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Kapittel 1

TORO.

Innledning

Handbokkonvensjoner

Denne brukerhandboken identifiserer mulige farer og markerer sikkerhetsbeskjeder
gjennom sikkerhetsvarslingssymbolet, som varsler om en fare som kan fgre til alvorlige
skader eller dgdsfall hvis du ikke falger de anbefalte forholdsreglene.

A

G405934

| tillegg brukes to ord for a utheve informasjon. Viktig gjor oppmerksom pa spesiell
mekanisk informasjon og Obs henviser til generell informasjon som det er verdt a huske pa.

Denne handboken brukes sammen med brukerhandbgkene for Turf Pro- og Range Pro-
serien.

3472-858 C Side 1-1 Innledning



Kapittel 2

TORO.

Sikkerhet

Generell sikkerhet

Operatgren/overordnet av maskinen er ansvarlig for eventuelle ulykker eller farer som
involverer andre eller eiendommen deres.

Du ma lese, forsta og falge alle disse instruksjonene og advarslene fgr du bruker
maskinen.

Feilaktig bruk og vedlikehold av maskinen kan fare til alvorlig personskade eller dgdsfall.
For a redusere risiko for skader ma du felge alle sikkerhetsinstruksjonene.

Ikke la barn eller personer som ikke er oppleert, kjgre eller utfare vedlikehold pa denne
maskinen. Maskinen skal kun brukes av ansvarlige personer som fatt oppleaering, er kjent
med instruksjonene og er fysisk i stand til & betjene eller utfgre vedlikehold pa den.

Slkkerhet ved drift

Sikkerhet

Far du setter maskinen i drift, ma du pase at det er en fysisk barriere (f.eks. et lavt gjerde
eller en grenseledning) eller at grensen til driftsomradet er minst 8 m unna farer.

Hold tilskuere og barn borte fra maskinen og ladestasjonen under drift.

Ha pa deg passende kleer, inkludert langbukser og kraftige, sklisikre sko nar du
handterer maskinen.

Ikke sett maskinen i drift uten at alle sikkerhetsanordninger sitter pa plass og fungerer.

Undersgk omradet hvor du skal bruke maskinen, og fiern alle gjenstander som kan
forstyrre driften til maskinen.

Knivene er skarpe, og kontakt med knivene kan fare til alvorlige personskader. Trykk pa
stoppknappen og vent til alle bevegelige deler har stanset, far du rensker, vedlikeholder
eller transporterer maskinen.

Hold hendene og fattene borte fra bevegelige deler pa eller under maskinen.

Ikke strekk deg for langt. Hold riktig fotfeste og balanse til enhver tid. Dette gjgr at du har
bedre kontroll over maskinen i uforutsette situasjoner. Du ma ga, men aldri Igpe, nar du
trener maskinen.

Du ma ikke sta eller sitte pa maskinen eller la andre gjgre det.

Hvis maskinen treffer en gjenstand og/eller begynner a vibrere unormalt, ma du
umiddelbart sla av den av og vente til all bevegelse stopper fgr du undersgker om den er
skadet. Utfgr alle ngdvendige reparasjoner far du gjenopptar driften.

Trykk pa stoppknappen pa maskinen, vent til alle bevegelser har stoppet, og deaktiver
maskinen i falgende situasjoner:

— Far du fierner tilstoppinger pa maskinen
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— Far du kontrollerer, rengjer eller vedlikeholder maskinen (spesielt knivene) og
ladestasjonen

— Etter at maskinen treffer et fremmedlegeme, utsettes for en ulykke eller slutter a
fungere, ma du undersgke den for skade og utfgre reparasjoner fgr du gjenopptar
driften

— Hvis maskinen begynner & vibrere unormalt, ma du undersgke den for skade og
utfgre reparasjoner far du gjenopptar driften

* Du ma ikke plassere gjenstander pa maskinen eller ladestasjonen.

+ Du ma ikke modifisere maskinen, programvaren, ladestasjonen eller basestasjonen.

+ Du ma ikke modifisere eller overstyre maskinkontrollene eller sikkerhetsanordningene.
* Du ma ikke bruke en modifisert maskin, ladestasjon eller basestasjon.

* Vianbefaler at du ikke bruker maskinen mens du vanner driftsomradet.

* Du ma kun bruke tilbehgr som er godkjent av Toro, for & unnga risiko for brann, elektrisk
stat eller personskade.

» Trykk pa stoppknappen pa maskinen og vent til knivene stopper helt opp, for du
handterer den.

* Du ma ikke koble til en skadet streamledning. Du ma ikke bergre en streamfarende og
skadet ledning.

+ Ikke bruk ladestasjonens streamforsyning i darlig veer.

3472-858C Side 2-2 Sikkerhet: Sikkerhet ved drift



Kapittel 3

TORO.

Installasjonskrav for 4G RTK

4G RTK lar roboten arbeide innenfor et omrade som ikke er definert av en perifer ledning.
Denne delen beskriver de ulike kravene for at en robot skal operere ved hjelp av 4G RTK.

Over3|kt over RTK GPS

Standard GPS-posisjonsdata hentet fra satellitter ved hjelp av GNSS (Global Navigation
Satellite System), er ngyaktige mellom 5 m og 10 m. Dette skyldes at signalet mottatt fra
en satellitt er forvrengt pa grunn av atmosfaeriske og miljgmessige forhold. Posisjonering
med hgyere presisjon kan oppnas ved a bruke en RTK-teknikk (sanntids-kinematikk).

+ Denne teknikken innebzerer bruk av en RTK-basestasjon plassert i en fast posisjon, som
mottar GNSS-signaler fra satellitter. Siden basestasjonen er fastmontert, er dataene den
mottar relatert til den ngyaktige plasseringen.

* Robotene er ogsa utstyrt med antenner, som mottar GNSS-signaler fra satellitter for a
bestemme posisjonen. Bade basestasjonen og robotene mottar GNSS-signalene fra
satellitter i ulike konstellasjoner (GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou). Siden robotene
beveger seg, er evalueringen av deres posisjon mindre presis enn den faste basen.

+ RTK-basestasjonen, via en skybasert server, beregner korreksjonsdata for hver av
satellittene og sender disse til roboten. Roboten bruker disse korreksjonene for & oppna
posisjonsngyaktighet. Med en slik ngyaktig posisjonering er roboten i stand til & fglge et
definert monster og dekke feltet i en rekke rette linjer.

Korrigeringer kan ogsa gjares via skyen ved hjelp av 4G mobiltjeneste. | dette tilfellet hindrer
ikke hindringer overfering av korrigerende data, og basen kan koble til et ubegrenset antall
roboter pa avstander pa opptil 15 km.

Installasjonskrav for 4G RTK Side 3-1 3472-858 C



Overforing av korreksjoner ved bruk av 4G mobiltjeneste
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4G-korreksjoner Sky Robot med RTK-basestasjon
antenne

En enkelt basestasjon kan mate korreksjoner til flere roboter, men hver robot mé& motta
korreksjoner fra bare én basestasjon for a holde korrigeringene konsistente.

Grunnleggende komponenter i RTK GPS-klippesystemet

e

/3 4
5
6
G578574
Bruker RTK-basestasjon Wifi-forsterker
Portal pa nettserver Arbeidsomrade (6) Arbeidsomrade

3472-858C Side 3-2 Installasjonskrav for 4G RTK: Oversikt over RTK GPS



Slgyfeledning Ladestasjon (9) Robot med antenne

Dette emnet beskriver robotens mekaniske egenskaper.

En bruker kan utgve direkte kontroll over roboten ved hjelp av brukergrensesnittet. Nar en
robot er registrert pa portalen som kjgrer pa en nettserver:

* Roboten kan sende informasjon til denne serveren som kan ses av brukeren.
» Brukeren kan gi kommandoer til roboten, vurdere ytelsen og justere konfigurasjonen.

Krav til omrade
GPS-signalkvalitet

Kvaliteten pa GPS-signalet er et viktig kriterium for & avgjgre om et omrade er egnet for en
tradlgs installasjon.

Merk: GPS-signalkvaliteten neer grensen til omradet (langs kanten av GPS-
arbeidsomradet) ma veere 2.

For de omradene der GPS-signalet er utilstrekkelig, kan kablede omrader brukes som en
del av installasjonen. De kan kobles sammen med andre arbeidsomrader og
stasjonsslayfen ved bruk av navigasjonsbaner.

GPS-signalkvaliteten avhenger av variabler som vaerforhold, satellittkonstellasjoner og
feltforhold. Det er viktig a ta hensyn til dette nar du vurderer omradet.

Apen himmelutsikt

Merk: Det er viktig for en 4G RTK-installasjon at det er apen himmel over hele omradet for
robotene og RTK-basestasjonen.

Traer og bygninger kan redusere signalnivaet. Det er viktig & huske pa at om vinteren, nar
treerne er nakne, kan du fa et signalniva som er hgyere enn om sommeren nar traerne har
lav og nar roboten skal arbeide.

Kritiske avstander til bygninger og traer er vist i figuren nedenfor.

(578585
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Skraninger
Den maksimale skraningen som er tillatt ved GPS-grensen, er 30 % (17°) eller 45 % (24°)
for versjoner av skraningsmodell (S).

Hvis RTK-datakorreksjonene overfares ved hjelp av wifi, kan korte og bratte skraninger
forarsake problemer. Disse kan forarsake en skygge som skjuler satellittsignalene. | en slik
situasjon kan en wifi-forsterker eller 4G brukes.

G578586

Wifi-forsterker RTK-basestasjon Maks.: 3 m

Avstand fra farlige funksjoner

Hvis avstanden mellom en farlig egenskap og grensen for arbeidsomradet i figuren nedenfor
er mindre enn 8 m, ma det installeres en fysisk barriere pa minst 15 cm i hgyden.

Farlige funksjoner inkluderer veier og vann.

>8 m
1(26.3 ft)
/ =

G578587

GPS-sikkerhetssonegrense
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Form og starrelse

Formen og starrelsen pa omradet er mindre viktig enn kompleksiteten til arbeidsomradet
innenfor det omradet. Beregning av GPS-ruten avhenger av det totale arbeidsomradet,

formen og om den inneholder kompleksiteter som smale passasijer, hindringer og No-Go-
soner. Store og komplekse omrader kan administreres ved bruk av flere arbeidsomrader.

Krav til GPS-signal

Problemer i installasjonen kan bety at roboten ikke mottar et GPS-signal med tilstrekkelig
hay kvalitet. De ngdvendige signalnivaene for ulike operasjoner er oppfgrt i de falgende
delene, sammen med handlingene som roboten utfgrer nar signalet er for lavt for den
ngdvendige operasjonen.

Signalets kvalitetsnivaer kan sees pa roboten ved a bruke Teknikerens meny (9) >
GPS RTK, eller i appen via Teknikerens meny-knappen > Sensordata > GPS.

Grenseoppdagelse via fjernkontroll

Nedvendig signalniva: = > 2.
Robothandlinger: Ingenting

Et ikon vises pa smarttelefonappen som informerer brukeren om at punktet ikke kan
registreres.

Grenseverifisering

Nedvendig signalniva: = > 2.

Robothandlinger: Etter ti minutter avgir roboten falgende melding: «Ngyaktig posisjon tapt.
Sjekk tilkoblingen med referansebasestasjonen» (Precise position lost. Check connection
with reference base station.)

GPS-navigasjon

Denne operasjonen refererer til at roboten bruker GPS-navigasjon for a forlate eller
returnere til stasjonen med eller uten No-Go-soner.

Nedvendig signalniva: = > 2.
GPS-signalets kvalitetsniva ma veere = > 2.
Robothandlinger:

» Etter 5 minutter starter roboten RTK-modulen pa nytt.
+ Etter 30 minutter roterer roboten seg selv for bedre & innrette antennen med satellittene.
« Etter tre timer utlgses en alarm.

Utgangsstasjon for mgnsterarbeid

Dette refererer til at roboten forlater stasjonen langs stasjonsslgyfeledningen.

Installasjonskrav for 4G RTK: Krav til GPS-signal Side 3-5 3472-858 C



Utgangsstasjon for monsterarbeid (fortsatt)

Nedvendig signalniva: > 1,2.
Robothandlinger:

+ Etter 5 minutter starter roboten RTK-modulen pa nytt.
» Etter tre timer utlgses en alarm.

Forlate stasjonsslgyfeledningen for a begynne a arbeide

Dette refererer til at roboten forlater stasjonsslagyfeledningen og begynner & arbeide i
megnstermodus.

Nedvendig signalniva: = > 2.

Robothandlinger: Etter ti minutter gar roboten tilbake til stasjonen ved hjelp av
stasjonsslgyfeledningen og pragver a starte oppdraget pa nytt.

4G RTK GPS-soner

3472-858C

| fraveer av en fysisk perifer ledning defineres arbeidsomrader av GPS-koordinater.
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Slgyfeledning Interne GPS-soner der roboten kan arbeide til
) ) ) forskjellige tider og under forskjellige forhold.
Arbeidsomrade. Disse omringer hele
arbeidsomradet for roboten og kan omgi interne (8) Etkablet arbeidsomrade, som kan brukes i
GPS-soner eller baner. omrader der GPS-signalet er utilstrekkelig for en
Bane 4G RTK-sone.

No-Go-sone der roboten er utelukket fra & arbeide.
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Omradeoppsett

Omradet som roboten arbeider pa, er definert av arbeidsomrader som kan bruke enten
perifer ledning eller 4G RTK til & definere grensene. | tillegg kan interne GPS-soner, No-Go-
soner og baner opprettes for a kontrollere klippefrekvens, manstre eller andre
brukerinndata.

Stasjonssloyfeledningen

En kablet stasjonsslgyfe ma brukes for & gjere det mulig for roboten & fa tilgang til
ladestasjonen.

Arbeidsomradet

Dette definerer det ytre driftsomradet av arbeidsomradet for roboten. Det er viktig at roboten
ikke beveger seg utenfor denne sonen.

Minst én sone ma konfigureres og utpekes som arbeidsomradet.
Et arbeidsomrade kan brukes til 8 omslutte en intern GPS-sone.

Arbeidsomradet er definert av en prosess for grenseoppdagelse. Etter oppdagelsen ma
arbeidsomradet verifiseres.

Definisjonen av arbeidsomradet kan kun gjares av brukere som har rollen som tekniker.
Brukerroller angis i nettportalen.

Konfigurasjonsparametrene som brukes til & definere arbeidsomradet, registreres.
Eventuelle endringer som gjgres for disse parameterne, krever verifisering og
bekreftelse.

Roboten stopper driften hvis det oppdages endringer i parametrene (f.eks. RTK-
basestasjonsposisjonen er endret) eller hvis forbindelsen til basestasjonen brytes.

Passasjen ma vaere minst 5 m bred hvis ett enkelt omrade inneholder en smal passasje
mellom kantene av arbeidsomradet.

G580699

(1) Grense for arbeidsomrade

Installasjonskrav for 4G RTK: 4G RTK GPS-soner Side 3-7 3472-858 C



Interne GPS-soner

Et hvilket som helst antall interne GPS-soner kan defineres for a optimalisere driften av
roboten, noe som definerer omrader der roboten arbeider til bestemte tider og
frekvenser.

Alle disse interne sonene ma veere innenfor det generelle arbeidsomradet.

De ma ikke defineres av en prosess for grenseoppdagelse. De kan defineres og
redigeres pa nettportalen eller i appen av alle typer brukere som har tilgang til roboten.

Klippehgyden i de ulike interne GPS-sonene er den samme som i det omkringliggende
arbeidsomradet.

No-Go-soner (sperresoner)

No-Go-soner (sperresoner) er omrader, vanligvis rundt hindringer, som roboten er utelatt fra.

Baner

No-Go-soner ma defineres av en prosess for grenseoppdagelse.

De kan bare defineres eller endres av brukere som har brukerrollen som tekniker.
No-Go-sonens grenser ma verifiseres.

No-Go-soner ma vaere minst 5 m fra kanten av arbeidsomradet og andre No-Go-soner.
No-Go-soner ma veere minst 1 m brede i alle retninger.

Lange No-Go-soner ma veere minst 5 m brede.

Baner er et nyttig og effektivt middel for & koble sammen separate arbeidsomrader. Disse
arbeidsomradene kan veere kablede omrader eller 4G RTK-soner. Det er ingen grense for
antall omrader som kan kobles sammen med baner.

En bane er automatisk omsluttet av et arbeidsomrade etter at banen er opprettet.
Baner kan plasseres utenfor andre arbeidsomrader.

De kan bare defineres eller endres av brukere som har brukerrollen som tekniker.
Baner ma oppdages ved behandling av punktoppdagelse.

Banegrenser ma verifiseres.

Baner kan ha ulik bredde.

Baner kan ha forgreninger. Nar disse er riktig koblet til hovedbanen, vises de med en bla
prikk.

Hvis man bruker baner, ma én av banene starte ved stasjonsslayfen, og hele bredden av
banen ma krysse slgyfeledningen.

Kablede omrader

Kablede omrader kan brukes for de omradene der GPS-signalkvaliteten er utilstrekkelig til at
en 4G RTK-sone kan defineres.
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Stasjon og sloyfe

Minst én slgyfeledning ma installeres rundt stasjonen for at roboten skal kunne forlate og
returnere til stasjonen. Ett arbeidsomrade eller én bane ma krysse stasjonsslgyfeledningen.
Selv om installasjonen kan inkludere flere arbeidsomrader eller baner (eller kablede
omrader) og flere arbeidsomrader og baner kan krysse stasjonsslgyfen, trenger bare én/ett
a krysse stasjonsslgyfen.

Denne delen definerer de kritiske dimensjonene knyttet til slayfen for en 4G RTK-
installasjon.

Enkeltsloyfe med ett arbeidsomrade eller én bane
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Foelgende vilkar gjelder:

Stasjonsslgyfen ma krysse arbeidsomradet eller en bane og angis som naboomrade.

Stasjonsslgyfen ma overlappe med arbeidsomradet eller banen med minst 4 m i begge
retninger.

Signalnivaet som oppdages av roboten nar den er pa stasjonen, ma veere minst 1,2.
Signalnivaet innenfor overlappingsomradet ma veere 2.

Lengden pa rett ledning pa innkommende og utgaende side ma vaere > 3,5 m.
Avstanden mellom stasjonen og arbeidsomradet eller banen ma vaere > 2 m.

En mekanisme ma defineres for a tillate roboten a returnere pa stasjonsslgyfen. Dette
kan veere en bane eller et GPS-returpunkt.

Enkeltsloyfe med flere arbeidsomrader eller baner

Flere arbeidsomrader eller baner kan kobles til slgyfeledningen. Dette kan veere flere
arbeidsomrader eller soner som omgir banene.
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Enkeltsloyfe med flere arbeidsomrader eller baner
(fortsatt)

GPS > 1.2
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Arbeidsomrade 1 Arbeidsomrade 2 Baner

Foelgende vilkar gjelder:

+ Stasjonsslgyfen ma krysse hvert arbeidsomrade eller hver bane. Hver enkelt ma angis
som et naboomrade til slgyfen.

+ Stasjonsslgyfen ma overlappe med hvert arbeidsomrade eller hver bane med minst 4 m
i begge retninger.

+ Signalnivaet som oppdages av roboten nar den er pa stasjonen, ma veere minst 1,2.
» Signalnivaet innenfor overlappingsomradet ma veaere 2.

* Lengden pa rett ledning pa innkommende og utgaende side ma vaere > 3,5 m.

» Avstanden mellom stasjonen og banen ma vaere > 2 m.

* En mekanisme ma defineres for a tillate roboten a returnere pa stasjonsslayfen. Dette
kan veere en bane eller et GPS-returpunkt.

Flere stasjonsslgyfer

Nar flere slgyfer er koblet til stasjonen, er de ngdvendige signalnivaene de samme som for
enkeltslgyfen vist i forrige del. Malene knyttet til slgyfeledningene, er som felger:
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Flere stasjonssloyfer (fortsatt)
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* Huver slgyfe ma krysse arbeidsomradet eller banen og angis som naboomrade.

+ Slgyfen ma overlappe med arbeidsomradet eller banen med minst 4 m i begge retninger.
» Signalnivaet som oppdages av roboten nar den er pa stasjonen, ma veere minst 1,2.

+ Signalnivaet innenfor overlappingsomradet ma veere 2.

* Lengden pa rett ledning pa innkommende og utgaende side av hver slgyfe ma veere >
3,5m.

» Avstanden mellom stasjonen og arbeidsomradet eller banen ma vaere > 2 m.
» |kke bruk naerliggende signalkanaler for de forskjellige stasjonsslgyfene.

* Ledninger skal ikke vris.

* Hver slgyfe skal veere en enkelt ledningslinje.

* Ledningene til slgyfe 1 og slgyfe 2 kan plasseres i samme spor pa bakken for laderens
inngang og utgang.

* En mekanisme ma defineres for a tillate roboten a returnere pa stasjonsslayfen. Dette
kan veere en bane eller et GPS-returpunkt.

Krav relatert til baner

Baner er et nyttig og effektivt middel for & koble sammen separate arbeidsomrader. Disse
arbeidsomradene kan vaere kablede omrader eller 4G RTK-soner. Det er ingen grense for
antall omrader som kan kobles sammen med baner.
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Minimumskrav til banebredde og GPS-signal

Baner har en definert bredde. Som standard er bredden 3 m. Minimumsverdien er 1,4 m, og
maksimumsverdien er 10 m. Nar roboten navigerer langs banen, tar den en tilfeldig rute
mellom starten og slutten av banen for a redusere risikoen for at spor oppstar i gresset.

Baner gjer det mulig for roboten a navigere langs relativt smale passasjer. Maksimal
hastighet og klippehodenes handling nar roboten navigerer langs banen, kan konfigureres
slik at soner kan kobles sammen med smale og vanskelige passasjer.

Et GPS-signalniva pa 2 er ngdvendig i omradet der banen skal opprettes.

Baner opprettes og oppdages pa samme mate som arbeidsomrader.

Baner ma overlappe med tilkoblingssonene

Start- og sluttpunktene for banen ma ligge innenfor alle tilknyttede arbeidsomrader eller
stasjonsslgyfer.

Hvis banesonen overlapper et arbeidsomrade, er det ikke nadvendig & angi sonene som
naboomrader.

Baner kan koble sammen tradlgse og kablede omrader

Baner kan brukes til & koble sammen tradlgse og kablede omrader. | alle 4G RTK-
installasjoner ma stasjonen vaere omgitt av en slgyfeledning.

Det er ogsa mulig a bruke kablede arbeidsomrader for de omradene der GPS-signalnivaet
ikke er hgyt nok til & bruke et 4G RTK-omrade.

(G584427

Slgyfeledning (4) Tradlgst arbeidsomrade
Banesone Kablet arbeidsomrade
Bane

Nar en banesone overlapper med et kablet arbeidsomrade, ma banesonen settes som
naboomradet og til slayfen som angitt i den forrige figuren.
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Baner kan koble sammen tradlgse og kablede omrader
(fortsatt)

Der banene overlapper med tradlgse arbeidsomrader, er det ikke ngdvendig & angi
omradene som naboer.

Oppdage baner

Baner er en serie med GPS-veipunkter. Disse er definert avden samme
oppdagelsesprosessen som nar grensen til et omrade oppdages. Falgende vilkar gjelder:

« Nar man oppdager en bane som kobler til sleyfeomradet, ma det farste punktet som
oppdages, ligge innenfor slgyfeledningsomradet. Naboomradet ma ogsa angis til
slagyfen.

» |kke legg til for mange punkter nar det oppdages en bane. Pa rette deler er en avstand
mellom punkter pa mellom 3 m og 4 m tilstrekkelig. Pa buede deler skal punktene veere
naermere hverandre. Begrensning av antall punkter holder robotens navigasjon jevn og
rask.

* Minst ett punkt pa banen ma ligge i omradet som kobles sammen. Vanligvis vil flere
punkter veere plassert i arbeidsomradet for a hjelpe til med robotisk banenavigasjon.

(587196

Slgyfeledning Punkt

Banedesign

Nar du utvikler baner, er det bedre a bruke enkle lange baner i stedet for segmenterte baner.
Dette erillustrert i figuren nedenfor:
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Banedesign (fortsatt)
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Segmenterte baner anbefales ikke fordi roboten vil bruke GPS-navigasjon til a flytte seg fra
slutten av den ene banen til starten av den andre. Dette vil sannsynligvis skape spor i
gresset siden roboten alltid vil falge ngyaktig samme rute.
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Det anbefales ogsa a forlenge banene et godt stykke inn i malarbeidsomradet. Dette
forbedrer navigasjonen som brukes av roboten nar den ma returnere til stasjonen.

Flere baner kan konfigureres i samme omrade. Roboten vil automatisk optimalisere banen i
henhold til tilgjengelige baner og malomradet.
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Oppdage banesoner automatisk

Banen vist nedenfor, gar gjiennom flere omrader. Roboten gjenkjenner automatisk
omradene den gar gjennom.

G578630

Slgyfeledning (4) Omrade 2

Bane Omrade 3
Omrade 1

Denne listen vises som en del av egenskapene til banen nar den vises pa portalen. | dette
eksemplet vil banen bli karakterisert som:

* Fra omrade: Slgyfe
e Tilomrade: Omrade 1, Omrade 2, Omrade 3

RTK-basen

RTK-basen kan bruke enten wifi eller 4G for & overfgre datakorreksjoner til robotene.
Kravene og konfigurasjonen til installasjonen avhenger av metoden som brukes. Detaljer
om hver av disse basene finnes i den tilsvarende brukerhandboken.

Handboken inkluderer:

» En beskrivelse av basen og dens driftsfunksjoner.
* Installasjonskrav og -prosedyre.

* Feilsgking av basen.

» Informasjon om wifi-forsterkeren.

Krav relatert til permanente hindringer

Robotens sensorer oppdager midlertidige hindringer. Dette emnet angar permanente
hindringer som roboten ma unnga nar den beregner arbeidsmgnsteret og nar den arbeider.
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Alle slike hindringer ma veere omgitt av et arbeidsomrade eller en No-Go-sone. Begge
anses som trygge grenser.

Ladestasjon

Stasjonen ma veere minst 15 m fra enhver hindring.
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Ladestasjon Hinder
Vann
Vann er spesielt farlig for robotene og ma veere omgitt av en No-Go-sone eller et
arbeidsomrade.
Grensen til No-Go-sonen eller arbeidsomradet ma veere minst 8 m fra vannkanten.
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Vann (fortsatt)

Hvis bakken skraner ned mot vannet, kreves det en avstand pa minst 9 m mellom grensen til
arbeidsomradet eller No-Go-sonen og vannkanten.

1

>9m
(29.5 ft)

G578633

Grense

Hvis det ikke er mulig & ha minst 8 m mellom vannkanten og No-Go-sonen, ma det
installeres en fysisk barriere pa minst 15 cm i hgyden rundt vannet.

G603251

No-Go-sone Fysisk barriere

Dimensjoner knyttet til hindringer

En No-Go-sone ma vaere minst 1 mi alle retninger.
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Dimensjoner knyttet til hindringer (fortsatt)
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Minimumsavstanden mellom No-Go-soner er 5 m.
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No-Go-soner

En No-Go-sone ma vaere minst 5 m unna grensen til arbeidsomradet der roboten arbeider.

G578637

Grense for arbeidsomrade No-Go-sone

Hvis en hindring er mindre enn 5 m fra grensen til arbeidsomradet der roboten arbeider, bar
grensen til arbeidsomradet utformes for a ga rundt hindringen. Som vist i falgende figur gar
grensen til arbeidsomradet rundt hindringen:
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Dimensjoner knyttet til hindringer (fortsatt)

>5m

G580699

Grense for arbeidsomrade

Det ma vaere en minimumsavstand pa 5 m mellom delene av grensen som naermer seg og
forlater hindringen. Dette betyr at det vil veere et omrade med en bredde pa minst 5 m der
roboten ikke arbeider. For & overkomme dette kan du bruke to overlappende
arbeidsomrader.

G578638

Grense til arbeidsomrade 1 Grense til arbeidsomrade 2
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Kapittel 4

TORO.

Implementere en 4G RTK-installasjon

Installasjonskomponenter

GGGGGGG

Ladestasjon

Ladestasjonen for roboten.
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Stasjonssloyfe

Et kablet slayfeomrade ma defineres for at roboten skal returnere til og forlate stasjonen.
Denne stasjonsslgyfeledningen ma krysse et arbeidsomrade eller en bane.

RTK-base

En RTK-base ma installeres for a kommunisere med satellittene og deretter kommunisere
den ngyaktige posisjonen til robotene. Denne kommunikasjonen kan gjgres ved hjelp av 4G
eller wifi. Hvis du bruker wifi, kan det veere ngdvendig a bruke en wifi-forsterker. Detaljer om
basen finner du i den relevante brukerhdndboken for basen.

Arbeidsomrade

Arbeidsomrader er omrader som definerer hvor roboten har lov til & arbeide. Grensene til
disse omradene oppdages ved at roboten flyttes rundt pa omradet. For a sikre at roboten
holder seg innenfor arbeidsomradene, defineres en rekke viktige konfigurasjonsparametere.
Hvis noen av disse endres, blir arbeidsomradene ugyldige, og roboten vil slutte a arbeide.

Hele omradet

Tradlgs navigasjon krever hgy GPS-signalkvalitet. Hvis omradet er omgitt av treer eller
bygninger som hindrer basen og robotene i a se satellitter, kan tradlgse
navigasjonssystemer ikke vaere mulig.

® Interne GPS-soner

Et hvilket som helst antall interne GPS-soner kan defineres for a opprette forskjellige
arbeidsomrader. Disse ma veere plassert innenfor det generelle arbeidsomradet. De trenger
ikke & overlappe med stasjonsslayfen. De trenger ikke & defineres av noen prosess for
grenseoppdagelse.

Robot

Roboten ma veere utstyrt med en GPS-antenne slik at den kan kommunisere med satellitter
og RTK-basen.

Permanente hindringer

Dette er gjenstander som treer, uthus, dammer eller lekeplasser som roboten ma unnga. | de
fleste tilfeller kreves en No-Go-sone for a sikre at disse palitelig unngas, og at roboten
oppretter bedre ruteplanlegging.

© Wifi-forsterker

Nar wifi brukes til 8 kommunisere korreksjonene til roboten, kan det vaere ngdvendig a bruke
én eller to wifi-forsterkere for & dekke hele omradet.

No-Go-sone (sperresone)

Dette er omrader definert av GPS-koordinater der roboten ikke vil arbeide for a unnga
hindringer.
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Smarttelefonapp

Med Turf Pro Connect-smarttelefonappen kan du konfigurere og endre soner, endre
robotinnstillinger, planlegge klippetider og mer.

Nettportal

Roboten ma veere koblet til turfpro.toro.com-nettportalen.

Roboten ma konfigureres fgr den kan sees i portalen eller appen.

Baner

Baner er rekker av GPS-punkter som danner en rute roboten bruker til & navigere mellom
stasjonen og arbeidsomradene. Et arbeidsomrade omgir automatisk banen med gnsket
bredde etter at banen er oppdaget og verifisert.

Planlegge installasjonen

En installasjon uten perifer ledning krever et strengt sett med kriterier som skal oppfylles.
Vurder kriteriene som er angitt tidligere i denne handboken, for du starter installasjonen.

Vurdere omradet

1. Kontroller at det er fri himmelutsikt for robotene og basen.
2. Kontroller at GPS-signalet er sterkt.

Lage en plan

1. Lag en blakopi av omradeoppsettet.
2. Bestem plasseringen av stasjonen og slgyfen(e).

3. Bestem hvor mange arbeidsomrader som kreves. Dette vil avhenge av kompleksiteten
til omradet.

4. Bestem hvordan roboten skal navigere fra slgyfen til arbeidsomradet/arbeidsomradene.

5. Bestem plasseringen av basen.

6. Bestem om du vil bruke 4G eller wifi.

7. Bestem plasseringen av wifi-forsterkere om ngdvendig.

8. Bestem antall, starrelse og form pa de interne GPS-sonene som trengs.

9. Bestem deg for hvordan du skal handtere hindringer. Disse kan administreres med No-

Go-soner, eller ved form av arbeidsomradet og/eller fysiske barrierer.

Hvis du er i tvil, kontakter du din forhandler/leverandgr for hjelp og rad.

For du starter

1. Lad roboten ved hjelp av ladestasjonen.
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For du starter (fortsatt)

2. Oppdater programvaren til den nyeste versjonen.

3. Sjekk kvaliteten pa overflaten av omradet.
Fyll ut fordypningene i overflaten der det kan dannes vannpytter.
Sarg for at gresset klippes til en maksimal hgyde pa 10 cm.

Merk: En komplett 4G RTK-installasjon kan bare utfgres av noen som har brukerrollen
SOM TEKNIKER.

Installere RTK-basen, stasjonen og slgyfen

1. Installer basen i valgt posisjon. Se brukerhandboken (Operator’s Manual) for RTK-
basen.

2. Installer ladestasjonen pa det valgte stedet. Se brukerhandboken (Operator’s Manual)
for ladestasjonen.

3. Installer stasjonsslayfen i henhold til instruksjonene tidligere i denne handboken.

Fjernstyre roboten fra smarttelefonens
Connect-app

Turf Pro Connect-appen lar deg fjernstyre robotens bevegelser. Dette betyr at du kan utfgre
en grenseoppdagelse uten a matte skyve roboten manuelt.

Merk: Appen trenger bare a settes opp én gang for a fjernstyre roboten.

Koble roboten til basen

Metoden som roboten er koblet til basen med, avhenger av om wifi eller 4G brukes til
kommunikasjonen mellom dem.

En 4G RTK-installasjon krever passordbeskyttelse for wifi-tilkoblingen. Programvareversjon
3.0.0 eller hgyere kreves for basen. Detaljer om oppgradering av programvaren finner du i
den relevante RTK-basehandboken. Hvis baseprogramvaren er oppgradert, vil passordet bli
definert under oppgraderingen. Ellers finner du standard wifi-passord pa
identifikasjonsetiketten til RTK-basen. Du ma opprette et nytt passord.
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Koble til basen for wifi

HIVAC §1Hz MAX 5W  []
SSID: RTKWiFi
PASSWORD: XXXXXXXX

IP: 19246841 ot

PPor  HERE
1 ] e
/ESRB XXXXXX
2
G539289
Det fgrste passordet / standardpassordet for Serienummeret til basen

basens wifi

Slik kobler du roboten til basen:
1. Paroboten velger du Teknikerens meny (9) > GPS RTK > Wifi-tilkobling med RTK.

2. Skriv inn standardpassordet for basen.

Koble til basen for 4G

Merk: RTK 4G-funksjonaliteten pa roboten ma aktiveres fra smarttelefonens Connect-app
eller i portalen. Tilkobling via appen er den foretrukne metoden.

1. Sarg for at roboten er satt til PA (On)-posisjon og er online.
2. Logg pa smarttelefonens Connect-app eller portalen.

Koble til basen for 4G via appen
1. Velg Teknikerens meny-knappen > RTK-base.

2. Endre RTK-TiLkoBLINGEN til Mobil ved a bruke nedtrekksmenyen.
Merk: For serienummer 324000000 til 324999999
3. Skrivinn Nav-ID for basen. Denne finner du pa baseetiketten og i QR-koden.

Merk: Ikke bruk mellomrom nar du skriver inn ID-nummeret.

SID:
PASSWORD: XXXXXXXX g
IP: 19216841 ot
1 (O] i

/ ESRB X0

2

G539289
Forste passord / standardpassordet for base-Wi-Fi Serienummeret til basen
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Koble til basen for 4G (fortsatt)

Merk: For serienumre 325000000 og opp:

4. Skrivinn Nav-ID for basen. Denne finner du pa baseetiketten og i QR-koden.

Merk: Ikke bruk mellomrom nar du skriver inn modell- og serienummeret for basen.
XXXXX-000000000

( I%‘ﬁ’.."“ﬁ’ Icciupnwrs . 110V AC 60Hz MAX 5W
ndale Avenue Soul : 4
Bloomington, MN 55420119 USA -
www.tora.com "
MODEL NO. : IP: 192.168.4.1

30912US ]

SERIAL NO. :

000000000

1 \ RTKBASE V2246
.

2 3

G542400

Base-ID-serienummer, modell og serienummer Omrade tomt

Forste passord / standardpassord for basens ID

RTK Connection Mobile v

Base Nav ID 30911U5-3250000( (]

(542398

5. Velg tilbakepilen for a forlate siden (data lagres automatisk).

6. Sett hovedrobotbryteren til Av-posisjon, sla deretter PA igjen og trykk pa av/pa-knappen
pa tastaturet.

7. Se pa signalets kvalitetsniva og sa@rg for at det er 2,0. Bruk en av falgende metoder:

* | appen velger du Teknikerens meny-knappen > Sensordata > GPS.
* Paroboten velger du Teknikerens meny (9) > GPS RTK.

GPS-signalkvaliteten ma vaere 2,0.
Merk: Dette kan ta noen minutter.

Koble til basen for 4G via portalen

1. Velg roboten og klikk pa Parameters
(Parametere).

£ Parameters

G527736

2. Velg Qﬂ? for a laste ned de nyeste
konfigurasjonsparametrene fra roboten.

3. Velg Edit Parameters (Rediger parametere).
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Koble til basen for 4G (fortsatt)

4. Velg fanen RTK-base.

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

G540117

5. Endre RTK ConnecTioN (RTK-tilkobling) til Mobile (Mobil) ved a bruke
nedtrekksmenyen.

For serienummer 324000000 til 324999999
6. Skrivinn Nav-ID for basen. Dette finner du pa basisetiketten og QR-koden.

Merk: Ikke bruk mellomrom nar du taster inn base-ID-nummeret.

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

1/ @..

/ ESRB XXXXXX

2

G539289

Det forste passordet / standardpassordet for Serienummeret til basen
basens wifi

For serienumre 325000000 og opp:
7. Skrivinn Nav-ID for basen. Denne finner du pa baseetiketten og i QR-koden.
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Koble til basen for 4G (fortsatt)

Merk: Ikke bruk mellomrom nar du skriver inn modell- og serienummeret for basen.
XXXXX-000000000

>
| JHETORO COMPANY. 110V AC 60Hz MAX SW
ndale Avenue sou ID: iFi
Bloomington, MN 55420119 USA pnsswoggpﬂgﬁ} L
www.toro.com :
MODEL NO. : P: 192.15|E]

| SERIAL NO. :

-000000000

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

2 3

(542400

Base-ID-serienummer, modell og serienummer Omrade tomt

Forste passord / standardpassord for basens ID

RTK Connection Mobils v

Base Nav ID 30911U5-3250000( (]

(542398

8. Velg @ for a laste opp den nye innstillingen til roboten.

9. Sett hovedrobotbryteren til Orr (Av) -posisjon, sla deretter On (Pa) igjen og trykk pa av/
pa-knappen pa tastaturet.

10. Signalkvaliteten skal veere 2,0. Signalets kvalitetsnivaer kan sees ved & bruke
(Technician's menu)(9)(Teknikerens meny) > GPS RTK.

Merk: Dette kan ta noen minutter.

Koble smarttelefonen din til roboten via Turf
Pro Connect-appen

1. Nar telefonen er koblet til internett, apner du Toro Turf Pro Connect-appen og sjekker at
roboten er i flatelisten.

2. | telefoninnstillingene kobler du fra internett og kobler til roboten (identifisert i wifi-listen
som robotens serienummer).

3. Skriv inn standardpassordet 123456789.

4. Velg Koble til, og hvis du blir bedt om det, sier du at du vil veere tilkoblet nettverket uten
internett (dette kan ta et minutt far det dukker opp).

5. Apne Turf Pro Connect-appen.
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6. Velg menyikonet = > Wifi Direct.

Instrumentbordet til roboten vises.

Fjernstyring av roboten via 4G

Kjore roboten

Velg Spill av-knappen > Fjernkontroll.

Montere gjenstander

1. Velg Teknikerens meny-knappen.
2. Velg gnsket gjenstand for montering.

Opprette et arbeidsomrade

Grensen til arbeidsomradet er av avgjgrende betydning i en 4G RTK-installasjon. Den
definerer grensen for omradet der roboten kan operere. GPS-signalnivaet over hele
arbeidsomradet skal vaere 2. Dette er spesielt viktig ved grensen.

Merk: Opprettelsen av arbeidsomradet kan bare gjgres av en bruker som har brukerrollen
som TEKNIKER pa nettportalen.

Anbefalte teknikker for grenseoppdagelse

For & sikre gode resultater nar roboten klipper grensen, anbefales det at du markerer
klippebredden pa baksiden av roboten med tape. Dette gjgr det lettere a visualisere den
faktiske kanten av klippeomradet.

|
G578736
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Anbefalte teknikker for grenseoppdagelse (fortsatt)

Modell Klippebredde Avstand fra sentrum
500/500S 1033 mm 516,5 mm
300 633 mm 316,5 mm

Grensen oppdages ved a kontrollere roboten ved hjelp av smarttelefonappen.

GPS-punkter legges til med intervaller for a definere grensen.

Merk: Ikke legg til for mange punkter. Pa rette strekninger er ett punkt for hver 3. til 4. m

tilstrekkelig. Flere punkter bgr legges til i svinger

3to4m (9to 13 ft)

G578739

Lag buer i hjgrnene, ikke skarpe vinkler.

Merk: Vinkler ma avrundes med en minimumsradius pa 1 m.

Implementere en 4G RTK-installasjon: Opprette et
arbeidsomrade
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Anbefalte teknikker for grenseoppdagelse (fortsatt)

! 1m (3.2 ft)
!
/
L - .-‘.,?:
"h —
S
S — vy
—— ‘.‘.‘ |
G578738
For at buen som definerer grensen, skal anses som gyldig:
* Den generelle formen pa grensen kan vaere konveks eller konkav.
» Det ma ikke veere noen kryssing av punkter.
-

G578740

Merk: Pa de vanskelige delene av grensen merker du grensen for & hjelpe til med a lede
roboten langs den ngdvendige grensen.

Punktene pa buen kan redigeres (flyttes eller fiernes) fra nettportalen eller appen. Punktene
kan ogsa fijernes ved hjelp av smarttelefonappen under grenseoppdagelsen.

Opprette arbeidsomradet
Du kan opprette arbeidsomradet ved a bruke felgende verktay:

+ Pa smarttelefonappen med roboten (anbefalt)
* | appen eller nettportalen
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Opprette arbeidsomradet (fortsatt)

Bruke appen med roboten

1.

Velg Technician's menu-knappen (Teknikerens meny) > Parcels (Omrader) > Create
(Opprett).

Velg et navn pa sonen.

Om ngdvendig velger du avkrysningsboksen for konturklippemodus og kopierer GPS-
koordinatene fra en eksisterende sone.

Velg Border discovery (Grenseoppdagelse).
Legg til GPS-punkter via robotens fjernkontroll etter behov.

Merk: Hvis GPS-signalkvaliteten faller under 2,0, vil et stort ikon for Lav GPS-kvalitet
hindre tilfgyelsen av punkter.

Velg Complete (Fullfgr) for a lagre arbeidsomradet nar du naermer deg det fgrste
punktet.

Velg bakoverpilen for & ga tilbake til hovedmenyen.

Hvis arbeidsomradet overlapper stasjonsslayfen, velger du Sleyfe fra nedtrekksmenyen
for naboomrader.

Velg Bekreft grense eller Hopp over grenseverifisering.

Hvis Bekreft grense er valgt, vil roboten kjare og verifisere grensen.

10. Falg de resterende instruksjonene for a fullfgre oppsettsprosessen.

Bruke appen eller portalen

11.

Velg Teknikerens meny-knappen > Omrader > Opprett.
Velg et navn pa sonen.

Om ngdvendig velger du avkrysningsboksen for konturklippemodus og kopierer GPS-
koordinatene fra en eksisterende sone.

Velg Grenseredigering.

Legg til GPS-punkter med fingeren (eller musen) etter behov for a opprette omradet
Fullfer omradet ved a velge det farste punktet.

Velg Lagre nar du nzermer deg det farste punktet for a lagre arbeidsomradet.

Velg bakoverpilen for a ga tilbake til hovedmenyen.

Hvis arbeidsomradet overlapper stasjonsslgyfen, velger du Slgyfe fra nedtrekksmenyen
for naboomrader.

. Velg Bekreft grense eller Hopp over grenseverifisering.

Hvis Bekreft grense er valgt, vil roboten kjgre og verifisere grensen.

Falg de resterende instruksjonene for a fullfgre oppsettsprosessen.
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Verifisere grensen pa roboten

1.

Pa roboten velger du Teknikerens meny (9) > Infrastruktur > Omrader > {Navn pa
arbeidsomradet} > Verifiser GPS-grensen og trykk pa haken.

Foelg med pa roboten mens den fglger grensen som nettopp har blitt oppdaget.
Nar det er fullfart, bekrefter du det pa roboten.

Opprette ytterligere arbeidsomrader

Et hvilket som helst antall arbeidsomrader kan inkluderes i installasjonen. Hver av dem
definerer et eget omrade der roboten kan arbeide.

Foelgende kriterier gjelder:

Minst ett arbeidsomrade eller én bane i den totale konfigurasjonen ma overlappe med
stasjonsslgyfeledningen.

Hvert arbeidsomrade ma overlappe med andre arbeidsomrader, slgyfeledningen, ekstra
baner eller et kablet omrade slik at roboten kan navigere over hele omradet.

Denne overlappingen bgr vaere minst4 m x 4 m.
Et arbeidsomrade ma opprettes av en bruker med rollen som tekniker pa nettportalen.

Interne GPS-soner

Interne GPS-soner kan opprettes innenfor et arbeidsomrade. Disse kan brukes til
optimalisere robotens arbeid gjennom planlegging.

Felgende vilkar gjelder:

Alle disse interne sonene ma ligge innenfor et GPS-arbeidsomrade.

De trenger ikke a defineres av noen prosess for grenseoppdagelse. De kan defineres og
redigeres pa nettportalen eller i appen av alle typer brukere som har tilgang til roboten.

Klippehgyden i de forskjellige omradene er den samme som den som er angitt for det
omkringliggende arbeidsomradet.

Opprettelsen av en intern GPS-sone kan gjgres enten via nettportalen eller appen.

Opprette og oppdage interne GPS-soner i appen

1.

3472-858C

Velg Teknikerens meny-knappen > Omrader > Navn pa arbeidssone > Opprett GPS-
sone.

Gi sonen et navn og velg Lagre.

Merk: Hvis du kopierte koordinatene til en annen arbeidssone, kan du hoppe over

grenseoppdagelse og velge grenseredigering for a redigere den i appen eller pa
portalen.

Utfer grenseoppdagelse for GPS-sonen.
Registrer GPS-punkter med robotens fjernkontroll.
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Opprette og oppdage interne GPS-soner i appen (fortsatt)

GPS-signalkvaliteten méa holde seg over 1,6.

Merk: Hvis oppdagelsen blir avbrutt eller telefonen din kobler fra, velger du
Grenseoppdagelse igjen for a fortsette registreringen. GPS-punkter lagres i sanntid for
roboten.

Opprette en No-Go-sone

No-Go-soner er et middel til & unnga permanente hindringer. | fravaer av en perifer ledning
er det viktig at du er klar over betingelsene knyttet til & unnga hindringer, for du oppretter
dem. Permanente hindringer og midler for & unnga dem ber angis i installasjonsplanen.

Du ma ogsa ta hensyn til dimensjonene beskrevet nedenfor far du definerer No-Go-sonen.

>5m
(16.4 ft)
2
3
80.2 cm
(31.5 inches)
63.9 cm
(25.2 inches)
Grense for arbeidsomrade Arbeidsomrade Omrade som skal utelukkes

fra arbeidsomradet

Som det fremgar av figuren ovenfor, nar roboten utfgrer grenseoppdagelsen eller arbeider i
en retning parallelt med grensen, vil plasseringen av det registrerte punktet pa grensen til
No-Go-sonen veere unna det faktiske omradet som skal ekskluderes. Denne avstanden er
halvparten av bredden til robotens hoveddel eller 639 mm.

Nar mgnsterretningen er vinkelrett til kanten av omradet, vil roboten stoppe nar midten av
akselen mellom bakhjulene nar den registrerte posisjonen til No-Go-sonens grense. | dette
tilfellet vil den registrerte GPS-posisjonen til No-Go-sonens grense vaere unna den fremre
stetfangeren til roboten. Avstanden mellom midtpunktet pa bakakselen og fronten av
hoveddelen er 802 mm. Nar mgnsterretningen er vinkelrett til kanten av omradet, vil nesen
til roboten ga lenger over grensen til No-Go-sonen sammenlignet med siden av roboten nar
mgnsteret er parallelt med kanten av omradet.
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For a unnga at roboten kommer inn i omradet som skal ekskluderes eller kolliderer med en
hindring, ber en minimumsavstand pa 300 mm mellom det ekskluderte omradet og siden
av roboten respekteres ved registrering av No-Go-sonen.

Roboten vil arbeide opptil en avstand unna den definerte marginen (som skal veere
minimum 300 mm fra siden av roboten) nar sonen registreres. For roboten er denne
avstanden 123 mm.

L
123 mm
4.8 inches)

300 mm
(12 inches)

G578642

Omrade som skal utelukkes fra arbeidsomradet

Det finnes to metoder for & opprette en No-Go-sone:

* lappen
* Paroboten

Opprette og oppdage en No-Go-sone i appen

3472-858C

Velg Teknikerens meny-knappen > GPS No-Go-soner.
Velg Opprett.

Tildel et navn til No-Go-sonen.

Velg Grenseoppdagelse.

o bk wbn -

Mens du gar bak roboten, legger du til GPS-punkter med +-knappen. Punkter kan
fiernes med X-knappen.

<

Velg Fullfer mens du er nzer det neermeste farste punktet for & lagre No-Go-sonen.

~

Velg venstre pil for a ga tilbake til menyen.
8. Velg Bekreft GPS-grense eller Hopp over grenseverifisering.

Hvis Bekreft GPS-grense er valgt, vil roboten kjagre og verifisere grensen.

9. Folg de resterende instruksjonene for a fullfare oppsettsprosessen.
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Opprette og oppdage en No-Go-sone pa roboten

1. Pa grensesnittet for roboten velger du Teknikerens meny (9) > Infrastruktur > GPS
No-Go-soner.

2. \Velg Opprett (Create).

3. Skrivinn et navn for No-Go-sonen.

4. Velg Manuell No-Go-soneoppdagelse (Manual No-Go zone discovery).
Merk: GPS-signalkvaliteten ma vaere over 2.0.

5. Velg Legg til et nytt GPS-punkt (Add a new GPS point). ANTALL GPS-PUNKTER (NUMBER
ofF GPS poinTs) vil na veere 1 pa skjermen Manuell No-Go-soneoppdagelse (Manual
NoGo zone Discovery).

6. Flytt roboten til en ny posisjon og velg Legg til et nytt GPS-punkt (Add a new GPS
point) pa nytt. Fortsett til du har plassert roboten i et sett med punkter som omringer
sonen som skal ekskluderes. Du ma legge til nok punkter for & definere sonen til den
ngyaktigheten du trenger, men hvis du legger til for mange punkter, vil det bremse
roboten i driften.

Merk: No-Go-sonen ma verifiseres.

Endre en eksisterende No-Go-sone i appen

Punkter i en eksisterende No-Go-sone kan endres for & opprette en ny No-Go-sone.

1. Velg en eksisterende No-Go-sone.
2. \Velg Grenseredigering.
3. Leggtil eller endre No-Go-sonepunktene:
A. Velg og dra i eksisterende punkter.
B. Velg omrader mellom eksisterende punkter for a legge til mellomliggende punkter
C. Velg Angre / Gjgr om eller Fjern alle punkter for a fierne punkter.
D. Etter a ha gjort noen endringer velger du Lagre.
4. Velg Bekreft GPS-grense eller Hopp over grenseverifisering.

Hvis Bekreft GPS-grense er valgt, vil roboten kjare og verifisere grensen.

Endre No-Go-soneinnstillinger

* No-Go-soner kan aktiveres eller deaktiveres via Turf Pro Nav-innstillingene i
Teknikerens meny.

* Grensemodus kan aktiveres eller deaktiveres.

No-Go-soner valideres automatisk. Hvis formen ikke er gyldig, blir fargen rad.

Verifisere No-Go-sonen pa roboten

Verifisering av No-Go-sonen kan gjgres via grensesnittet til roboten eller appen. Verifisering
av roboten gjares ved a bruke fglgende trinn:
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Verifisere No-Go-sonen pa roboten (fortsatt)

Velg Teknikerens meny (9) > Infrastruktur > GPS No-Go-soner og velg No-Go-sonen
du nettopp har opprettet.

Velg Bekreft GPS-grense. Bekreft at du vil bekrefte grensen.

Falg med pa roboten mens den beveger seg rundt grensen. Hvis du godkjenner
grensen, velger du OK. Hvis ikke velger du Avbryt og starter prosessen pa nytt.

Opprette baner

Baner gir roboten en effektiv mate a navigere mellom arbeidsomrader og stasjonen pa.
Siden de opererer i begge retninger, kan de brukes til a forlate og returnere til stasjonen.

Et typisk eksempel pa bruk av en bane er a oppgi en rute mellom stasjonen og dens slgyfe
og arbeidsomradet. Dette betyr at stasjonen kan installeres i en praktisk posisjon vekk fra
travle omrader. Baner kan ogsa brukes til & navigere mellom vidt adskilte arbeidsomrader.

Baner kan opprettes pa smarttelefonappen eller portalen.

Egenskaper ved baner

Baner trenger ikke a veere i noe arbeidsomrade. De vil opprette sitt eget arbeidsomrade,
som deretter ma verifiseres.

Flere baner kan kobles sammen. De ma kobles sammen med ett punkt pa hver bane.
Nar baner kobles sammen, vil en bla sirkel vises.

Sammenkoblede baner kan ha ulik bredde.

Bredden pa banen avgjer hvor raskt roboten kan bevege seg langs banen. Bruk brede
baner for mer effektiv drift nar det er mulig. Smale baner bgr brukes i omrader med
smale passasjer og flere permanente hindringer.

En av banene ma starte i stasjonsslayfen.
Sammenkoblede slgyfer ma ha minst én bane som starter i stasjonsslgyfen.

Nar man bruker sammenkoblede baner, er det bare banen som starter i stasjonsslayfen,
som ma angi de tilkoblede perifere ledningene til slgyfen.

Opprette en bane i appen

Merk: Startpunktet for banen ma veere innenfor stasjonsslayfen.

3472-858C

hwn =

Velg Teknikerens meny-knappen > GPS-baner.

Velg Opprett, og gi banen et navn.

Velg Oppdag-banen.

Kjar roboten og legg til punkter med smarttelefonen din.

Startpunktet for banen er grgnt. Sluttpunktet er hvitt. Punktene vil veere lineeert tilkoblet.
Nar du er ferdig, velger du Fullfer.
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Opprette en forgrenet bane

Forgrenede baner er baner som strekker seg fra en hovedbane. De kan brukes til & forlenge
baner til flere arbeidsomrader eller skape ekstra dekning.

1. Velg en hvit prikk pa en eksisterende bane.
2. Opprett den forgrenede banen ved & klikke pa kartet.
3. Nar du erferdig, velger du Fullfer.

Nar den er fullfgrt, vil forgreningspunktet vises som en bla prikk pa kartet.

Oppdage banen pa en smarttelefon

Dette ma gjgres ved a fiernstyre roboten fra smarttelefonappen. Dette krever at du har
konfigurert appen.
1. Plasser roboten pa det farste punktet til banen.

Merk: Nar en bane starter fra stasjonsslgyfen, ma det fgrste punktet pa banen veere
plassert inne i stasjonsslgyfen.

2. Sta bak roboten, flytt den langs banen, og legg til GPS-punkter ved hjelp av +-knappen.

(587196

Slgyfeledning Punkt

3. Det andre punktet ma veere plassert utenfor stasjonsslayfen. Oppdagelsen av banen
skal alltid ga fra stasjonsslgyfen mot de andre sonene.

Merk: Ikke legg til for mange punkter. Pa rette deler er den anbefalte avstanden mellom
punktene 10 m for baner. Punktene skal veere naermere hverandre pa buede deler.

4. Forleng banen inn i sonen. Dette hjelper navigasjonen nar roboten ma returnere til
stasjonen.

5. Trykk pa hakeknappen nar banen er fullfart. Appen vil beregne polynomet som dannes
av GPS-punktene.

6. Klikk pa Save (Lagre)-ikonet.

Implementere en 4G RTK-installasjon: Opprette baner Side 4-18 3472-858 C



Oppdage banen pa en smarttelefon (fortsatt)

Merk: Punktene som definerer banen som ble oppdaget, kan vises og endres i
nettportalen og appen.

7. Velg Verify GPS border (bekreft GPS-grense) eller Skip Border verification (hopp
over grenseverifisering).

Hvis Verify GPS border (Bekreft GPS-grense) er valgt, vil roboten kjgre og verifisere
grensen.

Baneinnstillinger

» Baner kan aktiveres eller deaktiveres via Turf Pro Nav-innstillingene i Teknikerens
meny.

» Bredden for arbeidsomradet til banen kan endres.
Standard bredde: 3 m. Hastigheten reduseres nar bredden er mindre enn 3 m.
* Klippehoder kan aktiveres eller deaktiveres.
+ Tilkoblede perifere ledninger (dvs. slgyfeledning) kan aktiveres eller deaktiveres.

Verifisere en bane

Siden banene er omsluttet av et arbeidsomrade med en grense, ma banene verifiseres.
Endringer i bredden eller GPS-punktene pa banen krever at banen verifiseres pa nytt.

Velg Teknikerens meny-knappen > GPS-bane > Bane som verifiseres > Verifiser
GPS-bane eller Hopp over GPS-baneverifisering.

Stille inn klipperetningen

Denne prosedyren lar deg sikre at roboten klipper i en retning som tilsvarer definisjonen av
idrettsplassen eller -banen. Denne prosedyren forutsetter at idrettsplassen eller -banen er
satt opp for mansterklipping (dvs. at arbeidsomradet som tilsvarer idrettsplassen eller
-banen, er opprettet). Denne prosedyren lar deg angi primeere og sekundeere
arbeidsretninger.

For du starter denne prosedyren, bgr du sjekke at GPS-signalkvaliteten er minst 1,6. |
appen velger du Technician's menu (Teknikerens meny)-knappen > Sensors data
(Sensordata) > GPS. Pa roboten velger du (9)Technician's menu (Teknikerens meny) >
GPS RTK.

Stille inn klipperetningen i appen

Velg tannhjul-knappen.
Velg Klipping.

Velg klipperetningen.
Velg arbeidsomradet.

o bk~ wbd -~

Roter prikken for a velge en vinkel for arbeidsomradet.
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Stille inn klipperetningen i appen (fortsatt)

6.

Stille inn klipperetningen pa roboten

Du kan velge 1, 2 eller 4 vinkler, eller du kan tilpasse opptil 8 vinkler.

Velg Lagre for a lagre endringene dine.

Denne prosedyren lar deg sikre at roboten klipper i en retning som tilsvarer definisjonen av
idrettsplassen eller -banen. Denne prosedyren forutsetter at idrettsplassen eller -banen er
satt opp for mgnsterklipping (dvs. at arbeidsomradet som tilsvarer idrettsplassen eller
-banen, er opprettet).

Denne prosedyren lar deg angi primaere og sekundaere arbeidsretninger.

Far du starter denne prosedyren, bgr du sjekke at GPS-signalkvaliteten er minst 1,6. Pa

roboten velger du Teknikerens meny (9) > GPS RTK > GPS-signalkvalitet.
1.

Plasser roboten pa et punkt som skal brukes
som referansepunkt for a definere retningen
. Det anbefales at dette punktet er neer et
hjerne av banen.

Velg Teknikerens meny (Technician's menu)
(9) > Infrastruktur (Infrastructure) >
Omrader (Parcels) > {RTK GPS-sone som
tilsvarer banen). Kontroller at alternativet
Mgnsterklipping (Pattern mowing) er merket
av.

Velg Hovedretning (Main heading).
Velg Angi ref-punkt (Set ref. point).

Skyv roboten minst 10 m i den ngyaktige
retningen som meansteret skal etableres i (2.
Det anbefales a flytte roboten sa langt som
mulig for & sikre en mest mulig ngyaktig maling
av retningen.

Nar du har flyttet roboten mer enn 10 m, kan

du definere det andre punktet 3. Velg Angi hovedretning.
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Stille inn klipperetningen pa roboten (fortsatt)

7. Vinkelen mellom robotens orientering og rett
nord vises (4.

Hvis du ikke er forngyd med vinkelen, velger
du Slett ref-punkt og starter prosessen pa
nytt.

Det er ogsa mulig & stille inn de andre
klipperetningene i forhold til hovedretningen.
Hvis du vil gjgre dette, velger du Andre
retninger, og deretter velger du Antall
retninger og vinkelen mellom hver av disse
retningene.

8. Etter at retningen er definert, lagrer du
innstillingene.

Angi et GPS-returpunkt

Det anbefales a bruke en bane for a koble stasjonsslgyfen til et arbeidsomrade, men hvis en
bane ikke brukes, ma et GPS-returpunkt legges til for a gjgre det mulig for roboten a
returnere til stasjonen. Dette punktet ma defineres inne i slgyfeledningen og

3472-858C

arbeidsomradet:

A

G578754
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G578741

GPS-returpunkt

Plasser roboten pa et punkt som er minst 5 m unna slgyfeledningen, og i en retning som

er vinkelrett til slgyfeledningen. Figuren nedenfor viser tre gyldige posisjoner for
eksemplet vist i forrige figur.
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2. Skyv roboten fremover til den er inne i slayfen og pa punktet der GPS-returpunktet er
ngdvendig.

3. Paroboten velger du Teknikerens meny (9) > Infrastruktur > Omrader > {Navn pa
arbeidsomradet} > Naboomrader.

4. Merk knappen ved siden av slayfen til PA. Dette vil opprette et punkt som vil lede
roboten fra arbeidsomradet inn i slgyfen.

5. Velg GPS-punkter > Angi.
6. Bekreft innstillingen.

Konfigurere installasjonen

Velge klippeskivetypen

Hvis arbeidsomradet ditt skal klippes i en lavere klippehgyde (mindre enn 20 mm), kan du
velge a bruke en klippeskive med «lav hgyde». Rekkevidden til klippeskivene med lav
hgyde er mellom 15 mm og 90 mm.

Velge klippeskivetypen i appen

1. Velg tannhjulikonet gverst til venstre.
2. \Velg Maskinvareinformasjon.
3. Velg Lav klippehgyde.
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Velge klippeskivetypen (fortsatt)
Velge klippeskivetypen pa roboten

1. Velg Teknikerens meny (9) > Avanserte parametere.
2. Velg Klippeskive og velg Lav hoyde.

Stille inn klippehogyden

Klippehgyden pa knivene kan stilles inn for hvert arbeidsomrade som er definert i
installasjonen. Det er ikke mulig & stille inn forskjellige klippehgyder for interne GPS-soner.
Disse ma ha samme klippehgyde som det overordnede arbeidsomradet.

Merk: Klipping er ikke aktivert som standard nar roboten navigerer langs en bane.

Stille inn klippehgyden i appen

1. Velg Klippehgyde-knappen.
2. Bruk skyveknappen for a justere klippehayden.

Stille inn klippehoyden pa roboten

| grensesnittet til roboten velger du Innstillinger > Klippehgyde.
Velg arbeidsomradet der du endrer klippehgyden.
Velg Angi mal. Velg omradet for a endre klippehgyden.

hownh =

Angi pakrevd hgyde og trykk pa hakeikonet.

Definere arbeidsplanen

Arbeidsplanen for roboten kan defineres ved a angi en tidsplan, angi en prosentandel av
tiden som er tildelt hvert arbeidsomrade, eller ved a angi antall ganger et arbeidsomrade
kan flyttes i Igpet av en dag.

Arbeidsplanen kan ogsa brukes til 8 angi rekkefglgen roboten klipper arbeidsomradene.

Tidsplanen kan enklest defineres i appen eller nettportalen.

Klipping av grenser
Det er viktig i en 4G RTK-installasjon at grensen til arbeidsomradet klippes regelmessig.

Merk: Det anbefales pa det sterkeste at du bruker sekvensiell planlegging til & administrere
grensen.

Nar sekvensiell planlegging implementeres, vil grensen alltid klippes sa snart
arbeidsomradet er helt klippet.

Implementere sekvensiell planlegging i appen

1. Velg knappen for Planlegging (klokke).
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Klipping av grenser (fortsatt)

2.

Sgrg for at SEKVENSIELL PLANLEGGING er merket av.

Implementere sekvensiell planlegging pa roboten

1.

Pa grensesnittet til roboten velger du Service Settings > Operations
(Serviceinnstillinger > Operasjoner).

Velg Sequential Schedule (Sekvensiell tidsplan) og merk av for knappen PA.

En liste over omrader, inkludert baner, presenteres. Merk de som skal inkluderes i
sekvensen.

Hvis du ikke vil at grensen til et omrade skal inkluderes i sekvensen, velger du Settings
> Border (Innstillinger > Grense) og definerer grenseinnstillingene.

Merk: Grensene for No-Go-soner forblir de samme.

Konfigurere parameterne for utgangsstasjonen

Et GPS-signalniva pa 1,2 er tilstrekkelig for at roboten skal kunne forlate stasjonen, men det
kreves et signalniva pa 2 for at roboten skal kunne operere i arbeidsomradet. Nar den
forlater stasjonen, ma roboten reise en avstand X langs slgyfeledningen far den mater et
passende signalniva pa 2. Denne avstanden X ma angis som en utgangsparameter.

Denne parameteren kan stilles inn manuelt, men det anbefales at du lar roboten stille den
inn automatisk.

Stille inn utgangsparameterne automatisk (kalibrering av ledningen)

1.
2.

4.

Plasser roboten ved ladestasjonen.

Velg Teknikerens meny (Technicians menu ) (9) > Infrastruktur (Infrastructure) >
Stasjoner (Stations)> Manuell stasjon (Manual station) > Kalibrer na (Calibrate
now).

Bekreft at du gnsker a kalibrere stasjonen. Roboten vil lage en krets av slgyfen. Den vil
stille inn Min. utgangsavstand (Min exit distance) til tilbakelagt distanse for GPS-
signalnivaet pa 2 registreres. Maks. utgangsavstand (Max exit distance) vil bli satt til
1,0 m mer enn minimumsverdien.

Bekreft for a godta verdiene.

Stille inn utgangsparameterne i appen

3472-858C

hwn -

Velg Technician's menu (Teknikerens meny)-knappen > Stations (Stasjoner).
Velg stasjonen som ma ha parameterne justert (vanligvis Manuell stasjon 1).
Rediger innstillingen for Exit miN DIsTANCE (minimal utgangsavstand).

Rediger innstillingen for ExiT max DiSTANCE (maksimal utgangsavstand).

Merk: Maksimal avstand ma veere starre enn minimal avstand.
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Konfigurere parameterne for utgangsstasjonen (fortsatt)
Stille inn utgangsparameterne manuelt

1. Velg Teknikerens meny (Technicians menu) (9) > Infrastruktur (Infrastructure ) >
Stasjoner (Stations) > Manuell stasjon (Manual station) > Utgangsparametere
(Exit parameters).

2. \Velg Opprett nytt parametersett (Create new parameter set).

3. Angiavstanden X som Min. utgangsavstand (Min exit distance). Minimumsverdien
som kan angis er 0,8 m.

4. Angi pakrevd verdi for Maks. utgangsavstand (Max exit distance). Dette kan vaere
1 m mer enn minimum utgangsavstand.
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Kapittel 5

Slik fungerer Turf Pro i en 4G RTK-
Installasjon

Forlate stasjonen

Roboten forlater stasjonen nar:

* Dbatteriet er helt ladet opp
» arbeidsplanen tilsier det

Maten roboten forlater stasjonen og gar inn i arbeidsomradet/banen pa, avhenger av
konfigurasjonen av installasjonen:

» En stasjonsslgyfe overlapper arbeidsomradet
* Roboten bruker én eller flere baner for a navigere til arbeidsomradet

Stasjonssloyfe overlapper GPS-arbeidsomradet

1 2
3 — /

E

G578755

Slgyfeledning (3) Angi avstanden som roboten skal bruke for &

) . komme inn i GPS-arbeidsomradet og oppdage et
Grense for GPS-arbeidsomrade GPS-signalniva pa 2

Roboten ma oppdage et GPS-signalniva pa minst 1,2 nar den er pa stasjonen. Nar den
forlater stasjonen, vil den fglge slgyfeledningen i en avstand til den har kommet inn i GPS-
arbeidsomradet og den oppdager et GPS-signalniva pa 2 3.
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Stasjonssloyfe overlapper GPS-arbeidsomradet (fortsatt)

Nar roboten nar arbeidsomradet og oppdager et GPS-signalniva pa 2, stopper den og
beregner ruten mot punktet der den er planlagt a arbeide. Den setter klippehgyden til
verdien som er angitt for GPS-arbeidsomradet, og roterer deretter bort fra ledningen og
bruker GPS til & navigere dit den skal begynne a arbeide.

Roboten bruker én eller flere baner for a navigere til et
arbeidsomrade

For store og komplekse installasjoner gir baner en effektiv mate a navigere til
arbeidsomradene pa. Baner oppretter automatisk egne arbeidsomrader, sa minst én bane
eller ett arbeidsomrade ma overlappe med stasjonsslgyfeledningen.

Roboten vil forlate stasjonen og bevege seg langs sporledningen til den registrerer at den
har gatt inn i et arbeidsomrade. Roboten vil deretter rotere bort fra ledningen og bevege seg
til enden av banen som vil fgre til omradet der den skal arbeide. Den vil bevege seg langs
banen ved a bruke en tilfeldig forskyvning fra banen for a sikre at spor ikke blir liggende

igjen i gresset.

Nar roboten registrerer at den har kommet inn i arbeidsomradet der den skal arbeide, vil den
bevege seg bort fra banen mot punktet der den skal begynne & arbeide.
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G587133
Slayfeledning Arbeidsomrade 1
Bane Arbeidsomrade 2

Arbeide

Nar roboten har forlatt stasjonen, vil den navigere til neste arbeidsomrade.

Arbeide i et enkelt omrade

Roboten vil navigere til startpunktet for mgnsteret den har beregnet for denne sonen, og
begynne a arbeide med en overlapping pa 10 cm for hver linje i mgnsteret. Den vil fortsette
pa denne maten til den ma returnere til stasjonen.
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Arbeide i et enkelt omrade (fortsatt)
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G578666
GPS-sikkerhetssonegrense Start pa syklusen

Slutt-/startpunkt for syklusen

Klippemeansteret utfgres over flere arbeidssykluser. Ved starten av hver nye syklus
gjenopptar roboten mansteret, som standard, pa det ngyaktige punktet der forrige syklus
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Arbeide i et enkelt omrade (fortsatt)

pa slutten av forrige syklus.

sluttet. Det er ogsa mulig a gjenoppta klippingen ved starten av linjen som var ufullstendig

Nar mgnsteret er fullfart, beregner roboten et nytt klippemenster og roterer klipperetningen
for & sikre optimal klippekvalitet og full dekning av feltet. | eksemplet vist i fglgende figur,
klipperetninger om ngdvendig.

spesifiseres fire retninger med vinkler pa 45 ° mellom seg. Det er mulig a bruke feerre

45°

Arbeide i et komplekst omrade

retningen pa arbeidsmgnsteret.

Nar roboten opererer i et mer komplekst arbeidsomrade, er omradet delt inn avhengig av
Roboten vil forst arbeide i delomrade 1ien

bestemt retning. Dekning av et delomrade kan
kreve mer enn én syklus.

= =
Nar delomrade 1 er fullfart, vil roboten flytte seg
direkte for a begynne a klippe delomrade 2 i
samme retning. En ny syklus startes ikke.

G527679
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Arbeide i et komplekst omrade (fortsatt)

Nar hele omradet er fullfgrt, vil roboten returnere til
stasjonen for a lade. Den vil deretter beregne nye
delomrader som vil dekke arbeidsomradet nar den
arbeider i en ny retning. En ny arbeidssyklus vil
begynne. op

G527680

Nar delomrade 3 er fullfart, vil roboten flytte seg
direkte for & begynne a klippe delomrade 4 i
samme retning. En ny syklus startes ikke.

Under mansterklipping snur roboten seg far K
kanten av det definerte klippeomradet. Det er viktig

a sgrge for at roboten klipper grensen

regelmessig.

G527681

Velge arbeidsomrade

Nar det er flere klippeomrader som skal klippes, er det viktig at hver sone klippes etter
behov og i Igpet av tidene den er tilgjengelig.

Det er to metoder som roboten bruker til & bestemme hvor den skal arbeide:

* Implementere sekvensiell planlegging (anbefales)
» Definere prosentandelen av tid som skal brukes i hver sone

Merk: Det anbefales at du definerer en arbeidsplan for roboten.

Sekvensiell planlegging

Den enkleste maten a sikre at hver sone og dens grense klippes regelmessig, er a
implementere sekvensiell planlegging. Nar sekvensiell planlegging er implementert, vil
roboten arbeide i hver sone etter tur og klippe grensen nar klippingen er fullfgrt. Roboten
arbeider etter den definerte arbeidsplanen.

Prosessen med sekvensiell planlegging vises i figuren nedenfor. Vurder
installasjonsoppsettet med tre separate soner som skal klippes. Den definerte tidsplanen
tilsier at sone 2 og 3 er utilgjengelige pa bestemte tider av dggnet.
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Sekvensiell planlegging (fortsatt)

T=0 4
> 6
T=1
1
2

G581271

Pa tidspunktet T=0 begynner roboten & klippe sone (D. Nar hele omradet er klippet, klipper
den grensen og returnerer deretter til stasjon (). Deretter beveger den seg til sone (2 og
klipper til tidspunktet T=1. Pa dette tidspunktet tilsier den definerte tidsplanen at sone
ikke er tilgjengelig. Roboten returnerer til stasjon (&).

Merk: Ved klipping av grensen falger roboten samme retning som ble brukt da grensen ble
oppdaget.

2

G581690

Pa tidspunktet T=1 vil roboten flytte til sone (3) og klippe der til tidsplanen tilsier at sone
ikke er tilgjengelig. Roboten vil ga tilbake til stasjon (5) og deretter returnere for a fullfgre
klippingen av sone (2). Nar omradet er klippet, vil den klippe grensen far den returnerer til en
stasjon @. Siden sone @ fortsatt ikke er tilgjengelig, vil den flytte til sone (U og begynne &
klippe i en ny retning.

Pa tidspunktet T=2 er sone (W ikke fullfgrt nar sone ) blir tilgjengelig.
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Sekvensiell planlegging (fortsatt)

=2

T=3

G581691

Pa tidspunktet T=2 vil roboten fullfgre klippingen av sone (U og deretter klippe grensen fgr
den returnerer til stasjon ). Den vil da ga tilbake til sone & og fullfgre klippingen av sonen

og grensen. Den vil returnere til stasjonen og deretter begynne a klippe sone (2) i en ny
retning.

Merk: Det anbefales pa det sterkeste a bruke sekvensiell planlegging. Hvis det ikke brukes,
er det ngdvendig a definere prosentandelen av tiden som skal brukes pa a arbeide i en
bestemt sone og a spesifisere eksplisitt antall ganger per uke grensen skal klippes.

Monsterarbeid med definerte prosenttider
Dette alternativet anbefales ikke.

Nar du arbeider i m@nstermodus, vil roboten fortrinnsvis fullfere arbeidet i én sone fgr den
gar videre til en annen, og overstyre de tildelte prosenttidene.

Tenk pa situasjonen der det er tre soner:
+ Sone 1 som har en prosenttid pa 40 %

* Sone 2 som har en prosenttid pa 20 %
» Sone 3 som har en prosenttid pa 40 %

Roboten arbeider i sone 1, til syklusen avsluttes
nar den ma tilbake til stasjonen for a lade. Arbeidet
i sone 1 er ikke fullfart.

G578668
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Monsterarbeid med definerte prosenttider (fortsatt)

Nar roboten fortsetter a arbeide, vil den ignorere
M
= .

prosenttidene som er tildelt, og returnere til sone 1
G578669

for a fullfare mansteret. Nar dette mensteret er
fullfart, vil den ga tilbake til stasjonen og en ny
syklus vil begynne.

Roboten vil na starte arbeidet pa en ny sone.

M
Den vil begynne & arbeide i sone 2 som har en
hayere prosentandel av tiden som er tildelt. En ny E )
syklus startes.

G578670

Unnga hindringer ved klipping

Denne delen beskriver hvordan roboten handterer sma hindringer innenfor arbeidsomradet.
Staerre, permanente og farlige hindringer ma unngas ved a ekskludere dem i definisjonen av
arbeidsomradet eller ved bruk av No-Go-soner.

Nar roboten klipper normalt, beveger den seg med en hastighet pa ca. 1 m/s, 3,5 km/t. |
omrader der gresset er lengre, vil roboten automatisk tilpasse klippemodusen ved a bremse
ned.

Roboten kan oppdage en hindring (permanent eller forbigaende) gjennom et sett med
sonarsensorer. Oppdagelse far roboten til &8 bremse ned og forsiktig bergre hindringen, med
trykksensorene pa stetfangeren.

Nar roboten oppdager en hindring nar den arbeider i mgnstermodus, vil den bevege seg
bakover og prgve a navigere rundt den ved hjelp av sma endringer i vinkel. Hvis dette
lykkes, vil den fortsette langs banen den fulgte.
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Hvis dette ikke lykkes, vil den bevege seg bakover og deretter til neste klippefelt, og fortsette
a gjare dette til den har passert hindringen.

G527690

Dette betyr at det er fare for at omrader bak hindringene ikke blir klippet. Men siden
klipperetningen endres med hver syklus, kan dette rettes i pafalgende sykluser.

Klippe grensen

Nar roboten klipper, nar ikke mgnsteret helt til kanten av arbeidsomradet. Det er derfor viktig
a konfigurere roboten til a klippe grensen.
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GPS- Arbeidsomradets (3) 21cm (@) 36cm
arbeidsomrade grense

Hver rad i mgnsteret strekker seg til punktet der sporingsenheten i smartboksen for roboten
nar en avstand pa 0,25 m fra grensen til GPS-arbeidsomradet. Omradet som klippes, er
innenfor grensen til GPS-arbeidsomradet.

Grensen kan klippes med eller mot klokken. Dette kan endres i appen ved a velge
tannhjulikonet gverst til venstre > Grense og endre innstillingen for grensen.

Den foretrukne metoden for & klippe grensen er & implementere sekvensiell planlegging. |
dette tilfellet klippes grensen automatisk hver gang roboten fullfarer klippingen av
arbeidsomradet.

Merk: Det anbefales pa det sterkeste at du bruker sekvensiell planlegging.

Hvis sekvensiell planlegging ikke brukes, ma roboten konfigureres til & klippe grensen minst
to ganger i uken.

Returnere til stasjonen

Roboten returnerer til stasjonen:

* nar batteriet ma lades
* nar tidsplanen tilsier det
* nar en kommando er gitt enten fra robotens grensesnitt, nettportalen eller appen

Maten roboten returnerer til stasjonen pa, avhenger av om arbeidsomradet er koblet direkte
til slayfen eller om det brukes baner for & koble sammen arbeidsomrader.

Returnere til stasjonen ved hjelp av baner

Baner brukes til 8 muliggje@re navigasjon mellom ulike arbeidsomrader.
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Returnere til stasjonen ved hjelp av baner (fortsatt)

G587201

Slgyfeledning Bane

Nar roboten ma returnere til stasjonen, vil den stoppe og beregne en rute til naeermeste
posisjon pa en bane. Det anbefales a fa banene til a strekke seg godt inn i arbeidsomradet
for a legge til rette for en kort rute tilbake til en bane for a returnere til stasjonen.

Den vil fglge banen ved hjelp av en tilfeldig forskyvning fra den faktiske banen for & unnga
spor i gresset. Nar roboten registrerer at den har kommet inn i stasjonsslayfeledningen, vil
den snu og fglge denne ledningen for & na stasjonen. Derfor ma en bane overlappe med
stasjonsslgyfeledningen.

Returnere til stasjonen direkte fra arbeidsomradet

Denne situasjonen vil mest sannsynlig oppsta i de installasjonene der det er ett enkelt
arbeidsomrade som direkte overlapper slgyfeledningen.

—l-

G578672

Slgyfeledning GPS-arbeidsomrade

3472-858C Side 5-11 Slik fungerer Turf Pro i en 4G RTK-installasjon: Returnere til
stasjonen



Returnere til stasjonen direkte fra arbeidsomradet
(fortsatt)

Et GPS-returpunkt ma vaere plassert innenfor omradet der slgyfen og GPS-arbeidsomradet
krysser hverandre.

Nar roboten ma returnere til stasjonen, vil den stoppe og beregne en rute mot GPS-
returpunktet. Nar den oppdager at den har krysset slgyfeledningen, snur den og falger
slgyfesporledningen til den nar stasjonen.

Merk: Det anbefales a bruke baner i stedet for GPS-returpunkter for & lede roboten tilbake
til stasjonen. Med baner vil roboten bevege seg langs banen ved a bruke en tilfeldig
forskyvning for a sikre at det ikke blir spor igjen i gresset.
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Kapittel 6
4G RTK-brukstilfeller

TORO.

En stasjonsslayfe er ngdvendig for at roboten skal fa tilgang til stasjonen. Minst ett GPS-
arbeidsomrade eller én bane ma veere koblet til stasjonsslgyfen. Det anbefales a bruke
baner i stedet for et GPS-returpunkt for roboten nar den returnerer til stasjonen.

Merk: For en 4G RTK-installasjon ma GPS-signalnivaet pa 2 veere tilgjengelig hvis
arbeidsomrader og No-Go-soner skal aksepteres.

Enkelt GPS-arbeidsomrade

2
I
1
|
|
1 |l—3
|
1
\_/
4
G587135
RTK-base GPS-arbeidsomrade

Slgyfeledning
Bane (anbefalt)

+ Omradet er apent. Ingen treer begrenser sikten mellom robotene, basen og satellittene.

3472-858 C Side 6-1 4G RTK-brukstilfeller



* GPS-signalnivaet er 2 over hele omradet.
» Basen kan monteres i en hgyde pa 4 m pa en bygning.

+ GPS-arbeidsomradet eller banen krysser stasjonsslayfeledningen med minst4 m x 4 m.
Slgyfen er angitt som naboomrade til arbeidsomradet eller banen.

Flere GPS-arbeidsomrader koblet til sloyfen

()_,

G587147

RTK-base Bane (anbefalt) GPS-arbeidsomrade 2
Slayfeledning (4) GPS-arbeidsomrade 1

+ To GPS-arbeidsomrader eller baner er definert. Hver av dem krysser stasjonsslgyfen

med 4 m x 4 m. | begge tilfeller ma slgyfen angis som naboomrade til arbeidsomradene
eller banene.

» Hvis wifi brukes til korrigeringene, kan det veere ngdvendig a bruke en forsterker.

4G RTK-brukstilfeller: Flere GPS-arbeidsomrader koblet til Side 6-2 3472-858 C
slgyfen



Flere GPS-arbeidsomrader forbundet med

baner
(),

G587149

Slgyfeledning GPS-arbeidsomrade 2
Bane RTK-base
GPS-arbeidsomrade 1

+ I tillegg til de to GPS-arbeidsomradene er det opprettet et ekstra GPS-arbeidsomrade for
banen, som overlapper med slgyfeledningen.

+ Banesonen krysser begge arbeidsomradene.
» Baner opprettes for a gjere det mulig for roboten a fa tilgang til begge arbeidsomradene.

» Banene strekker seg godt inn i arbeidsomradene. Dette hjelper roboten nar den
navigerer tilbake til stasjonen.

» Huvis wifi brukes til korrigeringene, kan det veere ngdvendig a bruke en forsterker.

* En ekstra bane som vil koble de to banene sammen, kan legges til slik at roboten kan
operere mellom de to omradene.

3472-858C Side 6-3 4G RTK-brukstilfeller: Flere GPS-arbeidsomrader forbundet
med baner



Enkelt arbeidsomrade, tre interne GPS-soner
og eén No-Go-sone

8
G587150
RTK-base No-Go-sone (e6) Intern GPS-sone 1
Slayfeledning Bane (anbefalt) Intern GPS-sone 2
GPS-arbeidsomrade Intern GPS-sone 3

+ Ett GPS-arbeidsomrade omfatter hele arbeidsomradet.

» GPS-arbeidsomradet eller banen krysser stasjonsslgyfeledningen med minst 4 m x 4 m.

» Tre interne GPS-soner er definert innenfor arbeidsomradet for a optimalisere
arbeidsplanen til roboten. Disse trenger ikke a krysse stasjonsslgyfeledningen.

+ En No-Go-sone er definert. Dette ma vaere minst 5 m fra grensen til det primsere GPS-

arbeidsomradet og falger reglene for installasjon av en No-Go-sone.

4G RTK-brukstilfeller: Enkelt arbeidsomrade, tre interne GPS- Side 6-4 3472-858 C

soner og én No-Go-sone



Separate arbeidsomrader forbundet med baner

G587151

GPS-arbeidsomrade 1 GPS-arbeidsomrade 2
Bane 1 GPS-arbeidsomrade 3
Bane 2

» Tre separate arbeidsomrader kan kobles sammen med baner.
+ En bane gar gjennom flere GPS-arbeidsomrader.

» Banene strekker seg inn i arbeidsomradet for a gjare det lettere a returnere til stasjonen
uansett hvor roboten befinner seg nar den ma returnere til stasjonen.

3472-858C Side 6-5 4G RTK-brukstilfeller: Separate arbeidsomrader forbundet
med baner



Arbeidsomrade som inneholder en smal
passasje

—— — —
—— — — —

C <5m (16.4 ft) 3

(580903

GPS-arbeidsomrade

| dette eksemplet inneholder arbeidsomradet en passasje der avstanden mellom deler pa
hver side av arbeidsomradegrensen er mindre enn 5 m. Dette oppsettet kan by pa
problemer, og konfigurasjonen vist i felgende figur ber tas i bruk i stedet. | denne
konfigurasjonen er det definert to separate soner for & unnga a ha to deler for naert
hverandre.

4G RTK-brukstilfeller: Arbeidsomrade som inneholder en Side 6-6 3472-858 C
smal passasje



G580904

(1) GPS-arbeidsomrade 1 (2) GPS-arbeidsomrade 2

3472-858C Side 6-7 4G RTK-brukstilfeller: Arbeidsomrade som inneholder en
smal passasje



Baner som kobler sammen GPS og kablede
arbeidsomrader

|

|

I

|

|

|

I 3

|

|

|

|

|

y

G587165

GPS-arbeidsomrade 1 GPS-arbeidsomrade 2
Baner Kablet arbeidsomrade

Baner kan brukes til 4 koble sammen GPS-arbeidsomrader og kablede omrader. En perifer
ledning kan veere ngdvendig i de situasjonene der GPS-signalnivaet er mindre enn 2.

4G RTK-brukstilfeller: Baner som kobler sammen GPS og Side 6-8

3472-858 C
kablede arbeidsomrader



Kapittel 7

TORO.

Feilsgking

Ved en 4G RTK-installasjon uten en perifer ledning er robotens sikkerhet for a kun operere
innenfor arbeidsomradet avgjerende. Det er en rekke konfigurasjonsparametere som angis i
installasjonen, som overvakes. Hvis noen av disse endres, genereres en feil og roboten
stopper.

Felgende er disse kritiske parameterne:

* RTK-basestasjonens referanseposisjon for oppmaling.
* |D-en til basestasjonen.

+ GPS-koordinatene til alle GPS-arbeidsomrader som er i bruk. Dette inkluderer ikke de
arbeidsomradene (eller interne GPS-sonene) som har 0 % arbeidstid.

* GPS-koordinatene til alle No-Go-soner.

+ Tilstanden til alle GPS-arbeidsomrader (hvis de er lagt til eller fiernet).

» Tilstanden til alle GPS No Go-soner (hvis de er lagt til, fiernet, aktivert eller deaktivert).
+ Wifi-passordet, hvis wifi brukes.

Nar et nytt oppdrag startes, oppdages eventuelle endringer automatisk, og roboten vil ikke
starte oppdraget. Arsaken til problemet kan sees pa GeolLink Summary-skjermen pa
robotens grensesnitt. Dette skal vises automatisk, men kan vises ved a velge Teknikerens
meny (9) > Infrastruktur > GeoLink Summary. Ta tak i alle problemer som mangler et
avkrysningspunkt. Denne informasjonen kan ogsa vises i appen ved a velge Teknikerens
meny-knappen og velge TURF PRO NAV. Ta tak i alle problemer med en gul trekant eller
rad sirkel pa skjermen.

Se den tekniske handboken for mer informasjon om alle meldingene som vises pa denne
skjermen.

Feilsoke RTK GPS-installasjoner

Denne prosedyren brukes til a identifisere problemet nar GPS-signalkvaliteten er for lav.
Signalkvalitetsnivaer kan sees ved a bruke Teknikerens meny (Technician's menu) (9) >
GPS RTK. Denne prosedyren bestar av en rekke trinn som bar utfgres i rekkefglge.

Verifisere GNSS-tilkoblingen til RTK-basestasjonen

Merk: Etter hver handling ma du alltid vente noen minutter for a bekrefte om GPS-
signalkvaliteten har gkt til RTK-kvalitetsniva > 1,2.

3472-858 C Side 7-1 Feilsgking



Verifisere GNSS-tilkoblingen til RTK-basestasjonen
(fortsatt)

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 baT(;gn

location and redo unobstructed
survey in sky view?

Continue to Verification of
the robot GNSS connection

G527792

Verifisere robotens GNSS-tilkobling

Merk: Etter hver handling ma du alltid vente noen minutter for & bekrefte om GPS-
signalkvaliteten har gkt til RTK-kvalitetsniva > 1,2.

Feilsgking: Feilsoke RTK GPS-installasjoner Side 7-2 3472-858 C



Verifisere robotens GNSS-tilkobling (fortsatt)

' Verification of the RTK base |
station GNSS connection

Technician’s menu >
GPS RTK >
GPS signal quality

Verify Robot fo | Is the GPS
base station WiFI| ‘E signal quality
connection <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

Verifisere roboten til RTK-basestasjonens wifi-tilkobling

Merk: Etter hver handling ma du alltid vente noen minutter for & bekrefte om GPS-
signalkvaliteten har gkt til RTK-kvalitetsniva > 1,2.

3472-858C Side 7-3 Feilsgking: Feilsoke RTK GPS-installasjoner



Verifisere roboten til RTK-basestasjonens wifi-tilkobling

(fortsatt)

Technician’s menu >
GPS RTK>
WiFi Connection

Tillegg

Inaktiv tilstand

[Check the connection betweer]

Replace the
smartbox

Verification robot GNSS
connection

l

the robot and the RTK base
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.

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

Det kan oppsta en tilstand som far roboten til & stoppe sitt autonome klippeoppdrag og ga
inn i en inaktiv tilstand. Arsaker til dette kan veere som falger:

* Roboten har stott pa et problem og har utstedt en alarm.
* Oppdraget har blitt stoppet manuelt.
| begge disse situasjonene er det mekanismer for a styre strgmforbruket til roboten.

Feilsgking: Tillegg

Side 7-4

3472-858 C



Inaktiv tilstand (fortsatt)

Alarm

3472-858C

4’@\4
___/

problem
resolved in
15 minutes?,

problem
resolved in 2
days?

l

OFF

— battery
Charge |4 Yes completely

discharged?,

G527797

Dette vil kreve manuelle inngrep: Fjern alarmen og gjenoppta den autonome
arbeidsmodusen, eller skyv roboten til en ladestasjon for a lade batteriet.

Side 7-5

problem encountered

manual intervention

Nar roboten stgter pa et problem, vil den registrere en alarm, som til slutt vil kreve manuelle

Hvis alarmen ikke er fiernet etter 15 minutter, gar roboten inn i hvilemodus. | denne
tilstanden vil roboten redusere stramforbruket ved a sla av alt bortsett fra modemet.

Merk: Hvilemodus vil bare vaere aktivert hvis roboten har veert slatt pa i mer enn én time.

Den vil fortsette i hvilemodus i to dager, eller til batteriet nar et svaert lavt niva, hvoretter den
slar seg AV.

Feilsgking: Tillegg



Inaktiv tilstand (fortsatt)

4’@\4
I

Oppdraget stoppet

[ \ h(
Charge |¢ i

mission stopped

mission re-
started in 15
minutes?

Yes

mission re- Yes

started in 2
days?

mission re-started

battery No
completely

discharged?

G527798

| dette tilfellet vil roboten ga inn i inaktiv tilstand. Som standard, etter 15 minutter med
inaktivitet, vil roboten ga inn i hvilemodus beskrevet ovenfor, der stremforbruket reduseres til
et minimum. Den vil fortsette i hvilemodus i to dager, eller til batteriet nar et svaert lavt niva,

hvoretter den slar seg AV.

Far roboten gjenopptar arbeidet, vil den utfare en selvtest for & kontrollere integriteten til

hele systemet (inkludert elektronikk, sensorer, mekanikk og programvare).

* Hyvis resultatet av selvtesten er vellykket, vil roboten gjenoppta den autonome

arbeidstilstanden.

* Hyvis resultatet av selvtesten ikke er vellykket, vil roboten registrere en alarm, som vil

kreve inngrep.

Feilsgking: Tillegg

Side 7-6

3472-858 C
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