassa olevaa vyohyketta noudattamalla vaadittuja ohjeita.

11. Luo uusi vyohyke tai muokkaa olemassa olevaa vyohyketta noudattamalla vaadittuja
ohjeita.
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4.1.2 Uuden GPS-tyoskentelyalueen tunnistaminen portaalissa

1. Napsauta 0 juuri luomasi vyohykkeen vieressa.
2. Maarita jokainen uuden GPS-vyohykkeen muodostava piste napsauttamalla karttaa.

G527766

Kun muoto suljetaan, syntyy uusi GPS-vyodhyke.

G527767

Muut sisaiset GPS-vydhykkeet voidaan luoda samalla tavalla.
Huomaa: Kaikkien pisteiden on oltava turvavyéhykkeella.

3. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla %
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4.1.3 Nykyisen GPS-tyoskentelyalueen muokkaaminen
portaalissa

1. Valitse juuri luomasi vydhyke.

2. Avaa vyodhykkeen lukitus napsauttamalla : . Kuvake muuttuu muotoon o’ .
3. Voit siirtaa pistetta vetamalla sen uuteen paikkaan.
4. \Voit poistaa pisteen napsauttamalla sita.

i)

5. Valitse pisteiden maara napsauttamalla ** ja vetdmalla sitten laatikko poistettavien
pisteiden ymparille.
Huomaa: Kaikkien pisteiden on oltava turvavyohykkeella.

6. Kun muutokset on tehty, napsauta of’ . Talléin kuvake muuttuu muotoon

7. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla @

Kielletyn alueen luominen

3472-853B

Kielletyt alueet ovat keino valttaa pysyvia esteita. Jos reunalankaa ei ole asennettu, on
tarkeaa, etta olet tietoinen esteiden valttamiseen liittyvista ehdoista ennen niiden luomista.
Pysyvat esteet ja keinot niiden valttdmiseksi tulee esittda asennussuunnitelmassa.

Ennen kielletyn alueen maarittamista on myos otettava huomioon alla kuvatut mitat.

Border of the GPS Safety Zone

Minimum 5m
Working area

Area to be excluded from
the working area

e ¢

G527771

Kuten edellisesta kuvasta nakyy, rekisteroidyn pisteen sijainti kielletyn alueen rajalla on
etaisyydella X todellisesta kielletysta alueesta, kun robotti suorittaa rajan tunnistusta tai

tydskentelee rajan kanssa rinnakkaiseen suuntaan. X on puolet robotin rungon leveydest3,
639 mm.

Kun kuvion suunta on kohtisuorassa alueen reunaan nahden, robotti pysahtyy, kun
takapyorien akselin keskipiste saavuttaa kielletyn alueen rajan rekisteroidyn sijainnin.
Talloin kielletyn alueen rajan rekisteroity GPS-sijainti on etaisyydella Y robotin etuosasta. Y
on taka-akselin keskipisteen ja rungon etuosan valinen etaisyys, 802 mm. Kun kuvion
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suunta on kohtisuorassa alueen reunaan nahden, robotin keula etenee pidemmalle kielletyn
alueen rajan yli kuin robotin kylki silloin, kun kuvio on samansuuntainen alueen reunan
kanssa.

Jotta robotti ei paase pois suljettavalle alueelle tai téormaa esteeseen, kiellettya aluetta
tallennettaessa on jatettava vahintaan 300 mm:n etaisyys kielletyn alueen ja robotin kyljen
valiin.

Robotti tydskentelee etaisyyteen Z asti maaritetystd marginaalista, jonka tulee olla

vahintaan 300 mm (robotin sivulta katsottuna) vyohyketta tallennettaessa. Robotille Z on
123 mm.

Area to be
excluded from the
working area

300mm

G527772

Voit luoda kielletyn alueen kolmella tavalla:
* robotissa

+ Alypuhelinsovelluksessa
* Portaalissa

Kielletyn alueen luominen ja tunnistaminen robotissa

1. Valitse robotin kayttoliittymassa Teknikon valikko (Technician’s menu) >
Infrastruktuuri (Infrastructure) > Kielletyt GPS-alueet (GPS NoGo zones).

2. Valitse Luo (Create).

3. Kirjoita kielletylle alueelle nimi.

4. Valitse Manuaalinen kielletyn alueen tunnistus (Manual NoGo zone discovery).
Huomaa: GPS-signaalin laadun on oltava 2.

5. Valitse Lisaa uusi GPS-piste (Add a new GPS point). GPS-pisteiden maara
(Number of GPS points) on nyt 1 Manuaalinen kielletyn alueen tunnistus (Manual
NoGo zone Discovery) -naytossa.

6. Siirra robotti uuteen paikkaan ja valitse Lisaa uusi GPS-piste (Add a new GPS point)
uudelleen. Jatka, kunnes olet sijoittanut robotin pistejoukkoon, joka ymparoi
poissuljettavaa vyohyketta. Pisteita on lisattava tarpeeksi, jotta vyohyke voidaan
maarittaa tarvitsemallasi tarkkuudella, mutta jos pisteita lisataan liikaa, se hidastaa
robotin toimintaa.

Huomaa: Kielletty alue on vahvistettava.
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Kielletyn alueen tarkistaminen

Kielletyn alueen vahvistus on tehtava robotin kayttoliittymassa.

1. Valitse 9. Teknikon valikko (Technican’s menu) > Infrastruktuuri (Infrastructure) >
Kielletyt GPS-alueet (GPS NoGo zones) ja valitse juuri luomasi kielletty alue.

2. Valitse Vahvista GPS-raja (Verify GPS border). Varmista, etta haluat vahvistaa rajan.

3. Tarkkaile robottia, kun se liikkuu rajan ymparilla. Jos hyvaksyt rajan, napsauta OK. Jos
et hyvaksy, napsauta Peruuta (Cancel) ja aloita toimenpide uudelleen.

Kielletyn alueen luominen ja tunnistaminen
alypuhelimella

Tama prosessi edellyttaa, etta olet maarittanyt sovelluksen ja etta sovellus on yhdistetty
robottiin.

1. Valitse Robotin paasy Wi-Fiin (Robot Wi-Fi Access) -naytossa Etsi GPS-kohde
(Discovery GPS Object).

2. Luo uusi vydhyke napsauttamalla Valitse tunnistettava GPS-alue (Select GPS zone

to discover) -naytén yldosassa olevaa -painiketta.
Valitse Kielletty GPS-alue (GPS NoGo Zone).

Kirjoita vydhykkeelle nimi.

Napauta Tallenna asetukset (Save Settings).

Valitse luotava kielletty alue

Paina robotin kayttéliittymassé ¥ ja sulje kansi.

© N o 0 bk ow

Seiso robotin takana, liikuta sitéa ohjaussauvalla ja lisad GPS-piste napauttamalla
+-painiketta. Lisaa pisteita, kunnes vyohykkeen raja on maaritetty. Pisteita on oltava
vahintaan 3.

9. Napauta valintamerkkipainiketta.

10. Sovellus tarkistaa sitten, muodostavatko lisaamasi pisteet kelvollisen monikulmion. Jos
nain on, voit napauttaa Save (Tallenna). Jos nain ei ole, voit napauttaa
roskakorikuvaketta, poistaa pisteet ja aloittaa alusta.

Kielletyn alueen luominen ja tunnistaminen portaalissa
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1. Valitse robotti ja napsauta Parametrit (Parameters).

2. Varmista, etta robotissa on uusimmat konfigurointiparametrit, napauttamalla {b .

3. Napsauta Muokkaa GPS-maarityksia (Edit GPS configuration) .|

4. Napsauta kohdan Kielletyt GPS-alueet (GPS NoGo zones) vieressa olevaa +-merkkia.

5. Kirjoita kielletyn alueen nimi kenttaan GPS-vydohykkeen nimi (GPS Zone Name).
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Kielletyn alueen luominen ja tunnistaminen portaalissa
(jatkuu)

6. Voit luoda taysin uuden GPS-vydhykkeen, Valitse "Oletusarvot” (Default values])
kentassa "Kopioi GPS-koordinaatit kohteesta” (Copy GPS coordinates from0) .

7. Napsauta TALLENNA ASETUKSET (SAVE SETTINGS).

8. Napsauta Ojuuri luomasi kielletyn alueen vieressa.

9. Maarita jokainen uuden GPS-vybhykkeen muodostava piste napsauttamalla karttaa.

v,

G527775

10. Kun muoto suljetaan, syntyy uusi kielletty alue.

G527776

11. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla ({P

GPS-reittien luominen

Reitit tarjoavat robotille tehokkaan keinon navigoida tyoskentelyalueiden ja aseman valilla.
Koska ne toimivat molempiin suuntiin, niita voidaan kayttaa asemalta poistumiseen ja
asemalle paluuseen. Reittia kaytetaan tyypillisesti esimerkiksi kulkemiseen aseman ja sen
silmukan seka tyoskentelyalueen valilla. Tama tarkoittaa, etta asema voidaan asentaa
katevaan paikkaan, joka on kaukana vilkkaista alueista. Reitteja voidaan kayttaa myaos
navigointiin kaukana toisistaan olevien tyoskentelyalueiden valilla.

Reitteja voidaan luoda alypuhelinsovelluksessa tai portaalissa.

Turvavyohykkeen luominen reitin ymparille

Kaikki reitit on asetettava turvavyohykkeelle, joka on paallekkainen niiden vydhykkeiden
kanssa, joita se yhdistaa. Paallekkaisyyden reittivydhykkeen ja silmukan tai
tyoskentelyalueen kanssa on oltava yli4 m x 4 m.
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Turvavyohykkeen luominen reitin ymparille (jatkuu)
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Path Safety

>4m
- Zone A

b4mI

Safety/Working
Zone 1

Safety/Working
Zone 2

>4m >4 >4m
> Pl 'y i

I>4m

G527777

Path Safety
Zone B

Luo kaikki reitin turvavyohykkeet ennen reittien luomisen aloittamista.

Huomaa: Reitin ymparilla olevan turvavydhykkeen tydskentelyprosentti on asetettava

arvoon 0 %.

Naita vyohykkeita pidetaan turvavyohykkeina, ja siksi ne luodaan samalla prosessilla kuin
aiemmin maaritelty turvavyohyke.
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4.4 Reitin luominen alypuhelinsovelluksessa

1. Valitse Robotin paasy Wi-Fiin (Robot Wi-Fi Access) -naytdssa Etsi GPS-kohde
(Discovery GPS Object).

2. Luo uusi vybhyke napsauttamalla Valitse tunnistettava GPS-alue (Select GPS zone

to discover) -naytdn ylaosassa olevaa -painiketta.
3. Valitse Luo GPS-reitti (Create GPS Path).
4. Luo reitti.
5. Kirjoita reitin nimi.

Huomaa: Ylatason palstaa ei tarvitse valita.

6. Napauta Yhteys langoitettuun palstaan (Connection to wired parcel) -kenttaa ja
valitse sopiva vaihtoehto.

« Jos tama reitti alkaa aseman silmukan palstan kanssa paallekkaisesta osiosta,
valitse tama silmukan sisaltava palsta.

» Jos tama reitti on turvavydhykkeella, jota ei ole kytketty aseman silmukkalankaan,
voit valita Ei mitaan (None).

7. Napauta Tallenna asetukset (Save Settings).
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4.5 Reitin tunnistus alypuhelimella

Tama on tehtava etdohjaamalla robottia alypuhelinsovelluksesta. Tama edellyttaa, etta
sovellus on maaritetty.
1. Aseta robotti reitin ensimmaiseen pisteeseen.

Huomaa: Kun reitti alkaa aseman silmukasta, reitin ensimmainen piste on sijoitettava
siten, etta se asettuu aseman silmukan ja aseman silmukkaan liitetyn reitin
turvavyohykkeen paallekkaisen alueen sisaan.

2. Valitse alypuhelinsovelluksessa tunnistettava reitti.
3. Seiso robotin takana ja liikuta sita reittia pitkin lisaten samalla GPS-pisteita

+-painikkeella.

Loop wire [ o . _3___3___5:
l -

G527708

4. Toinen piste on sijoitettava aseman silmukan ulkopuolelle. Reitin tunnistuksen tulee aina
kulkea aseman silmukasta kohti muita vyohykkeita.

5. Al lisaa liikaa pisteita. Suorilla osuuksilla suositeltu pisteiden vélinen etaisyys reitille on
10 m. Pisteiden tulee olla lahempana toisiaan kaarevilla osuuksilla.

6. Pidenna reittia vyohykkeelle. Tama avustaa navigointia tilanteessa, jossa robotin pitaa
palata asemalle.

7. Napauta valintamerkkipainiketta, kun reitti on valmis. Sovellus laskee GPS-pisteiden
muodostaman monikulmion.

8. Napsauta Tallenna (Save) -kuvaketta.

Huomaa: Tunnistetun reitin maarittavia pisteita voi tarkastella ja muokata
verkkoportaalissa.
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4.6 Reitin luominen portaalissa

—

Valitse robotti ja napsauta Parametrit (Parameters).

Varmista, etta robotissa on uusimmat konfigurointiparametrit, napauttamalla '{b )
Napsauta Muokkaa GPS-mairityksia (Edit GPS configuration)M.

Napsauta kohdan GPS-reitit (GPS paths) vieressa olevaa +-merkkia.

Jata Automaattinen (Automatic) -asetus paalle (ON).

Kirjoita reitille nimi.

N o gk oo b

Napsauta Yhteys langoitettuun palstaan (Connection to Wired Parcel) -kenttaa ja
valitse sopiva vaihtoehto.

« Jos tama reitti alkaa paallekkain aseman silmukkalangan palstan kanssa, valitse
tama silmukkapalsta.

+ Jos tama reitti on turvavyohykkeella, jota ei ole kytketty aseman silmukkalankaan,
voit valita "Ei mitaan” (None).

8. Napsauta Tallenna asetukset (Save Settings).

9. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla JU\‘)
10. Voit nyt tunnistaa reitin ylla kuvatulla alypuhelimella tai jatkaa portaalissa.

Reitin tunnistaminen portaalissa

Huomaa: Kaikkien pisteiden on oltava turvavyéhykkeella.

1. Napsauta juuri luomasi reitin vieressa 9
2. Maarita jokainen uuden GPS-vybhykkeen muodostava piste napsauttamalla karttaa.
3. Napsauta ensimmaista pistetta seuraavan kuvan mukaisesti.

Loop wire [ .]_._.2'___3__ 4

| T

G527708

4. Toinen piste on sijoitettava aseman silmukan ulkopuolelle. Reitin tunnistuksen tulee aina
kulkea aseman silmukasta kohti muita vyohykkeita.

5. Al3 lisaa liikaa pisteita. Suorilla osuuksilla suositeltu reitin pisteiden valinen etaisyys on
10 m. Pisteiden tulee olla lahempana toisiaan kaarevilla osuuksilla.
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6. Pidenna reittia vyohykkeelle. Tama avustaa navigointia tilanteessa, jossa robotin pitaa
palata asemalle.

7. Laita osoitin vimeisen pisteen kohdalle ja napsauta B-kuvaketta. Tdmaé viimeistelee
polun ja tallentaa sen.

8. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla @

Leikkuusuunnan asettaminen

Taman toimenpiteen avulla voit varmistaa, etta robotti leikkaa urheilukentan rakenteeseen
nahden oikeaan suuntaan. Tassa menettelyssa oletetaan, etta urheilukentta on maaritetty
kuvioleikkuuta varten (eli urheilukenttaa vastaava GPS RTK -alue on luotu).

Taman toimenpiteen avulla voit asettaa ensisijaiset ja toissijaiset tydsuunnat.
Ennen kuin aloitat taman toimenpiteen, tarkista, ettd GPS-signaalin laatu on vahintaan 1.6.

Teknikon valikko (Technician's menu) (9) > GPS RTK > GPS-signaalin laatu (GPS
signal quality).

1. Aseta robotti pisteeseen, jota kaytetaan vertailupisteena suunnan maarittamiseen (piste
1 seuraavassa kuvassa). On suositeltavaa, ettd tama kohta on lahella kentan kulmaa.

>10m

2. Valitse Teknikon valikko (Technician’s menu) (9) > Infrastruktuuri (Infrastructure) >
Palstat (Parcels) > {kenttaa vastaava RTK GPS -vyohyke}. Tarkista, etta vaihtoehto
Kuvioleikkaus (Pattern mowing) on valittuna.

3. Valitse Paasuunta (Main heading).
4. Valitse Aseta viitepiste (Set ref. point).
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5. Tyonna robottia vahintaan 10 metria tasmalleen siihen suuntaan, johon kuvio
muodostetaan (edellisen kuvan kohta 2). On suositeltavaa siirtda robottia
mahdollisimman pitkalle suunnan tarkkuuden varmistamiseksi.

6. Kun olet siirtanyt robottia yli 10 metria, voit maarittaa toisen pisteen. Valitse Aseta
paasuunta (Set main heading).

7. Robotin suunnan ja pohjoisen valinen kulma (a) naytetaan.

F 3

a

G527780

Jos et ole tyytyvainen kulmaan, valitse Poista viitepiste (Delete ref. point) ja aloita
prosessi uudelleen.

On my6s mahdollista asettaa muut leikkuusuunnat suhteessa paasuuntaan. Voit tehda
taman valitsemalla Muut suunnat (Other headings) ja valitsemalla sitten asetukset
Suuntien maara (Number of directions) ja Kulma (Angle), joka maarittaa jokaisen
suunnan valisen kulman.

8. Kun suunta on maaritetty, tallenna asetukset.

Asennuksen maarittaminen
Leikkuukiekon tyypin valinta

Jos tydskentelyalueesi on tarkoitus leikata alemmalla leikkuukorkeudella (alle 20 mm), voit
kayttada "matalaa” leikkuukiekkoa. Matalien leikkuukiekkojen kokoalue on 15 mm — 90 mm.

1. Valitse Teknikon valikko (Technician's menu) (9) > Edistyneet parametrit
(Advanced parameters)..

2. Valitse Leikkuukiekko (Cutting disc) ja valitse Matala korkeus (Low height).
3. Aseta haluttu leikkuukorkeus.
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Leikkuukorkeuden asetus

Terien leikkuukorkeus voidaan asettaa erikseen jokaiselle asennuksessa maaritellylle
turvavyohykkeelle. Sisaisille tydskentelyalueille ei ole mahdollista asettaa erilaisia
leikkuukorkeuksia, vaan niissa on kaytettava samaa leikkuukorkeutta kuin ylatason
turvavyohykkeella.

Huomaa: Leikkaus ei ole oletuksena kaytossa, kun robotti navigoi reittia pitkin.

Leikkuukorkeuden asettaminen verkkoportaalista

1. Kirjaudu portaaliin ja napsauta luettelossa olevaa robottia.
2. Napsauta Parametrit (Parameters).

3. Lataa uusimmat maaritysparametrit robotista napsauttamalla {b .

4. Napsauta Muokkaa parametreja (Edit Parameters) -rataskuvaketta.

5. Napsauta Palstan parametrit (Parcel Parameters) -valilehtea.

6. Aseta leikkuukorkeus haluttuun arvoon.

7. Sulje Parametrieditori (Parameters editor) -ikkuna napsauttamalla X-kuvaketta.
8. Lataa uusi asetus robottiin napsauttamalla 4})

Robotin leikkuukorkeuden asettaminen

1. Valitse robotin kayttoliittymasta Asetukset (Settings) > Leikkuukorkeus (Cutting
height).

2. Valitse GPS-turvavydhyke, jotta voit muuttaa leikkuukorkeutta.

3. Napsauta Valitse kohde (Set target). Valitse palsta leikkuukorkeuden muuttamista
varten.

4. Syota haluamasi korkeus ja napauta valintamerkkikuvaketta.

Leikkuukorkeuden asettaminen alypuhelinsovelluksessa
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1. Kirjaudu sovellukseen ja valitse robotti.
2. Napauta Asetukset (Settings).

3. Varmista, etta robotissa on uusimmat konfigurointiparametrit, napauttamalla {b :
4. Napauta Asetukset (Settings).

.-I_=
5. Napauta E .

6. Aseta leikkuukorkeus haluttuun arvoon.
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Leikkuukorkeuden asetus (jatkuu)

7. Siirra uusi asetus robottiin napauttamalla @

Tyoskentelyaikataulun maarittaminen

Robotin tyoskentelyaikataulu voidaan maaritelld joko maarittamalla ajat tai asettamalla
kullekin tyoskentelyalueelle varattava prosenttiosuus ajasta.

Aikataulu voidaan maarittaa helpoiten verkkoportaalissa.

Rajan leikkaaminen

4G RTK -asennuksessa on tarkeaa, etta turvavyohykkeen raja leikataan saanndllisesti.

Huomaa: On erittéin suositeltavaa kayttaa perakkaista ajoitusta rajojen hallintaan.

Kun perakkaista ajoitusta kaytetaan, raja leikataan aina heti, kun tydskentelyalue on leikattu
kokonaan.

Perakkaisen ajoituksen toteuttaminen

1.

Valitse robotin kayttoliittymassa Palveluasetukset (Service Settings) > Toiminnot
(Operations).

Valitse Perakkainen aikataulu (Sequential Schedule) ja valitse painike ON.

Luettelo palstoista/vydhykkeista reitteineen esitetaan. Aseta ne, jotka sisallytetaan
sarjaan, asentoon ON.

Jos et halua, ettad vyohykkeen raja sisallytetdan sarjaan, valitse Asetukset (Settings) >
Raja (Border) ja maarita rajan asetukset.

Huomaa: Kiellettyjen alueiden rajoja ei leikata.

Asemalta poistumisen parametrien maarittaminen

GPS-signaalin taso 1.2 riittaa robotin poistumiseen asemalta, mutta signaalitaso 2 tarvitaan,
jotta robotti voi toimia turvavyohykkeella. Kun robotti poistuu asemalta, sen on kuljettava
etaisyys X silmukkalankaa pitkin ennen kuin se kohtaa sopivan signaalitason 2. Tama
etaisyys X on asetettava poistumisparametriksi.

Tama parametri voidaan asettaa manuaalisesti, mutta on suositeltavaa, ettd annat robotin
asettaa sen automaattisesti.

Poistumisparametrien asettaminen manuaalisesti

1.

Valitse Teknikot (Technicians menu) -valikko (9) > Infrastruktuuri (Infrastructure) >
Asemat (Stations) > Manuaalinen asema (Manual station) > Poistumisparametrit
(Exit parameters).

Valitse Luo uusi parametrijoukko (Create new parameter set).
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Rajan leikkaaminen (jatkuu)
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3.

4.

Aseta etaisyys X kohtaan Pienin poistumisetaisyys (Min exit distance). Pienin
syotettava arvo on 0,8 m.

Syota tarvittava arvo kohtaan Suurin poistumisetaisyys (Max exit distance). Tama
voi olla 1 m enemman kuin pienin poistumisetaisyys.

Poistumisparametrien automaattinen asettaminen

Aseta robotti latausasemaan.

Valitse Teknikot (Technicians) -valikko (9) > Infrastruktuuri (Infrastructure) >

Asemat (Stations) > Manuaalinen asema (Manual station) > Kalibroi nyt (Calibrate
now).

Vahvista, etta haluat kalibroida aseman. Robotti tekee silmukasta piirin. Se asettaa
Vahimmaispoistumisetaisyyden (Min exit distance) arvoon, joka kuljetaan ennen
kuin GPS-signaalin taso 2 tunnistetaan. Suurin poistumisetaisyys (Max exit
distance) asetetaan 1,0 m vahimmaisetaisyytta suurempaan arvoon.

Hyvaksy arvot vahvistamalla.

Sivu 4-32 4G RTK -asennuksen toteuttaminen: Asennuksen
maarittiminen



Luku 5

Kuinka TurfPro toimii 4G RTK
-asennuksessa

Poistuminen asemalta

Robotti poistuu asemalta, kun

* akku on tayteen ladattu
+ tybaikataulu sanelee sen.

Tapa, jolla robotti poistuu asemailta ja siirtyy GPS-turvavyodhykkeelle, riippuu asennuksen
maarittelyista.

* Aseman silmukka menee paallekkain tyoskentelyalueen kanssa
* Robotti kayttaa yhta tai useampaa reittia navigoidakseen tydskentelyalueelleen

Aseman silmukka menee paallekkain GPS-
turvavyohykkeen kanssa

Loop wire

___q GPS Safety Zone

G527673

Robotin on havaittava GPS-signaalin tasoksi vahintaan 1.2, kun se on asemalla. Kun se
poistuu asemalta, se seuraa silmukkalankaa jonkin matkaa (X), kunnes se saapuu GPS-
turvavyohykkeelle ja havaitsee GPS-signaalin tason 2.

Tama etaisyys X voidaan asettaa asennuksen maaritysparametriksi, jotta voidaan
varmistaa, etta robotti kulkee riittdvan matkan havaitakseen GPS-signaalin tason 2. Jos

Kuinka TurfPro toimii 4G RTK -asennuksessa Sivu 5-1 3472-853 B



Aseman silmukka menee paallekkain GPS-
turvavyohykkeen kanssa (jatkuu)

haluat asettaa vahimmais- ja enimmaisetaisyyden, joka kuljetaan asemalta poistuttaessa,
valitse Teknikon valikko (Technician’s menu) > Infrastruktuuri (Infrastructure) >
Asemat (Stations) > Poistumisparametrit (Exit parameters).

Kun robotti saavuttaa turvavyohykkeen ja havaitsee GPS-signaalin tason 2, se pysahtyy ja
laskee reitin kohtaan, jossa sen on maara tydéskennella. Se asettaa leikkuukorkeudeksi
GPS-turvavyodhykkeelle asetetun arvon ja kaantyy sitten poispain langasta ja navigoi GPS:n
avulla sinne, missa sen on maara aloittaa tyoskentely.

Robotti kayttaa yhta tai useampaa reittia navigoidakseen
tyoskentelyalueelleen

Suurissa ja monimutkaisissa asennuksissa reitit tarjoavat tehokkaan tavan navigoida
tyoskentelyalueille. Reitit on ymparoitava turvavyohykkeilla, ja yhden turvavydhykkeen on
oltava paallekkain aseman silmukkalangan kanssa.

Robotti poistuu asemalta ja liikkuu seurantalankaa pitkin, kunnes se havaitsee
saapuneensa turvavyohykkeelle. Robotti kiertyy sitten poispain langasta ja siirtyy
tydskentelyvyohykkeelle johtavan reitin paahan. Se liikkuu reittia pitkin kayttaen satunnaista
siirtymaa reitista poispain varmistaakseen nain, etta ruohoon ei jaa jalkia.

Kun robotti havaitsee tulleensa tyoskentelyn turvavyohykkeelle, jossa sen on
tyoskenneltava, se siirtyy pois reitilta kohti kohtaa, jossa sen on aloitettava tyoskentely.

X! e

Path Safety

Zana D Working Safety

Zone 2

Working Safety
Zone 1

G527674

Tyoskentely

3472-853B

Kun robotti on poistunut asemalta, se navigoi seuraavalle tyoskentelyalueelle.
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Tyoskentely yksinkertaisella alueella

Robotti navigoi kyseiselle vyohykkeelle laskemansa kuvion aloituspisteeseen ja aloittaa

tyoskentelyn kayttamalla 10 cm:n paallekkaisyytta kuvion jokaiselle riville. Se jatkaa talla
tavalla, kunnes sen on palattava asemalle.

GPS Safety Zone

Y aTa

End point
Cycle1

‘uu

Start point Cycle1

G527675

GPS Safety Zone

YN

S

G527676

Leikkuukuvio suoritetaan useiden tydsyklien aikana. Jokaisen uuden syklin alussa robotti
jatkaa oletusarvoisesti kuviota tdsmalleen samasta kohdasta, jossa edellinen sykli paattyi.

Leikkausta on mahdollista jatkaa my0os edellisen syklin lopussa kesken jaaneen linjan
alusta.

Kun kuvio on valmis, robotti laskee uuden leikkuukuvion ja vuorottelee leikkuusuuntia
varmistaakseen optimaalisen leikkuulaadun ja koko kentan kasittelyn. Alla olevassa
kuvassa nakyvassa esimerkissa kaytetaan neljaa suuntaa, joiden valissa on 45 asteen
kulma. Tarvittaessa on mahdollista kayttaa vahemman leikkuusuuntia.
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Tyoskentely yksinkertaisella alueella (jatkuu)

G527677

Tyoskentely monimutkaisella alueella

Tyoskenneltaessa monimutkaisemmalla tyoalueella jaetaan alue tyokuvion suunnan
mukaan.

Robotti tydoskentelee ensin osa-alueella 1 tiettyyn
suuntaan (X). Osa-alueen kattaminen voi vaatia
useamman kuin yhden sykilin.

Kun osa-alue 1 on valmis, robotti siirtyy suoraan
aloittamaan osa-alueen 2 leikkaamisen samaan
suuntaan (X). Uutta syklia ei aloiteta.

G527679

Kun koko alue on valmis, robotti palaa asemalle
latautumaan. Taman jalkeen se laskee uudet osa-
alueet, jotka peittavat tyoskentelyalueen
tydskenneltdessa uuteen suuntaan (Y). Uusi
tydskentelysykli alkaa.

G527680
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Tyoskentely monimutkaisella alueella (jatkuu)

Kun osa-alue 3 on valmis, robotti siirtyy suoraan
aloittamaan osa-alueen 4 leikkaamisen samaan
suuntaan (Y). Uutta syklia ei aloiteta.

Kuvioleikkuun aikana robotti kaantyy ennen
maaritellyn leikkuualueen reunaa. On tarkeaa
varmistaa, etta robotti leikkaa rajan saanndllisesti.

G527681

Tyoskentelypaikan valinta

Kun leikattavia alueita (GPS-turvavydhykkeita) on useita, on tarkeaa, etta jokainen alue
leikataan sen tarpeiden mukaan ja silloin, kun se on kaytettavissa. Kuviotilassa leikattaessa
robotti ei leikkaa tyoskentelyalueen reunaan asti, joten on myos tarkeaa, etta vyohykkeen
raja leikataan saanndllisesti.

Robotti maarittaa tyoskentelypaikan kahdella tavalla:
+ Kayttaen perakkaista ajoitusta (suositus)

+ Maarittéaen kullakin vydhykkeella vietettavan ajan prosenttiosuuden

Huomaa: On suositeltavaa maarittaa robotille tydaikataulu.

Perakkainen ajoitus

Helpoin tapa varmistaa, etta jokainen vyohyke ja sen raja leikataan saanndllisesti, on ottaa
kayttodn perakkainen ajoitus. Kun perakkainen ajoitus on kaytdssa, robotti tydskentelee
vuorotellen kullakin vydhykkeella ja leikkaa rajan, kun leikkaus on valmis. Robotti toimii
maaritellyn tydaikataulun mukaisesti.

Perakkaisen ajoituksen prosessi on esitetty seuraavassa kuvassa. Katso asennusta, jossa
on kolme erillista leikattavaa vydhyketta. Maaritetyn aikataulun mukaan vydhykkeet 2 ja 3
eivat ole kaytettavissa tiettyina vuorokaudenaikoina.

T=0

Zone 3

Zone 2

6527683
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Perakkainen ajoitus (jatkuu)

3472-853B

Hetkella T=0 robotti aloittaa vyohykkeen 1 leikkaamisen. Kun koko alue on leikattu, se
leikkaa rajan ja palaa sitten asemalle (A). Taman jalkeen se siirtyy vydhykkeelle 2 (B) ja
leikkaa kunnes aika T=1, jolloin maaritetyn aikataulun mukaan vydhyke 2 ei ole
kaytettavissa. Robotti palaa asemalle (C).

Huomaa: Rajaa leikatessaan robotti kulkee samaan suuntaan kuin reunan tunnistuksessa.
-
i
IIIII B

D

Zone 1 Zone 3

Zone 2
Kun aika T=1, robotti siirtyy vyohykkeelle 3 (A) ja leikkaa sielld, kunnes aikataulu maaraa,
etta vyohyke 3 ei ole kaytettavissa. Robotti palaa ensin asemalle (B) ja sitten leikkuualueelle
2 (C) viimeistelemaan tyon. Kun alue on leikattu, se leikkaa rajan ennen paluuta asemalle
(D). Koska vyohyke 3 ei ole vielakaan kaytettavissa, se siirtyy vyohykkeelle 1 ja aloittaa
leikkaamisen uuteen suuntaan (E).

Hetkellda T=2 vyohyke 1 ei ole valmis, kun vydhyke 3 on kaytettavissa.

c
D B
T=2
T=3
Hetkelld T=2 robotti viimeistelee vydhykkeen 1 leikkauksen ja leikkaa sitten rajan ennen

Zone 1
paluuta asemalle (A). Sen jalkeen se palaa vyohykkeelle 3 (B) ja viimeistelee vydhykkeen ja
rajan leikkaamisen. Se palaa asemalle (C) ja aloittaa sitten vyohykkeen 2 leikkaamisen
uuteen suuntaan (D).

Zone 3

Zone 2
G527685

Huomaa: Perakkaisen ajoituksen kaytto on erittdin suositeltavaa. Jos sita ei kayteta, on
maariteltava tietylla vyohykkeella tydskentelyyn kaytettava prosenttiosuus ja rajan
viikoittaiset leikkauskerrat.
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Kuviotyoskentely maaritetyilla prosenttiosuuksilla

Kuviotilassa tydoskennellessaan robotti suorittaa tyon mieluiten yhdella vyohykkeella ennen
siirtymista toiselle ja ohittaa maaritetyt aikaprosentit.

Esimerkiksi seuraavassa tilanteessa maaritettyna on kolme vyohyketta:

* Vyobhyke G, jonka aikaprosentti on 40 %
* Vybhyke H, jonka aikaprosentti on 20 %
* Vyobhyke H, jonka aikaprosentti on 40 %

Robotti tydskentelee vyohykkeella G, kunnes sykli

paattyy ja sen on palattava asemalle latautumaan.

Tyd vyohykkeella G ei ole valmis Zone
H

G527686

Kun robotti jatkaa tydskentelyaan, se ohittaa

prosenttiosuuksilla maaritetyt ajat ja palaa

vybhykkeelle G viimeistelemaan kuvion. Kun tama Zone
kuvio on valmis, se palaa asemalle ja uusi sykli H
alkaa.

(527687

Robotti aloittaa nyt tydskentelyn uudella
vyohykkeella.

s - e . Zone
Se aloittaa tyoskentelyn vydhykkeella F, jolle on

varattu suurempi prosenttiosuus ajasta. Uusi sykii
aloitetaan.

(527688

Esteiden valttaminen leikkaamisen aikana

Tassa osiossa kuvataan, kuinka robotti kasittelee pienia esteita tyoskentelyalueella.
Suurempia, pysyvia ja vaarallisia esteita on valtettava jattamalla ne GPS-turvavydhykkeen
ulkopuolelle tai kayttamalla kiellettyja alueita.

Normaalisti leikattaessa robotti likkuu noin 1 m/s tai 3,5 km/h. Alueilla, joilla ruoho on
pitempaa, robotti muuttaa leikkuutilaansa automaattisesti hidastamalla.

Kuinka TurfPro toimii 4G RTK -asennuksessa: Esteiden Sivu 5-7 3472-853 B
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Robotti voi havaita esteen (pysyvan tai tilapaisen) kaikuluotainantureiden avulla. Tunnistus
saa robotin hidastamaan vauhtia ja koskettamaan estetta varovasti puskurissa olevien
paineanturien osoittamalla tavalla.

Kun robotti havaitsee esteen tydskennellessaan kuviotilassa, se liikkkuu taaksepain ja yrittaa
navigoida esteen ympari muuttamalla kulmaa hieman. Jos tdma onnistuu, se jatkaa
kulkemaansa reittia.

I 1 I
G527689

Jos tama ei onnistu, se siirtyy ensin taaksepain ja sitten seuraavalle leikkuukaistalle ja
jatkaa tata, kunnes se on ohittanut esteen.

G527690

Tama tarkoittaa, etta esteiden takana olevia alueita ei valttamatta leikata. Koska
leikkaussuunta kuitenkin muuttuu jokaisen syklin myota, tama voidaan korjata seuraavissa
sykleissa.

Rajan leikkuu

Kun robotti leikkaa, kuvio ei ulotu aivan tydalueen reunaan. Siksi on tarkeaa maarittaa
robotti leikkaamaan raja.
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GPS Safety Border , ._:
0.25m ¥ X -

Border of the pattern mowing area

G527691

X=21cm
Y=36 cm

Kuvion jokainen rivi ulottuu kohtaan, jossa robotin smartbox-seurantalaite saavuttaa
0,25 metrin etaisyyden GPS-turvavydhykkeen rajasta. Leikattava alue on GPS-rajan sisalla.

Reuna leikataan vain yhteen suuntaan, joka vastaa GPS-turvarajan tunnistussuuntaa.

Suositeltava tapa leikata raja on kayttaa perakkaista ajoitusta. Talloin raja leikataan
automaattisesti aina, kun robotti saa tydskentelyalueen leikkaamisen valmiiksi.

Huomaa: On erittdin suositeltavaa kayttaa perakkaista ajoitusta.

Jos perakkaista ajoitusta ei kayteta, robotti on maaritettava leikkaamaan raja vahintaan
kahdesti viikossa.

Huomaa: Rajatila ei ole kaytettavissa kielletyilla alueilla.

Palaaminen asemalle

Robotti palaa asemalle seuraavissa tapauksissa:
» akkua on ladattava
+ aikataulun niin maaratessa.

+ Kun tata koskeva komento on annettu joko robotin kayttoliittymasta, verkkoportaalista tai
sovelluksesta

Tapa, jolla robotti palaa asemalle, riippuu siita, onko tyoskentelyalue yhteydessa suoraan
silmukkaan vai kaytetaanko tydalueiden yhdistamiseen reitteja.

Paluu asemalle suoraan tyoskentelyalueelta

Tama tilanne esiintyy todennakoisimmin niissa asennuksissa, joissa kaytdssa on yksi
tyoturvallisuusalue, joka menee suoraan paallekkain silmukkalangan kanssa.

Kuinka TurfPro toimii 4G RTK -asennuksessa: Palaaminen Sivu 5-9 3472-853 B
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Paluu asemalle suoraan tyoskentelyalueelta (jatkuu)

l “7] Loop wire

3

9 GPS Safety Zone

(527693

GPS-paluupisteen on sijaittava alueella, jossa silmukka ja GPS-turvavydhyke risteavat.

Kun robotin on palattava asemalle, se pysahtyy ja laskee reitin kohti GPS-paluupistetta. Kun

se havaitsee ylittaneensa silmukkalangan, se kaantyy ja seuraa silmukkaraidelankaa,
kunnes se saavuttaa aseman.

Paluu asemalle reitteja kayttaen

3472-853B

Reitteja kaytetaan mahdollistamaan siirtyminen eri tydalueiden valilla.

=<] Loop wire

— i — — —

—
—
-

Path Safety Zone 1

Path Safety

Zone 2 Working Safety

Zone 2
Working Safety
Zone 1

G527695

Kun robotin on palattava asemalle, se pysahtyy ja laskee kulkureitin lahimpaan paikkaan,
joka sijaitsee reitin varrella. On suositeltavaa ulottaa reitit pitkalle tydskentelyalueen sisalle,
jotta voidaan helposti luoda lyhyt kulkureitti reitille, jolla palataan asemalle.

Se seuraa reittia kayttden satunnaista siirtymaa todellisesta reitista, jotta nurmikkoon ei
synny jalkia. Kun robotti havaitsee saapuneensa aseman silmukkalangan sisaan, se
kaantyy ja seuraa tata lankaa paastakseen asemalle. (Ainakin) yhden reitin on oltava
paallekkainen aseman silmukkalangan kanssa.

Sivu 5-10 Kuinka TurfPro toimii 4G RTK -asennuksessa: Palaaminen
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Luku 6
4G RTK -kayttotapaukset

TORO.

Aseman silmukka tarvitaan, jotta robotti paasee asemalle. Vahintaan yhden GPS-
turvavyohykkeen on oltava kytkettyna aseman silmukkaan.

Huomaa: 4G RTK -asennuksessa vaaditaan GPS-signaalitaso 2, jos on tarkoitus hyvaksya
tyoskentelyalueita ja kiellettyja alueita.

Yksi GPS-turvavyohyke

@ Base

Station loop

GPS Safety Zone

G527727

+ Paikka on avoin. Puut eivat rajoita nakyvyytta robottien, tukiaseman ja satelliittien valilla.
+ GPS-signaalin taso on 2 koko alueella.
* Tukiasema voidaan asentaa 4 metrin korkeuteen rakennukseen.

4G RTK -kayttétapaukset Sivu 6-1 3472-853 B



*  GPS-turvavydhyke risteaa aseman silmukkalangan kanssa vahintaan 4 m x 4 m:n alalta.
Silmukka on asetettu turvavydhykkeen vierekkaiseksi palstaksi.

Kaksi GPS-turvavyohyketta yhdistettyna
silmukkaan
@ Base

il

Station loop

GPS Safety Zone 1 GPS Safety Zone 2

G527728

+ Kaksi GPS-turvavydhyketta on maaritelty, ja kumpikin niista risteda kanssa 4 m x 4 m:n
alueelta. Molemmissa tapauksissa silmukka on asetettava turvavydhykkeiden
naapuripalstaksi.

» Jos korjauksiin kaytetaan Wi-Fi-yhteytta, voi olla tarpeen kayttaa vahvistinta.

3472-853B Sivu 6-2 4G RTK -kayttotapaukset: Kaksi GPS-turvavyohyketta
yhdistettyna silmukkaan



Kaksi turvavyohyketta, joita yhdistavat reitit

il

Station loop

GPS Path
Safety Zone 2

- —— o ——
—_———

\
|
|
I

GPS Working Safety |
Zone 1 'I

\ I
|

1

]

|

|

G527729

Kahden GPS-turvavyohykkeen lisaksi GPS-reitille luodaan ylimaarainen GPS-

turvavyohyke. Tama vyohyke yhdistyy silmukkaan yli 4 m x 4 m:n paallekkaisen alueen
valityksella.

GPS Working Safety
Zone 2

Reitin vyohyke ristedd molempien tyoskentelyalueiden kanssa.
Reitteja luodaan, jotta robotti paasee molemmille tyoskentelyalueille.

Reitit ulottuvat pitkalle tydskentelyalueiden sisaan. Tama auttaa robottia navigoimaan
takaisin asemalle.

Jos korjauksiin kaytetaan Wi-Fi-yhteytta, voi olla tarpeen kayttaa vahvistinta.
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Yksi turvavyohyke, kolme GPS-
tyoskentelyaluetta ja yksi kielletty alue

@L}}) Base

@ Station loop

NoGo
Zone

GPS Zone 3

GPS Zone 1
GPS Zone 2

GPS Safety Zone

G527730

Yksi GPS-turvavyohyke kattaa koko tyoskentelyalueen.

GPS-turvavyohyke ristedaa aseman silmukan langan kanssa vahintdan 4 m x4 m
alueelta.

Turvavyodhykkeelle on maaritelty kolme GPS-tydskentelyaluetta robotin tydaikataulun
optimoimiseksi. Naiden ei tarvitse risteta aseman silmukkalangan kanssa.

Yksi kielletty alue on maaritelty. Taman on oltava vahintaan 5 metrin paassa
turvavyohykkeen rajasta.

Reiteilla yhdistetyt, erilliset tyoskentelyalueet

3472-853B

GPS working
safety zone 1

GPS path

safety zone 2 GPS working

safety zone 3

|
GPS path ’
safety zone 1

GPS working
safety zone 2

GPS path
safety zone 3
G527731

Kolme erillista tyoskentelyaluetta voidaan yhdistaa reiteilla.
Reitit sijaitsevat ylimaaraisilla turvavyohykkeilla.
Yksi reitti kulkee useiden GPS-vyohykkeiden lapi.

Sivu 6-4 4G RTK -kayttotapaukset: Yksi turvavyohyke, kolme GPS-
tyoskentelyaluetta ja yksi kielletty alue



* Reitit ulottuvat tydskentelyalueelle ja helpottavat paluuta asemalle sielta, missa robotti
on, kun sen on palattava asemalle.

Turvavyohyke, joka sisaltaa kapean kaytavan

GPS working
safety zone

G538566

Tassa esimerkissa turvavyohyke sisaltaa kaytavan, jossa turvavyohykkeen rajan
vierekkaisten osien valinen etaisyys on alle 5 metria. Tama jarjestely voi aiheuttaa ongelmia,
ja sen sijaan tulisi kayttaa seuraavassa kuvassa esitettya maaritysta. Tassa maarityksessa
on maaritelty kaksi erillistd vydhyketta, jotta valtytaan liian laheisilta vierekkaisilta osilta.

GPS Safety Zone 2

GPS Safety Zone 1

G527733
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GPS-tyoskentelyalueita ja langoitettuja
tyoskentelyalueita yhdistavat reitit

GPS working
safety zone

M

-~
K P

1
=
T e

Wired working
parcel

GPS working
safety zone

N &

Reitteja voidaan kayttaa GPS-tydskentelyalueiden ja langoitettujen palstojen yhdistamiseen.
Rajalanka voi olla tarpeen tilanteissa, joissa GPS-signaalin taso on alle 2.

G527734

3472-853B Sivu 6-6 4G RTK -kdyttotapaukset: GPS-tyoskentelyalueita ja

langoitettuja tyoskentelyalueita yhdistavat reitit



Luku 7

TORO.

Vianmaaritys

Kun kaytetdaan 4G RTK -asennusta ilman reunalankaa, on robotin turvallisuuden kannalta
kriittista, etta se saa toimia vain turvavyohykkeella. Asennuksessa kaytetaan useita
maaritysparametreja, joita valvotaan. Jos jotakin naista muutetaan, syntyy virhe ja robotti
lakkaa toimimasta.

Nama kriittiset parametrit ovat seuraavat:

*» RTK-tukiaseman mittausreferenssiasento.
* Tukiaseman tunnus.

+ Kaikkien kaytdssa olevien GPS-turvavyohykkeiden GPS-koordinaatit. Tama ei sisalla
niitd turvavyohykkeita (tai GPS-vyodhykkeitd), joiden tyoskentelyaika on 0 %.

» Kaikkien kiellettyjen alueiden GPS-koordinaatit.
+ Kaikkien GPS-turvavyodhykkeiden tila (jos niita on lisatty tai poistettu).

» Kaikkien kiellettyjen GPS-alueiden tila (jos niita on lisatty, poistettu, otettu kayttoéon tai
poistettu kaytosta).

+ Wi-Fi-salasana, jos kaytossa on Wi-Fi.

Kun uusi tehtava kaynnistetaan, kaikki muutokset havaitaan automaattisesti, eika robotti
aloita tehtavaa. Ongelman syy nakyy robotin kayttoliittyman 4G RTK -YHTEENVETO (4G
RTK SUMMARY) -naytéssa. Taman tulisi nakya automaattisesti, mutta sita voidaan

tarkastella valitsemalla Teknikon valikko (Technician's menu) (9) > Infrastruktuuri
(Infrastructure) > 4G RTK -yhteenveto (4G RTK Summary).

Lisatietoja talla naytolla nakyvista viesteista on teknisessé kayttboppaassa.

RTK GPS -asennusten vianmaaritys

Taman menettelyn avulla voidaan tunnistaa ongelma, kun GPS-signaalin laatu on liian
heikko. Signaalin laatutasot voidaan nahda valitsemalla Teknikon valikko (Technician’s
menu) (9) > GPS RTK. Tama toimenpide koostuu useista vaiheista, jotka on suoritettava
jarjestyksessa.

RTK-tukiaseman GNSS-yhteyden tarkistaminen

Huomaa: Odota jokaisen toiminnon jalkeen muutama minuutti varmistaaksesi, onko GPS-
signaalin laatu noussut RTK-laatutasolle > 1.2.
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RTK-tukiaseman GNSS-yhteyden tarkistaminen (jatkuu)

Place the robot close to the ngvrgﬁgr;;zgf 31";6»::?‘;‘};1 e
RTK base station RTK base station
'y
Refer to the RTK Base NO Is the RTK The status LED must be a
manual for troubleshooting}qi base in an steady green.
instructions operational
state?
YES
v
Has the RTK
base been

Redo “survey in” of the
RTK base station.

moved?

Has the

Move RTK base
station to better b RTK
. ase an
Ioca}tlon anc_i r“edo unobstructed
survey in sky view?

Continue to Verification of
the robot GNSS connection

G527792

Robotin GNSS-yhteyden varmistaminen

Huomaa: Odota jokaisen toiminnon jalkeen muutama minuutti varmistaaksesi, onko GPS-
signaalin laatu noussut RTK-laatutasolle > 1.2.
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Robotin GNSS-yhteyden varmistaminen (jatkuu)

' Verification of the RTK base |
station GNSS connection

2}

Verify Robot to -

Technician’s menu >
base station WiFl|q =~

GPS RTK >
GPS signal quality

Is the GPS
signal quality
<1

connection

Check the connection
between the robot GNSS
antenna and the smartbox.

Connection
OK?

Repair connection and re-
check the GPS signal quality

GNSS antenna.
Contact aftersales departmen

Replace the smartbox or J

G527793

Robotin ja RTK-tukiaseman valisen Wi-Fi-yhteyden
tarkistaminen

Huomaa: Odota jokaisen toiminnon jalkeen muutama minuutti varmistaaksesi, onko GPS-
signaalin laatu noussut RTK-laatutasolle > 1.2.
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Robotin ja RTK-tukiaseman valisen Wi-Fi-yhteyden
tarkistaminen (jatkuu)

Verification robot GNSS
connection

l

Technician’s menu > [Check the connection betweer]

GPSRTK> the robot and the RTK base
WiFi Connection station WiFI

I

1) Power off RTK base station
2) Power off robot
YES .lDo a full system resetJ 3) Power on RTK base station. Wait
until the base station is in operational
'y mode
4) Power on robot.

NO

Check the connection between
the RTK base station Wi-Fi
antenna and the Base station
application board.

[ Reboot robot RTK module. |

Is the YES

connection
established?

Search with mobile
phone, tablet or
laptop for public Wi-
Fi network RTKWiFi.

Reset RTK base station
(power on / power off or press the
configuration button.)
Retry 5 times.
if not successful, replace the RTK Base
station. Contact aftersales department

Is the signal
quality good?

Replace the
smartbox

G527794

Liitteet

Passiivinen tila

Tietyissa tilanteissa robotti voi keskeyttaa autonomisen leikkuutehtavansa ja siirtya
passiiviseen tilaan. Syita tahan voivat olla seuraavat:

* Robotti on kohdannut ongelman ja antanut halytyksen.
+ Tehtava on pysaytetty manuaalisesti.

Molempien tilanteiden varalta kdytdssa on mekanismeja robotin virrankulutuksen
hallitsemiseksi.
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Passiivinen tila (jatkuu)

Halytys (Alarm)

Kun robotti kohtaa ongelman, se kirjaa halytyksen, joka vaatii manuaalisia toimenpiteita.

Jos halytysta ei ole poistettu 15 minuutin kuluessa, robotti siirtyy lepotilaan. Tassa tilassa
robotti vahentaa virrankulutustaan sammuttamalla kaiken paitsi modeemin.

Huomaa: Lepotila otetaan kayttddn vain, jos robotti on ollut paalla yli tunnin.

Robotti jatkaa lepotilassa 2 paivaa tai kunnes akku saavuttaa erittain alhaisen tason, minka

4’@\4
I

problem
resolved in
15 minutes?

problem
resolved in 2

problem encountered

days?

OFF

battery
Charge |« Yes completely
discharged?

manual intervention

G527797

jalkeen se sammuttaa itsensa.

Tama vaatii manuaalisia toimenpiteita: poista halytys ja palaa itsenaiseen tyotilaan tai

tyonna robotti latausasemalle akun lataamiseksi.
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Passiivinen tila (jatkuu)

Tehtava keskeytetty

3472-853B

[ \ h(
Charge |¢ i

4’@\4
I

mission stopped

mission re-
started in 15
minutes?

Yes

mission re- Yes

started in 2
days?

mission re-started

battery No
completely

discharged?

G527798

Tassa tapauksessa robotti siirtyy lepotilaan. Oletuksena robotti siirtyy 15 minuuttia
kayttamattomana oltuaan ylla kuvattuun lepotilaan, jossa virrankulutus laskee minimiin.
Robotti jatkaa lepotilassa 2 paivaa tai kunnes akku saavuttaa erittain alhaisen tason, minka

jalkeen se sammuttaa itsensa.

Ennen kuin robotti jatkaa tyoskentelya, se suorittaa itsetestin tarkistaakseen koko
jarjestelman eheyden (mukaan lukien elektroniikka, anturit, mekaniikka ja ohjelmisto).

» Jos itsetesti suoritetaan onnistuneesti, robotti palaa itsenaiseen toimintatilaan.
+ Jos itsetesti ei onnistu, robotti rekisteroi halytyksen, joka vaatii toimenpiteita.
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