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Kapitel 1

TORO.

Introduktion

Konventioner for bruksanvisning

3472-860 C

| den har bruksanvisningen anges potentiella risker och alla sakerhetsmeddelanden har
markerats med en varningssymbol som anger fara for allvarliga personskador eller dddsfall

om foreskrifterna inte foljs.

G405934

Tva ord anvands ocksa i den har bruksanvisningen for att markera information. Viktigt
anger speciell teknisk information och Observera anger allman information som ar vard att
notera.

Denna handbok anvands tillsammans med bruksanvisningarna fér Turf Pro- och Range Pro-
serien.

Sida 1-1 Introduktion



Kapitel 2
Sakerhet

TORO.

Allman sakerhet

* Den som anvander eller 6vervakar grasklipparen ansvarar for eventuella olyckor eller
faror som uppstar for andra eller deras egendom.

+ Settill att Iasa, férsta och folja alla anvisningar och varningar innan du anvander
grasklipparen.

» Felaktigt bruk eller underhall av grasklipparen kan leda till personskador eller dodsfall.
FOlj alla sakerhetsforeskrifter for att minska riskerna.

+ Latinte barn eller nagon som inte har genomgatt utbildning anvanda eller utféra service
pa maskinen. Maskinen ska endast anvandas av personer som ar ansvarsfulla,
utbildade, inférstadda med anvisningarna och fysiskt kapabla att anvanda eller utféra
service pa maskinen.

Driftsakerhet

Innan du anvander maskinen ska du kontrollera att det finns en fysisk barriar (t.ex. ett
lagt staket eller en begransningskabel) eller att gransen for anvandningsomradet ar
placerad minst 8 m fran faror.

+ Set till att kringstaende och barn haller sig pa avstand fran maskinen och laddstationen
under drift.

* Anvand lampliga klader, inklusive langbyxor och rejala, halkfria skor, nar du hanterar
maskinen.

» Kor endast maskinen om skydd och andra sakerhetsanordningar sitter pa plats och
fungerar.

* Inspektera omradet dar maskinen ska anvandas och ta bort féremal som kan stéra
anvandningen av maskinen.

» Knivarna ar vassa — kontakt med knivarna kan leda till allvarliga personskador. Tryck pa
stoppknappen och vanta till alla rorliga delar har stannat innan du rensar, servar eller
transporterar maskinen.

» Hall hander och fotter borta fran rorliga delar pa och under maskinen.

» Undvik att stracka dig for langt. Sta stadigt for att inte tappa balansen. Pa sa satt
bibehaller du kontrollen 6ver maskinen i ovantade situationer. Ga — spring aldrig nar du
lar upp maskinen.

« Sta, sitt eller ak aldrig pa maskinen och lat inte andra goéra det.

*  Om maskinen kor pa ett féremal och/eller bérjar vibrera onormalt ska du omedelbart
stanga av den och vanta till alla rérliga delar har stannat innan du letar efter skador pa
maskinen. Reparera alla skador innan du anvander grasklipparen igen.

Sékerhet Sida 21 3472-860 C



3472-860C

Tryck pa stoppknappen pa maskinen, vanta till alla rérliga delar har stannat och
inaktivera maskinen i foljande situationer:

— Fore bortrensning av igensattningar i maskinen

— Innan du kontrollerar, rengér eller underhaller maskinen (sarskilt knivarna) och
laddstationen.

— Undersdk maskinen for att se om den ar skadad och reparera den innan du anvander
den igen om maskinen har koért pa ett frammande féremal, varit involverad i en olycka
eller pa annat satt inte fungerar som den ska.

— Om maskinen bdrjar vibrera pa ett onormalt satt underséker du maskinen for att se
om den ar skadad och reparerar den innan du anvander den igen.

Placera inga foremal pa maskinen eller laddstationen.

Andra inget i maskinen, programvaran, laddstationen eller basstationen.

Andra eller asidosatt inte maskinens reglage eller sdkerhetsanordningar.
Anvand inte maskiner, laddstationer eller basstationer som har modifierats.

Vi rekommenderar att inte anvanda maskinen vid bevattning av arbetsomradet.

Anvand endast tillbehdr som godkants av Toro for att undvika risk for brand, elektriska
stotar eller personskador.

Tryck pa stoppknappen pa maskinen och vanta till knivarna har stannat helt innan du
hanterar maskinen.

Anslut inte skadade strémsladdar. Vidror inte skadade stromférande sladdar.
Anvand inte laddstationens strémforsorjning under svara vaderférhallanden.

Sida 2-2 Sadkerhet: Driftsdkerhet



Kapitel 3
Installationskrav for 4G RTK

TORO.

4G RTK gor det majligt for roboten att arbeta inom ett omrade som inte definieras av en
begransningskabel. Det har avsnittet beskriver de olika kraven for robotdrift med 4G RTK.

Oversikt 6ver RTK GPS

Standarddata for GPS-positionering som hamtas fran satelliter med GNSS (Global
Navigation Satellite System) har ett matfel pa mellan 5 och 10 meter. Detta beror pa att
signalen som tas emot fran en satellit férvrangs pa grund av atmosfariska och
miljomassiga forhallanden. Positionering med hogre precision kan uppnas med hjalp av
RTK-teknik (Real-Time Kinematic).

» Detinnebar att en RTK-basstation som ar placerad pa en fast position anvands for att ta
emot GNSS-signaler fran satelliter. Eftersom basstationen ar fast ar de data som den tar
emot kopplade till dess exakta plats.

* Robotarna ar ocksa utrustade med antenner som tar emot GNSS-signaler fran satelliter
for att bestdmma sin position. Bade basstationen och robotarna tar emot GNSS-
signalerna fran satelliter i olika konstellationer (GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou).
Eftersom robotarna ror sig ar dock beddmningen av deras position mindre exakt an for
den fasta basen.

» Korrigeringsdata for varje satellit beraknas via en molnbaserad server och RTK-
basstationen skickar dessa till roboten. Roboten anvander dessa korrigeringar for att
uppna positionsnoggrannhet. Tack vare den exakta positioneringen kan roboten folja ett
definierat moénster och tacka faltet i en serie raka linjer.

Korrigeringar kan ocksa géras via molnet via 4G-mobilnatet. | det fallet finns inga hinder
som stor dverforingen av korrigeringsdata och basen kan ansluta till ett obegransat antal
robotar pa avstand pa upp till 15 km.

Installationskrav for 4G RTK Sida 3-1 3472-860 C



Overféra korrigeringar via 4G-mobilnatet
_ 2

- v-“""- -_/"., I i
1‘ = /," ,‘, | ~
-t" . - \
—— - /', K l .
- . - I ~
- - - 2 : N
I 7:"..,.74' 1 - - 1_/- I \\
| = o -7 P 11 ~
—‘-‘;-._Q_AS' w - - - ] \.
- ” N,
’.’ ./' ] ~
. - ~
P - -’ ! < =
- @ I ) — T
- =
. ‘_¢ I - :@7-
e —_— e v i
--.(_, O i FJ—:‘.E—'——
e 4 =1
e \éé‘-‘
3
RTK-basstation

G578572

Robot med antenn

Moln
En enda basstation kan férse flera robotar med korrigeringar, men varje robot far endast ta

4G-korrigeringar
emot korrigeringar fran en basstation for att se till att korrigeringarna ar konsekventa.

Grundkomponenter i RTK GPS-klippsystemet
S

~ /
/3 4
5
6
G578574
Anvandare Arbetsomrade Slingkabel
Portal pa webbserver Wi-Fi-repeater Laddstation
(&) Arbetsomrade (9) Robot med antenn
Installationskrav for 4G RTK: Oversikt dver RTK GPS

RTK-basstation
Sida 3-2
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| det har avsnittet beskrivs robotens mekaniska egenskaper.

En anvandare kan styra roboten direkt med hjalp av anvandargranssnittet. Efter att en robot
har registrerats pa portalen som kors pa en webbserver:

» kan roboten skicka information till servern som anvandaren kan se.

* Anvandaren kan utfarda kommandon till roboten, bedéma dess prestanda och justera
konfigurationen.

Omradeskrav
GPS-signalkvalitet

Ett viktigt kriterium som avgdr om en plats ar lamplig for en tradlds installation ar kvaliteten
pa GPS-signalen.

Obs! GPS-signalens kvalitet nara omradets grans (langs GPS-arbetsomradets kant) maste
vara 2.

For de omraden dar GPS-signalen ar otillracklig kan tradbundna parceller anvandas som en
del av installationen. De kan kopplas samman med andra arbetsomraden och
stationsslingan med hjalp av navigeringsrutter.

GPS-signalens kvalitet beror pa saker som vaderforhallanden, satellitkonstellationer och
faltférhallanden. Det ar viktigt att du tar hansyn till detta nar du bedémer platsen.

Fri sikt

Obs! Det ar viktigt for en 4G RTK-installation att det finns en fri sikt dver hela omradet for
robotarna och RTK-basstationen.

Trad och byggnader kan minska signalnivan. Det ar viktigt att komma ihag att pa vintern, nar
traden ar kala, kan du fa en signalniva som ar hégre an pa sommaren nar traden star i 16v
och nar roboten behover arbeta.

Kritiska avstand till byggnader och trad visas i féljande figur.

G578585
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Sluttningar

Den maximalt tillatna lutningen vid GPS-gransen ar 30 % (17°) eller 45 % (24°) for
lutningsmodellversionerna (S).

Om korrigeringarna av RTK-data 6verfors via Wi-Fi kan korta och branta backar orsaka
problem. Dessa kan orsaka en skugga som ddljer satellitsignalerna. | en sadan situation kan
en Wi-Fi-repeater eller 4G anvandas.

G578586

Wi-Fi-repeater RTK-basstation Max: 3 m

Avstand fran skadliga inslag

Om avstandet mellan ett skadligt inslag och arbetsomradets grans (X) i féljande figur ar
mindre an 8 m, maste en fysisk barriar pa minst 15 cm i hojd installeras.

Skadliga inslag ar bland annat vagar och vatten.

>8 m
1(26.3 ft)
/ =

G578587

Grans for GPS-sdkerhetsomradet

3472-860C Sida 3-4 Installationskrav for 4G RTK: Omradeskrav



Form och storlek

Omradets form och storlek ar mindre viktig an arbetsomradets komplexitet inom det
omradet. Berakningen av GPS-rutten beror pa det dvergripande arbetsomradet, dess form
och om det innehaller komplexiteter som smala passager, hinder och férbjudna zoner. Stora
och komplexa omraden kan hanteras genom att anvanda flera arbetsomraden.

Krav pa GPS-signal

Problem i installationen kan innebara att roboten inte tar emot en GPS-signal med tillrackligt
hdg kvalitet. De signalnivaer som kravs for olika driftsmoment listas i foljande avsnitt,
tillsammans med de atgarder som roboten vidtar nar signalen ar for lag fér det nédvandiga
driftsmomentet.

Signalkvalitetsnivaer kan visas pa roboten genom att anvanda Teknikerns meny (9) >
GPS RTK, eller i appen via knappen Teknikerns meny > Sensordata > GPS.

Gransdetektering via fjarrkontroll
Erforderlig signalniva: => 2.
Robotatgarder: Inga

En ikon visas i smartphoneappen som informerar anvandaren om att punkten inte kan
registreras.

Kontroll av granser

Erforderlig signalniva: => 2.

Robotatgarder: efter 10 minuter utfardar roboten féljande meddelande: "Exakt position
forlorad. Kontrollera anslutningen med referensbasstationen.” ("Precise position lost. Check
connection with reference base station.”)

GPS-navigering

Detta driftsmoment syftar pa att roboten anvander GPS-navigering for att lamna eller
atervanda till stationen med eller utan férbjudna zoner.

Erforderlig signalniva: => 2.
GPS-signalens kvalitetsniva maste vara => 2.
Robotens atgarder:

» Efter 5 minuter startar roboten om RTK-modulen.
» Efter 30 minuter roterar roboten sig sjalv for att battre rikta in antennen mot satelliterna.
» Efter 3 timmar utléses ett larm.

Lamna stationen for arbete med monster

Detta syftar pa att roboten lamnar stationen langs stationens slingkabel.

Installationskrav for 4G RTK: Krav pa GPS-signal Sida 3-5 3472-860 C



Lamna stationen for arbete med monster (fortsattning)

Krav pa signalniva: > 1,2.

Robotens atgarder:

» Efter 5 minuter startar roboten om RTK-modulen.

» Efter 3 timmar utloses ett larm.

Lamna stationsslingkabeln for att borja arbeta

Detta syftar pa att roboten lamnar stationens slingkabel och bérjar arbeta i monsterlage.

Erforderlig signalniva: => 2.

Robotatgarder: efter 10 minuter atervander roboten till stationen med hjalp av stationens

slingkabel och forsoker starta uppgiften igen.

4G RTK GPS-zoner

Nar det inte finns en fysisk begransningskabel definieras arbetsomraden av GPS-

3472-860C
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Slingkabel

Arbetsomrade. Dessa omfattar robotens hela
arbetsomrade och kan omge interna GPS-zoner
eller rutter.

Rutt

Forbjudna zon dar roboten inte far arbeta.

Sida 3-6

Interna GPS-zoner déar roboten kan arbeta vid
olika tidpunkter och under olika férhallanden.

(e) Etttradbundet arbetsomrade som kan anvandas i
omraden dar GPS-signalen ar oftillracklig for en 4G
RTK-zon.

Installationskrav for 4G RTK: 4G RTK GPS-zoner



Omradesplan

Omradet som roboten arbetar i definieras genom arbetsomraden vars granser definieras
antingen med en begransningskabel eller 4G RTK. Vidare kan interna GPS-arbetsomraden,
forbjudna zoner och rutter skapas for att styra klippfrekvens, monster eller annan
anvandarinmatning.

Stationens slingkabel

Du maste anvanda en slingkabel for stationen for att roboten ska kunna komma at
laddstationen.

Arbetsomradet

Detta definierar det yttre omfanget for robotens arbetsomrade. Det ar ytterst viktigt att
roboten inte ror sig utanfér denna zon.

Minst en zon maste konfigureras och betecknas som arbetsomrade.
Ett arbetsomrade kan anvandas for att omsluta en intern GPS-zon.

Arbetsomradet definieras av ett forfarande for att detektera granserna. Efter
detekteringen kravs det att arbetsomradet maste verifieras.

Definitionen av arbetsomradet kan endast goéras av anvandare som har rollen som
tekniker. Anvandarroller anges pa webbportalen.

De konfigurationsparametrar som anvands for att definiera arbetsomradet registreras.
Alla andringar av dessa parametrar kraver verifiering och bekraftelse.

Om nagra andringar av parametrarna upptacks (t.ex. om RTK-basstationens position har
andrats) eller om anslutningen till basstationen férloras, kommer roboten att stoppas.

Om ett omrade innehaller en smal passage mellan arbetsomradets kanter maste
passagen vara minst 5 m bred.

G580699

Arbetsomradets grans

Installationskrav for 4G RTK: 4G RTK GPS-zoner Sida 3-7 3472-860 C



Interna GPS-zoner

* Du kan definiera valfritt antal interna GPS-zoner for att optimera robotdriften. Detta gors
genom att definiera omradena dar roboten arbetar vid sarskilda tidpunkter och
frekvenser.

* Alla dessa interna zoner maste ligga inom det 6vergripande arbetsomradet.

» De behdver inte definieras genom ett forfarande for att detektera granserna. De kan
definieras och redigeras pa webbportalen eller i appen av alla anvandartyper som har
tillgang till roboten.

» Klipphojden i de olika interna GPS-zonerna ar densamma som i det omgivande
arbetsomradet.

Forbjudna zoner (undantagszoner)

Fi?(bjudna zoner (undantagszoner) ar omraden, vanligtvis runt hinder, dar roboten inte far
gain.

* Forbjudna zoner maste definieras genom ett forfarande for gransdetektering.

* De kan endast definieras eller andras av anvandare med anvandarrollen Tekniker.

» Granser for forbjudna zoner maste verifieras.

* Forbjudna zoner maste vara minst 5 m fran arbetsomradets kant och andra férbjudna
zoner.

» Forbjudna zoner maste vara minst 1 m breda i alla riktningar.
* Langa forbjudna zoner maste vara minst 5 m breda.

Rutter

Rutter ar ett anvandbart och effektivt satt att koppla samman separata arbetsomraden.
Dessa arbetsomraden kan vara tradbundna parceller eller 4G RTK-zoner. Det finns ingen
grans for hur manga omraden som kan kopplas samman med rutter.

» En rutt omsluts automatiskt av ett arbetsomrade efter att rutten skapats.

* Rutter kan placeras utanfér andra arbetsomraden.

* De kan endast definieras eller andras av anvandare med anvandarrollen Tekniker.
* Rutter maste detekteras genom processen for punktdetektering.

* Ruttgranser maste verifieras.

* Rutter kan ha olika bredder.

* Rutter kan ha férgreningar. Nar dessa ar korrekt kopplade till huvudrutten markeras de
med en bla prick.

+ Om man anvander rutter maste en av rutterna bdérja vid stationsslingan och hela ruttens
bredd maste korsa slingkabeln.

Tradbundna parceller

Tradbundna parceller kan anvandas for de omraden dar GPS-signalens kvalitet ar
otillracklig for att en 4G RTK-zon ska kunna definieras.

3472-860C Sida 3-8 Installationskrav for 4G RTK: 4G RTK GPS-zoner



Station och slinga

Minst en slingkabel maste installeras runt stationen for att roboten ska kunna ldamna och
atervanda till stationen. Ett arbetsomrade eller en rutt maste 6verlappa stationens
slingkabel. Aven om installationen kan innehalla flera arbetsomraden eller rutter (eller
tradbundna parceller), behdver bara en éverlappa stationsslingan, aven om flera
arbetsomraden och rutter kan éverlappa den.

Det har avsnittet definierar de kritiska matten som ar associerade med slingan fér en 4G
RTK-installation.

Enkel slinga med ett enda arbetsomrade eller en enda
rutt

GPS > 1.2

r'y
L >2m >3.56m
\ 6.6f) || (11.5f) SUEY (495 g)
v
4 ) GPS=2
I
>4 m
>4 m |
(1348 | (13.47) |,
< >
|
M |
1|2
1
Arbetsomrade Rutt

Foljande villkor galler:

» Stationsslingan maste dverlappa arbetsomradet eller en rutt och stallas in som dess
angransande parcell.

+ Stationsslingan maste éverlappa arbetsomradet eller rutten med minst 4 m i bada
riktningarna.

+ Signalnivan som roboten detekterar nar den ar vid stationen maste vara minst 1,2.

» Signalnivan inom det 6verlappande omradet maste vara 2.

» Langden pa den raka kabeln pa inkommande och utgaende sidor maste vara > 3,5 m.
+ Avstandet mellan stationen och arbetsomradet eller rutten maste vara >2 m.

* Du maste definiera en mekanism for att roboten ska kunna atervanda till stationsslingan.
Detta kan vara en rutt eller en GPS-atervandningspunkt.

Enkel slinga med flera arbetsomraden eller rutter

Flera arbetsomraden eller rutter kan anslutas till slingkabeln. Det kan vara flera
arbetsomraden eller de zoner som omger rutter.
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Enkel slinga med flera arbetsomraden eller rutter
(fortsattning)

GPS > 1.2

>4 m
( 1?1";“ (13.1 ft)

(587189

Arbetsomrade 1 Arbetsomrade 2 Rutter

Foljande villkor galler:

» Stationsslingan maste dverlappa varje arbetsomrade eller rutt. Var och en maste stallas
in som en angransande parcell till slingan.

+ Stationsslingan maste éverlappa varje arbetsomrade eller rutt med minst 4 m i bada
riktningarna.

+ Signalnivan som roboten detekterar nar den ar vid stationen maste vara minst 1,2.

+ Signalnivan inom det 6verlappande omradet maste vara 2.

* Langden pa den raka kabeln pa inkommande och utgaende sidor maste vara > 3,5 m.
» Avstandet mellan stationen och rutten maste vara > 2 m.

* Du maste definiera en mekanism for att roboten ska kunna atervanda till stationsslingan.
Detta kan vara en rutt eller en GPS-atervandningspunkt.

Flera stationsslingor

Nar flera slingor ar anslutna till stationen ar kraven pa signalnivaerna desamma som for en
slinga enligt féregaende avsnitt. Matten for placering av flera slingkablar ar enligt nedan:
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Flera stationsslingor (fortsattning)

1

>2m >4 m
©.6f) || (13.1 1 >4 m >2'm
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// >4 m
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(13.1 ft)

-2 (13.1 ft) / >4 m
-2 / 5 (13.1 ft)
5 \
4 6
3
Slinga 1 (3) GPS-arbetsomrade 1 Rutt 1
Slinga 2 GPS-arbetsomrade 2 (6) Rutt2

» Varje slinga maste dverlappa sitt arbetsomrade eller rutt och stéllas in som dess
angransande parcell.

» Slingan maste 6verlappa arbetsomradet eller rutten med minst 4 m i bada riktningarna.
» Signalnivan som roboten detekterar nar den ar vid stationen maste vara minst 1,2.
+ Signalnivan inom det dverlappande omradet maste vara 2.

» Langden pa den raka kabeln pa inkommande och utgaende sidor av varje slinga maste
vara > 3,5 m.

* Avstandet mellan stationen och arbetsomradet eller rutten maste vara >2 m.
+ Anvand inte angransande signalkanaler for de olika stationsslingorna.

* Ledningar far inte tvinnas.

+ Varje slinga ska vara en enda kabel.

* Ledningarna for slinga 1 och slinga 2 kan placeras i samma spar i marken for laddarens
in- och utgang.

* Du maste definiera en mekanism for att roboten ska kunna atervanda till stationsslingan.
Detta kan vara en rutt eller en GPS-atervandningspunkt.

Krav avseende rutter

Rutter ar ett anvandbart och effektivt satt att koppla samman separata arbetsomraden.
Dessa arbetsomraden kan vara tradbundna parceller eller 4G RTK-zoner. Det finns ingen
grans for hur manga omraden som kan kopplas samman med rutter.
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Minsta ruttbredd och krav for GPS-signal

Rutter har en definierad bredd. Som standard ar bredden 3 m. Minimivardet ar 1,4 m och
maxvardet ar 10 m. Nar roboten navigerar langs rutten tar den en slumpmassig vag mellan
bdrjan och slutet av banan for att minska risken for att spar uppstar i graset.

Rutter gor det maijligt for roboten att navigera langs relativt smala passager. Den maximala
hastigheten och klipphuvudenas funktion nar roboten navigerar langs rutten kan
konfigureras sa att zoner kan férbindas med smala och svara passager.

En GPS-signalniva pa 2 kravs i det omrade dar rutten ska skapas.

Rutter skapas och upptacks pa samma satt som arbetsomraden.

Rutter maste overlappa zonerna de binder samman

Start- och slutpunkterna maste ligga inom alla sammankopplande arbetsomraden eller
stationsslingor.

Om ruttzonen dverlappar ett arbetsomrade behdver du inte stalla in zonerna som
angransande parceller.

Rutter kan ansluta tradlosa och tradbundna parceller

Rutter kan anvandas for att koppla samman tradlésa och tradbundna omraden. | alla 4G
RTK-installationer maste stationen vara omgiven av en slingkabel.

Det ar ocksa mdjligt att anvanda tradbundna arbetsomraden fér de omraden dar GPS-
signalnivan inte ar tillrackligt hog for att anvanda ett 4G RTK-omrade.

G584427

Slingkabel Tradlést arbetsomrade
Ruttzon Tradbundet arbetsomrade
Rutt

Nar en ruttzon 6verlappar ett tradbundet arbetsomrade maste ruttzonen stallas in som
angransande parcell och slinga enligt den foregaende figuren.
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Rutter kan ansluta tradlosa och tradbundna parceller
(fortsattning)

Dar rutterna dverlappar med tradlésa arbetsomraden finns det inget behov av att stélla in
omradena som angransande.

Detektera rutter

Rutter ar en serie GPS-brytpunkter. Dessa definieras genom samma detekteringsforfarande
som nar du detekterar en omradesgrans. Foéljande villkor galler:

» Nar roboten detekterar en rutt som ansluter till slingparcellen maste den forsta
punkten som detekteras ligga inom slingkabelns omrade. Den angransande parcellen
maste ocksa stallas in pa slingan.

» Lagg inte till fér manga punkter nar du detekterar en rutt. Pa raka avsnitt racker det med
ett avstand pa 3 till 4 m mellan punkterna. Pa béjda avsnitt ska punkterna ligga narmare
varandra. Genom att begransa antalet punkter kan roboten navigera snabbt och smidigt.

* Minst en punkt pa rutten maste ligga i omradet som binds samman. Normalt finns flera
punkter i arbetsomradet for att underlatta robotnavigering av rutter.

(587196

Slingkabel Punkt

Ruttdesign

Nar du skapar rutter ar det battre att anvanda enstaka langa rutter i stallet for segmenterade
rutter. Detta illustreras i féljande figur:
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Ruttdesign (fortsattning)
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Segmenterade rutter reckommenderas inte eftersom roboten kommer att anvanda GPS-
navigering for att flytta fran slutet av ena rutten till bérjan av den andra. Detta kommer
sannolikt att skapa spar i graset eftersom roboten alltid kommer att félja exakt samma bana.
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Vi rekommenderar ocksa att rutterna stracker sig langt in i malarbetsomradet. Detta
forbattrar navigeringen avsevart for roboten nar den behover atervanda till stationen.

Flera rutter kan konfigureras i samma omrade. Roboten kommer automatiskt att optimera

banan enligt de tillgangliga rutterna och malomradet.
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Automatisk detektering av ruttzoner

Rutten som visas nedan passerar genom flera omraden. Roboten k&nner automatiskt igen
de omraden som den passerar.

G578630

Slingkabel Omrade 2

Rutt Omrade 3
Omréade 1

Den har listan visas som en del av ruttens egenskaper nar den visas pa portalen. | det har
exemplet beskrivs rutten som:

« fran parcell: slinga
+ Till parcell: Omrade 1, Omrade 2, Omrade 3

RTK-basen

RTK-basen kan anvanda antingen Wi-Fi eller 4G for att dverfora datakorrigeringar till
robotarna. Kraven och konfigurationen av installationen beror pa vilken metod som
anvands. Detaljer om var och en av dessa baser finns i motsvarande basbruksanvisning.

Bruksanvisningen inkluderar:

* En beskrivning av basen och dess driftsfunktioner.
+ Krav och férfarande for installation.

* FelsOkning av basen

* Information om Wi-Fi-repeatern.

Krav avseende permanenta hinder

Roboten detekterar tillfalliga hinder med sina sensorer. | det har avsnittet handlar det om
permanenta hinder som roboten maste undvika nar den beraknar sitt arbetsmoénster och nar
den arbetar.

Installationskrav for 4G RTK: RTK-basen Sida 3-15 3472-860 C



Alla sadana hinder maste omges av ett arbetsomrade eller en férbjuden zon. Bada
betraktas som sakra granser.

Laddstation

Stationen maste ha minst 15 m avstand fran alla hinder.
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G578631
Laddstation Hinder

Vattendrag

Vatten ar sarskilt skadligt for robotarna och maste omges av en forbjuden zon eller ett
arbetsomrade.

Gransen for den NoGo Zone (férbjudna zonen) eller arbetsomradet maste vara minst 8 m
fran vattnets kant.
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Vattendrag (fortsattning)
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NoGo Zone (Férbjuden zon)

Om marken lutar ner mot vattnet kravs ett avstand pa minst 9 m mellan gransen for
arbetsomradet eller den forbjudna zonen och vattnets kant.

>9m
(29.5 ft)

G578633

Grans

Om det inte ar magjligt att ha minst 8 m mellan vattnets kant och den férbjudna zonen, maste
en fysisk barriar som ar minst 15 cm hdg installeras runt vattnet.
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Vattendrag (fortsattning)

G603251

NoGo Zone (Férbjuden zon) Fysisk barriar

Matt avseende hinder

En forbjuden zon méaste vara minst 1 mi alla riktningar.

7
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G578635

Minsta avstand mellan de férbjudna zonerna ar 5 m.
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Matt avseende hinder (fortsattning)
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(NoGo Zones (Forbjudna zoner)

En forbjuden zon méaste vara minst 5 m fran gransen till arbetsomradet dar roboten arbetar.

G578637

Arbetsomradets grans NoGo Zone (Forbjuden zon)

Om ett hinder ar mindre an 5 m fran gransen till arbetsomradet dar roboten arbetar, bor
arbetsomradets grans anpassas till att ga runt hindret. Enligt féljande figur gar
arbetsomradets grans runt hindret:
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Matt avseende hinder (fortsattning)

>5m
(16.4 ft)
-—— ’

— —— — —
——
— —

G580699

Arbetsomradets grans

Det maste finnas ett minsta avstand pa 5 m mellan de gransavsnitt som narmar sig och
ldamnar hindret. Detta innebar att det kommer att finnas ett omrade med en bredd pa minst
5 m dar roboten inte arbetar. For att dvervinna detta kan du anvanda tva 6verlappande

arbetsomraden.

G578638

Grans for arbetsomrade 1 Grans for arbetsomrade 2
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Kapitel 4

TORO.

Implementera en 4G RTK-installation

Komponenter for installation

GGGGGGG

Laddstation

Laddstationen for roboten.
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Stationsslinga

En parcell med slingkabel maste definieras for att roboten ska kunna atervanda till och
lamna stationen. Denna stationsslinga maste korsa ett arbetsomrade eller en rutt.

RTK-bas

En RTK-bas maste installeras for att kommunicera med satelliterna och darefter
kommunicera den exakta positionen till robotarna. Denna kommunikation kan ske med hjalp
av 4G eller Wi-Fi. Om du anvander Wi-Fi kan det bli nodvandigt att anvanda en Wi-Fi-
repeater. Information om basen finns i den relevanta bruksanvisningen for basen.

Arbetsomrade

Arbetsomraden ar omraden som definierar var roboten far arbeta. Granserna for dessa
omraden upptacks genom att roboten flyttas runt pa omradet. For att sakerstalla att roboten
haller sig inom arbetsomradena definieras ett antal viktiga konfigurationsparametrar. Om
nagon av dessa modifieras blir arbetsomradena ogiltiga och roboten kommer att sluta
fungera.

®Hela omradet

Tradlés navigering kraver en hog GPS-signalkvalitet. Om platsen ar omgiven av trad eller
byggnader som hindrar basen och robotarna fran att se satelliter, kan tradlésa
navigationssystem vara ogenomforbara.

@® Interna GPS-zoner

Ett valfritt antal interna GPS-zoner kan definieras for att skapa olika arbetsomraden. Dessa
maste vara placerade inom det évergripande arbetsomradet. De behdver inte dverlappa
med stationsslingan. De behover inte definieras genom ett forfarande for att detektera
granserna.

Robot

Roboten maste vara utrustad med en GPS-antenn sa att den kan kommunicera med
satelliter och RTK-basen.

Permanenta hinder

Dessa ar objekt som trad, uthus, dammar eller lekplatser som roboten maste undvika. | de
flesta fall kravs en férbjuden zon for att sakerstalla att dessa undviks palitligt och att roboten
skapar battre ruttplanering.

© Wifi-repeater

Nar Wi-Fi anvands for att kommunicera korrigeringarna till roboten kan det vara nddvandigt
att anvanda en eller tva Wi-Fi-repeatrar for att tdcka hela platsen.

NoGo Zone (undantagszon)
Dessa ar omraden som definieras av GPS-koordinater dar roboten inte kommer att arbeta
for att undvika hinder.
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Smartphoneapp

Turf Pro Connect-smartphoneappen later dig stalla in och andra zoner, andra
robotinstallningar, schemalagga klipptider och mer.

Webbportal

Roboten maste vara ansluten till webbportalen turfpro.toro.com.

Roboten maste konfigureras innan den kan ses pa portalen eller i appen.

Rutter

Rutter ar en rad GPS-punkter som bildar en navigeringsvag for roboten for att ta sig mellan
stationen och arbetsomradena. Ett arbetsomrade omger automatiskt rutten med énskad
bredd efter att rutten upptéackts och verifierats.

Planera installationen

En installation utan begransningskabel maste uppfylla ett antal stranga kriterier. Utvardera
de kriterier som angetts tidigare i denna bruksanvisning innan du pabdorjar installationen.

Bedoma omradet

1. Kontrollera att det finns fri sikt for robotarna och basen.
2. Kontrollera att GPS-signalen ar stark.

Skapa en plan

Gor en ritning av omradets layout.

Bestam platsen dar stationen och slingan/slingorna ska installeras.

Bestam hur manga arbetsomraden som kravs. Detta beror pa hur komplext omradet ar.
Bestam hur roboten ska navigera fran slingan till arbetsomradena.

Bestam basens plats.

Bestam om du vill anvanda 4G eller Wi-Fi.

Bestam platsen for eventuella Wi-Fi-repeatrar.

Bestam antalet, storleken och formen pa de interna GPS-zoner som behovs.

© © N o O~ WwDN =

Bestam hur du vill hantera hinder. Dessa kan hanteras med férbjudna zoner eller genom
formen pa arbetsomradet och/eller med fysiska barriarer.

Om du ar osaker kan du kontakta din aterforsaljare/distributor for rad och hjalp.

Las detta forst

1. Ladda roboten med hjalp av laddstationen.
2. Uppdatera programvaran till den senaste versionen.
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Las detta forst (fortsattning)

3. Kontrollera kvaliteten pa omradets yta.
Fyll i fordjupningarna i ytan dar polar kan bildas.
Se till att graset klipps till en maximal héjd pa 10 cm.

Obs! En fullstandig 4G RTK-installation kan endast utféras av nagon med
anvandarrollen TEKNIKER.

Installera RTK-basen, stationen och slingan

1. Installera basen pa den valda platsen. Se bruksanvisningen fér RTK-basen.
2. Installera laddstationen pa den valda platsen. Se bruksanvisningen for laddstationen.
3. Installera stationsslingan enligt instruktionerna tidigare i denna bruksanvisning.

Styra roboten pa distans fran Connect-
smartphoneappen

Med Turf Pro Connect-appen kan du fjarrstyra robotens rorelser. Det innebar att du kan
genomfora en gransdetektering utan att behova flytta roboten for hand.

Obs! Appen behdver bara konfigureras en gang for att fjarrstyra roboten.

Ansluta roboten till basen

Sattet pa vilket roboten ar ansluten till basen beror pa om de anvander Wi-Fi eller 4G for att
kommunicera med varandra.

En 4G RTK-installation kraver I6senordsskydd for Wi-Fi-anslutningen. Basen maste ha
programvaruversion 3.0.0 eller senare. Mer information om att uppgradera programvaran
finns i den relevanta manualen for RTK-basen. Om grundprogramvaran har uppgraderats
definieras I6senordet under uppgraderingen. Annars hittar du standardiésenordet for Wi-Fi
pa identifieringsdekalen pa RTK-basen. Du maste skapa ett nytt I6senord.
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Ansluta till basen for Wi-Fi

110V AC 60Hz MAX 5W
SSID: RTKWiFi
PASSWORD: XXXXXXXX
IP: 192.168.4.1

— ] s

/ ESRB XXOXXX

2

(539289

Det ursprungliga/férinstéllda I6senordet for bas- Basens serienummer.
Wi-Fi-natverket

Sa har ansluter du roboten till basen:
1. Paroboten valjer du Teknikerns meny (9) > GPS RTK > RTK Wi-Fi-anslutning.
2. Ange standardldsenordet for basen.

Ansluta till basen for 4G

Obs! Robotens RTK 4G-funktion maste aktiveras fran Connect-smartphoneappen eller
portalen. Att ansluta via appen ar den foredragna metoden.

1. Se till att roboten arilage PA och ar online.
2. Loggain pa Connect-smartphoneappen eller portalen.

Ansluta till basen for 4G med appen
1. Valj knappen Teknikerns meny > RTK-bas.

2. Andra RTK-aNsSLUTNINGEN till Mobil med listrutan.
Obs! For serienummer 324000000 till 324999999

3. Ange basnav-ID. Det finns pa basens dekal och rutkoden.

Obs! Anvand inga mellanslag nar du anger ID-numret.

110V AC 60Hz MAX 5W
SSID: RTKWiFi
PASSWORD: XXXXXXXX ‘ja]
IP; 19216841  pepd

(- T HERE
] O *phl
/ESRB XXXXXX
2
G539289
Det initiala/frinstallda 16senordet fér basens wifi Basens serienummer
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Ansluta till basen for 4G (fortsattning)

Obs! For serienummer 325000000 och uppat:

4. Ange basnav-ID. Det finns pa basens dekal och rutkoden.

Obs! Anvand inga mellanslag nar du anger basens modell- och serienummer. XXXXX-

000000000
( ;f;liEiTLOﬁglchHPwrs . 110V AC 60Hz MAX 5W
ale Avenue Sou , A
Bloorn?ngtnn. MN 55420-1196 USA P nsswoggnxx;}';m
www.toro.com "
MODEL NO.: IP: 192.15&
SERIAL NO. :

000000000

1 \ RTKBASE V2246
.

G542400
Bas-ID-serienummer Modellens serienummer Omradet ar tomt
Ursprungligt/standardiésenord for bas-ID:t
RTK Connection Mobile v
Base Nav ID 30911US-3250000( (]

5. Valj bakatpilen for att lamna sidan (data sparas automatiskt).

6. Stall robotens huvudomkopplare i lage Av, sla sedan PA igen och tryck pa strémknappen
pa knappsatsen.

7. Kontrollera signalens kvalitetsniva och se till att den ar 2,0. Anvand en av féljande
metoder:

* | appen valjer du Teknikerns meny > Sensordata > GPS.
» Paroboten valjer du Teknikerns meny (9) > GPS RTK.

GPS-signalens kvalitet bér vara 2,0.
Obs! Det kan ta nagra minuter.
Ansluta till basen for 4G med portalen

1. Valj roboten och klicka pa Parameters
(Parametrar).

£ Parameters

G527736

2. Valj @ for att ladda ner de senaste
konfigurationsparametrarna fran roboten.
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Ansluta till basen for 4G (fortsattning)

3. Valj Edit Parameters (Redigera parametrar).
4. Valjfliken RTK-bas.

Global Parameters Parcels parameters Station Parameters RTK Base
poner e
X (ECEF) 751966.4337
Y (ECEF) -5599921.454
Z (ECEF) 29491350036
RTK Connection Mobile v
Base Nav ID ESRB100103

G540117

5. Andra RTK connecTion (RTK-anslutningen) till Mobile (Mobile) med listrutan.
For serienummer 324000000 till 324999999

6. Ange basnav-ID. Det finns pa basens dekal och rutkoden.
Obs! Anvand inga mellanslag nér du anger bas-ID-numret.

110V AC 60Hz MAX 5W
SSID: RTKWiFi !
PASSWORD: XXXXXXXX ‘pra]
IP: 192.168.4.1

1 _— A

(539289

Det ursprungliga/férinstéllda I16senordet fér bas- Basens serienummer
Wi-Fi-natverket

For serienummer 325000000 och uppat:
7. Ange basnav-ID. Det finns pa basens dekal och rutkoden.
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Ansluta till basen for 4G (fortsattning)

Obs! Anvand inga mellanslag nar du anger basens modell- och serienummer. XXXXX-

000000000
__/"
[ pietoRocomeanr, HOUAC ke WAX W
ndale Avenue sou ID: iFi
Bloomington, MN 554201196 USA pnsswoggpﬂgﬁ} L
www.toro.com :
MODEL NO. : P: 192.15|E]

| SERIAL NO. :

-000000000

1 | RTK BASE V2.246 / : |
. Y,

G542400
Bas-ID-serienummer Modellens serienummer Omradet ar tomt
Ursprungligt/standardiésenord for bas-1D:t
RTK Connection Mobilg v
Base Nav ID 30911U5-3250000( 0

(542398

8. Valj "/ﬁ\” for att ladda upp den nya installningen till roboten.

9. Stall robotens huvudomkopplare i lage OrFF (Av), sla sedan On (Pa) igen och tryck pa
stromknappen pa knappsatsen.

10. Signalkvaliteten bor vara 2,0. Signalkvalitetsnivaer kan visas i Technician's menu (9)
(Teknikerns meny) > GPS RTK.

Obs! Det kan ta nagra minuter.

Ansluta din smartphone till roboten via Turf Pro
Connect-appen

1. Med din telefon ansluten till internet 6ppnar du Toro Turf Pro Connect-appen och
kontrollerar att roboten finns med i maskinparkslistan.

2. | telefonens installningar kopplar du bort fran internet och kopplar upp dig mot roboten
(identifierad i Wi-Fi-listan som robotens serienummer).

3. Ange standardlésenordet 123456789.

4. Valj Anslut, och om du blir tillfragad, ange att du vill férbli ansluten till natverket utan
internet (det kan ta en minut innan det dyker upp).

5. Oppna Turf Pro Connect-appen.
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6. Valj menyikonen = > Wifi Direct.

Robotinstrumentpanelen visas.

Fjarrstyrning av roboten via 4G

Kora roboten

Valj knappen Spela > Fjarrkontroll.

Installera objekt

1. Valj knappen Teknikerns meny.
2. Valj det objekt som du vill installera.

Skapa ett arbetsomrade

Arbetsomradets grans har avgorande betydelse i en 4G RTK-installation. Den definierar
gransen for det omrade dar roboten kan arbeta. GPS-signalnivan éver hela arbetsomradet
bor vara 2. Detta ar sarskilt viktigt vid gransen.

Obs! Arbetsomradet kan endast skapas av en anvandare med anvandarrollen TEKNIKER pa
webbportalen.

Rekommenderade tekniker for gransdetektering

For att sakerstalla bra resultat nar roboten klipper gransen rekommenderar vi att du
markerar klippbredden pa baksidan av roboten med tejp. Detta gor det lattare att visualisera
den faktiska kanten pa klippomradet.

|
|
G578736
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Rekommenderade tekniker for gransdetektering
(fortsattning)

Modell Klippbredd Avstand fran centrum
500/500S 1033 mm 516,5 mm
300 633 mm 316,5 mm

Gransen detekteras genom att styra roboten med hjalp av smartphoneappen.
GPS-punkter laggs till med jamna mellanrum fér att definiera gransen.

Obs! Lagg inte till for manga punkter. Pa raka strackor racker det med en punkt var tredje
till fjarde meter. Fler punkter bor laggas till i kurvor

3to4m (9to 13 ft)

G578739
Skapa kurvor i hdrnen, inte spetsiga vinklar.
- -
P /
-7 /
- !
-
- " /
<X :
~ o i
> I
-~ Sy - - —
~ -
S Rl -

G527750

Obs! Vinklarna maste vara rundade med en radie pa minst 1 m.
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Rekommenderade tekniker for gransdetektering
(fortsattning)

\ 1m (3.2 ft)

(578738

Kurvan som definierar gransen anses vara giltig om:

» Den dvergripande formen pa gransen kan vara konvex eller konkauv.
» Det far inte forekomma att granspunkter korsar varandra.

G578740

Obs! Pa gransens svara delar kan du markera gransen for att hjalpa till att styra roboten
langs den dnskade gransen.

Punkterna pa kurvan kan redigeras (flyttas eller tas bort) fran webbportalen eller appen.
Punkterna kan ocksa tas bort med hjalp av smartphoneappen under gransdetekteringen.

Skapa arbetsomradet

Du kan skapa arbetsomradet med féljande verktyg:

* | smartphoneappen med roboten (rekommenderas)
* | appen eller webbportalen
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Skapa arbetsomradet (fortsattning)
Anvanda appen med roboten
1. Valj knappen Technician's menu (Teknikerns meny) > Parcels (Parceller) > Create
(Skapa).
2. Valj ett namn for zonen.

3. Om det behdvs markerar du kryssrutan for konturklipplaget och kopierar GPS-
koordinater fran en befintlig zon.

4. Valj Border discovery (Gransdetektering).
5. Lagg till GPS-punkter via robotens fjarrkontroll vid behov.

Obs! Om GPS-signalens kvalitet sjunker under 2,0 kommer en stor ikon for Low GPS
Quality (Lag GPS-kvalitet) att férhindra att punkter laggs till.

6. Valj Complete (Slutfor) for att spara arbetsomradet nar du ar nara den férsta punkten.
7. Valj bakatpilen for att atervanda till huvudmenyn.

8. Om arbetsomradet 6verlappar stationsslingan valjer du Loop (Slinga) i listrutan for
narliggande parceller.

9. Valj Verify border (Verifiera grans) eller Skip Border verification (Hoppa 6ver
gransverifiering).

Om Verify border (Verifiera grans) valdes kommer roboten att kéra och verifiera
gransen.

10. FOlj de aterstaende instruktionerna for att slutféra konfigurationsprocessen.

Anvanda appen eller portalen

1. Valj knappen Teknikerns meny > Parceller > Skapa.
2. Valj ett namn for zonen.

3. Om det behdvs markerar du kryssrutan for konturklipplaget och kopierar GPS-
koordinater fran en befintlig zon.

Valj Gransredigering.

Lagg till GPS-punkter med fingret (eller musen) efter behov for att skapa omradet
Slutfér omradet genom att valja den forsta punkten.

Valj Spara nar du ar nara den forsta punkten for att spara arbetsomradet.

Valj bakatpilen for att atervanda till huvudmenyn.

© © N o 0 &

Om arbetsomradet dverlappar stationsslingan valjer du Slinga i listrutan for narliggande
parceller.

10. Valj Verifiera grans eller Hoppa over gransverifiering.
Om Verifiera grans valdes kommer roboten att kora och verifiera gransen.

11. FOlj de aterstaende instruktionerna for att slutféra konfigurationsprocessen.
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Verifiera gransen pa roboten

1.

Pa roboten valjer du Teknikerns meny (9) > Infrastruktur > Parceller > {Namn pa
arbetsomradet} > Verifiera GPS-gransen och trycker pa bockmarkeringen.

Bevaka roboten nar den foljer den grans som just har detekterats.
Nar det ar klart bekraftar du pa roboten.

Skapa ytterligare arbetsomraden

Valfritt antal arbetsomraden kan inga i installationen. Var och en definierar ett separat
omrade dar roboten kan arbeta.

Foljande kriterier galler:

Minst ett arbetsomrade eller en rutt i den dvergripande konfigurationen maste éverlappa
stationens slingkabel.

Varje arbetsomrade maste dverlappa med andra arbetsomraden, slingkabeln, extra
rutter eller en tradbunden parcell for att roboten ska kunna navigera dver hela platsen.

Denna Averlappning ska vara minst4 m x 4 m.

Ett arbetsomrade maste skapas av en anvandare med anvandarrollen Tekniker pa
webbportalen.

Interna GPS-zoner

Interna GPS-zoner kan skapas inom ett arbetsomrade. Dessa kan anvandas for att optimera
robotens arbete genom schemalaggning.

Foljande villkor galler:

Alla dessa interna zoner maste ligga inom ett GPS-arbetsomrade.

De behover inte definieras genom ett forfarande for att detektera granserna. De kan

definieras och redigeras pa webbportalen eller i appen av alla anvandartyper som har
tillgang till roboten.

Klipphojden i de olika omradena ar densamma som den som stéllts in for det omgivande
arbetsomradet.

Skapandet av en intern GPS-zon kan gdras antingen via webbportalen eller appen.

Skapa och detektera interna GPS-zoner i appen

1.
2.

Valj knappen Teknikerns meny > Parceller > Namn pa arbetszon > Skapa GPS-zon.
Namnge zonen och valj Spara.

Obs! Om du kopierade koordinaterna for en annan arbetszon kan du hoppa éver
gransdetektering och valja gransredigering for att redigera den i appen eller pa portalen.

Utfér gransdetektering for GPS-zonen.
Registrera GPS-punkter med robotens fjarrkontroll.
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Skapa och detektera interna GPS-zoner i appen
(fortsattning)

GPS-signalkvaliteten maste forbli dver 1,6.

Obs! Om detekteringen avbryts eller din telefon kopplas bort véljer du
Gransdetektering igen for att fortsatta registreringen. GPS-punkter sparas till roboten i
realtid.

Skapa en NoGo Zone (forbjuden zon)

3472-860C

NoGo Zones (Fdrbjudna zoner) ar ett satt att undvika permanenta hinder. Nar det inte finns
nagon begransningskabel ar det viktigt att du &r medveten om forutsattningarna for att
undvika hinder innan du skapar dem. Permanenta hinder och hur de kan undvikas bor
anges pa installationsplanen.

Du behdver ocksa ta hansyn till de matt som beskrivs nedan innan du definierar den NoGo
Zones.

>5m
(16.4 ft)
2
3
80.2cm
(31.5 inches)
63.9 cm
(25.2 inches)
Arbetsomradets grans Arbetsomrade Omrade som ska uteslutas

fran arbetsomradet

Som framgar av féregaende figur, nar roboten utfér gransdetekteringen eller arbetar i en
riktning parallell med gransen, kommer platsen for den registrerade punkten pa gransen till
den forbjudna zonen att vara ett avstand fran det faktiska omradet som ska uteslutas.
Avstandet ar halva bredden av robotens chassi, 639 mm.

Nar monsterriktningen ar vinkelrat mot omradets kant kommer roboten att stanna nar
mittpunkten av axeln mellan dess bakhjul nar den registrerade granspositionen till den
forbjudna zonen. | det har fallet kommer den registrerade GPS-positionen for gransen till
den forbjudna zonen att vara ett avstand fran robotens framre stétfangare. Avstandet mellan
bakaxelns mittpunkt och chassits framkant ar 802 mm. Nar monsterriktningen ar vinkelrat
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mot kanten av omradet kommer robotens framre del att ga in langre dver gransen till den
forbjudna zonen jamfért med robotens sida nar monstret ar parallellt med omradets kant.

For att undvika att roboten kommer in i det omrade som ska uteslutas eller kolliderar med ett
hinder, bor ett minsta avstand pa 300 mm mellan det uteslutna omradet och robotens sida
hallas nar den NoGo Zones registreras.

Roboten kommer att arbeta upp till ett avstand fran den definierade marginalen (som boér
vara minst 300 mm fran robotens sida) nar zonen registreras. For roboten ar avstandet
123 mm.

L
123 mm
4.8 inches)

300 mm
(12 inches)

(578642

Omrade som ska uteslutas fran arbetsomradet

Det finns tva metoder for att skapa en NoGo Zone:

* lappen
* Paroboten

Skapa och detektera en forbjuden zon i appen

Valj knappen Teknikerns meny > Forbjudna GPS-zoner.
Valj Skapa.

Tilldela ett namn till den férbjudna zonen.

Valj Gransdetektering.

o bk wbd -~

Nar du gar bakom roboten lagger du till GPS-punkter med +-knappen. Punkter kan tas
bort med X-knappen.

<

Valj Slutfor nar du ar nara den férsta punkten for att spara den forbjudna zonen.

~

Valj vansterpilen for att atervanda till menyn.
8. Valj Verifiera GPS-grans eller Hoppa over gransverifiering.
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Skapa och detektera en forbjuden zon i appen
(fortsattning)

Om Verifiera GPS-grans valdes kommer roboten att kéra och verifiera gransen.

9. Fdlj de aterstaende instruktionerna for att slutféra konfigurationsprocessen.

Skapa och detektera en forbjuden zon pa roboten

L Dn =

Valj Teknikerns meny > Infrastruktur > Forbjudna GPS-zoner i robotens granssnitt.
Valj Skapa (Create).

Ange ett namn for den forbjudna zonen.

Valj Manuell detektering av forbjudna zoner (Manual NoGo zone discovery).

Obs! GPS-signalens kvalitet maste vara over 2,0.

Valj Lagg till en ny GPS-punkt (Add a new GPS point). ANTALET GPS-PuNkTER (Number
of GPS points) kommer nu att vara 1 pa vyn Manuell detektering av forbjudna zoner
(Manual NoGo zone Discovery).

Flytta roboten till en ny position och valj Lagg till en ny GPS-punkt (Add a new GPS
point) igen. Fortsatt tills du har placerat roboten i ett antal punkter som omger den zon
som ska uteslutas. Du maste lagga till tillrackligt med punkter fér att definiera zonen
med den noggrannhet du behéver, men om du lagger till for manga punkter saktar det
ner roboten under drift.

Obs! Den férbjudna zonen maste verifieras.

Andra en befintlig forbjuden zon i appen

Punkter i en befintlig férbjuden zon kan modifieras for att skapa en ny férbjuden zon.

1.
2.
3.

Valj en befintlig forbjuden zon.

Valj Gransredigering.

Lagg till eller modifiera punkterna for den férbjudna zonen:

A. Valj och dra befintliga punkter.

B. Valjomraden mellan befintliga punkter for att Iagga till mellanliggande punkter
C. Valj Angra/Gér om eller Rensa alla punkter for att ta bort punkter.

D. Efter att ha gjort &ndringar valjer du Spara.

Valj Verifiera GPS-grans eller Hoppa dver gransverifiering.

Om Verifiera GPS-grans valdes kommer roboten att kéra och verifiera gransen.

Andra installningar for férbjuden zon

3472-860C

Forbjudna zoner kan aktiveras eller inaktiveras via Turf Pro Nav-instéllningarna i
Teknikerns meny.

Kantlaget kan aktiveras eller inaktiveras.
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Andra instéllningar foér férbjuden zon (fortséttning)

Forbjudna zoner valideras automatiskt. Om formen inte ar giltig blir fargen rod.

Verifiera forbjuden zon pa roboten

Verifiering av den foérbjudna zonen kan goras via robotens eller appens granssnitt.
Verifiering med roboten sker via foljande steg:

1. Valj Teknikerns meny > Infrastruktur > Forbjudna GPS-zoner och valj den férbjudna
zon du just har skapat.
2. Valj Verifiera GPS-grans Bekrafta att du vill verifiera gransen.

3. Bevaka roboten nar den ror sig runt gransen. Om du godkanner gransen valjer du OK.
Om inte sa valjer du Avbryt och startar processen igen.

Skapa rutter

Rutter ar ett effektivt satt for roboten att navigera mellan arbetsomraden och stationen.
Eftersom de fungerar i bada riktningarna kan de anvandas for att lamna och atervanda till
stationen.

Ett typiskt exempel pa anvandningen av en rutt ar att definiera en vag mellan stationen,
dess slinga och arbetsomradet. Detta innebar att stationen kan installeras pa en bekvam
plats borta fran omraden med mycket aktivitet. Rutter kan ocksa anvandas for att navigera
mellan arbetsomraden som ligger langt ifran varandra.

Du kan skapa rutter i smartphoneappen eller portalen.

Egenskaper hos rutter

* Rutterna behdver inte ligga i ett arbetsomrade. De skapar sitt eget arbetsomrade, som
sedan maste verifieras.

* Flera rutter kan kopplas samman. De maste vara sammankopplade med en punkt pa
varje rutt. Nar rutter ar sammankopplade kommer en bla cirkel att synas.

+ Sammankopplade rutter kan ha olika bredder.

* Ruttens bredd avgor hur snabbt roboten kan fardas langs den rutten. Anvand breda
rutter for effektivare drift nar det ar maojligt. Smala rutter bér anvandas fér omraden med
smala passager och manga permanenta hinder.

» En av rutterna maste borja i stationsslingan.
+ Sammankopplade rutter maste ha minst en enda rutt som bérjar i stationsslingan.

* Nar man anvander sammankopplade rutter behdver endast den rutt som borjar i
stationsslingan stélla in de anslutna perifera kablarna till slingan.

Skapa en rutt i appen

Obs! Startpunkten for rutten maste ligga inom stationsslingan.

1. Valj knappen Teknikerns meny > GPS-rutter.
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Skapa en rutt i appen (fortsattning)

2. Valj Skapa och ge rutten ett namn.
3. Valj Detektera rutt.
4. Kor roboten och 1agg till punkter med din smartphone.

Startpunkten for rutten ar gron; slutpunkten ar vit. Punkterna kommer att vara linjart
sammankopplade.

5. Nardu ar klar valjer du Slutfor.

Skapa en forgrenad rutt

Forgrenade rutter ar rutter som stracker sig fran en huvudrutt. De kan anvandas for att
forlanga rutter till ytterligare arbetsomraden eller skapa extra tackning.

1. Valj en vit prick pa en befintlig rutt.

2. Skapa den forgrenade rutten genom att klicka pa kartan.

3. Nardu ar klar valjer du Slutfor.

Nar den ar klar kommer forgreningspunkten att visas som en bla prick pa kartan.

Detektera rutten pa en smarttelefon

Detta maste goras genom att fjarrstyra roboten fran smarttelefonappen. Detta kraver att du
har konfigurerat appen.
1. Placera roboten pa den forsta punkten pa rutten.

Obs! Nar en rutt borjar fran stationsslingan maste den forsta punkten pa rutten placeras
innanfor stationsslingan.

2. Sta bakom roboten och flytta den langs rutten och lagg till GPS-punkter med hjalp av
+-knappen.

G587196

Slingkabel Punkt
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Detektera rutten pa en smarttelefon (fortsattning)

3. Den andra punkten maste placeras utanfor stationsslingan. Ruttdetekteringen ska alltid
ga fran stationsslingan mot de andra zonerna.

Obs! Lagg inte till for manga punkter. Pa rakstrackor rekommenderar vi att avstandet
mellan punkterna ar 10 m for rutter. Punkterna ska vara nédrmare varandra pa bdjda
avsnitt.

4. Lat rutten stracka sig in i zonen. Detta hjalper roboten att navigera nar den behéver
atervanda till stationen.

5. Tryck pa bockmarkeringsknappen nar rutten ar klar. Appen kommer att berakna
polygonen som bildas av GPS-punkterna.

6. Klicka pa ikonen Save (Spara).

Obs! Punkterna som definierar rutten som detekterades kan visas och &ndras pa
webbportalen och i appen.

7. Valj Verify GPS border (Verifiera GPS-grans) eller |Skip Border verification (Hoppa
Over gransverifiering).

Om Verify GPS border (Verifiera GPS-grans) valdes kommer roboten att kéra och
verifiera gransen.

Ruttinstallningar

* Rutter kan aktiveras eller inaktiveras via Turf Pro Nav-instaliningarna i Teknikerns
meny.

» Bredden for ruttens arbetsomrade kan andras.

Standardbredd: 3 m. Hastigheten minskar nar bredden ar mindre an 3 m.
* Klipphuvuden kan aktiveras eller inaktiveras.
* Anslutna perifera kablar (dvs. slingkabel) kan aktiveras eller inaktiveras.

Verifiering av en rutt

Eftersom rutter &r omgivna av ett arbetsomrade med en gréns maste rutterna verifieras.
Andringar i ruttens bredd eller GPS-punkter kraver att rutten verifieras igen.

Valj knappen Teknikerns meny > GPS-rutt > Rutt verifieras > Verifiera GPS-rutt
eller Hoppa over verifiering av GPS-rutt.

Stalla in klippriktningen

Med detta forfarande kan du se till att roboten klipper i en riktning som motsvarar kraven for
idrottsplatsen eller planen. Detta forfarande forutsatter att idrottsplatsen eller -planen har
stallts in for monsterklippning (dvs. att arbetsomradet som motsvarar idrottsplatsen eller
-planen har skapats). Med det har forfarandet kan du stélla in primara och sekundara
arbetsriktningar.

Innan du pabdrjar detta férfarande bor du kontrollera att GPS-signalens kvalitet ar minst 1,6;
i appen, valjer du knappen Technician's menu (Teknikermeny) > Sensors data
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(Sensordata) > GPS, eller pa roboten dar du valjer Technician's menu(9) (Teknikermeny )
> GPS RTK.

Stalla in klipphojden i appen

o bk~ wbd -~

6.

Valj knappen Vaxel.

Valj Klippning.

Valj klippriktningen.

Valj arbetsomradet.

Rotera pricken for att valja en vinkel for arbetsomradet.

Du kan valja 1, 2 eller 4 vinklar, eller anpassa upp till 8 vinklar.
Valj Spara for att spara dina andringar.

Stalla in klipphojden pa roboten

Med detta forfarande kan du se till att roboten klipper i en riktning som motsvarar kraven for
idrottsplatsen eller planen. Detta forfarande forutsatter att idrottsplatsen eller planen har
stallts in fér monsterklippning (dvs. att arbetsomradet som motsvarar idrottsplatsen eller
planen har skapats).

3472-860C

Med det har forfarandet kan du stalla in primara och sekundara arbetsriktningar.

Innan du pabdrjar detta férfarande bor du kontrollera att GPS-signalens kvalitet ar minst 1,6;
pa roboten, valj Teknikerns meny (9) > GPS RTK > GPS-signalens kvalitet.

1.

Placera roboten vid en punkt som kommer att
anvandas som referenspunkt for att definiera
riktningen (0. Vi rekommenderar att denna
punkt ar nara ett av planens horn.

Valj Teknikerns meny (9) > Infrastruktur >
Parceller > {RTK GPS-zon som motsvarar
planen} (Technician's menu (9) >
Infrastructure > Parcels > {RTK GPS zone
corresponding to the pitch}). Kontrollera att 2
alternativet Monsterklippning ar ikryssat.

Valj Huvudriktning (Main heading).
Valj Ange referenspunkt (Set ref. point).

Forflytta roboten minst 10 m i den exakta
riktningen dar monstret ska upprattas (2). Vi
rekommenderar att du flyttar roboten sa langt
som mojligt for att sakerstalla den mest exakta
riktningsmatningen.

G578753

Nar du har flyttat roboten mer an 10 m kan du
definiera den andra punkten &). Valj Ange huvudriktning.
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Stalla in klipphojden pa roboten (fortsattning)

7. Vinkeln mellan robotens riktning och norr- A
riktningen visas (4.

Om du inte ar n6jd med vinkeln, valj Ta bort
referenspunkt och starta forfarandet igen. 4

Det ar ocksa mojligt att stalla in de andra
klippriktningarna i forhallande till
huvudriktningen. Det gor du genom att valja
Andra riktningar och sedan antal riktningar
och vinkeln mellan var och en av dessa
riktningar.

8. Spara installningarna nar riktningen ar
definierad.

G578754

Stalla in en GPS-atervandningspunkt

Det rekommenderas att anvanda en rutt for att koppla stationsslingan till ett arbetsomrade,
men om en rutt inte anvands maste en GPS-atervandningspunkt laggas till for att roboten
ska kunna atervanda till stationen. Denna punkt maste definieras inom bade slingkabeln och
arbetsomradet.

Implementera en 4G RTK-installation: Stélla in en GPS- Sida 4-21 3472-860 C
atervandningspunkt



G578741

GPS-atervandningspunkt

1. Placera roboten pa en punkt som ar minst 5 m fran slingkabeln och i en riktning som ar

vinkelrat mot slingkabeln. Foljande figur visar tre giltiga positioner for exemplet som
visas i foregaende figur.
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(16 ft)
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>5m
(16 ft)

(578742

2. Forflytta roboten framat tills den ar inne i slingan och vid den punkt dar GPS-
atervandningspunkten behdvs.

3. Paroboten valjer du Teknikerns meny > Infrastruktur > Parceller > {Namn pa
arbetsomradet} > Angransande parceller.

4. Séatt knappen bredvid slingan till IAget PA. Detta skapar en punkt som leder roboten fran
arbetsomradet in i slingan.

5. Valj GPS-punkter > Stall in.
6. Bekrafta installningen.

Konfigurera installationen

Valja typ av klippskiva

Om ditt arbetsomrade ska klippas pa en lagre klipphéjd (mindre &n 20 mm) kan du valja att
anvanda en klippskiva for "lag hojd”. Klippskivornas intervall for lag héjd ar mellan 15 mm
och 90 mm.

Valja klippskivetyp i appen

1. Valj vaxeln i det dvre vanstra hornet.
2. Valj Fastdonsinformation.
3. Valj Lag klipphojd.
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Valja typ av klippskiva (fortsattning)
Valja klippskivetyp pa roboten

1. Valj Teknikerns meny (9) > Avancerade parametrar.
2. Valj Klippskiva och valj Lag hojd.

Stalla in klipphojden

Knivarnas klipphojd kan stallas in for varje arbetsomrade som definieras under
installationen. Det ar inte mgjligt att stalla in olika klipphojder for interna GPS-zoner. Dessa
maste ha samma klipph6jd som det éverordnade arbetsomradet.

Obs! Klippning ar inte aktiverad som standard nar roboten navigerar langs en rutt.

Stalla in klipphojden i appen

1. Valj knappen Klipphojd.
2. Anvand reglaget for att justera klipphojden.

Stalla in klipphojden pa roboten

| robotens granssnitt valjer du Installningar > Klipphojd.
Valj arbetsomradet dar du andrar klipphdjden.
Valj Ange mal. (Set target). Valj parcellen for att andra klipphdjden.

hownh =

Ange 6nskad hojd och tryck pa bockmarkeringsikonen.

Definiera arbetsschemat

Robotens arbetsschema kan definieras genom att ange ett tidsschema, ange en
procentandel av tiden som tilldelas varje arbetsomrade, eller genom att ange hur manga
ganger ett arbetsomrade kan flyttas under en dag.

Arbetsschemat kan ocksa anvandas for att ange sekvensen for hur roboten klipper
arbetsomradena.

Ett schema definieras enklast i appen eller pa webbportalen.

Klippa granser
Det ar viktigt att arbetsomradets grans klipps regelbundet i en 4G RTK-installation.

Obs! Vi rekommenderar starkt att du anvander sekventiell schemalaggning for att hantera
denna grans.

Nar sekventiell schemalaggning implementeras kommer gransen alltid att klippas sa snart
klippningen i arbetsomradet har slutforts.
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Klippa granser (fortsattning)
Implementering av sekventiell schemalaggning i appen

1. Valj knappen Schemalaggning (klocka).
2. Se till att SEKVENTIELL SCHEMALAGGNING &r markerad.

Implementering av sekventiell schemalaggning pa roboten
1. | robotens granssnitt valjer du Service Settings > Operations (Serviceinstallningar >
Drift).
2. Valj Sequential Schedule (Sekventiellt schema) och satt knappen till lage ON (PA).

3. Dufar se en lista 6ver parceller/omraden inklusive rutter. Valj de som ska inga i
sekvensen.

4. Om du inte vill att en omradesgrans ska inga i sekvensen valjer du Settings > Border
(Instaliningar > Grans) och definierar gransinstallningarna.

Obs! Granserna for NoGo Zones (forbjudna zoner) forblir desamma.

Konfigurera utgangsparametrar for stationen

En GPS-signalniva pa 1,2 ar tillracklig for att roboten ska lamna stationen, men det kravs en
signalniva pa 2 for att roboten ska fungera i arbetsomradet. Nar roboten lamnar stationen
maste den fardas en stracka X langs slingkabeln innan den stéter pa en lamplig signalniva
pa 2. Detta avstand X maste stallas in som en utgangsparameter.

Denna parameter kan stallas in manuellt, men vi rekommenderar att du later roboten stélla
in dem automatiskt.

Automatiskt stalla in utgangsparametrarna (kalibrera kabeln)

1. Placera roboten vid laddstationen.

2. Valj Teknikerns meny (9) > Infrastruktur > stationer > Manuell station > Kalibrera
nu (Technician’s menu (9) > Infrastructure > Stations > Manual station > Calibrate now).

3. Bekrafta att du vill kalibrera stationen. Roboten goér en cirkel runt slingan. Den kommer
att stalla in Minsta utgangsavstand (Min exit distance) till den tillryggalagda strackan
innan GPS-signalnivan pa 2 registreras. Det maximala utgangsavstandet (Max exit
distance) kommer att stallas in pa 1,0 m mer &n minimivardet.

4. Bekrafta for att acceptera vardena.

Stalla in utgangsparametrarna i appen

Valj knappen Technician's menu (Teknikerns meny) > Stations (Stationer).
Valj stationen som behdver justera parametrarna (vanligtvis Manuell station 1).
Redigera installningen fér Exit min DisTANCE (Minsta utgangsavstand).

hwn =

Redigera installningen fér Exit max piIsTANCE (Maximalt utgangsavstand).
Obs! Maxavstandet maste vara storre an minimiavstandet.
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Konfigurera utgangsparametrar for stationen
(fortsattning)

Manuell instéllning av utgangsparametrar

1. Valj Teknikerns meny (9) > Infrastruktur > Stationer > Manuell station >
Utgangsparametrar (Technician’s menu (9) > Infrastructure > Stations > Manual station
> Exit parameters).

2. Valj Skapa ny parameteruppsattning (Create new parameter set).

3. Stallin avstandet X som det Minsta utgangsavstandet (Min exit distance). Det minsta
varde som kan anges ar 0,8 m.

4. Ange det varde som kravs for det Maximala utgangsavstandet (Max exit distance).
Detta kan vara 1 m mer an det minsta utgangsavstandet.
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Kapitel 5

Sa har fungerar Turf Pro i en 4G RTK-
Installation

Lamna stationen

Roboten kommer att lamna stationen nar:

» batteriet ar fulladdat
» arbetsschemat foreskriver det.

Hur roboten lamnar stationen och gar in i arbetsomradet/rutten beror pa installationens
konfiguration:

+ En stationsslinga som dverlappar arbetsomradet
* Roboten anvander en eller flera rutter for att navigera till sitt arbetsomrade

Stationsslingan overlappar GPS-arbetsomradet

1 2
3 — /

E

G578755

Slingkabel Stéll in avstandet for roboten att fardas for att

. . komma in i GPS-arbetsomréadet och detektera en
GPS-arbetsomradets grans GPS-signalniva pa 2

Roboten maste detektera en GPS-signalniva pa minst 1,2 nar den ar pa stationen. Nar den
ldmnar stationen kommer den att folja slingkabeln en stracka tills den har kommit in i GPS-
arbetsomradet och den upptacker en GPS-signalniva pa 2 @),

Sa har fungerar Turf Pro i en 4G RTK-installation Sida 5-1 3472-860 C



Stationsslingan overlappar GPS-arbetsomradet
(fortsattning)

Nar roboten nar arbetsomradet och detekterar en GPS-signalniva pa 2, stannar den och
beraknar vagen till den punkt dar den ska arbeta enligt schemat. Den staller in klipphojden
till det varde som stallts in for GPS-arbetsomradet, roterar sedan bort fran kabeln och
anvander GPS for att navigera till den plats dar den ska bdrja arbeta.

Roboten anvander en eller flera rutter for att navigera till
ett arbetsomrade

For stora och komplexa konfigurationer ger rutter ett effektivt satt att navigera till
arbetsomradena. Rutter skapar automatiskt egna arbetsomraden, sa minst en rutt eller ett
arbetsomrade maste Overlappa stationens slingkabel.

Roboten kommer att lamna stationen och réra sig langs kabelsparet tills den kanner av att
den har kommit in i ett arbetsomrade. Roboten kommer sedan att rotera bort fran kabeln och
flytta till slutet av rutten som leder till omradet dar den ska arbeta. Den kommer att rora sig
l&angs rutten med hjalp av en slumpmassig forskjutning fran rutten. Det sakerstaller att det
inte finns kvar spar i graset.

Nar roboten kanner av att den har kommit in i den arbetsomradet dar den ska arbeta, ror
den sig bort fran rutten mot den punkt dar den ska bdérja arbeta.
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G587133
Slingkabel Arbetsomrade 1
Rutt (4) Arbetsomrade 2

Arbete

Nar roboten har lamnat stationen kommer den att navigera till nasta arbetsomrade.
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Arbeta inom ett enkelt omrade

Roboten navigerar till startpunkten for det monster som den har beraknat for den har zonen
och borjar arbeta med en dverlappning pa 10 cm for varje band i ménstret. Den kommer att
fortsatta pa detta satt tills den behdver atervanda till stationen.

\2
/
.\3
G578665
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Y
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[
G578666
Grans for GPS-sakerhetsomradet Slut-/startpunkt for cykeln
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Arbeta inom ett enkelt omrade (fortsattning)

Start for cykel

Klippmonstret gors Over flera arbetscykler. | borjan av varje ny cykel aterupptar roboten sitt
monster, som standard vid exakt den punkt dar den féregaende cykeln slutade. Det ar ocksa
mojligt att ateruppta klippningen i bérjan av bandet som avbréts i slutet av féregaende cykel.

Nar monstret har slutforts, beraknar roboten ett nytt klippmdnster och roterar klippriktningen
for att sakerstalla optimal klippkvalitet och att faltet tacks helt. | exemplet i figuren nedan
anvands fyra riktningar med 45 graders vinkel mellan varje riktning. Det ar majligt att
anvanda farre klippriktningar vid behov.

45°

G527677

Arbeta inom ett komplext omrade
Nar arbetsomradet ar mer komplext delas det upp beroende pa arbetsmdnstrets riktning.

Roboten arbetar forst i delomrade 1 i en viss
riktning. Tackning av ett delomrade kan krava mer
an en cykel. =

G527678

Nar delomrade 1 har slutforts flyttar roboten direkt
till att borja klippa delomrade 2 i samma riktning.
Detta startar inte en ny cykel.

G527679
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Arbeta inom ett komplext omrade (fortsattning)

Nar hela omradet ar klart atervander roboten till
stationen for att ladda. Den beraknar sedan nya
delomraden som kommer att tdcka arbetsomradet
nar den arbetar i en ny riktning. Detta startar en ny
arbetscykel.

G527680

Nar delomrade 3 har slutforts flyttar roboten direkt
till att borja klippa delomrade 4 i samma riktning.
Detta startar inte en ny cykel.

Under ménsterklippning vander roboten fore K
kanten pa det definierade klippomradet. Det ar -
viktigt att se till att roboten klipper kanten

regelbundet.

G527681

Valja arbetsomrade

Nar det finns flera klippomraden som behoéver klippas ar det viktigt att varje zon klipps efter
dess behov och under de tider da den ar tillganglig.

Det finns tva metoder som roboten anvander for att bestamma var den ska arbeta:

* Implementera sekventiell schemalaggning (rekommenderas)
» Definiera hur manga procent av tiden som ska tillbringas i varje zon

Obs! Vi rekommenderar att du definierar ett arbetsschema for roboten.

Sekventiell schemalaggning

Det enklaste sattet att se till att varje zon och dess kant klipps regelbundet ar att
implementera sekventiell schemalaggning. Nar sekventiell schemalaggning implementeras
arbetar roboten i varje zon i tur och ordning och klipper kanten nar klippningen har slutforts.
Roboten arbetar enligt det definierade arbetsschemat.

Forfarandet for sekventiell schemalaggning visas i foljande figur. Beakta
installationsinstaliningen med tre separata zoner som ska klippas. Det definierade schemat
foreskriver att zonerna 2 och 3 inte ar tillgangliga under vissa tider pa dygnet.
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Sekventiell schemalaggning (fortsattning)

3472-860C

T=0 4
> 6
T=1
1
2

G581271

Vid tiden T = 0 borjar roboten klippa zon (). Nar hela omradet har klippts klipper den kanten
och atervander sedan till stationen (®. Den flyttar sedan till zon (2 och klipper tills tiden T=1.
Vid denna tidpunkt foreskriver det definierade schemat att zonen (2) inte ar tillganglig.
Roboten atervander till stationen (®.

Obs! Vid klippning av kanten foljer roboten samma riktning som anvandes nar kanten
detekterades.

2

G581690

Vid tidpunkten T = 1 flyttar roboten till zon &) och klipper dar tills schemat féreskriver att zon
inte ar tillganglig. Roboten atervander till stationen (&) och atervander sedan for att
avsluta klippningszon (2. Nar omradet har klippts kommer den att klippa kanten innan den
atervander till en station (. Eftersom zon & fortfarande inte &r tillganglig flyttar roboten till
zon (W och borja klippa i en ny riktning.

Vid tiden T = 2 ar zon (J inte slutférd nar zon &) blir tillganglig.
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Sekventiell schemalaggning (fortsattning)

=2

T=3

G581691

Vid tiden T = 2 slutfér roboten klippzon (U och klipper sedan kanten innan den atervander till
stationen . Den atervander sedan till zon & och slutfér klippningen av zonen och kanten.
Den atervander till stationen och bdrjar sedan klippa zon (2) i en ny riktning.

Obs! Vi rekommenderar bestamt att du anvander sekventiell schemalaggning. Om du inte
gor det ar det nddvandigt att definiera hur manga procent av tiden som ska agnas at arbete i
en viss zon och att uttryckligen ange hur manga ganger i veckan som gransen ska klippas.

Arbeta med monster och definierade tider i procent

Detta alternativ reckommenderas inte.

Nar roboten arbetar i ménsterlage kommer den foretradesvis att slutfora arbetet i en zon
innan den gar vidare till en annan och darmed asidosatta de tilldelade definierade tiderna i
procent.

Beakta en situation dar det finns tre zoner:
« zon 1 som har en tilldelad tid pa 40 %
* zon 2 som har en procentuell tid pa 20 %

* zon 3 som har en procentuell tid pa 40 %

Roboten arbetar i zon 1 tills cykeln avslutas da den
behover atervanda till stationen for att ladda.
Arbetet i zon 1 ar inte slutfort.

(578668
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Arbeta med monster och definierade tider i procent
(fortsattning)

Nar roboten aterupptar arbetet kommer den att
ignorera den tilldelade tiden i procent och aterga till ———
zon 1 for att slutféra mdnstret. Nar detta monster
ar klart atervander den till stationen och en ny
cykel borjar.

G578669

Roboten kommer nu att bérja arbeta pa en ny zon.

M
Den boérjar arbeta i zon 2 som har en hogre
procentandel av den tilldelade tiden. En ny cykel E )
paborjas.

G578670

Undvika hinder vid klippning

Det har avsnittet beskriver hur roboten hanterar sma hinder inom arbetsomradet. Storre,
permanenta och skadliga hinder maste undvikas genom att utesluta dem i definitionen av
arbetsomradet eller genom att anvanda forbjudna zoner.

Vid normal klippning ror sig roboten med en hastighet av cirka 1 m/s, 3,5 km/h. | omraden
dar graset ar langre kommer roboten automatiskt att anpassa sitt klipplage genom att sakta
ner.

Roboten kan upptacka ett hinder (permanent eller tillfalligt) genom ett antal
ultraljudssensorer. Detekteringen gor att roboten saktar ner och forsiktigt ror vid hindret med
trycksensorerna pa stétfangaren.

Nar roboten detekterar ett hinder under arbete i ménsterlage kommer den att rora sig bakat
och forsdka navigera runt det med hjalp av sma vinkelférandringar. Om detta lyckas
fortsatter den pa den vag den foljde.
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Om detta inte lyckas ror den sig bakat och sedan till nasta klippbana. Den fortsatter att gora
detta tills den har passerat hindret.

G527690

Det innebar att det finns en risk att omraden bakom hindren inte klipps. Men eftersom
klippningsriktningen andras med varje cykel atgardas detta troligen under efterféljande
cykler.

Klippa gransen

Nar roboten klipper nar monstret inte anda fram till arbetsomradets kant. Det ar darfor viktigt
att konfigurera roboten for att klippa gransen.
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(9.8 inches)

G578671

GPS-arbetsomrade Arbetsomradets 3) 21cm (@) 36cm
grans

Varje band i monstret stracker sig till den punkt dar robotens smartbox-sparningsenhet nar
ett avstand pa 0,25 m fran GPS-arbetsomradets grans. Omradet som klipps ligger inom
GPS-arbetsomradets grans.

Gransen kan klippas medurs eller moturs. Detta kan andras i appen genom att valja
kugghjulet uppe till vanster > Grans och andra installningen for gransen.

Den foredragna metoden for att klippa gransen ar att implementera sekventiell
schemalaggning. | det har fallet kommer gransen att klippas automatiskt varje gang roboten
slutfor klippningen av arbetsomradet.

Obs! Vi rekommenderar bestamt att du anvander sekventiell schemalaggning.

Om sekventiell schemalaggning inte anvands maste roboten konfigureras till att klippa
kanten minst tva ganger i veckan.

Atervianda till stationen

Roboten atervander till stationen:

* nar batteriet behover laddas
* nar schemat foreskriver det

* nar ett kommando har skickats antingen fran robotens granssnitt, webbportalen eller
appen.

Hur roboten atervander till stationen beror pa om arbetsomradet ar anslutet direkt till slingan
eller om rutter anvands for att lanka samman arbetsomraden.

Atervinda till stationen med hjilp av rutter

Rutter anvands for att moéjliggora navigering mellan olika arbetsomraden.
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Atervanda till stationen med hjalp av rutter (fortsattning)

G587201

Slingkabel Rutt

Nar roboten behdver atervanda till stationen kommer den att stanna och berakna vagen till
den narmaste positionen pa en rutt. Vi rekommenderar att |ata rutterna stracka sig langtin i
arbetsomradet for att underlatta en kort vag tillbaka till en rutt for att atervanda till stationen.

Den kommer att folja rutten med en slumpmassig forskjutning fran den faktiska rutten for att
undvika spar i graset. Nar roboten kanner att den har kommit in i stationens slingkabel
vander den och féljer denna kabel for att na stationen. Darfér maste en rutt dverlappa
stationens slingkabel.

Atervanda till stationen direkt fran arbetsomradet

Denna situation kommer med stdrsta sannolikhet att uppsta i de konfigurationer dar det
finns ett enda arbetsomrade som 6verlappar direkt med slingkabeln.

—l

G578672

Slingkabel GPS-arbetsomrade
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Atervinda till stationen direkt fran arbetsomradet
(fortsattning)

En GPS-atervandningspunkt maste placeras inom det omrade dar slingan och GPS-
arbetsomradet dverlappar varandra.

Nar roboten behdver atervanda till stationen kommer den att stanna och berakna en vag till
GPS-atervandningspunkten. Nar den detekterar att den har korsat slingkabeln, vander den
och féljer slingans sparkabel tills den nar stationen.

Obs! Det rekommenderas att anvanda rutter istallet for GPS-atervandningspunkter for att
styra roboten tillbaka till stationen. Med rutter ror sig roboten langs rutten med en
slumpmassig forskjutning for att sdkerstalla att spar inte lamnas kvar i graset.
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Kapitel 6
Anvandningsfall for 4G RTK

TORO.

En stationsslinga kravs for att roboten ska kunna na stationen. Minst ett GPS-arbetsomrade
eller en rutt maste vara ansluten till stationsslingan. Det reckommenderas att anvanda
rutter istallet for en GPS-atervandningspunkt for roboten vid aterviandande till
stationen.

Obs! For en 4G RTK-installation maste GPS-signalnivan 2 vara tillganglig for att
arbetsomraden och forbjudna zoner ska galla.

Ett enda GPS-arbetsomrade

2
I
1
|
|
1 |l—3
|
1
\_/
4
G587135
RTK-bas GPS-arbetsomrade

Slingkabel
Rutt (rekommenderas)
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* Omradet ar 6ppet. Det finns inga trad som begransar sikten mellan robotarna, basen och
satelliterna.

+ GPS-signalen ligger pa niva 2 6ver hela omradet.
» Basen kan monteras pa fyra meters hojd pa en byggnad.

» GPS-arbetsomradet eller rutten dverlappar stationens slingkabel med minst4 m x 4 m.
Slingan ar installd som grannparcellen till arbetsomradet eller rutten.

Flera GPS-arbetsomraden anslutna till slingan

(),

(587147

RTK-bas Rutt (rekommenderas) GPS-arbetsomrade 2
Slingkabel GPS-arbetsomrade 1

+ Tva GPS-sakerhetsomraden eller rutter definieras, som var och en éverlappar stationens
slinga med 4 m x 4 m. | bada fallen maste slingan stallas in som angransande parcell till
sakerhetsomradena eller rutterna.

+ Om Wi-Fi anvands for korrigeringarna kan det vara nédvandigt att anvanda en repeater.

3472-860C Sida 6-2 Anvandningsfall for 4G RTK: Flera GPS-arbetsomraden
anslutna till slingan



Flera GPS-arbetsomraden sammankopplade

med rutter
(),

G587149

Slingkabel GPS-arbetsomrade 2
Rutt RTK-bas
GPS-arbetsomrade 1

« Utover de tva GPS-arbetsomradena skapas ett extra GPS-arbetsomrade for rutten, som
Overlappar med slingkabeln.

* Ruttzonen 6verlappar bada arbetsomradena.
» Rutter skapas for att roboten ska kunna na bada arbetsomradena.

* Rutterna stracker sig langt in i arbetsomradena. Detta hjalper roboten nar den navigerar
tillbaka till stationen.

*  Om Wi-Fi anvands for korrigeringarna kan det vara nédvandigt att anvanda en repeater.

* En extra rutt som skulle sammankoppla de tva rutterna skulle kunna laggas till sa att
roboten kunde operera mellan de tva omradena.

Anviandningsfall for 4G RTK: Flera GPS-arbetsomraden Sida 6-3 3472-860 C
sammankopplade med rutter



Ett enda arbetsomrade, tre interna GPS-zoner
och en enda forbjuden zon

8
G587150
RTK-bas Forbjuden zon (8) Intern GPS-zon 1
Slingkabel Rutt (rekommenderas) Intern GPS-zon 2
GPS-arbetsomrade Intern GPS-zon 3

+ Ett GPS-arbetsomrade omfattar hela arbetsomradet.
* GPS-arbetsomradet eller rutten dverlappar stationens slingkabel med minst4 m x 4 m.

» Tre interna GPS-zoner har definierats inom arbetsomradet for att optimera robotens
arbetsschema. Dessa behdver inte dverlappa stationens slingkabel.

» En forbjuden zon har definierats. Detta maste vara minst 5 m fran gransen for det
primara GPS-arbetsomradet och foljer reglerna for konfigurering av en férbjuden zon.

3472-860C Sida 6-4 Anvandningsfall for 4G RTK: Ett enda arbetsomrade, tre
interna GPS-zoner och en enda forbjuden zon



Separerade arbetsomraden sammankopplade
med rutter

G587151

GPS-arbetsomrade 1 (4) GPS-arbetsomrade 2
Rutt 1 GPS-arbetsomrade 3
Rutt 2

» Tre separata arbetsomraden kan anslutas med rutter.
* En rutt passerar genom flera GPS-arbetsomraden.

Rutterna stracker sig in i arbetsomradet for att underlatta for roboten att ta sig tillbaka till
stationen var den an befinner sig nar den behdéver atervanda till stationen.

Anviandningsfall for 4G RTK: Separerade arbetsomraden Sida 6-5 3472-860 C
sammankopplade med rutter



Arbetsomrade som innehaller en smal passage

C <5m (16.4 ft) 3

G580903

GPS-arbetsomrade

| det har exemplet innehaller arbetsomradet en passage dar avstandet mellan angransande
sektioner av arbetsomradets grans ar mindre an 5 m. Den har situationen kan orsaka
problem och du bér anvanda konfigurationen som visas i foljande figur i stallet. | den har
konfigurationen har tva separata zoner definierats for att undvika att ha angransande
sektioner som ligger for nara.

3472-860C Sida 6-6 Anvandningsfall for 4G RTK: Arbetsomrade som innehaller
en smal passage



G580904

(1) GPS-arbetsomrade 1 (2) GPS-arbetsomrade 2

Anvandningsfall for 4G RTK: Arbetsomrade som innehaller Sida 6-7 3472-860 C
en smal passage



Rutter som sammankopplar GPS- och
tradbundna arbetsomraden

i b

e

G587165

GPS-arbetsomrade 1 GPS-arbetsomrade 2
Rutter Tradbunden arbetsparcell

Rutter kan anvandas for att sammankoppla GPS-arbetsomraden och tradbundna parceller.
En begransningskabel kan behdvas i de situationer dar GPS-signalens niva ar mindre an 2.

3472-860C Sida 6-8 Anvindningsfall for 4G RTK: Rutter som sammankopplar
GPS- och tradbundna arbetsomraden



Kapitel 7

TORO.

Felsokning

Under en 4G RTK-installation dar det inte finns nagon begransningskabel ar det avgérande
att roboten endast fungerar inom sitt arbetsomrade. Ett antal konfigurationsparametrar, som
anges under installationen, évervakas. Om nagon av dessa modifieras genereras ett fel och
roboten slutar fungera.

Dessa kritiska parametrar ar:

* RTK-basstationsmatning — i referensposition.
+ Basstationens ID.

» GPS-koordinaterna for alla GPS-arbetsomrédden som anvands. Detta inkluderar inte de
arbetsomraden (eller interna GPS-zoner) som har 0 % arbetstid.

» GPS-koordinaterna for alla férbjudna zoner.
+ Tillstandet for alla GPS-arbetsomraden (om de har lagts till eller tagits bort).

» Tillstandet for alla GPS férbjudna zoner (om de har lagts till, tagits bort, aktiverats eller
inaktiverats).

*  Wi-Fi-lésenordet, om Wi-Fi anvands.

Nar en ny uppgift startas detekteras alla andringar automatiskt och roboten kommer inte att
starta uppgiften. Orsaken till problemet kan visas i vyn GeoLink-6versikt i robotens
granssnitt. Detta bor visas automatiskt, men kan aven visas genom att valja Teknikerns
meny (9) > Infrastruktur > GeoLink-6versikt. Atgarda eventuella problem som saknar
bock. Denna information kan ocksa visas i appen genom att véalja knappen Teknikerns
meny och vélja TURF PRO NAV. Atgarda eventuella problem som finns med en gul triangel
eller rod cirkel pa skarmen.

Mer information om alla meddelanden som visas i den har vyn finns i den tekniska
bruksanvisningen.

Felsoka RTK GPS-installationer

Detta forfarande anvands for att identifiera problemet nar GPS-signalkvaliteten ar for Iag.
Signalkvalitetsnivaer kan visas i Teknikerns meny (9) > GPS RTK (Technician's menu (9) >
GPS RTK). Detta férfarande bestar av ett antal steg som bér utféras i ordning.

Verifiera GNSS-anslutningen for RTK-basstationen

Obs! Efter varje atgard, ska du alltid vanta nagra minuter for att verifiera om GPS-signalens
kvalitet har okat till RTK-kvalitetsniva > 1,2.

Felsokning Sida 7-1 3472-860 C



Verifiera GNSS-anslutningen for RTK-basstationen
(fortsattning)

The robot needs open sky
view and a clear view to the
RTK base station

Place the robot close to the
RTK base station

Ll
™
A J

Refer to the RTK Base Is the RTK The status LED must be a
- NO .
manual for troubleshaooting base in an steady green.
instructions operational
state?
YES

v

Has the RTK
base been
moved?

Redo “survey in” of the
RTK base station.

Has the

Move RTK base

station to better baF;LZn

location and redo unobstructed
survey in sky view?

Continue to Verification of
the robot GNSS connection

G527792

Verifiera robotens GNSS-anslutning

Obs! Efter varje atgard, ska du alltid vanta nagra minuter for att verifiera om GPS-signalens
kvalitet har okat till RTK-kvalitetsniva > 1,2.

3472-860C Sida 7-2 Felsokning: Felsoka RTK GPS-installationer



Verifiera robotens GNSS-anslutning (fortsattning)

' 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

Verifiera Wi-Fi-anslutningen mellan roboten och RTK-
basstationen

Obs! Efter varje atgard, ska du alltid vanta nagra minuter for att verifiera om GPS-signalens
kvalitet har dkat till RTK-kvalitetsniva > 1,2.

Felsokning: Felsoka RTK GPS-installationer Sida 7-3 3472-860 C



Verifiera Wi-Fi-anslutningen mellan roboten och RTK-
basstationen (fortsattning)

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 (Doatul system reset| 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

Replace the
quality good?

smartbox

G527794

Bilagor
Inaktivt tillstand.

Ett villkor kan uppsta som gor att roboten stoppar sin autonoma klippningsuppgift och garin
i ett inaktivt tillstand. Orsaker till detta kan vara:

* Roboten har stétt pa ett problem och har utfardat ett larm.

+ Uppgiften har stoppats manuelit.
| bada dessa situationer finns det mekanismer for att hantera robotens strémférbrukning.

3472-860C Sida 7-4 Felsokning: Bilagor



Inaktivt tillstand. (fortsattning)

Larm
____

problem encountered

problem
resolved in
15 minutes?,

Yes

problem
resolved in 2
days?

l

OFF

Yes

manual intervention

No

— battery
Charge |4 Yes completely
discharged?,

G527797

Nar roboten stoter pa ett problem registrerar den ett larm, vilket sa smaningom kommer att
krava en manuell atgard.

Om larmet inte har tagits bort efter 15 minuter gar roboten in i vilolage. | detta lage reducerar
roboten sin stromfoérbrukning genom att stanga av allt utom modemet.

Obs! Vilolage aktiveras endast om roboten har varit paslagen i mer an en timme.

Den forblir i vilolage i tva dagar, eller tills batteriet nar en mycket Iag niva, varefter den
stanger av sig sjalv.

Detta kommer att krdva manuell atgard: ta bort larmet och ateruppta det autonoma
arbetslaget, eller flytta roboten till en laddstation for att ladda batteriet.

Felsokning: Bilagor Sida 7-5 3472-860 C



Inaktivt tillstand. (fortsattning)
Uppgiften stoppades

3472-860C

[ \ h(
Charge |¢ i

4’@\4
I

mission stopped

b

mission re-
started in 15
minutes?

Yes

mission re- Yes

started in 2
days?

OFF

mission re-started

battery No

completely
discharged?

G527798

| det har fallet kommer roboten att ga in i ett vilolage. Som standard gar roboten in i vilolaget
efter 15 minuter sa som beskrivs ovan och dar stromférbrukningen reduceras till ett
minimum. Den forblir i vilolage i tva dagar, eller tills batteriet nar en mycket lIag niva, varefter

den stanger av sig sjalv.

Innan roboten aterupptar arbetet utfor den ett sjalvtest for att kontrollera integriteten hos

hela systemet (inklusive elektronik, sensorer, mekanik och programvara).

+ Om sjalvtestet lyckas, atergar roboten till det autonoma arbetstillstandet.

* Om sjalvtestet misslyckas registrerar roboten ett larm, vilket kommer att krava en atgard.

Sida 7-6

Felsokning: Bilagor
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