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Kapitel 1

TORO.

Indledning

Konventioner i betjeningsvejledningen

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

A

G405934

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

Denne betjeningsvejledning anvendes sammen med betjeningsvejledningerne for Turf Pro-
og Range Pro-serien.

3472-850 C Side 1-1 Indledning



Kapitel 2

TORO.

Sikkerhed

Generelt om sikkerhed

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

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

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

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

Bet;enmgsmkkerhed

Sikkerhed

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

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

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

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

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

Skeaereknivene er skarpe. Bergring af skaereknivene kan medfgre alvorlig personskade.
Tryk pa stopknappen, og vent, til alle bevaegelige dele er standset, fgr du renser, udfarer
service pa eller transporterer maskinen.

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

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

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

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

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

— Far du fijerner blokeringer pa maskinen
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— Far maskinen (iseer skaereknivene) og ladestationen kontrolleres, renggres eller
vedligeholdes

— Nar maskinen rammer et fremmedlegeme, er i en ulykke eller gar i stykker. Undersag
maskinen for skader, og foretag reparationer, inden driften genoptages

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

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

* Du ma ikke a&ndre eller tilsideseette maskinens betjeningsanordninger eller
sikkerhedsanordninger.

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

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

+ Tryk pa stopknappen pa maskinen, og vent, indtil skeereknivene er standset helt, fgr du
handterer maskinen.

+ Tilslut ikke en beskadiget netledning. Rar ikke ved en stramfgrende beskadiget ledning.
* Brug ikke strgamforsyningen til ladestationen i darligt vejr.

3472-850C Side 2-2 Sikkerhed: Betjeningssikkerhed



Kapitel 3
Krav til installation af 4G RTK

TORO.

4G RTK ger det muligt for robotten at arbejde inden for et omrade, der ikke er defineret af en
perifer ledning. Dette afsnit beskriver de forskellige krav til, at en robot kan fungere ved
hjeelp af 4G RTK.

OverS|gt over RTK GPS'en

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

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

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

* RTK-basestationen beregner via en cloudbaseret server korrektionsdata for hver af
satellitterne og sender disse data til robotten. Robotten bruger disse korrektioner til at
opna positionsngjagtighed. Med en sadan ngjagtig positionsbestemmelse er robotten i
stand til at fglge et fastlagt megnster og daekke banen i en reekke lige linjer.

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

Krav til installation af 4G RTK Side 3-1 3472-850 C



Overforsel af korrektioner ved hjalp af en 4G-mobilenhed
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4G-korrektioner Cloud Robot med RTK-basestation
antenne

En enkelt basestation kan sende korrektioner til flere robotter, men hver robot ma kun
modtage korrektioner fra 1 basestation, sa korrektionerne forbliver ensartede.

Grundlzeggende komponenter i RTK GPS-klippesystemet

T

g&o 3 4

5
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G578574
Bruger RTK-basestation Wi-fi-forsteerker
Portal pa webserver Arbejdsomrade (6) Arbejdsomrade

3472-850C Side 3-2 Krav til installation af 4G RTK: Oversigt over RTK GPS'en



Lokkeledning Ladestation (@) Robot med antenne

Dette emne beskriver robottens mekaniske egenskaber.

En bruger kan styre robotten direkte ved hjeelp af brugergraensefladen. Nar en robot er
registreret pa portalen, der kgrer pa en webserver:

* Robotten kan sende oplysninger til denne server, som kan ses af brugeren.

» Brugeren kan give kommandoer til robotten, vurdere dens ydeevne og justere
konfigurationen.

Krav til stedet
GPS-signalkvalitet

Et vigtigt kriterium for at afgare, om et sted er egnet til en tradlgs installation, er kvaliteten af
GPS-signalet.

Bemaerk: GPS-signalkvaliteten taet pa stedets skel (langs kanten af GPS-arbejdsomradet)
skal veere 2.

| omrader, hvor GPS-signalet er utilstraekkeligt, kan kablede jordlodder bruges som en del af
installationen. De kan forbindes med andre arbejdsomrader og stationslgkken ved hjeelp af
stier, der bruges til at navigere.

GPS-signalkvaliteten afhaenger af variabler som vejrforhold, satellitkonstellationer og
forholdene pa banen. Det er vigtigt at tage hgjde for dette, nar du vurderer stedet.

Udsigt til aben himmel

Bemaerk: Det er vigtigt for en 4G RTK-installation, at der er en abent udsyn til himmelen pa
hele stedet for robotterne og RTK-basestationen.

Treeer og bygninger kan reducere signalniveauet. Det er vigtigt at huske pa, at om vinteren,
nar treeerne er nggne, kan du opna et signalniveau, der er hgjere end om sommeren, nar
der er blade pa traeerne, og nar robotten skal arbejde.

Kritiske afstande til bygninger og traeer er vist i fglgende figur.

Krav til installation af 4G RTK: Krav til stedet Side 3-3 3472-850 C



Udsigt til aben himmel (fortsat)

G578585

Skraninger
Den maksimale haeldning, der er tilladt ved GPS-skellet, er 30 % (17 °) eller 45 % (24 °) for
haeldningsmodeller (S).

Hvis RTK-datakorrektionerne overfares ved hjeelp af Wi-Fi, kan korte og stejle skraninger
forarsage problemer. Disse kan forarsage en skygge, som skjuler satellitsignalerne. |
sadanne situationer kan en Wi-Fi-forsteerker eller 4G bruges.

G578586

Wi-fi-forstaerker RTK-basestation Maksimum: 3 m

Afstand fra farlige elementer

Hvis afstanden mellem et farligt omrade og arbejdsomradets skel i felgende figur er mindre
end 8 m, skal der installeres en fysisk barriere, der er mindst 15 cm hgj.

Farlige omrader omfatter veje og vand.

3472-850C Side 3-4 Krav til installation af 4G RTK: Krav til stedet



Afstand fra farlige elementer (fortsat)

>8 m
(26.3 ft)
>8 m ——>
(26.3 ft) /
‘ > 1

G578587

Skel for GPS-sikkerhedszone

Form og starrelse

Stedets form og sta@rrelse er mindre vigtigt end kompleksiteten af arbejdsomradet pa stedet.
Beregningen af GPS-ruten afhaenger af det samlede arbejdsomrade, dets form, og om det
indeholder komplekse karakteristika som smalle passager, forhindringer og no-go-zoner.
Store og komplekse steder kan administreres ved brug af flere arbejdsomrader.

Krav til GPS-signal

Problemer i installationen kan betyde, at robotten ikke modtager et GPS-signal med
tilstraekkeligt hgj kvalitet. De ngdvendige signalniveauer til forskellige operationer er angivet
i de felgende afsnit sammen med de handlinger, som robotten udfgrer, nar signalet er for
lavt til den pakraevede operation.

Signalkvalitetsniveauer kan ses pa robotten via Technician's menu (9) (teknikerens menu)
> GPS RTK eller i appen via knappen Technician's menu (teknikerens menu) > Sensors
data (sensordata) > GPS.

Skelregistrering via fjernbetjening
Pakraevet signalniveau: =>2.

Robothandlinger: Ingen

Der vises et ikon i smartphoneappen, som informerer brugeren om, at punktet ikke kan
registreres.

Krav til installation af 4G RTK: Krav til GPS-signal Side 3-5 3472-850 C



Skelbekraeftelse

Pakraevet signalniveau: =>2.

Robothandlinger: Efter 10 minutter udsender robotten fglgende meddelelse: "Precise
position lost. Check connection with reference base station1?. (Preecis position er gaet tabt.
Kontrollér forbindelsen med referencebasestationen).

GPS-navigation

Denne operation refererer til, at robotten bruger GPS-navigation til at forlade eller vende
tilbage til stationen med eller uden no-go-zoner.

Pakraevet signalniveau: =>2.
GPS-signalets kvalitetsniveau skal vaere =>2.
Robothandlinger:

+ Efter 5 minutter genstarter robotten RTK-modulet.

« Efter 30 minutter roterer robotten sig selv for bedre at justere antennen med satellitterne.
» Efter 3 timer udlgses der en alarm.

Udgangsstation til mgnsterarbejde

Dette refererer til, at robotten forlader stationen langs stationens Igkkeledning.
Pakrzaevet signalniveau: >1,2.
Robothandlinger:

» Efter 5 minutter genstarter robotten RTK-modulet.
» Efter 3 timer udlgses der en alarm.

Forlad stationens Igkkeledning for at begynde at arbejde

Dette refererer til, at robotten forlader stationens Igkkeledning og begynder at arbejde i
mgnstertilstand.

Pakraevet signalniveau: =>2.

Robothandlinger: Efter 10 minutter vender robotten tilbage til stationen ved hjeelp af
stationens lgkkeledning og forsa@ger at starte missionen igen.

4G RTK GPS-zoner

3472-850C

I mangel af en fysisk perifer ledning defineres arbejdsomrader vha. GPS-koordinater.
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Lgkkeledning Interne GPS-zoner, hvor robotten kan arbejde pa
) ) forskellige tidspunkter og under forskellige forhold.
Arbejdsomrade. Disse omfatter hele robottens
arbejdsomrade og kan omgive interne GPS-zoner (8) Etkablet arbejdsomrade, som kan bruges i
eller stier. omrader, hvor GPS-signalet er utilstreekkeligt til en
Sti 4G RTK-zone.
No-go-zone, hvor robotten er udelukket fra at
arbejde.

Oversigt over stedet

Det omrade, som robotten arbejder i, defineres af arbejdsomrader, der kan bruge enten en
perifer ledning eller 4G RTK til at definere skellene. Derudover kan der oprettes interne
GPS-zoner, no-go-zoner og stier til at styre klippefrekvens, manstre eller andet brugerinput.

Stationens Igkkeledning

Der skal bruges en kablet stationslgkke for at gare det muligt for robotten at fa adgang til
ladestationen.

Arbejdsomradet

Dette definerer den ydre indhyllingskurve af robottens arbejdsomrade. Det er yderst vigtigt,
at robotten ikke beveeger sig uden for denne zone.

* Mindst 1 zone skal konfigureres og udpeges som arbejdsomrade.
+ Etarbejdsomrade kan bruges til at afgraense en intern GPS-zone.

» Arbejdsomradet defineres ved hjeaelp af en skelregistreringsproces. Efter registreringen
skal arbejdsomradet bekraeftes.

Krav til installation af 4G RTK: 4G RTK GPS-zoner Side 3-7 3472-850 C



Arbejdsomradet (fortsat)

» Definitionen af arbejdsomradet kan kun udfgres af brugere, der har rolle som tekniker.
Brugerroller er indstillet pa webportalen.

» De konfigurationsparametre, der bruges til at definere arbejdsomradet, registreres.
Enhver aendring af disse parametre kraever verifikation og bekraeftelse.

» Hovis der registreres aendringer i parametrene (f.eks. hvis RTK-basestationens position er
&ndret), eller hvis forbindelsen til basestationen afbrydes, stopper robottens drift.

* Hovis et enkelt omrade indeholder en smal passage mellem kanterne af arbejdsomradet,
skal passagen vaere mindst 5 m bred.

G580699

Arbejdsomradeskel

Interne GPS-zoner

* Et hvilket som helst antal interne GPS-zoner kan defineres for at optimere robottens drift
ved at definere de omrader, hvor robotten arbejder pa bestemte tidspunkter og med
bestemte frekvenser.

» Alle disse interne zoner skal oprettes inden i det overordnede arbejdsomrade.

* De behgver ikke at blive defineret af en skelregistreringsproces. De kan defineres og
redigeres pa webportalen eller i appen af enhver type bruger, der har adgang til robotten.

+ Skeerehgjden i de forskellige interne GPS-zoner er den samme som i det omgivende
arbejdsomrade.

No-go-zoner (eksklusionszoner)

No-go-zoner (eksklusionszoner) er omrader, normalt omkring forhindringer, som robotten er
udelukket fra.

* No-go-zoner skal defineres ved en skelregistreringsproces.
» De kan kun defineres eller gendres af brugere, der har brugerrolle som tekniker.
* No-go-zoneskel skal bekreeftes.

* No-go-zoner skal vaere mindst 5 m fra kanten af arbejdsomradet og fra andre no-go-
zoner.
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No-go-zoner (eksklusionszoner) (fortsat)

Stier

No-go-zoner skal veere mindst 1 m brede i alle retninger.
Lange no-go-zoner skal vaere mindst 5 m brede.

Stier er et nyttigt og effektivt middel til at forbinde separate arbejdsomrader. Disse
arbejdsomrader kan veere kablede jordlodder eller 4G RTK-zoner. Antallet af omrader, der
kan forbindes med stier, er ubegraenset.

En sti afgreenses automatisk af et arbejdsomrade, efter at stien er oprettet.
Stier kan placeres uden for andre arbejdsomrader.

De kan kun defineres eller zendres af brugere, der har brugerrolle som tekniker.
Stier skal registreres ved hjaelp af punktregistreringsprocessen.

Stiskel skal bekraeftes.

Stier kan have forskellige bredder.

Stier kan have forgreninger. Nar disse er korrekt forbundet til hovedledningsstien,
markeres de med en bla prik.

Hvis du bruger stier, skal en af stierne starte ved stationslgkken, og hele stiens bredde
skal krydse Igkkeledningen.

Kablede jordlodder

Kablede jordlodder kan bruges til de omrader, hvor GPS-signalkvaliteten er utilstraekkelig til,
at en 4G RTK-zone kan defineres.

Station og lgkke

Der skal installeres mindst én lgkkeledning rundt om stationen for at gere det muligt for
robotten at forlade og vende tilbage til stationen. Et arbejdsomrade eller en sti skal krydse
stationens lgkkeledning. Selvom installationen kan omfatte flere arbejdsomrader eller stier
(eller kablede jordlodder), behaver kun ét/én at krydse stationslekken, men flere
arbejdsomrader og stier kan krydse stationslgkken.

Dette afsnit definerer de kritiske dimensioner, der er forbundet med Igkken for en 4G RTK-
installation.
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Enkelt lokke med et/en enkelt arbejdsomrade eller sti
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Folgende betingelser geelder:

Stationslgkken skal krydse arbejdsomradet eller en sti og indstilles som dens tilstgdende
jordlod.

+ Stationslgkken skal overlappe arbejdsomradet eller stien med mindst 4 m i begge
retninger.

» Signalniveauet, der registreres af robotten, nar den er ved stationen, skal vaere mindst
1,2.

+ Signalniveauet inden for overlapningsomradet skal vaere 2.
» Leengden af den lige ledning pa de indgaende og udgaende sider skal veere >3,5 m.
+ Afstanden mellem stationen og arbejdsomradet eller stien skal vaere >2 m.

» Der skal defineres en mekanisme, der giver robotten adgang til at vende tilbage til
stationslgkken. Dette kan vaere en sti eller et GPS-returpunkt.

Enkelt lokke med flere arbejdsomrader eller stier

Flere arbejdsomrader eller stier kan forbindes med Igkkeledningen. Dette kan veere flere
arbejdsomrader eller de zoner, der omgiver stier.
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Enkelt lokke med flere arbejdsomrader eller stier (fortsat)
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Arbejdsomrade 1 Arbejdsomrade 2 (3) Stier

Folgende betingelser geelder:

Stationslgkken skal krydse hvert arbejdsomrade eller hver sti. Hver(t) af dem skal
indstilles som en tilstgdende jordlod til Igkken.

Stationslgkken skal overlappe hvert arbejdsomrade eller hver sti med mindst 4 mi
begge retninger.

Signalniveauet, der registreres af robotten, nar den er ved stationen, skal veere mindst
1,2.

Signalniveauet inden for overlapningsomradet skal veere 2.
Laengden af den lige ledning pa de indgaende og udgaende sider skal veere >3,5 m.
Afstanden mellem stationen og stien skal vaere >2 m.

Der skal defineres en mekanisme, der giver robotten adgang til at vende tilbage til
stationslgkken. Dette kan veere en sti eller et GPS-returpunkt.

Flere stationslogkker

Nar flere Igkker er forbundet med stationen, er de pakreevede signalniveauer de samme
som for den enkelte lgkke vist i det foregaende afsnit. Malene i forbindelse med
lokkeledninger er som vist:
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Flere stationslgkker (fortsat)

1

/

>2m >4 m

(6.6 ft) (13.1 ft) >4 m >2m
4 /,V >3.5 m : >35m, | 1311 (6.6 1)

> m P “ . "-" 0 .’

(131 ft) 2 (11.5ft) ' (11.5ft) || \ >4 m
~
~ ~ (131 ft)
-~ >4 m
~- Z (13.1 ft) /
. / ,
5
3
Lokke 1 (@) GPS-arbejdsomrade 2 (6) Sti2

GPS-arbejdsomrade 1

* Huver Igkke skal krydse sit arbejdsomrade eller sin sti og indstilles som dets/dens
tilstadende jordlod.

* Lokken skal overlappe arbejdsomradet eller stien med mindst 4 m i begge retninger.

» Signalniveauet, der registreres af robotten, nar den er ved stationen, skal veere mindst
1,2.

» Signalniveauet inden for overlapningsomradet skal veere 2.

» Laengden af den lige ledning pa de indgaende og udgaende sider af hver Igkke skal
veere >3,5 m.

+ Afstanden mellem stationen og arbejdsomradet eller stien skal vaere >2 m.
+ Brug ikke tilstsdende signalkanaler til de forskellige stationslgkker.

* Ledninger bgr ikke veere snoede.

* Hver lgkke skal veere en enkelt ledning.

* Ledningerne til Igkke 1 og lakke 2 kan placeres i samme hul i jorden til opladerens
indgang og udgang.

» Der skal defineres en mekanisme, der giver robotten adgang til at vende tilbage til
stationslgkken. Dette kan vaere en sti eller et GPS-returpunkt.

Krav vedrgrende stier

Stier er et nyttigt og effektivt middel til at forbinde separate arbejdsomrader. Disse
arbejdsomrader kan veere kablede jordlodder eller 4G RTK-zoner. Antallet af omrader, der
kan forbindes med stier, er ubegraenset.
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Min. bredde pa driftsbane og GPS-signalkrav

Stier har en defineret bredde. Som standard er bredden 3 m. Minimumsveerdien er 1,4 m, og
den maksimale veerdi er 10 m. Nar robotten navigerer langs stien, tager den en tilfaeldig rute
mellem starten og slutningen af stien for at reducere risikoen for, at der opstar spor i
greesset.

Stier gar det muligt for robotten at navigere langs relativt smalle passager. Nar robotten
navigerer langs stien, kan klippehovedets maksimale hastighed og funktion konfigureres for
at give mulighed for, at zoner kan forbindes med smalle og vanskelige passager.

Et GPS-signalniveau pa 2 er pakreevet i det omrade, hvor stien skal oprettes.

Stier oprettes og registreres pa samme made som arbejdsomrader.

Stier skal overlappe forbindelseszonerne

Start- og slutstipunkterne skal vaere inden for alle forbindende arbejdsomrader eller
stationslakker.

Hvis stizonen overlapper et arbejdsomrade, er det ikke nadvendigt at indstille zonerne som
tilstadende jordlodder.

Stier kan forbinde tradlgse og kablede jordlodder

Stier kan bruges til at forbinde tradlgse og kablede omrader. | alle 4G RTK-installationer skal
stationen veere omgivet af en Igkkeledning.

Det er ogsa muligt at bruge kablede arbejdsomrader til de omrader, hvor GPS-
signalniveauet ikke er hgijt nok til at bruge et 4G RTK-omrade.

(584427

Lgkkeledning Tradlgst arbejdsomrade
Stizone Kablet arbejdsomrade
Sti

Krav til installation af 4G RTK: Krav vedrgrende stier Side 3-13 3472-850 C



Stier kan forbinde tradlgse og kablede jordlodder
(fortsat)

Nar en stizone overlapper et kablet arbejdsomrade, skal stizonen indstilles som tilstadende
jordlod og til lskken som angivet i den forrige figur.

Hvor stierne overlapper tradlgse arbejdsomrader, er der ikke behov for at indstille
omraderne som tilstgdende.

Registrering af stier

Stier er en reekke GPS-styringspunkter. Disse defineres af den samme registreringsproces
som ved registrering af skellet i et omrade. Falgende betingelser geelder:

* Nar man opdager en driftsbane, der er forbundet til Iockkejordlodden, skal det farste
punkt, der skal registreres, ligge inden for Igkkeledningsomradet. Den tilstgdende jordlod
skal ogsa indstilles til lakken.

+ Tilfgj ikke for mange punkter, nar du registrerer en sti. Pa lige sektioner er en afstand
mellem punkter pa mellem 3 m og 4 m tilstreekkelig. Pa buede sektioner bgr punkterne
veere teettere pa hinanden. Begreensning af antallet af punkter sgrger for, at robottens
navigation er jaevn og hurtig.

* Mindst ét punkt pa stien skal ligge i det omrade, der forbindes. Normalt vil der veere
placeret flere punkter i arbejdsomradet for at hjeelpe med robotnavigation af stien.

G587196

Lekkeledning Punkt

Stidesign

Nar du opretter stier, er det bedre at bruge enkelte lange stier i stedet for segmenterede
stier. Dette er illustreret i fglgende figur:
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Stidesign (fortsat)
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Segmenterede stier anbefales ikke, fordi robotten bruger GPS-navigation til at beveege sig
fra slutningen af den ene sti til starten af den neeste. Dette vil sandsynligvis skabe spor i
greesset, da robotten altid vil fglge ngjagtigt den samme rute.
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Det anbefales ogsa at forleenge stierne et godt stykke ind i malarbejdsomradet. Dette
forbedrer i hgj grad den navigation, som robotten bruger, nar den skal tilbage til stationen.

Flere driftsbaner kan konfigureres i samme omrade. Robotten optimerer automatisk banen i

henhold til de tilgaengelige driftsbaner og malomradet.

Krav til installation af 4G RTK: Krav vedrgrende stier
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Automatisk registrering af stizoner

Stien, der er vist nedenfor, passerer gennem flere omrader. Robotten genkender automatisk
de omrader, den passerer gennem.

G578630

Lokkeledning (4) Omrade 2

St Omrade 3
Omrade 1

Denne liste vises som en del af stiens egenskaber, nar den vises pa portalen. | dette
eksempel vil stien blive karakteriseret som:

* Frajordlod: Lakke
» Til jordlod: Omrade 1, Omrade 2, Omrade 3

RTK-basestationen

RTK-basestationen kan bruge enten Wi-Fi eller 4G til at overfgre datakorrektioner til
robotterne. Kravene til og konfigurationen af installationen afheenger af den anvendte

metode. Detaljer om hver af disse basestationer er indeholdt i betjeningsvejledningen til den
tilsvarende basestation.

Betjeningsvejledningen indeholder:

» En beskrivelse af basestationen og dens operationelle funktioner.
* Installationskrav og -procedure.

+ Fejlfinding af basestationen.

* Oplysninger om Wi-Fi-forsteerkeren.

Krav vedrgrende permanente forhindringer

3472-850C

Robotten registrerer midlertidige forhindringer med sine sensorer. Dette emne beskeaeftiger
sig med permanente forhindringer, som robotten skal undga, nar den beregner sit
arbejdsmganster, og nar den arbejder.
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Alle sadanne forhindringer skal vaere omgivet af et arbejdsomrade eller en no-go-zone.
Begge betragtes som sikre skel.

Ladestation

Stationen skal veere mindst 15 m fra enhver forhindring.
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Ladestation Forhindring

Vand

Vand kan veere seerligt skadeligt for robotterne og skal veere omgivet af en no-go-zone eller
et arbejdsomrade.

Skellet for no-go-zonen eller arbejdsomradet skal vaere mindst 8 m fra vandkanten.
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No-go-zone
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Vand (fortsat)

Hvis jorden skraner ned mod vandet, er det ngdvendigt at have en afstand pa mindst 9 m
mellem skellet til arbejdsomradet eller no-go-zonen og vandkanten.

1

>9m
(29.5 ft)

G578633

Skel

Hvis det ikke er muligt at have mindst 8 m mellem vandkanten og no-go-zonen, skal der
monteres en fysisk barriere, der er mindst 15 cm hgj, omkring vandet.

G603251

No-go-zone Fysisk barriere

Dimensioner vedrgrende forhindringer

En no-go-zone skal vaere mindst 1 mi alle retninger.
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Dimensioner vedrgrende forhindringer (fortsat)
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Minimumafstanden mellem no-go-zoner er 5 m.
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No-go-zoner

En no-go-zone skal veere mindst 5 m fra skellet til det arbejdsomrade, hvor robotten
arbejder.

G578637

Arbejdsomradeskel No-go-zone

Hvis en forhindring er mindre end 5 m fra skellet til det arbejdsomrade, hvor robotten
arbejder, skal arbejdsomradets skel udformes, sa det gar rundt om forhindringen. Som vist i
folgende figur gar arbejdsomradets skel rundt om forhindringen:

Krav til installation af 4G RTK: Krav vedrerende permanente Side 3-19 3472-850 C
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Dimensioner vedrgrende forhindringer (fortsat)

>5m

G580699

Arbejdsomradeskel

Der skal veere en minimumafstand pa 5 m mellem de sektioner af skellet, der gar til og fra
forhindringen. Det betyder, at der vil veere et omrade med en bredde pa mindst 5 m, hvor
robotten ikke arbejder. For at Igse dette kan du bruge to overlappende arbejdsomrade.

G578638

Skel til arbejdsomrade 1 Skel til arbejdsomrade 2
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Kapitel 4

TORO.

plementering af en 4G RTK-installation

Installationskomponenter

GGGGGGG

Ladestation

Ladestationen til robotten.
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3472-850C

Stationslokke

Der skal defineres en jordlod med en Igkkeledning, for at robotten kan vende tilbage til og
forlade stationen. Denne stationslgkkeledning skal krydse et arbejdsomrade eller en sti.

RTK-base

Der skal installeres en RTK-basestation for at kommunikere med satellitterne og derefter for
at kommunikere den ngjagtige position til robotterne. Denne kommunikation kan foretages
ved hjeelp af 4G eller Wi-Fi. Hvis du bruger Wi-Fi, kan det veere ngdvendigt at bruge en Wi-
Fi-forsteerker. Detaljer om basestationen kan findes i betjeningsvejledningen for den
relevante basestation.

Arbejdsomrade

Arbejdsomrader er omrader, der definerer, hvor robotten méa arbejde. Skellene for disse
omrader registreres ved, at robotten flyttes rundt pa stedet. For at sikre, at robotten holder
sig inden for arbejdsomraderne, er der defineret en raekke vigtige konfigurationsparametre.
Hvis en af disse aendres, bliver arbejdsomrader ugyldige, og robotten ophgrer med at
arbejde.

Hele stedet

Tradlgs navigation kraever en hgj GPS-signalkvalitet. Hvis stedet er omgivet af treeer eller
bygninger, der forhindrer basestationen og robotterne i at se satellitter, kan der muligvis ikke
anvendes tradlgse navigationssystemer.

@® Interne GPS-zoner

Et hvilket som helst antal interne GPS-zoner kan defineres for at oprette forskellige
arbejdsomrader. Disse skal vaere placeret inden for det overordnede arbejdsomrade. De
behgver ikke at overlappe stationslgkken. De behaver ikke at blive defineret af en
skelregistreringsproces.

Robot

Robotten skal vaere udstyret med en GPS-antenne, sa den kan kommunikere med satellitter
og RTK-basestationen.

Permanente forhindringer

Disse er genstande som traeer, udhuse, damme eller legepladser, som robotten skal undga.
| de fleste tilfaelde kraeves en no-go-zone for at sikre, at disse undgas med sikkerhed, og at
robotten udfaerdiger bedre stiplanlaegning.

© Wi-fi-forstaerker

Nar der bruges wi-fi til at kommunikere korrektioner til robotten, kan det vaere ngdvendigt at
bruge en eller to wi-fi-forstaerkere for at deekke hele stedet.

Side 4-2 Implementering af en 4G RTK-
installation: Installationskomponenter



No-go-zone (eksklusionszone)

Det er omrader, der er defineret af GPS-koordinater, hvor robotten ikke arbejder med
henblik pa at undga forhindringer.

Smartphoneapp

Turf Pro Connect-smartphoneappen giver dig mulighed for at indstille og eendre zoner,
a&ndre robotindstillinger, planlaegge klippetider m.m.

Webportal

Robotten skal veere tilsluttet webportalen turfpro.toro.com.

Robotten skal konfigureres, fgr robotten kan ses pa portalen eller i appen.

Stier

Stier er reekker af GPS-punkter, der danner en rute, som robotten kan bruge til at navigere
mellem stationen og arbejdsomraderne. Et arbejdsomrade omgiver automatisk stien med
den gnskede bredde, efter at stien er registreret og bekraeftet.

Planlaagning af installationen

En installation uden perifer ledning kraever et strengt seet kriterier, der skal opfyldes. Vurder
de kriterier, der er beskrevet tidligere i denne vejledning, far installationen pabegyndes.

Vurdering af stedet
1. Kontrollér, at der er frit udsyn til himmelen for robotterne og basestationen.
2. Kontrollér, at GPS-signalet er staerkt.

Sadan laegger du en plan

Lav en perspektivplan af stedets layout.

Afggr placeringen af stationen og Igkken/Igkkerne.

Afger, hvor mange arbejdsomrader der kreeves. Dette athaenger af stedets kompleksitet.
Afger, hvordan robotten skal navigere fra Igkken til arbejdsomradet/-erne.

Afggr placeringen af basestationen.

Afger, om du bgr bruge 4G eller Wi-Fi.

Afger placeringen af Wi-Fi-forstaerkere, hvis det er ngdvendigt.

Afger antallet, stgrrelsen og formen péa de interne GPS-zoner, der er brug for.

© © N o gk~ ODN=

Afger, hvordan du skal handtere forhindringer. Disse kan handteres med no-go-zoner
eller ved hjeelp af arbejdsomradets form og/eller fysiske barrierer.

Hvis du er i tvivl, kan du kontakte din forhandler/distributgr for at fa hjeelp og rad.
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For du starter

1. Oplad robotten ved hjeelp af ladestationen.

2. Opdater softwaren til den nyeste version.

3. Kontrollér kvaliteten af overfladen pa stedet.
Fyld fordybningerne i overfladen, hvor der kan dannes vandpytter.
Searg for, at greesset er klippet til en maksimal hgjde pa 10 cm.

Bemaerk: En komplet 4G RTK-installation kan kun udfares af en person, der har
brugerrollen TEcHNICIAN (tekniker).

Installation af RTK-basestationen, stationen og lekken

1. Installer basestationen pa den valgte position. Se betjeningsvejledningen for RTK-
basestationen.

2. Monter ladestationen pa det valgte sted. Se betjeningsvejledningen for ladestationen.
3. Installer stationslgkken i henhold til instruktionerne tidligere i denne vejledning.

Fjernbetjening af robotten fra Connect-
smartphoneappen

Turf Pro Connect-appen giver dig mulighed for at fiernstyre robottens bevaegelser. Det
betyder, at du kan udfare en skelregistrering uden at skulle skubbe robotten manuelt.

Bemaerk: Det er kun nadvendigt at seette appen op én gang for at fiernstyre robotten.

Tilslutning af robotten til basestationen

Metoden, hvormed robotten er forbundet til basestationen, afheenger af, om
kommunikationen mellem dem foregar vha. Wi-Fi eller 4G.

En 4G RTK-installation kreever adgangskodebeskyttelse til Wi-Fi-forbindelsen.
Softwareversion 3.0.0 eller hgjere er pakraevet til basestationen. Detaljer om opgradering af
softwaren kan findes i betjeningsvejledningen for den relevante RTK-basestation. Hvis
basestationens software er blevet opgraderet, defineres adgangskoden under
opgraderingen. Ellers kan standardadgangskoden til Wi-Fi findes pa RTK-basestationens
identifikationsmaerkat. Du skal oprette en ny adgangskode.
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Tilslutning af Wi-Fi til basestationen

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

=135

/ ESRB XXXXXX

2

G539289

Den oprindelige adgangskode/ Basestationens serienummer
standardadgangskode til basestationens Wi-Fi

Sadan sluttes robotten til basestationen:

1. Parobotten skal du vaelge Technician’s menu (9) (teknikerens menu) > GPS RTK >
RTK Wi-Fi Connection (RTK-wi-fi-forbindelse).

2. Indtast standardadgangskoden til basestationen.

Tilslutning af 4G til basestationen

Bemaerk: RTK 4G-funktionaliteten pa robotten skal aktiveres fra Connect-
smartphoneappen eller pa portalen. Tilslutning via appen er den foretrukne metode.

1. Sarg for, at robotten er T&£nDT 0g online.
2. Logind pa Connect-smartphoneappen eller pa portalen.

Tilslutning af 4G til basestationen via appen
1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > RTK base (RTK-basestation).
2. Skift RTK ConnecTion (RTK-forbindelse) til Mobile (mobil) via rullemenuen.
Bemaerk: For serienummer 324000000 til 324999999

3. Angiv basestationens navigations-id. Dette kan findes pa basestationens etiket og QR-
koden.

Bemaerk: Brug ikke mellemrum, nar du indtaster ID-nummeret.

Implementering af en 4G RTK-installation: Tilslutning af Side 4-5 3472-850 C
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Tilslutning af 4G til basestationen (fortsat)

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

/ ESRB XXXXXX

2

(539289

Den oprindelige adgangskode/ Basens serienummer
standardadgangskoden til basens Wi-Fi

Bemaerk: For serienummer 325000000 og derover:

4. Angiv basestationens navigations-id. Dette kan findes pa basestationens etiket og QR-
koden.

Bemaerk: Brug ikke mellemrum, nar du indtaster basestationens model- og
serienummer. XXXXX-000000000

( I.II'IIIEiTLORE IC%HP&H‘I‘S th 110V AC 60Hz MAX 5W
ndale Avenue Sou : iFi
Bloomington, MN 55420-1196 USA —
www.toro.com .
MODEL NO. : P '92'15"‘@”]
| SERIAL NO. :
1 ||. RTK BASE V2.24G ]
. y
G542400
Basestationens id, serienummer, serienummer for Oprindelig adgangskode/standardadgangskode il
model basestationens id
Omrade tomt
RTK Connection Mobile v
Base Nav ID 30911Us8-32500000 | @

5. Veelg tilbage-pilen for at lukke siden (data gemmes automatisk).

6. Stil robottens hovedkontakt til positionen OFr (fra), stil den derefter tilbage til On (til), og
tryk pa teend/sluk-knappen pa tastaturet.

7. Se signalets kvalitetsniveau og serg for, at det er 2,0. Brug en af felgende metoder:
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Tilslutning af 4G til basestationen (fortsat)

* | appen skal du veelge Technician's menu (teknikerens menu) > Sensors data
(sensordata) > GPS.

» P& robotten skal du veelge Technician’s menu (9) (teknikerens menu) > GPS RTK.
GPS-signalkvaliteten skal veere 2,0.

Bemaerk: Dette kan tage nogle minutter.

Tilslutning af 4G til basestationen via portalen

1. Veelg robotten, og klik pa Parameters
(Parametre). 2 Parameters

G527736

2. Veelg @7 for at downloade de seneste
konfigurationsparametre fra robotten.

3. Veelg Edit Parameters (Rediger parametre).
4. Veelg fanen RTK Base (RTK-basestation).

Global Parameters Parcels parameters Station Parameters RTK Base

X (ECEF) 751966.4337

Y (ECEF) -5599921 454

Z (ECEF) 2949135.0036

RTK Connection Mobile v
Base Nav ID ESRB100103

G540117

5. Skift RTK ConnecTion (RTK-forbindelse) til Mobile (Mobil) via rullemenuen.
For serienummer 324000000 til 324999999

6. Angiv basestationens navigations-id. Dette kan findes pa basestationens etiket og QR-
koden.

Bemaerk: Brug ikke mellemrum, nar du indtaster basestationens id-nummer.
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Tilslutning af 4G til basestationen (fortsat)

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

/ ESRB XXXXXX

2

(539289

Den oprindelige adgangskode/ Basens serienummer
standardadgangskode til basestationens Wi-Fi

For serienummer 325000000 og derover:

7. Angiv basestationens navigations-id. Dette kan findes pa basestationens etiket og QR-
koden.

Bemaerk: Brug ikke mellemrum, nar du indtaster basestationens model- og
serienummer. XXXXX-000000000

( HIFi'lLORdU IC(LHP&H‘I‘S th 110V AC 60Hz MAX 5W
ndale Avenue Sou : iFi

Bloomington. MN 55420-1196 USA PASSNORD XKt ie
www.toro.com .
MODEL NO. : " 192'155

| SERIAL NO. :

1 lu RTK BASE V2.2 4G
S
G542400
Basestationens id, serienummer, serienummer for Oprindelig adgangskode/standardadgangskode til
model basestationens id
(3) Omréade tomt

RTK Connection Mobile v
Base Nav ID 30911U5-3250000( <

G542398

8. Veelg @ for at uploade den nye indstilling til robotten.

9. Stil robottens hovedkontakt til positionen OFr (Fra), stil den derefter tilbage til On (Til), og
tryk pa teend/sluk-knappen pa tastaturet.
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Tilslutning af 4G til basestationen (fortsat)

10. Signalkvaliteten skal veere 2,0. Signalkvalitetsniveauer kan ses ved hjeelp af
Technician's menu (9) (Teknikerens menu) > GPS RTK.

Bemaerk: Dette kan tage nogle minutter.

Forbind din smartphone med robotten via
Turf Pro Connect-appen

1. Searg for, at din telefon har forbindelse til internettet, abn Toro Turf Pro Connect-appen,
og bekreeft, at din robot figurerer pa din fladeliste.

2. | dine telefonindstillinger skal du afbryde forbindelsen til internettet og oprette
forbindelse til robotten (identificeret pa wi-fi-listen som robottens serienummer).

3. Indtast standardadgangskoden 123456789.

4. Veelg Connect, og hvis du bliver spurgt, skal du angive, at du gnsker at forblive
forbundet til netvaerket uden internet (der kan ga et gjeblik, inden prompten vises).

5. Abn Turf Pro Connect-appen.
6. Veelg menuikonet = > Wi-Fi Direct.

Robottens instrumentpanel vises.

Fjernbetjening af robotten via 4G

Korsel af robotten

Veelg knappen Play (afspil) > Remote control (fiernbetjening).

Installation af genstande

1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu).
2. Veelg den genstand, der skal installeres.

Oprettelse af et arbejdsomrade

Arbejdsomradets skel er af afggrende betydning i en 4G RTK-installation. Det definerer
graensen for det omrade, hvor robotten kan arbejde. GPS-signalniveauet over hele
arbejdsomradet skal vaere 2. Dette er iszer vigtigt ved skellet.

Bemaerk: Oprettelsen af arbejdsomradet kan kun foretages af en bruger, der har
brugerrollen TecHNicIAN (tekniker) pa webportalen.
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Anbefalede teknikker til skelregistrering

For at sikre et godt resultat, nar robotten klipper skellet, anbefales det, at du markerer
klippebredden pa bagsiden af robotten med tape. Dette gar det lettere at visualisere den
faktiske kant af det klippede omrade.

G578736

Model Klippebredde Afstand fra midte
500/500S 1033 mm 516,5 mm
300 633 mm 316,5 mm

Skellet registreres ved at styre robotten ved hjselp af smartphoneappen.
GPS-punkter tilfgjes med intervaller for at definere skellet.

Bemaerk: Tilfaj ikke for mange punkter. Pa lige streekninger er et punkt hver 3-4 m
tilstraekkeligt. Der skal tilfgjes flere punkter, nar stien kurver

3to4m (9to 13 ft)

I = L & » = S —o—
» "||
’ »

G578739

Skab kurver i hjgrnerne, ikke skarpe vinkler.

// U
-7 /
- I/
'_/" /
<X "
MH“-.. /
~ f--.
R ‘“""'4-._“
~ o -~
-~ = -

G527750
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Anbefalede teknikker til skelregistrering (fortsat)

Bemaerk: Vinklerne skal veere afrundede med en radius pa mindst 1 m.

\ 1m (3.2 ft)

G578738

For at kurven, der definerer skellet, kan betragtes som gyldig, skal falgende gare sig
geeldende:

» Skellets overordnede form kan vaere konveks eller konkav.
* Punkterne ma ikke krydse hinanden.

G578740

Bemaerk: Pa de vanskelige sektioner af skellet skal du markere skellet for at hjeelpe med at
guide robotten langs det gnskede skel.

Punkterne pa kurven kan redigeres (flyttes eller fiernes) fra webportalen eller appen.
Punkterne kan ogsa fjernes ved hjeelp af smartphoneappen under skelregistreringen.

Oprettelse af arbejdsomradet

Du kan oprette arbejdsomradet ved hjeaelp af falgende veerktgjer:

* | smartphoneappen med robotten (anbefales)
* | appen eller pa webportalen
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Oprettelse af arbejdsomradet (fortsat)
Brug af appen med robotten
1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > Parcels (jordlodder) > Create
(opret).
2. Veelg et navn til zonen.

3. Markér om ngdvendigt afkrydsningsfeltet for konturklippetilstand, og kopiér GPS-
koordinater fra en eksisterende zone.

4. Veelg Border discovery (skelregistrering).
5. Tilfaj GPS-punkter via robottens fiernbetjening efter behowv.

Bemaerk: Hvis GPS-signalkvaliteten falder til under 2,0, vil det store ikon Low GPS
Quality (lav GPS-kvalitet) forhindre tilfgjelse af punkter.

6. Velg Complete (afslut) for at gemme arbejdsomradet, nar du er taet pa det farste punkt.
7. Veelg tilbagepilen for at vende tilbage til hovedmenuen.

8. Huvis arbejdsomradet overlapper stationslgkken, skal du veelge Loop (lakke) i
rullemenuen for den tilstadende jordlod.

9. Veelg Verify border (bekraeft skel) eller Skip Border verification (spring
skelbekraeftelse over).

Hvis der veelges Verify border (bekraeft skel), karer robotten og bekraefter skellet.

10. Fglg de resterende prompter for at fuldfgre opsaetningsprocessen.

Brug af appen eller portalen

1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > Parcels (jordlodder) > Create
(opret).

N

Veelg et navn til zonen.

w

Markér om nagdvendigt afkrydsningsfeltet for konturklippetilstand, og kopiér GPS-
koordinater fra en eksisterende zone.

Veelg Border Edit (skelredigering).

Tilfgj GPS-punkter med fingeren (eller musen) efter behov for at oprette omradet
Fuldfgr omradet ved at vaelge det farste punkt.

Veelg Save (gem), nar du naermer dig det farste punkt, for at gemme arbejdsomradet.
Veelg tilbagepilen for at vende tilbage til hovedmenuen.

© © N o 0 &

Hvis arbejdsomradet overlapper stationslgkken, skal du veelge Loop (Igkke) i
rullemenuen for den tilstadende jordlod.

10. Veelg Verify border (bekraeft skel) eller Skip Border verification (spring
skelbekraeftelse over).

Hvis der veelges Verify border (bekraeft skel), karer robotten og bekraefter skellet.

11. Folg de resterende prompter for at fuldfgre opsaetningsprocessen.
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Bekraeftelse af skellet pa robotten

1. Parobotten skal du veelge Technician's menu (9) (teknikerens menu) >
Infrastructure (infrastruktur) > Parcels (jordlodder) > {Navn pa arbejdsomradet} >
Verify GPS border (bekraeft GPS-skellet) og trykke pa fluebenet.

2. Hold gje med robotten, mens den falger det skel, der netop er blevet registreret.
3. Nar den erfeerdig, skal det bekreeftes pa robotten.

Oprettelse af yderligere arbejdsomrader

Et hvilket som helst antal arbejdsomrader kan medtages i installationen. Hver enkelt
definerer et separat omrade, hvor robotten kan arbejde.

Folgende kriterier geelder:

* Mindst 1 arbejdsomrade eller en sti i den samlede konfiguration skal overlappe
stationens lgkkeledning.

* Hvert arbejdsomrade skal overlappe andre arbejdsomrader, Igkkeledningen, ekstra stier
eller en kablet jordlod for at ggre det muligt for robotten at navigere pa hele stedet.

Denne overlapning skal vaere mindst 4 m x 4 m.

» Etarbejdsomrade skal oprettes af en bruger med brugerrolle som tekniker pa
webportalen.

Interne GPS-zoner

Interne GPS-zoner kan oprettes inden for et arbejdsomrade. Disse kan bruges til at
optimere robottens funktion gennem planlaegning.

Folgende betingelser geelder:

» Alle disse interne zoner skal ligge inden for et GPS-arbejdsomrade.

* De behgver ikke at blive defineret af en skelregistreringsproces. De kan defineres og
redigeres pa webportalen eller i appen af enhver type bruger, der har adgang til robotten.

* Klippehgjden i de forskellige omrader er den samme som den, der er indstillet for det
omgivende arbejdsomrade.

Oprettelsen af en intern GPS-zone kan ske enten via webportalen eller i appen.

Oprettelse og registrering af interne GPS-zoner i appen

1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > Parcels (jordlodder) > Name
of Working zone (navn pa arbejdszone) > Create GPS zone (opret GPS-zone).

2. Navngiv zonen, og veelg Save (gem).
Bemaerk: Hvis du har kopieret koordinaterne for en anden arbejdszone, kan du springe

skelregistrering over og veelge redigering af skelregistrering for at redigere den i appen
eller pa portalen.
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Oprettelse og registrering af interne GPS-zoner i appen
(fortsat)

3. Udfgr skelregistrering for GPS-zonen.
4. Registrer GPS-punkter med robottens fjernbetjening.
GPS-signalkvaliteten skal forblive pa over 1,6.

Bemaerk: Hvis registreringen afbrydes, eller din telefonforbindelse afbrydes, skal du
veelge Border Discovery (skelregistrering) igen for at fortsaette registreringen. GPS-
punkter gemmes i realtid for robotten.

Oprettelse af en no-go-zone

No-go-zoner er et middel til at undga permanente forhindringer. Hvis der ikke er en perifer
ledning, er det vigtigt, at du er opmaerksom pa de betingelser, der relaterer sig til at undga
forhindringer, for du opretter disse no-go-zoner. Permanente forhindringer og midlerne til at
undgéa dem bgr angives i installationsplanen.

Du skal ogsa tage hgjde for de dimensioner, der er beskrevet nedenfor, fgr du definerer no-

go-zonen.
/1
>5m
(16.4 ft)
2
3
80.2 cm
(31.5 inches)
63.9 cm
(25.2 inches)
Arbejdsomradeskel Arbejdsomrade Omrade, der skal udelukkes

fra arbejdsomradet

Pa den foregaende figur fremgar det, at nar robotten udfarer skelregistrering eller arbejder i
en retning, der er parallel med skellet, vil placeringen af det registrerede punkt pa skellet til
no-go-zonen veere vaek fra det faktiske omrade, der skal udelukkes. Denne afstand er
halvdelen af bredden af robottens hus eller 639 mm.

Nar mgnsterretningen star vinkelret mod kanten af omradet, stopper robotten, nar midten af
akslen mellem baghjulene nar skellet til no-go-zonens registrerede position. | dette tilfaelde
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vil den registrerede GPS-position for skellet til no-go-zonen veere vaek fra robottens
forsteddaemper. Afstanden mellem bagakslens midtpunkt og husets forende er 802 mm. Nar
mensterretningen star vinkelret mod kanten af omradet, vil robottens naese komme laengere
ind over skellet til no-go-zonen sammenlignet med siden af robotten, nar mensteret er
parallelt med kanten af omradet.

For at undga, at robotten kommer ind i det omrade, der skal udelukkes, eller kolliderer med
en forhindring, skal en minimumafstand pa 300 mm mellem det udelukkede omrade og
siden af robotten respekteres, nar no-go-zonen registreres.

Robotten arbejder op til en afstand veek fra den definerede margen (som skal veere mindst
300 mm fra robottens side), nar zonen registreres. For robotten er denne afstand 123 mm.

<>
123 mm
4.8 inches)

300 mm
(12 inches)

G578642

Omrade, der skal udelukkes fra arbejdsomradet

En no-go-zone kan oprettes vha. 2 metoder:

* |appen
* Pa robotten

Oprettelse og registrering af en no-go-zone i appen

1. Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > GPS NoGo zones (GPS-no-
go-zoner).

Veelg Create (opret).
Tildel et navn til no-go-zonen.
Veelg Border discovery (skelregistrering).

Mens du gar bag robotten, kan du tilfgje GPS-punkter med +-knappen. Punkter kan
fiernes med X-knappen.

6. Veelg Complete (afslut), mens du er i naerheden af det farste punkt, for at gemme no-
go-zonen.

a k0D
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Oprettelse og registrering af en no-go-zone i appen

(fortsat)

7.
8.

9.

Veelg venstre pil for at vende tilbage til menuen.

Veelg Verify GPS border (bekreeft GPS-skel) eller Skip Border verification (spring
skelbekraeftelse over).

Hvis der veelges Verify GPS border (bekraeft GPS-skel), kgrer robotten og bekraefter
skellet.

Folg de resterende prompter for at fuldfere opsaetningsprocessen.

Oprettelse og registrering af en no-go-zone pa robotten

1.

Pa robottens greenseflade skal du veelge Technician's menu (9) (teknikerens menu) >
Infrastructure (infrastruktur) > GPS NoGo zones (GPS-no-go-zoner).

Veelg Create (Opret).

Angiv et navn til no-go-zonen.

Veelg Manual NoGo zone discovery (Manuel no-go-zoneregistrering).
Bemaerk: GPS-signalkvaliteten skal vaere over 2,0.

Veelg Add a new GPS point (Tilfgj et nyt GPS-punkt). ANTALLET AF GPS-PUNKTER Vil nu
veaere 1 pa skeermen Manual NoGo zone Discovery (Manuel no-go-zoneregistrering).

Flyt robotten til en ny position, og veelg Add a new GPS point (Tilfgj et nyt GPS-punkt)
igen. Fortsaet, indtil du har placeret robotten pa et seet punkter, der omkranser den zone,
der skal udelukkes. Du skal tilfgje nok punkter til at definere zonen sa ngjagtigt, som du
har brug for, men hvis du tilfgjer for mange punkter, vil det gare robottens drift
langsommere.

Bemaerk: No-go-zonen skal bekraeftes.

Andring af en eksisterende no-go-zone i appen

Punkter i en eksisterende no-go-zone kan andres for at oprette en ny no-go-zone.

3472-850C

1.
2.
3.

Veelg en eksisterende no-go-zone.

Veelg Border edit (skelredigering).

Tilfgj eller rediger no-go-zonepunkterne:

A. Veelg og treek eksisterende punkter.

B. Veelg omrader mellem eksisterende punkter for at tilfgje mellemliggende punkter

C. Velg Undo/Redo (fortryd/gentag) eller Clear all points (ryd alle punkter) for at
fierne punkter.

D. Efter at have foretaget eendringer skal du veelge Save (gem).

Veelg Verify GPS Border (bekraeft GPS-skel) eller Skip Border verification (spring
skelbekraeftelse over).
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Andring af en eksisterende no-go-zone i appen (fortsat)

Hvis der veelges Verify GPS border (bekraeft GPS-skel), karer robotten og bekraefter
skellet.

Andring af indstillinger for no-go-zoner

* No-go-zoner kan aktiveres eller deaktiveres via indstillingerne Turf Pro Nav (Turf Pro-
navigation) i Technician's menu (teknikerens menu).

» Skeltilstand kan aktiveres eller deaktiveres.

No-go-zoner valideres automatisk. Hvis formen ikke er gyldig, eendres farven til rad.

Bekraftelse af no-go-zonen pa robotten

Bekraeftelse af no-go-zonen kan foretages via robottens eller appens graeenseflade.
Bekraeftelse af robotten udfgres ved hjeelp af fglgende trin:

1. Veelg Technician's menu (9) (teknikerens menu) > Infrastructure (infrastruktur) >
GPS NoGo zones (GPS-no-go-zoner), og veelg den no-go-zone, du lige har oprettet.
2. Veelg Verify GPS border (bekraeft GPS-skel). Angiv, at du vil bekraefte skellet.

3. Hold gje med robotten, mens den beveeger sig rundt om skellet. Hvis du godkender
skellet, skal du veelge OK. Hvis ikke, skal du veelge Cancel (annuller) og starte
processen igen.

Oprettelse af stier

Stier giver robotten et effektivt middel til at navigere mellem arbejdsomrader og stationen.
Da de fungerer i begge retninger, kan robotterne bruge stierne til at forlade og vende tilbage
til stationen.

Et typisk eksempel pa brug af en sti er at skabe en rute mellem stationen og dens lgkke og
arbejdsomradet. Det betyder, at stationen kan installeres pa en praktisk position pa afstand
fra travle omrader. Stier kan ogsa bruges til at navigere mellem arbejdsomrader, der er langt
veek fra hinanden.

Stier kan oprettes pa smartphoneappen eller pa portalen.

Egenskaber for stier

« Stier behgver ikke at veere i et arbejdsomrade. De vil oprette deres eget arbejdsomrade,
som derefter skal bekraeftes.

» Flere stier kan forbindes. De skal forbindes med 1 punkt pa hver sti. Nar stier er
forbundet, vises en bla cirkel.

+ Forbundne stier kan have forskellige bredder.

» Stiens bredde bestemmer, hvor hurtigt robotten kan bevaege sig langs den pageeldende
sti. Brug brede stier, nar det er muligt, for at opna en mere effektiv drift. Smalle stier bar
bruges til omrader med smalle passager og mange permanente forhindringer.

» En af stierne skal starte i stationslgkken.
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Egenskaber for stier (fortsat)

* Forbundne lgkker skal have mindst én sti, der starter i stationslgkken.

» Nar der benyttes forbundne stier, skal kun stien, der starter i stationslgkken, indstille de
forbundne perifere ledninger til Iskken.

Oprettelse af en sti i appen

Bemaerk: Startpunktet for stien skal vaere inden for stationslakken.

Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > GPS Paths (GPS-stier).
Veelg Create (opret), og giv stien et navn.
Veelg Discover path (registrer sti).

o N =

Kar robotten, og tilfgj punkter med din smartphone.

Startpunktet for stien er grant, og slutpunktet er hvidt. Punkterne vil blive forbundet
lineaert.

5. Nar du er feerdig, skal du vaelge Complete (afslut).

Oprettelse af en forgreningssti

Forgreningsstier er stier, der straekker sig fra en hovedsti. De kan bruges til at udvide stier til
yderligere arbejdsomrader eller opna ekstra daekning.

1. Veelg en hvid prik pa en eksisterende sti.
2. Opret forgreningsstien ved at klikke pa kortet.
3. Nar du erfeerdig, skal du veelge Complete (afslut).

Nar det er feerdigt, fremstar forgreningspunktet som en bla prik pa kortet.

Registrering af stien pa en smartphone

Dette skal gores ved at fiernstyre robotten fra smartphone-appen. Det kraever, at du har
konfigureret appen.

1. Placer robotten pa det farste punkt pa stien.

Bemaerk: Nar en driftsbane starter fra stationslgkken, skal det farste punkt pa
driftsbanen placeres inden i stationslgkken.

2. Sta bag robotten, flyt den langs stien, og tilfgj GPS-punkter ved hjeelp af +-knappen.
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Registrering af stien pa en smartphone (fortsat)

(587196

Lekkeledning Punkt

Det andet punkt skal placeres uden for stationslgkken. Registrering af stien skal altid ga
fra stationslgkken mod de andre zoner.

Bemaerk: Tilfgj ikke for mange punkter. Pa lige straekninger er den anbefalede afstand
mellem punkterne 10 m for stier. Punkterne skal veere teettere pa hinanden pa buede
sektioner.

Forleeng stien ind i zonen. Dette hjeelper med navigationen, nar robotten skal vende
tilbage til stationen.

Tryk pa fluebensknappen, nar stien er afsluttet. Appen beregner det polynomium, der
dannes af GPS-punkterne.

Klik pa ikonet Gem.

Bemaerk: De punkter, der definerer den sti, der er registreret, kan ses og a&ndres pa
webportalen og i appen.

Veelg Verify GPS border (bekreeft GPS-skel) eller Skip Border verification (spring
skelbekreeftelse over).

Hvis der veelges Verify GPS border (bekraeft GPS-skel), kgrer robotten og bekraefter
skellet.

Stiindstillinger

Stier kan aktiveres eller deaktiveres via indstillingerne Turf Pro Nav (Turf Pro-navigation)
i Technician's menu (teknikerens menu).

Bredden pa stiens arbejdsomrade kan aendres.

Standardbredde: 3 m. Hastigheden reduceres, nar bredden er mindre end 3 m.
Skaerehoveder kan aktiveres eller deaktiveres.

Tilsluttede perifere ledninger (dvs. lgkkeledning) kan aktiveres eller deaktiveres.
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Bekraeftelse af en sti

Da stier er afgreenset af et arbejdsomrade med et skel, skal stier bekraeftes. A£ndringer i
bredden eller GPS-punkterne for stien kreever, at stien bekraeftes igen.

Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > GPS Path (GPS-sti) Sti, der
bekraftes > Verify GPS path (bekraeft GPS-sti) eller Skip GPS path verification (spring
bekraeftelse af GPS-sti over).

Indstilling af klipperetningen

Denne procedure giver dig mulighed for at sikre, at robotten klipper i en retning, der svarer til
definitionen af sportspladsen eller banen. Denne procedure forudseetter, at sportspladsen
eller banen er blevet opsat til mgnsterklipning (dvs. at arbejdsomradet, der svarer til
sportspladsen eller banen, er oprettet). Denne procedure giver dig mulighed for at angive
primaere og sekundaere arbejdsretninger.

For du starter denne procedure, skal du kontrollere, at GPS-signalkvaliteten er mindst 1,6. |
appen: Veelg knappen Technician menu (Teknikerens menu) > Sensors data (Sensordata)
> GPS. Pa robotten: Veelg Technician's menu (9) (Teknikerens menu) > GPS RTK.

Indstilling af klipperetningen i appen

Veelg knappen Tandhjul.
Veelg Klipning.

Veelg klipperetningen.
Veelg arbejdsomradet.

o bk~ 0N -

Drej prikken for at veelge en vinkel til arbejdsomradet.
Du kan veelge 1, 2 eller 4 vinkler eller tilpasse op til 8 vinkler.
6. Veelg Save (gem) for at gemme dine aendringer.

Indstilling af klipperetningen pa robotten

3472-850C

Denne procedure giver dig mulighed for at sikre, at robotten klipper i en retning, der svarer til
definitionen af sportspladsen eller banen. Denne procedure forudseetter, at sportspladsen
eller banen er blevet opsat til mgnsterklipning (dvs. at arbejdsomradet, der svarer til
sportspladsen eller banen, er oprettet).

Denne procedure giver dig mulighed for at angive primeere og sekundeere arbejdsretninger.

For du starter denne procedure, skal du kontrollere, at GPS-signalkvaliteten er mindst 1,6.
Pa robotten: Veaelg Technician's menu (9) (teknikerens menu) > GPS RTK > GPS signal
quality (GPS-signalkvalitet).
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Indstilling af klipperetningen pa robotten (fortsat)

Placer robotten pa et punkt, der skal bruges
som referencepunkt, for at definere retningen
(. Det anbefales, at dette punkt er i
neerheden af et hjgrne af banen.

Veelg Technician's menu (Teknikerens
menu) (9) > Infrastructure (Infrastruktur) >
Parcels (Jordlodder) > {Den RTK GPS-zone,
der svarer til banen}. Kontrollér, at
indstillingen Pattern mowing (Mansterklipning)
er markeret.

Veelg Main heading (Hovedretning).
Veelg Set ref. point (Angiv referencepunkt).

Skub robotten mindst 10 m i den ngjagtige
retning, hvori mgnsteret skal etableres (2). Det
anbefales at flytte robotten s& langt som muligt
for at sikre den mest ngjagtige maling af
retningen.

Nar du har flyttet robotten mere end 10 m, kan

du definere det andet punkt &). Vaelg Set main heading (angiv hovedretning).

Vinklen mellem robottens orientering og stik
nord vises (4.

Hvis du ikke er tilfreds med vinklen, skal du
veelge Delete ref. point (slet referencepunkt)
og starte processen igen.

Det er ogsa muligt at indstille de andre
klipperetninger i forhold til hovedretningen. Det
ger du ved at veelge Other headings (andre
retninger) og derefter veelge antallet af
retninger og vinklen mellem hver af disse
retninger.

Nar retningen er defineret, skal du gemme
indstillingerne.
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Indstilling af et GPS-returpunkt

Det anbefales at bruge en sti til at forbinde stationslgkken til et arbejdsomrade, men hvis en
sti ikke benyttes, skal der tilfgjes et GPS-returpunkt for at ggre det muligt for robotten at
vende tilbage til stationen. Dette punkt skal defineres inden for lgkkeledningen og
arbejdsomradet:

G578741

GPS-returpunkt

1. Placer robotten pa et punkt, der er mindst 5 m veek fra lgkkeledningen og i en retning,
der er vinkelret pa lgkkeledningen. Falgende figur viser 3 gyldige positioner for
eksemplet, der er vist i den forrige figur.
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2. Skub robotten fremad, indtil den er inden i lgskken og pa det punkt, hvor GPS-
returpunktet er pakraevet.

3. Parobotten skal du veelge Technician's menu (9) (teknikerens menu) >
Infrastructure (infrastruktur) > Parcels (jordlodder) > {Navn pa arbejdsomradet} >
Neighboring parcels (tilstedende jordlodder).

4. Markér knappen ved siden af lgkken som ON (til). Dette vil skabe et punkt, der vil guide
robotten fra arbejdsomradet ind i lakken.

5. Velg GPS points (GPS-punkter) > Set (indstil).
6. Bekraeft indstillingen.

Faerdiggorelse af installationen

Valg af skaereskivetype

Hvis dit arbejdsomrade skal klippes i en lavere klippehgjde (mindre end 20 mm), kan du
veelge at bruge en skaereskive, der er beregnet til lav hgjde. Raekkevidden af skaereskiverne
til lav hgjde er mellem 15 mm og 90 mm.

Valg af skaereskivetype i appen

1. Veelg tandhjulet i averste venstre hjgrne.
2. Velg Hardware info (hardwareinfo).
3. Veelg Low cutting height (lav skeerehgjde).
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Valg af skeereskivetype (fortsat)

Valg af skareskivetype pa robotten

1. Veelg Technician's menu (9) (teknikerens menu) > Advanced parameters
(avancerede parametre).

2. Veelg Cutting disc (skeaereskive), og veelg Low height (lav hgjde).

Indstilling af klippehgjden

Skeereknivenes klippehgjde kan indstilles for hvert arbejdsomrade, der defineres i
installationen. Det er ikke muligt at indstille forskellige klippehgjder for interne GPS-zoner.
Disse skal have samme klippehgjde som det overordnede arbejdsomrade.

Bemaerk: Klipning er som standard ikke aktiveret, nar robotten navigerer langs en sti.

Indstilling af klippehgjden i appen

1. Veelg knappen Cutting height (skeerehgjde).
2. Brug skydebjealken til at justere skeerehgjden.

Indstilling af klippehgjden pa robotten

1. Parobottens graenseflade skal du vaelge Settings (indstillinger) > Cutting height
(skeerehgjde).

2. Veelg det arbejdsomrade, hvor du aendrer skaerehgjden.
3. Veelg Set target (indstil mal). Veelg jordlodden for at 2endre klippehgjden.
4. Indtast den gnskede hgjde, og tryk pa fluebenet.

Definering af arbejdsplanen

Robottens arbejdsplan kan defineres ved at fastseette en tidsplan, fastsaette en procentdel
af den tid, der er tildelt hvert arbejdsomrade, eller ved at fastsaette, hvor mange gange et
arbejdsomrade kan flyttes pa en dag.

Arbejdsplanen kan ogsa bruges til at indstille sekvensen for robottens klipning i
arbejdsomraderne.

Tidsplanen kan nemmest defineres i appen eller pa webportalen.

Klipning af skel
| en 4G RTK-installation er det vigtigt, at arbejdsomradets skel klippes regelmaessigt.

Bemaerk: Det anbefales pa det kraftigste, at du bruger sekventiel planleegning til at
handtere skellet.

Nar sekventiel planlaegning implementeres, vil skellet altid blive klippet, sa snart
arbejdsomradet er helt klippet.
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Klipning af skel (fortsat)

Implementering af sekventiel planlaagning i appen

1.
2.

Veelg knappen Scheduling (planlaegning — uret).
Sarg for, at SEQUENTIAL ScHEDULING (sekventiel planlaegning) er markeret.

Implementering af sekventiel planlagning pa robotten

1.

Pa robottens greenseflade skal du veelge interface skal du vaelge Service Settings
(serviceindstillinger) > Operations (operationer).

Veelg Sequential Schedule (sekventiel tidsplan), og markér knappen ON (til).

Der vises en liste over jordlodder/omrader, inklusive stier. Markér dem, der skal
inkluderes i sekvensen.

Hvis du ikke gnsker, at et omrades skel skal medtages i sekvensen, skal du veelge
Settings (Indstillinger) > Border (Skel) og definere skelindstillingerne.

Bemaerk: Skellene for no-go-zoner forbliver de samme.

Konfiguration af udgangsstationens parametre

Et GPS-signalniveau pa 1,2 er tilstreekkeligt til, at robotten kan forlade stationen, men et
signalniveau pa 2 er pakreevet for, at robotten kan fungere i arbejdsomradet. Nar den
forlader stationen, skal robotten kare en afstand X langs Igkkeledningen, fagr den finder et
passende signalniveau pa 2. Denne afstand X skal indstilles som en udgangsparameter.

Denne parameter kan indstilles manuelt, men det anbefales, at du lader robotten indstille
dem automatisk.

Automatisk indstilling af udgangsparametre (kalibrering af ledningen)

1.
2.

4.

Placer robotten ved ladestationen.

Velg menuen Technicians menu (Teknikerens menu) (9) > Infrastructure
(Infrastruktur) > Stations (Stationer) > Manual station (Manuel station) > Calibrate
now (Kalibrer nu).

Bekreeft, at du gnsker at kalibrere stationen. Robotten karer rundt i Igkken. Den indstiller
Min exit distance (Minimal afstand ud) til den tilbagelagte afstand, for GPS-
signalniveauet pa 2 registreres. Max exit distance (Maksimal afstand ud) vil blive
indstillet til 1,0 m mere end minimumvaerdien.

Bekreaeft for at acceptere veerdierne.

Indstilling af udgangsparametre i appen

L Dn -

Veelg knappen Technician's menu (teknikerens menu) > Stations (stationer).
Veaelg den station, parametrene skal justeres for (typisk Manual Station 1).
Rediger indstillingen Exit MiN DISTANCE (min. udgangsdistance).

Rediger indstillingen ExiT max DISTANCE (maks. udgangsdistance).
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Konfiguration af udgangsstationens parametre (fortsat)

Bemaerk: Den maksimale afstand skal veere sterre end minimumsafstanden.

Manuel indstilling af udgangsparametre

1. Veelg menuen Technicians menu (Teknikerens menu) (9) > Infrastructure
(Infrastruktur) > Stations (Stationer) > Manual station (Manuel station) > Exit
parameters (Udgangsparametre).

2. Velg Create new parameter set (Opret nyt parameterseet).

3. Indstil afstanden X som Min exit distance (Minimal afstand ud). Den mindste veerdi, der
kan indtastes, er 0,8 m.

4. |Indtast den gnskede veerdi for Max exit distance (Maksimal afstand ud). Dette kan
vaere 1 m mere end den minimale afstand ud.
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Kapitel 5

Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK-
Installation

Forlad stationen

Robotten forlader stationen, nar:

» Batteriet er fuldt opladet
* Arbejdsplanen dikterer det

Den made, hvorpa robotten forlader stationen og kommer ind i arbejdsomradet/stien,
afhaenger af installationens konfiguration:

+ En stationslgkke overlapper arbejdsomradet
* Robotten bruger 1 eller flere driftsbaner til at navigere til sit arbejdsomrade

Stationslgkke overlapper GPS-arbejdsomradet

1 2
3 — /

E

G578755

Lgkkeledning Indstil afstanden for robotten til at kare ind i GPS-
) X arbejdsomradet og registrere et GPS-signalniveau
GPS-arbejdsomradets skel pa 2

Robotten skal registrere et GPS-signalniveau pa mindst 1,2, nar den er ved stationen. Nar
den forlader stationen, falger den lgkkeledningen i en afstand, indtil den er kommet ind i
GPS-arbejdsomradet, og den registrerer et GPS-signalniveau pa 2 3.
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Stationslokke overlapper GPS-arbejdsomradet (fortsat)

Nar robotten nar arbejdsomradet og registrerer et GPS-signalniveau pa 2, stopper den og
beregner ruten mod det punkt, hvor den efter planen skal arbejde. Den indstiller
klippehgjden til den veerdi, der er indstillet for GPS-arbejdsomradet, og roterer derefter vaek
fra ledningen og bruger GPS til at navigere til det sted, hvor den er indstillet til at begynde at

arbejde.

Robotten bruger 1 eller flere stier til at navigere til et
arbejdsomrade

For store og komplekse installationer er stier et effektivt middel til navigation til
arbejdsomraderne. Stier skaber automatisk deres egne arbejdsomrader, sa mindst én sti
eller ét arbejdsomrade skal overlappe stationens Igkkeledning.

Robotten forlader stationen og bevaeger sig langs sporledningen, indtil den registrerer, at
den er kommet ind i et arbejdsomrade. Robotten vil derefter rotere vaek fra ledningen og
bevaege sig til enden af stien, der derefter farer til det omrade, hvor den skal arbejde. Den vil
beveege sig langs stien ved hjzelp af en tilfeeldig forskydning fra stien for at sikre, at der ikke

efterlades spor i greesset.

Nar robotten registrerer, at den er kommet ind i det arbejdsomrade, hvor den skal arbejde,
vil den bevaege sig veek fra stien mod det punkt, hvor den skal begynde at arbejde.
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(1) Lekkeledning (3) Arbejdsomrade 1
Sti (4) Arbejdsomrade 2

Arbejde

Nar robotten har forladt stationen, navigerer den til det naeste arbejdsomrade.

Side 5-2 Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK-installation: Arbejde



Arbejde i et simpelt omrade

Robotten navigerer til startpunktet for det mgnster, den har beregnet for denne zone, og
begynder at arbejde med en overlapning pa 10 cm for hver linje i mgnsteret. Den fortsaetter
pa denne made, indtil den skal tilbage til stationen.
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Skel for GPS-sikkerhedszone Slut-/startpunkt for cyklus
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Arbejde i et simpelt omrade (fortsat)

Start af cyklus

Klippemensteret udfares over flere arbejdscyklusser. Ved starten af hver ny cyklus
genoptager robotten som standard sit mgnster pa det ngjagtige punkt, hvor den forrige
cyklus sluttede. Det er ogsa muligt at genoptage klipningen fra starten af den linje, der ikke
blev feerdig i slutningen af den foregdende cyklus.

Nar mgnsteret er gennemfart, beregner robotten et nyt klippemeanster og skifter
klipperetningen for at sikre optimal klippekvalitet, og at hele banen bliver klippet. |
eksemplet, der vises i fglgende figur, specificeres fire retninger med en vinkelforskel pa 45 °
mellem dem. Det er muligt at bruge feerre klipperetninger, hvis det er ngdvendigt.

45°

G527677

Arbejde i et komplekst omrade

Nar der arbejdes i et mere komplekst arbejdsomrade, er omradet underopdelt afhaengigt af
arbejdsmansterets retning.

Robotten vil ferst arbejde i underomrade 1ien
bestemt retning. Daekning af et underomrade kan
kreeve mere end 1 cyklus. =

(527678

Nar robotten er faerdig med underomrade 1,
beveeger den sig direkte videre for at begynde at
klippe underomrade 2 i samme retning. En ny
cyklus er ikke startet.

G527679
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Arbejde i et komplekst omrade (fortsat)

Nar hele omradet er feerdigt, vender robotten

tilbage til stationen for at oplade. Den beregner
derefter nye underomrader, der deekker
arbejdsomradet, nar der arbejdes i en ny retning.

En ny arbejdscyklus vil begynde. &

G527680

Nar robotten er faerdig med underomrade 3,
beveeger den sig direkte videre for at begynde at
klippe underomrade 4 i samme retning. En ny
cyklus er ikke startet.

Under mgnsterklipning drejer robotten fgr kanten
af det definerede klippeomrade. Det er vigtigt at
sgrge for, at robotten klipper skellet regelmeaessigt.

G527681

Valg af arbejdsomrader

Nar der er flere klippeomrader, der skal klippes, er det vigtigt, at hver zone klippes efter
behov og pa de tidspunkter, hvor den er tilgaengelig.

Der er 2 metoder, hvormed robotten afger, hvor den skal arbejde:

* Implementering af sekventiel planlaegning (anbefales)
» Definition af den procentdel af tid, der skal bruges i hver zone

Bemaerk: Det anbefales, at du definerer en arbejdsplan for robotten.

Sekventiel planlaegning

Den nemmeste made at sikre, at hver zone og dens skel klippes regelmaessigt, er at
implementere sekventiel planleegning. Nar sekventiel planlaegning er implementeret, vil
robotten arbejde i hver zone efter tur og klippe skellet, nar klipningen er feerdig. Robotten
arbejder i overensstemmelse med den definerede arbejdsplan.

Processen med sekventiel planlaegning er vist i falgende figur. Overvej
installationsopsaetningen med 3 separate zoner, der skal klippes. Den definerede tidsplan
dikterer, at zone 2 og 3 ikke er tilgeengelige pa bestemte tidspunkter af dagen.
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Sekventiel planlaeegning (fortsat)
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> 6
T=1
1
2

G581271

Pa tidspunktet T=0 begynder robotten at klippe zone (). Nar hele omradet er klippet, klipper
den skellet og vender derefter tilbage til stationen (4. Den bevaeger sig derefter til zone
og Kklipper indtil tidspunktet T=1. Pa dette tidspunkt dikterer den definerede tidsplan, at zone
ikke er tilgeengelig. Robotten vender tilbage til stationen (©.

Bemaerk: Ved klipning af skellet falger robotten den samme retning, som blev brugt, da
skellet blev registreret.

2

G581690

Pa tidspunktet T=1 vil robotten bevaege sig til zone &) og klippe der, indtil tidsplanen
dikterer, at zone @) ikke er tilgaengelig. Robotten vender tilbage til stationen (5) og vender
derefter tilbage for at afslutte klipningen i zone (2). Nar graesset i omradet er blevet klippet,
klipper den skellet, inden den vender tilbage til en station @. Da zone (@ stadig ikke er
tilgeengelig, vil den bevaege sig til zone (J og begynde at klippe i en ny retning.

Pa tidspunktet T=2 er zone (W ikke fuldfart, nar zone (® bliver tilgeengelig.
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Sekventiel planlaeegning (fortsat)

=2

T=3

G581691

Pa tidspunktet T=2 vil robotten fuldfgre klipningen i zone (U og derefter klippe skellet, far
den vender tilbage til stationen (4. Den vil derefter vende tilbage til zone & og afslutte

klipningen af zonen og skellet. Den vender tilbage til stationen og begynder derefter at
klippe zone (2) i en ny retning.

Bemaerk: Det anbefales kraftigt at bruge sekventiel planleegning. Hvis dette ikke bruges, er
det nedvendigt at definere den procentdel af tid, der skal bruges pa at arbejde i en bestemt
zone, og udtrykkeligt angive det antal gange om ugen, hvor skellet skal klippes.

Monsterarbejde med definerede procentvise tider
Denne mulighed anbefales ikke.

Nar der arbejdes i mgnstertilstand, vil robotten fortrinsvis fuldfgre arbejdet i én zone, for den
gar videre til en anden, hvilket tilsidesaetter de tildelte procentvise tider.

Eksempelvis en situationen, hvor der er 3 zoner:
« Zone 1, som har en procentvis tid pa 40 %
* Zone 2, som har en procentvis tid pa 20 %
« Zone 3, som har en procentvis tid pa 40 %

Robotten arbejder i Zone 1, indtil cyklussen slutter,
nar den skal tilbage til stationen for at oplade.
Arbejdet i Zone 1 er ikke afsluttet.

G578668
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Monsterarbejde med definerede procentvise tider
(fortsat)

Nar robotten genoptager arbejdet, vil den ignorere
den tildelte procentvise tid og vende tilbage til
Zone 1 for at fuldfgre mensteret. Nar dette
mgnster er faerdigt, vender det tilbage til stationen,
og en ny cyklus begynder.

MI

G578669

Robotten vil nu begynde at arbejde i en ny zone.

M
Den vil begynde at arbejde i Zone 2, som har en
hgjere procentdel tid tildelt. En ny cyklus startes. E )

G578670

Undga forhindringer ved klipning

Dette afsnit beskriver, hvordan robotten handterer sma forhindringer i arbejdsomradet.
Staerre, permanente og farlige forhindringer skal undgas ved at udelukke dem, nar
arbejdsomradet defineres, eller ved hjaelp af no-go-zoner.

Nar robotten klipper normalt, bevaeger den sig med en hastighed pa ca. 1 m/s, 3,5 km/t. |
omrader, hvor greesset er laengere, vil robotten automatisk tilpasse sin klippetilstand ved at
saenke farten.

Robotten kan registrere en forhindring (permanent eller kortvarig) gennem et saet
sonarsensorer. Registrering far robotten til at bremse og forsigtigt rere ved forhindringen
med tryksensorerne pa kofangeren.

Nar robotten registrerer en forhindring, mens den arbejder i mgnstertilstand, vil den bevaege
sig baglaens og forsgge at navigere rundt om den ved hjaelp af sma vinkelaendringer. Hvis
dette lykkes, vil den fortszette ad den vej, den fulgte.
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Hvis dette ikke lykkes, vil den bevaege sig bagleens og derefter videre til den naeste
klippebane og fortseette med at gore dette, indtil den har passeret forhindringen.

G527690

Det betyder, at der er risiko for, at omrader bag forhindringerne ikke bliver slaet. Men da
klipperetningen gendrer sig for hver cyklus, kan dette afhjeelpes i labet af efterfalgende
cyklusser.

Klipning af skellet

Nar robotten klipper, nar mgnsteret ikke helt ud til kanten af arbejdsomradet. Det er derfor
vigtigt at konfigurere robotten til at klippe skellet.

Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK-installation: Klipning af Side 5-9 3472-850 C
skellet



(9.8 inches)

0.25 mI ._:3

G578671

GP-arbejdsomrade Skellet til 3) 21cm (@) 36cm
arbejdsomradet

Hver raekke i mansteret straekker sig til det punkt, hvor smartbox-sporingsenheden for
robotten nar en afstand pa 0,25 m fra GPS-arbejdsomradets skel. Det omrade, der klippes,
er inden for GPS-arbejdsomradets skel.

Skellet kan klippes med eller mod uret. Dette kan aendres i appen ved at veelge tandhjulet
gverst til venstre > Border (skel) og andre indstillingen for skellet.

Den foretrukne metode til at klippe skellet er at implementere sekventiel planlaegning. | dette
tilfeelde klippes skellet automatisk, hver gang robotten afslutter klipningen af
arbejdsomradet.

Bemaerk: Det anbefales kraftigt, at du bruger sekventiel planlaegning.

Hvis sekventiel planlaegning ikke bruges, skal robotten konfigureres til at klippe skellet
mindst 2 gange om ugen.

Tilbagevenden til stationen

Robotten vender tilbage til stationen:

* Nar batteriet skal oplades
* Nar tidsplanen dikterer det

* Nar en kommando er blevet udsendt enten fra robottens graenseflade, webportalen eller
appen

Den made, hvorpa robotten vender tilbage til stationen, afhaenger af, om arbejdsomradet er
forbundet direkte med Igkken, eller om der bruges driftsbaner til at forbinde arbejdsomrader.

Tilbagevenden til stationen ved hjalp af stier

Stier bruges til at muliggere navigation mellem forskellige arbejdsomrader.

3472-850C Side 5-10 Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK-
installation: Tilbagevenden til stationen



Tilbagevenden til stationen ved hjalp af stier (fortsat)

G587201

Lokkeledning St

Nar robotten skal tilbage til stationen, stopper den og beregner en rute til den naermeste
position pa en sti. Det anbefales at s@rge for, at stierne straekker sig et godt stykke ind i

arbejdsomradet for at muliggare en kort rute tilbage til en sti, der kan bruges til at vende
tilbage til stationen.

Den vil fglge stien ved hjeelp af en tilfaeldig forskydning fra den faktiske sti for at undga spor i
graesset. Nar robotten registrerer, at den er naet inden for stationens lgkkeledning, vil den
dreje og falge denne ledning for at na frem til stationen. Derfor skal en sti overlappe
stationens lgkkeledning.

Tilbagevenden til stationen direkte fra arbejdsomradet

Denne situation vil sandsynligvis opsta i installationer, hvor der er et enkelt arbejdsomrade,
som overlapper lgkkeledningen direkte.

—l-

G578672

Lokkeledning GP-arbejdsomrade

Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK- Side 5-11 3472-850 C
installation: Tilbagevenden til stationen



Tilbagevenden til stationen direkte fra arbejdsomradet
(fortsat)

Et GPS-returpunkt skal veere placeret inden for det omrade, hvor Igkken og GPS-
arbejdsomradet krydser hinanden.

Nar robotten skal tilbage til stationen, stopper den og beregner en rute mod GPS-
returpunktet. Nar den registrerer, at den har krydset Igkkeledningen, drejer den og falger
lokkesporledningen, indtil den nar stationen.

Bemaerk: Det anbefales at bruge stier frem for GPS-returpunkter til at guide robotten
tilbage til stationen. Med stier bevaeger robotten sig langs stien ved hjaelp af en tilfaeldig
forskydning for at sikre, at der ikke efterlades spor i greesset.

3472-850C Side 5-12 Sadan fungerer Turf Pro i en 4G RTK-
installation: Tilbagevenden til stationen



Kapitel 6
Eksempler pa brug af 4G RTK

TORO.

En stationslgkke er pakreevet, for at robotten kan fa adgang til stationen. Mindst 1 GPS-
arbejdsomrade eller sti skal vaere forbundet til stationslgkken. Det anbefales at bruge stier
frem for et GPS-returpunkt, som robotten kan bruge ved tilbagevenden til stationen.

Bemaerk: For en 4G RTK-installation skal GPS-signalniveauet vaere pa 2, for
arbejdsomrader og no-go-zoner kan accepteres.

Enkelt GPS-arbejdsomrade

2
[
1
|
|
1 |l—3
|
1
\_/
4
G587135
RTK-base (4) GP-arbejdsomrade

Lokkeledning
Sti (anbefalet)

Eksempler pa brug af 4G RTK Side 6-1 3472-850 C



» Stedet er abent. Der er ingen treeer, der begraenser udsynet mellem robotterne,
basestationen og satellitterne.

+ GPS-signalniveauet er 2 pa hele stedet.
» Basestationen kan monteres i en hgjde pa 4 m pa en bygning.

+ GPS-arbejdsomradet eller stien krydser stationens Igkkeledning med mindst 4 m x 4 m.
Lakken indstilles som den tilstedende jordlod til arbejdsomradet eller stien.

Flere GPS-arbejdsomrader forbundet til Iokken

(),

(587147

RTK-base Sti (anbefalet) GPS-arbejdsomrade 2
Lokkeledning GPS-arbejdsomrade 1

» Der defineres 2 GPS-arbejdsomrader eller stier, som hver iseer krydser stationslgkken
med 4 m x 4 m. | begge tilfeelde skal Igkken indstilles som tilstadende jordlod til
arbejdsomraderne eller stierne.

» Hvis der bruges Wi-Fi til korrektionerne, kan det vaere ngdvendigt at bruge en forstaerker.

3472-850C Side 6-2 Eksempler pa brug af 4G RTK: Flere GPS-arbejdsomrader
forbundet til Iokken



Flere GPS-arbejdsomrader forbundet med stier

(),

G587149

Lakkeledning (4) GPS-arbejdsomrade 2

Sti (5) RTK-base
GPS-arbejdsomrade 1

» Ud over de 2 GPS-arbejdsomrader er der oprettet et ekstra GPS-arbejdsomrade for
stien, som overlapper Igkkeledningen.

+ Stizonen krydser begge arbejdsomrader.
» Der oprettes stier, sa robotten kan fa adgang til begge arbejdsomrader.

» Stierne straekker sig et godt stykke ind i arbejdsomraderne. Dette hjaelper robotten, nar
den navigerer tilbage til stationen.

» Hvis der bruges Wi-Fi til korrektionerne, kan det vaere ngdvendigt at bruge en forsteerker.

» Der kan tilfgjes en ekstra sti, som forbinder de 2 stier, sa robotten kan kare mellem de 2
omrader.

Eksempler pa brug af 4G RTK: Flere GPS-arbejdsomrader Side 6-3 3472-850 C
forbundet med stier



Enkelt arbejdsomrade, 3 interne GPS-zoner og
en enkelt no-go-zone

8
G587150
RTK-base No-go-zone (e6) Intern GPS-zone 1
Lakkeledning Sti (anbefalet) Intern GPS-zone 2
GP-arbejdsomrade Intern GPS-zone 3

1 GPS-arbejdsomrade daekker hele arbejdsomradet.
+ GPS-arbejdsomradet eller stien krydser stationens Igkkeledning med mindst 4 m x 4 m.

* Der er defineret 3 GPS-zoner inden for arbejdsomradet for at optimere robottens
arbejdsplan. Disse behgver ikke at krydse stationens lgkkeledning.

* Der er defineret 1 no-go-zone. Denne skal vaere mindst 5 m fra skellet til det primeere
GPS-arbejdsomrade og falge reglerne for installation af en no-go-zone.

3472-850C Side 6-4 Eksempler pa brug af 4G RTK: Enkelt arbejdsomrade, 3
interne GPS-zoner og en enkelt no-go-zone



Adskilte arbejdsomrader forbundet med stier

G587151

GPS-arbejdsomrade 1 (4) GPS-arbejdsomrade 2
Sti 1 GPS-arbejdsomrade 3
Sti 2

» 3 separate arbejdsomrader kan forbindes med stier.
» 1 sti passerer gennem flere GPS-arbejdsomrader.

» Stierne straekker sig ind i arbejdsomradet for at lette tilbbagevenden til stationen, uanset
hvor robotten befinder sig, nar den skal tilbage til stationen.

Eksempler pa brug af 4G RTK: Adskilte arbejdsomrader Side 6-5 3472-850 C
forbundet med stier



Arbejdsomrade med en smal passage

C <5m (16.4 ft) 3

G580903

GP-arbejdsomrade

| dette eksempel indeholder arbejdsomradet en passage, hvor afstanden mellem
tilstedende sektioner af arbejdsomradets skel er mindre end 5 m. Dette arrangement kan
give problemer, og den konfiguration, der er vist i fglgende figur, bar anvendes i stedet. |
denne konfiguration er der defineret 2 separate zoner for at undga at have tilstadende
sektioner, der er for taette pa hinanden.

3472-850C Side 6-6 Eksempler pa brug af 4G RTK: Arbejdsomrade med en smal
passage
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(1) GPS-arbejdsomrade 1 (2) GPS-arbejdsomrade 2

Eksempler pa brug af 4G RTK: Arbejdsomrade med en smal Side 6-7 3472-850 C
passage



Stier, der forbinder GPS-arbejdsomrader og
kablede arbejdsomrader

[ 2
________________ D)
— o E—— — -)
4
G587165
GPS-arbejdsomréade 1 GPS-arbejdsomrade 2
Stier Kablet jordlod

Stier kan bruges til at forbinde GPS-arbejdszoner og kablede jordlodder. En perifer ledning
kan veere ngdvendig i situationer, hvor GPS-signalniveauet er mindre end 2.

3472-850C Side 6-8 Eksempler pa brug af 4G RTK: Stier, der forbinder GPS-
arbejdsomrader og kablede arbejdsomrader



Kapitel 7

TORO.

Fejlfinding

Under en 4G RTK-installation, hvor der ikke er nogen perifer ledning, er det kritisk for
robottens sikkerhed, at den kun fungerer inden for sit arbejdsomrade. Der indstilles en
raeekke konfigurationsparametre i installationen, som overvages. Hvis nogen af disse
&ndres, genereres der en fejl, og robotten holder op med at arbejde.

Disse kritiske parametre er:

+ RTK-basestationens referenceposition til undersagelse.
» Basestationens ID.

* GPS-koordinaterne for alle GPS-arbejdsomrader, der er i brug. Dette omfatter ikke de
arbejdsomrader (eller interne GPS-zoner), der har 0 % arbejdstid.

* GPS-koordinaterne for alle no-go-zoner.
+ Tilstanden for alle GPS-arbejdsomrader (om de er blevet tilfgjet eller fiernet).

+ Tilstanden for alle GPS-no-go-zoner (om de er blevet tilfgjet, fiernet, aktiveret eller
deaktiveret).

+ Wi-Fi-adgangskoden, hvis Wi-Fi bruges.

Nar en ny mission lanceres, registreres eventuelle zendringer automatisk, og robotten
starter ikke missionen. Arsagen til problemet kan ses pa skeermen GeoLink summary
(GeoLink-oversigt) pa robottens greenseflade. Dette bar vises automatisk, men kan ses ved
at veelge Technician's menu (9) (teknikerens menu) > Infrastructure (infrastruktur) >
GeoLink summary (Geolink-oversigt). Las problemer, der mangler flueben. Disse
oplysninger kan ogsa ses i appen ved at vaelge knappen Technician's menu (teknikerens
menu) og veelge TURF PRO NAV. Lgs tilstedevaerende problemer, der er markeret med en
gul trekant eller en rad cirkel pa skaermen.

Du kan finde flere oplysninger om alle de meddelelser, der vises pa denne skaerm, i den
tekniske manual.

Fejlfinding af RTK GPS-installationer

Denne procedure bruges til at identificere problemet, nar GPS-signalkvaliteten er for lav.
Niveauer for signalkvalitet kan ses ved hjaelp af Technician's menu (Teknikerens menu)
(9) > GPS RTK. Denne procedure bestar af en reekke faser, som skal udferes i den korrekte
reekkefglge.

Bekraftelse af GNSS-forbindelsen til RTK-basestationen

Bemaerk: Efter hver handling skal du altid vente et par minutter for at kontrollere, om GPS-
signalkvaliteten er steget til et RTK-kvalitetsniveau > 1,2.

Fejlfinding Side 7-1 3472-850 C



Bekraftelse af GNSS-forbindelsen til RTK-basestationen
(fortsat)

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

Bekraeftelse af robottens GNSS-forbindelse

Bemaerk: Efter hver handling skal du altid vente et par minutter for at kontrollere, om GPS-
signalkvaliteten er steget til et RTK-kvalitetsniveau > 1,2.

3472-850C Side 7-2 Fejlfinding: Fejlfinding af RTK GPS-installationer



Bekraeftelse af robottens GNSS-forbindelse (fortsat)

Verification of the RTK base
station GNSS connection

Verify Robot to
base station WiFl|q =~
connection

Technician’s menu >
GPS RTK >
GPS signal quality

Is the GPS
signal quality
<1

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

Bekraeftelse af Wi-Fi-forbindelsen mellem robotten og
RTK-basestationen

Bemaerk: Efter hver handling skal du altid vente et par minutter for at kontrollere, om GPS-
signalkvaliteten er steget til et RTK-kvalitetsniveau > 1,2.

Fejlfinding: Fejlfinding af RTK GPS-installationer Side 7-3 3472-850 C



Bekraeftelse af Wi-Fi-forbindelsen mellem robotten og
RTK-basestationen (fortsat)

Verification robot GNSS
connection

l

Technician’s menu > [Check the connection betweer]

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

I

E.[Do a full system resetJ

A

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.

1) Power off RTK base station

2) Power off robot

3) Power on RTK base station. Wait
until the base station is in operational
mode

4) Power on robot.

Replace the
smartbox

Is the signal
quality good?

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

G527794

Bilag

Inaktiv tilstand

Der kan opsta en tilstand, som far robotten til at stoppe sin autonome klippemission og ga i

3472-850C

en inaktiv tilstand. Arsagerne til dette kan vaere:

* Robotten er stgdt pa et problem og har udsendt en alarm
* Missionen er blevet stoppet manuelt.

| begge disse situationer er der mekanismer til at administrere robottens stramforbrug.

Side 7-4

Fejlfinding: Bilag



Inaktiv tilstand (fortsat)

Alarm

) Y
Charge |4 e

4’@\4
___/

problem encountered

problem
resolved in
15 minutes?,

Yes

problem

resolved in 2 Yes

days?

l

OFF
manual intervention

battery No

completely

discharged?,

G527797

Nar robotten stgder pa et problem, registreres der en alarm, som i sidste ende vil kreeve

manuel indgriben.

Hvis alarmen ikke er blevet slettet efter 15 minutter, gar robotten i dvaletilstand. | denne
tilstand vil robotten reducere sit stremforbrug ved at lukke alt undtagen modemmet ned.

Bemaerk: Dvaletilstand aktiveres kun, hvis robotten har veeret teendt i mere end en time.

Den fortseetter i dvaletilstand i 2 dage, eller indtil batteriet nar et meget lavt niveau, hvorefter

den slukker af sig selv.

Dette vil kreeve manuel indgriben: Ryd alarmen og genoptag den autonome arbejdstilstand,
eller skub robotten til en ladestation for at oplade batteriet.

Fejlfinding: Bilag

Side 7-5
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Inaktiv tilstand (fortsat)

4’@\4
_

Mission stoppet

mission stopped

mission re-
started in 15
minutes?

Yes

mission re- Yes

started in 2
days?

mission re-started

battery No
completely

discharged?
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| dette tilfeelde gar robotten i inaktiv tilstand. Som standard gar robotten efter 15 minutters
inaktivitet i dvaletilstand som beskrevet ovenfor, hvor stramforbruget reduceres til et
minimum. Den fortseetter i dvaletilstand i 2 dage, eller indtil batteriet nar et meget lavt
niveau, hvorefter den slukker af sig selv.

For arbejdet genoptages, vil robotten udfare en selvtest for at kontrollere hele systemets

integritet (inklusive elektronik, sensorer, mekanik og software).

* Hyvis selvtesten er vellykket, vil robotten genoptage den autonome arbejdstilstand.
* Huvis selvtesten ikke er vellykket, vil robotten registrere en alarm, som vil kreeve

indgriben.

3472-850C

Side 7-6

Fejlfinding: Bilag
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