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Kapitel 1 Neuerungen

1 Neuerungen

Softwareversion 4.3

* Roboter, die zur Verwendung des RTK-GPS-Positionierungssystems eingerichtet sind,
kénnen in Mustern mahen. Siehe RTK-GPS (Seite 9).
* Roboter kdnnen jetzt bei Mehr-Felder-Installationen im Kantenmodus (Seite 37) fahren.

« Das Méahen in einer festgelegten Parzelle kann durch Deaktivieren der Option fir die
Schnitthohe der Messer (Seite 61) verhindert werden.

» Die Parzellenauswahl basiert auf der Arbeitshistorie (Seite 42).

« Ein Roboter fahrt nicht mehr durch Felder, die nicht verfiigbar sind, wenn er einen neuen
Auftrag beginnt (Seite 43).

« Ein Parameter Maximal kurze Zyklen (Seite 68) kann festgelegt werden, um die Anzahl
zu begrenzen, wie oft der Roboter einen sehr kurzen Arbeitszyklus ausfuhrt.

» Deaktivierte Schneidkopfe bei Riickkehr zur Ladestation (Seite 30).

« Ein Roboter versucht nach einer fehlgeschlagenen Verbindung erneut an der Ladestation
anzudocken (Seite 30).

Softwareversion 4.2

« Informationen zum Portal befinden sich in einer separaten Bedienungsanleitung.

* Menl ,Betrieb* mit Option Immer bremsen (Seite 68).

» Schneidkopfe (Seite 59). Die Schnitththe kann fiir eine Parzelle festgelegt werden.

* Ruckkehr zur Ladestation per GPS von verschiedenen Parzellen. Siehe Modus ,.Zur
Ladestation” (Seite 30).

* Verlassen der Ladestation per GPS. Siehe Modus ,Zur M&hzone* (Seite 38).

» Die Optionen in einem Meni werden grafisch als Strukturansicht dargestellit.

Version 4.1

« Bearbeiten des Roboter-Zeitplans Uber das Webportal.

« Das Datumsformat kbnnen Sie unter Wartungseinstellungen > Landereinstellungen
einstellen.

« Das Einheitensystem kdnnen Sie unter Wartungseinstellungen > Landereinstellungen
einstellen.

» Das System zur Ruickkehr zur Ladestation per GPS.

+ Eine Ubersicht iiber alle Signalkanale konnen Sie aufrufen, indem Sie 5 Sekunden auf die
8 auf der Tastatur driicken.

» Weitere Informationen zu den Robotern sind unter Wartungseinstellungen > Geréat
verflgbar.

« Auf dem Startbildschirm der Benutzeroberflache (Seite 51) befinden sich jetzt weitere
Symbole.

» Das Kapitel zur Fehlerbehebung wurde voribergehend entfernt, wird aber in Kiirze wieder
verflugbar sein.

Version 3.5.1

- Korrekturen am Text.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26 5
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Version 3.5

- Die Versionsnummer der Bedienungsanleitung tragt die Versionsnummer der Software, die
sie beschreibt.

= Hinweis: Fur die Softwareversionen 3.2, 3.3 und 3.4 gibt es entsprechend keine
Bedienungsanleitungen.

- Der Abschnitt ,Fehlerbehebung” wurde aktualisiert.

- Die Oberflache des Portals wurde aktualisiert.

Version 3.1

- Die Inhalte des Funktionsweise des CutCat3GPS (Seite 23) wurden aktualisiert.
Installationen mit Ortungsgeréat und Installationen mit einer ,Schleife fur die Rickkehr zur
Ladestation" werden in separaten Abschnitten beschrieben.

- Im Das Aktionsment (Seite 54) gibt es eine neue Option, wenn der Roboter in einer
bestimmten Parzelle mit dem Mahen beginnen soll.

Version 3.0
LCD-Einstellungen (Seite 65)

6
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2 Einfihrung

Dieses Handbuch enthalt alle Informationen, die Sie zur Nutzung lhres batteriebetriebenen
Mahroboters CutCat3GPS benotigen.

Diese Bedienungsanleitung wurde aus der Originalsprache Ubersetzt.

Ihr Roboter wird von einem von Eurogreen autorisierten Techniker installiert. Die
Konfiguration Ihres Feldes wird analysiert, um den am besten geeigneten Roboter zu
ermitteln. Der Begrenzungsdraht wird installiert und der Roboter wird entsprechend dem
Gelande und Ihren Anforderungen programmiert. Sie erhalten eine Einweisung, sodass Sie
den Roboter selbststandig handhaben kénnen.

Da sich Technik stets weiterentwickelt, sind die Informationen in diesem Dokument als
Anhaltspunkte und in keiner Weise als verbindlich gedacht. Sie kénnen jederzeit ohne
vorherige Ankindigung von Eurogreen gedndert werden. Aktualisierte Informationen kénnen
Sie von lhrem Handler und von der Website https://myrobot.eurogreen.de beziehen.

Der CutCat3GPS wurde mit hohen Sicherheitsstandards entwickelt, dennoch sind stets
Restrisiken moglich. Die empfohlenen Sicherheits- und SchutzmafRnahmen missen stets
befolgt werden.

Version

Dieses Handbuch bezieht sich auf die Softwareversion 4,3.

Um die aktuelle Softwareversion anzuzeigen, wahlen Sie auf dem Display i= -> Gerat aus.
Sie kdnnen sich diese Informationen zum Roboter aber auch im Webportal ansehen.

Dazugehdrige Dokumentation

Dazugehdrige Dokumentation finden Sie in unserem Webportal https://myrobot.eurogreen.de
im Abschnitt Dokumentation.

* MyRobot — Bedienungsanleitung: fur Informationen zur Verwendung des Webportals

« Bedienungsanleitung (andere Sprachen): fiir die Dokumentation in einer anderen als der
aktuellen Sprache

» Handbuch zur RTK-Basis.

* Handbuch zum WLAN-Repeater.

Kontakt

customerservice@yamabiko.eu

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26 7
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Kapitel 3 In dieser Bedienungsanleitung verwendete Konventionen
i . Im Anschluss wird der Vorgang Schritt fur
Batterie aufladen Schritt erklart.
Blauer Text (Seite 8) Link zu einem anderen Abschnitt in der
Bedienungsanleitung.
Gruner Text (Seite 8) Link zu einem Wort im Glossar
Aktive Zeiten nutzen Weist auf eine Option hin, die in der
Benutzeroberflache hervorgehoben werden
soll.
dies sind weniger als 5 m Kursive Schrift als Betonung
1 Ein Eintrag in der Benutzeroberflache
» Weist auf eine WartungsmalRnahme hin.
Menteintrag Reihenfolge von Menuoptionen in der
Benutzeroberflache. Infrastruktur >
Begrenzungsdraht
PARZELLEN Der Name eines Bildschirms auf der
Benutzeroberflache.
{} Gibt einen variablen Parameterwert an.

8 CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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4 RTK-GPS

Die standardmalf3ig von Satelliten per GNSS (Globales Navigationssatellitensystem)
abgerufenen GPS-Positionierungsdaten sind auf 5-10 m genau. Der Grund dafur ist, dass
die von einem Satelliten empfangenen Signale durch atmospharische und umweltbedingte
Bedingungen verzerrt werden. Eine genauere Positionierung kann mit der RTK-Technik (Real
Time Kinematic) erreicht werden.

Bei dieser Technik wird eine RTK-Basis verwendet, die an einer festen Position steht und
GNSS-Signale von Satelliten empfangt. Da die Basis eine feste Position hat, kénnen die
empfangenen Daten in Bezug zu ihrem genauen Standort gesetzt werden.

Roboter mit Antenne -7 527 s
- G$

-7 >~ A
) «-" e \(\%

RTK-Basis Roboter mit Antenne

Abbildung 1: RTK-GPS-Positionierungssystem

Die Roboter sind mit Antennen ausgestattet, die ebenfalls GNSS-Signale von Satelliten
zur Ermittlung ihrer Position empfangen. Die RTK-Basis sowie der Roboter empfangen die
GNSS-Signale von Satelliten in verschiedenen Konstellationen (GPS, GLONASS, Galileo,
BeiDou). Da sich die Roboter jedoch bewegen, ist die Berechnung ihrer Position weniger
genau.

Die RTK-Basis berechnet Korrekturdaten fir jeden Satelliten und sendet diese an den
Roboter. Der Roboter kann dann diese Korrekturen verwenden, um eine Genauigkeit seiner
Position zwischen 2—-3 cm zu erreichen. Mit einer derartig genauen Positionsberechnung
kann der Roboter einem definierten Muster folgen und das Feld in einer Reihe von geraden
Linien abfahren.

Die Kommunikation zwischen dem Roboter und der RTK-Basis erfolgt iber WLAN und ist
bis zu einer Entfernung von 200 m mdglich, sofern keine Hindernisse im Weg sind. Wenn
grolRere Entfernungen erforderlich sind, kdnnen 2 WLAN-Repeater verwendet werden.

Eine Basisstation kann Korrekturen an mehrere Roboter am selben Standort senden, aber
jeder Roboter darf Korrekturen von nur 1 Basisstation empfangen, damit die Korrekturen
konsistent sind.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26 9
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Vorteile

Da der Roboter in einem genau definierten Muster aus geraden Linien méhen kann, kann die
Zeit, die zum Mahen einer Flache bendotigt wird, relativ zu der Zeit reduziert werden, die mit
einer zufélligen Route bendtigt wird. Dies bedeutet:

« Ein Roboter kann eine gréRere Rasenflache bewaéltigen.

« Die zum Méahen einer Flache bendtigte Zeit reduziert sich, sodass die Auswahl geeigneter
Arbeitszeiten viel flexibler ist. So kann der Roboter arbeiten, wenn das Feld nicht genutzt
wird und er nachts nicht arbeiten muss, wodurch die Gefahr fir nachtaktive Tiere verringert
wird.

« Der Rasen wird systematisch gemaht. Die Richtung der Mahlinien wird bei jedem
Mahdurchgang der Flache geéndert, um die Mahqualitat zu verbessern und Spuren zu
verhindern.

10 CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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5 Beschreibung des CutCat3GPS

In diesem Kapitel werden alle mechanischen Merkmale des Roboters und der Ladestation
sowie die zur Verwendung des RTK-GPS-Systems spezifischen Hardwarekomponenten
beschrieben.

/‘l Portal auf
{ /> Web server

Benutzer N
~

-
‘g < RTK-Basis

ﬁ P}rbeils bereich

Lad\estation

. % r
- o -'
\
; 7~ Roboter mit Antenne
Schleifenbegrenzungsdraht

Tl

Arbeitsbereich

Abbildung 2: Basiskomponenten des RTK-GPS-Mahsystems

» Die Roboter (Seite 12)

* Die Ladestation (Seite 18)

» Die RTK-Basis mit zugehoriger Hardware. Weitere Informationen finden Sie unter RTK-
GPS (Seite 9).

» Optionaler WLAN-Repeater. Weitere Informationen finden Sie unter RTK-GPS (Seite 9).

Der Benutzer kann den Roboter iiber die Benutzeroberflache direkt steuern. Wenn der
Roboter im Portal auf einem Webserver registriert ist:

- kann der Roboter Informationen an diesen Server senden, die vom Benutzer eingesehen
werden kénnen;

- kann der Benutzer Befehle an den Roboter ausgeben, auf seine Leistungsdaten zugreifen
und die Konfiguration anpassen.

Weitere Informationen siehe https://myrobot.eurogreen.de.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26 11


https://myrobot.eurogreen.de/login

xk Kk

EUROGREEN
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5.1 Der Roboter

Komponenten des CutCat3GPS

Abbildung 3: Ansicht der Roboterkomponenten auf der Oberseite

(1) Stoppschalter
Wenn Sie auf diesen Schalter driicken, wird der Roboter angehalten.

Dieser ist gleichzeitig der Deckel, unter dem sich die sogenannte Smartbox mit
integriertem Computer befindet, die den Betrieb des Roboters steuert. Es gibt eine
Benutzeroberflache, Uber die Sie die Betriebsparameter des Roboters festlegen und
andern konnen.

(2) Gehause

Am Gehdause befinden sich Sensoren und Abdeckungen der mechanischen
Komponenten.

(3) Sensoren zur Hinderniserkennung

Sensoren erkennen ein Objekt auf dem Pfad des Roboters. Weitere Informationen siehe
Sensoren (Seite 20).

(4) Vorderrader
Vorderréder.
(5) StolRstange

Die StoR3stange (Seite 20) ist ein Drucksensor, der dafir sorgt, dass der Roboter die
Richtung &ndert, wenn er ein Hindernis beriihrt.

(6) Hinterrader
Die Hinterrader sind die Antriebsrader. Sie sind zur Gewahrleistung der Sicherheit an
Steigungen und beim Anhalten des Gerats mit Bremsen ausgestattet.

(7) Ladekontakte

An jeder Seite des Roboters befinden sich zwei Ladekontakte. Sie verbinden sich mit den
Ladearmen der Ladestation.

12 CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26



*****

EUROGREEN

Kapitel 5 Beschreibung des CutCat3GPS

e AN q
/, ““/’ﬁ\“ \l\‘\\‘ \\‘
[l = gl
N ~ . \ LI}
il = == ’ﬁj i

“ e \ = — “
Iy , I ‘
ol Ilo
| B == ||
e =2 |
I o5 o2 |
i D R I

@ a i
[ ’
| o ;EUT‘ ‘ |
= = S
\ D (o) \
| D ) |
Il D P dop Il
a a|
I D 4D 1
| e 22 D )
il “H K= D H |
\ || = E_DD
/| ] c

Eﬂ
< %C -
—_

Abbildung 4: Ansicht der Roboterkomponenten auf der Unterseite

(8) Schneidkopfe

Der Roboter ist mit drehenden Schneidkdpfen ausgestattet. An jedem Schneidkopf
befinden sich drei Schneidmesser, die sich drehen und das Gras schneiden.

Abbildung 5: Details zu den Schneidképfen

(A) Halterung

(B) Kabelanschluss
(C) Motorgehause

(D) Messerteller

(E) Antifriktionsscheibe
(F) Schneidmesser
(G) Stromabnehmer

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26

13



*****

EUROGREEN

Kapitel 5 Beschreibung des CutCat3GPS

Hinweis: Der Messerteller (D), die Antifriktionsscheibe (E) und die
Schneidmesser (F) werden zusammen als ,Schneidscheibe” bezeichnet.

Wird ein Problem erkannt, kénnen beliebig viele Schneidkdpfe deaktiviert werden (Seite
59).

Je nach Mahbedingungen sind verschiedene Schneidmessertypen (Seite 17)
verflgbar.

Die Schneidmesser missen regelmafig ausgetauscht werden, damit die Mahleistung
erhalten bleibt. Siehe Austauschen der Schneidmesser (Seite 75).

Mit der Hohe der Schneidkopfe wird die gemahte Grashdhe festgelegt. Diese kann
entsprechend den vorliegenden Bedingungen angepasst werden. Siehe Einstellen der
Schnitthdhe (Seite 61).

(9) Batterie

Der CutCat3GPS wird beim Mahen von einer LFP-Batterie mit Strom versorgt. Wenn die
Batterie aufgeladen werden muss, kehrt der Roboter zur Ladestation zurlick.

(10) Versiegelte Elektronikbox (Smartbox)
Diese enthalt die Elektronik und den Robotermotor.

= Hinweis: Sie darf nur von einem autorisierten Techniker getffnet und verandert
werden.

Spule

Der Roboter ist mit einer Spule ausgestattet, die das vom Begrenzungsdraht erzeugte
Magnetfeld erkennt. Wenn der Roboter den Begrenzungsdraht Uberfahrt, registriert sie
eine Anderung der Signalphase im Draht, was darauf hinweist, dass der Roboter das Feld
verlasst. Daraufhin &ndert dieser die Richtung, um wieder in das Feld zuriickzukehren.

Ein-/Ausschalter
Schaltet den Roboter ein oder aus.
RTK GPS antenna

Abbildung 6: Position der RTK-GPS-Antenne

Dies ist eine spezielle GNNS-Antenne, die vorne in der Mitte des Gehauses angebracht
ist. Sie wird verwendet, um Daten Uber die globale Position des Roboters von Satelliten
zu empfangen.

Typenschilder

Das Typenschild befindet sich an der Innenseite des Stoppschalterdeckels wie
nachfolgend gezeigt.

14 CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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Abbildung 7: Typenschild unter dem Stoppschalterdeckel.
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Abbildung 8: Abmessungen riickseitige Ansicht
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Abbildung 9: Abmessungen seitliche Ansicht

CutCat3GPS Bedienungsanleitung

Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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Abbildung 10: Abmessungen unterseitige Ansicht

Technische Daten

Ausflhrliche technische Daten siehe Technische Daten zum CutCat3GPS (Seite 81).
Gerauschpegel: Der A-bewertete Schalldruckpegel betragt:

- >70dB in 1 m Abstand
- 52 dBin 5 m Abstand

Masse in Kilogramm: Diese ist auf dem Typenschild angegeben. Siehe Abbildung 7:
Typenschild unter dem Stoppschalterdeckel. (Seite 15).

5.1.1 Roboteroptionen

Rotorblrsten

Die Rotorbursten sind hinter den Hinterradern angebracht, um diese zu reinigen.

Groomer

Ein Groomer ist ein Gerat, das an der Riickseite des Mahroboters angebracht werden kann,
um die Qualitat des Rasens zu verbessern.

Abbildung 11: Groomer

16 CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0 Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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Der Groomer senkt Zinken vertikal in den Boden, um Rasenfilz und horizontale Streifen zu
entfernen. Das Ergebnis ist, dass das Gras zu mehr vertikalem Wachstum stimuliert wird
und die Bellftung sowie das Eindringen von Wasser verbessert werden. Bei regelmafiiger
Verwendung in der Wachstumssaison wird so der Rasen auf Golfplatzen und Spielfeldern
wesentlich verbessert.

Fur den Groomer geeignete Bereiche Fur den Groomer ungeeignete Bereiche

Sportfelder, die eben und frei von Zweigen, | Unebene Bereiche.
Asten und Laub sind.

Bereiche mit sich kreuzenden Pfaden.

Teilweise im Jahr von Blattern und Zweigen
bedeckte Bereiche.

Messertypen

Es sind drei Schneidmessertypen verfugbar, die sich in ihrer Harte und Robustheit
unterscheiden.

Harte Messer HRC 62
Diese Messer erkennen Sie an der Gravur ,0x".
Sie sind robust und sehr bruchfest, neigen aber dazu, um das Befestigungsloch
abzunutzen.
Weiche Messer HRC 48
Diese Messer erkennen Sie an der Gravur ,,01".
Diese Messer sind bruchfest, verformen sich jedoch und missen wéchentlich
ausgetauscht werden.
Diese Messer werden in Situationen empfohlen, in denen das Abfallen eines Messers zu
Verletzungen fuhren kdnnte, wie beispielsweise auf einem Sportfeld.
Mittelharte Messer HRC 58
Diese Messer haben keine Gravur.

Sie haben eine zusatzliche Manschette um das Befestigungsloch, was das Risiko
verringert, dass dieser Bereich abnutzt.

Diese Messer werden flur anspruchsvolle Anwendungen empfohlen.

=] Hinweis: Die Lebensdauer eines Schneidmessers kann mithilfe einiger MalRnahmen
(Seite 77) verlangert werden.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung Version: Release 4.3.0

Letzte Aktualisierung: 2021-10-26
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5.2 Die Ladestation

Abbildung 12: Komponenten der Ladestation
(1) Ladearme.
(2) Basis.

(3) Nutzungssensor. Dies ist eine optionale Funktion, die angibt, ob die Ladestation besetzt
ist und gerade einen Roboter aufladt.

Abbildung 13: Rickseite der Ladestation

(4) LED-Anzeige, die den aktuellen Status der Ladestation angibt:

e Grin blickend: normaler Betrieb der Ladestation.
* Rot blinkend: kein Begrenzungsdraht erkannt.

Ursache kann sein, dass der Draht durchtrennt wurde oder zu lang ist. Wenden Sie sich an
einen Techniker:

* Rot durchgehend: weist auf ein Problem hin.

Ursache kann sein, dass der Draht zu kurz (unter 200 m) ist oder ein Problem mit der
Elektronik vorliegt. Wenden Sie sich an einen Techniker:

(5) Typenschild.
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(6) Buchse fir das Netzkabel.

(7) Buchsen fur Kabel von Peripheriegeraten.

Technische Daten

Kapitel 5 Beschreibung des CutCat3GPS

Technische Daten zur Ladestation finden Sie auf dem Typenschild.

*****

www.eurogreen.de
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Abbildung 14: Typenschild der Ladestation
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6 Sensoren

Der CutCat3GPS ist mit zahlreichen Sensoren fiir einen sicheren Betrieb ausgestattet. Diese
Sensoren gewabhrleisten, dass der Roboter ein Hindernis in seinem Pfad oder kleine Objekte,
die von den Schneidmessern beschadigt werden kénnten, erkennen und darauf reagieren
kann.

Stoppschalter

Der Stoppschalter befindet sich gut sichtbar auf der Oberseite des Roboters (siehe Ansicht
der Oberseite des Roboters (Seite 12)). Wenn Sie auf den Stoppschalter drticken, bleibt der
Roboter stehen und hort auf zu mahen.

Der Stoppschalter dient gleichzeitig als Deckel, unter dem sich die Benutzeroberflache fir
die Bedienung des Roboters befindet. Auf dieser Benutzeroberflache muss eine Anweisung
eingegeben werden, um den Roboter wieder zu starten.

Sonare zur Hinderniserkennung

Der Roboter ist mit Sonarsensoren zum Erkennen von Hindernissen ausgestattet.

Diese Sensoren geben ein konstantes Sonarsignal (40 kHz) aus. Wenn dieses auf ein
Hindernis trifft, werden die zuriickgegebenen Wellen von den Sensoren empfangen und die
Geschwindigkeit des Roboters auf 200 mm/s (weniger als 1 km/h) reduziert.

Mindestbreite

Abbildung 15: Erkennung von Hindernissen durch Sonarsensoren

Der Roboter berihrt das Hindernis sehr sanft bei niedriger Geschwindigkeit. Er setzt dann
zuriick und wéhlt eine zufallige Richtungsanderung zwischen 60° und 120°.

Diese Sensoren kdnnen Objekte erkennen, die:

* mindestens 400 mm hoch und
* mindestens 50 mm breit sind (von allen Winkeln).

El Hinweis: Wenn die Oberflache des Hindernisses die Sonarwellen Richtung Himmel
reflektiert, sollten Sie diese groRziuigig mit Luftpolsterfolie abdecken.

Wenn der Roboter immer mit geringer Geschwindigkeit fahrt, auch wenn keine Hindernisse in
Sicht sind, weist dies auf ein Problem mit den Sensoren hin. In diesem Fall sollten Sie sich an
den Kundendienst wenden, um das Problem analysieren zu lassen.

Stol3stange

Die Sto3stange ist ein Drucksensor, der erkennt, wenn der Roboter ein Hindernis berthrt.
Der Roboter fahrt sehr langsam, nachdem die Sonardetektoren das Hindernis erkannt haben.
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Wenn die StoRR3stange das Hindernis berihrt, setzt der Roboter zurlick und dreht sich dann in
einem Winkel, bis er das Hindernis umfahren kann.

Sensoren fur das Anheben oder Versetzen des Roboters

Der CutCat3GPS ist mit Sensoren ausgestattet, die erkennen, wenn der Roboter angehoben
oder versetzt wird.

Halterungen flir die Anhebe-Sensoren

Abbildung 16: Positionen der Anhebe-Sensoren

Anhebe-Sensoren

Abbildung 17: Anhebe-Sensoren

Anhebe-Sensoren sind an 4 Stellen des Robotergehauses angebracht. Wenn der Roboter

ein niedriges Objekt berlhrt, das die Karosserie anhebt, oder wenn jemand versucht, den
Roboter anzuheben, reagieren die Anhebe-Sensoren. Der Roboter hort auf zu mahen und
setzt zuriick. Wenn der Roboter dadurch vom Hindernis loskommt, mandvriert er so, dass er
das Objekt umgehen und weiterméahen kann. Wenn nicht, gibt der Roboter nach 10 Sekunden
einen Alarm aus und verbleibt im Sicherheitsmodus (stationér), bis das Hindernis entfernt
wird.
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Spule

Die Induktionsspule erkennt die Starke des Magnetfeldes, das im Begrenzungsdraht erzeugt
wird. Das Magnetfeld ist direkt am Draht am starksten, woraufhin der Roboter anhalt, dreht
und dann in einer neuen Richtung weitermaht.

Kipp-/Uberschlagsensor

Der Kippsensor erkennt den Winkel an einem Hang, in dem der Roboter arbeitet. Wenn der
Winkel 30° (58 %) Ubersteigt, wird ein Alarm ausgel6st und der Roboter hort auf zu méhen.

Der Uberschlagsensor erkennt, wenn der Roboter umgekippt ist oder wenn jemand versucht,
den Motor zu starten, wenn der Roboter auf den Kopf gedreht ist.

Temperatursensor

Der Temperatursensor misst die Umgebungstemperatur und verhindert, dass der Roboter bei
zu niedrigen Temperaturen in Betrieb ist. Die Mindesttemperatur flr den Betrieb des Roboters
wird in den Betriebsparametern (Seite 68) festgelegt.

RTK-GPS-Empfanger

Dieser Sensor erfasst Daten von Satelliten, um den genauen globalen Standort des Roboters
Zu ermitteln.

22
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7 Funktionsweise des CutCat3GPS

Der Roboter arbeitet in einem Bereich, der mindestens einige der in der nachfolgenden
Abbildung gezeigten Komponenten enthélt.

Abbildung 18: Komponenten einer Roboterinstallation

1 Begrenzungsdraht

Der Begrenzungsdraht ist ein unterirdisch am Standort verlegter Draht, der definiert,
wo der Roboter arbeitet. In dem Beispiel unten wurden zwei Drahte verlegt, die zwei
Uberlappende Arbeitsbereiche definieren.

2 Parzelle

Der von einem Begrenzungsdraht umgebene Bereich wird als Parzelle bezeichnet. Jeder
Draht muss mindestens eine Parzelle umgeben.
Damit ein Arbeitsbereich im Mustermodus gemaht wird, muss die Parzelle eine
regelmafige konvexe Form haben, wie links abgebildet. In dieser Parzelle dirfen sich
keine Hindernisse befinden.
Die Parzelle in der rechten Abbildung kann aufgrund der unregelméaRigen konkaven
Form und dem Vorhandensein dauerhafter Hindernisse (Baume und Wasser) nur mit
Zufallsbewegungen des Roboters gemaht werden.

3 Ladestation

Der Roboter muss zur Ladestation zurtickkehren, wenn die Batterie schwach ist oder
wenn der Arbeitszeitplan beendet ist.

4 Schleifenbegrenzungsdraht
Dieser Draht ermdglicht dem Roboter die Riickkehr zur Ladestation. Dieser definiert auch
eine Parzelle, in der der Roboter jedoch nicht arbeitet.

5 Uberlappung
Wenn es mehrere Begrenzungsdrahte gibt, die Arbeitsbereiche definieren, miissen sich

diese Uberschneiden, damit der Roboter von jeder Parzelle zur Ladestation zuriickkehren
kann.

6 GPS-Zonen
Dies ist ein Arbeitsbereich, der nicht durch einen Begrenzungsdraht, sondern durch

mehrere GPS-Koordinaten definiert wird. Wenn der Roboter im Mustermodus arbeitet,
funktioniert dies nur in einer GPS-Zone, fir die der Roboter die Koordinaten durch
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Abfahren des Begrenzungsdrahts ermittelt hat. Vom Benutzer definierte GPS-Zonen
kdénnen in Bereichen verwendet werden, in denen der Roboter im Zufallsmodus maht.
7 Dauerhafte Hindernisse

Dies sind Elemente wie beispielsweise Baume, Nebengebaude, Teiche oder Spielplatze,
die der Roboter umfahren muss. In einigen Fallen ist ein zusatzlicher Begrenzungsdraht
erforderlich, damit gewéhrleistet ist, dass diese Bereiche zuverlassig umfahren werden.

Parzellen mit dauerhaften Hindernissen kénnen nicht im Mustermodus geméht werden.
8 RTK-Basis

Diese empfangt Satellitensignale, mit denen der Roboter seine Position genau ermitteln
kann, sodass er im Mustermodus mahen kann.

Der Roboter arbeitet in unterschiedlichen ,Status”. Diese Status sind flir den Betrieb in
verschiedenen ,Modi" programmiert.

Betriebsstatus (Seite 24): In diesem Status durchlauft der Roboter Zyklen, in denen er
arbeitet (méaht) oder an der Ladestation steht, um entweder die Batterie aufzuladen oder eine
Ruhezeit zu verbringen.

Inaktiver Status (Seite 44): Der Roboter kann in einen inaktiven Status wechseln, wenn

eine Bedingung vorliegt, die erfordert, dass der Mahauftrag (Betriebsstatus) angehalten wird.
Der Roboter nimmt den Betriebsstatus wieder auf, wenn das Problem behoben wurde und er
einen speziellen Befehl zur Wiederaufnahme des Betriebs erhalten hat.

7.1 Betriebsstatus

Entscheidungen A
A A
Zur
Aufladen .
- Ladestation
Entscheidungen C Entscheidungen B
An Ladestation

warten
Abbildung 19: Betriebsstatus

In diesem Status gibt es mehrere Modi:

Arbeiten
In diesem Modus maht der Roboter den Rasen. Weitere Details siehe Arbeitsmodus
(Seite 25).

Zur Ladestation

Je nach Arbeitszeitplan und aktuellem Zustand fahrt der Roboter zu einem bestimmten
Zeitpunkt zur Ladestation. Weitere Details siehe Modus ,Zur Ladestation” (Seite 30).

Aufladen

In diesem Modus verbindet sich der Roboter mit der Ladestation und |adt die Batterie auf.
Weitere Details siehe Lademodus (Seite 36).
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An Ladestation warten
Nachdem die Batterie aufgeladen wurde, bleibt der Roboter je nach Arbeitszeitplan und
aktuellem Zustand an der Ladestation. Weitere Details siehe Modus ,,An der Ladestation
warten“ (Seite 37).

Kantenmodus
In diesem Modus maht der Roboter die Kanten des Feldes. Weitere Details siehe
Kantenmodus (Seite 37).

Zum Arbeitsbereich
In diesem Modus fahrt der Roboter eine Reihe von Manévern, um die Ladestation zu
verlassen und an dem Punkt anzukommen, an dem er seine Arbeit beginnen muss.
Weitere Details siehe Modus ,Zur Mahzone" (Seite 38).

B Hinweis: Programmierte Anweisungen kénnen durch Anweisungen, die tber die
Benutzeroberflache eingegeben werden, Uberschrieben werden.

7.1.1 Arbeitsmodus

Zur Mahzone

4
Zur
Aufladen Ladestation

Entscheidungen C Entscheidungen B

l Entscheidungen A

An Ladestation
warten

Abbildung 20: Arbeitsmodus

Im Arbeitsmodus méht der CutCat3GPS den Rasen in Arbeitsbereichen. Das RTK-GPS-
Positionierungssystem ermdglicht dem Roboter, den Rasen in geeigneten Arbeitsbereichen
nach einem Muster zu mahen. Wenn ein Bereich nicht zum Mé&hen in Mustern geeignet ist,
muss der Roboter so konfiguriert werden, dass er mit Zufallsroute maht.
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Mahen im Zufallsmodus in einer von Begrenzungsdraht definierten Parzelle

Ladestation
Begrenzungsdraht ) .
’_‘ Hindernjs

\

® .

<
Hindernis Zufallsroute Feld

Abbildung 21: Zufallige Bewegungen in einer von Begrenzungsdraht definierten Parzelle

Die Ladestation gibt ein Signal aus, das ein elektromagnetisches Feld in dem durch den
Begrenzungsdraht festgelegten Bereich erzeugt. Der Roboter ist mit einer Spule ausgestattet,
die das Magnetfeld erkennt.

Die Starke des elektromagnetischen Feldes ist am Feldrand am hdchsten, und wenn der
Roboter am Draht ankommt, verlangsamt er seine Fahrt. Er fahrt dann Gber den Draht und
die Spule erkennt einen Wechsel der Phase. Dies veranlasst den Roboter, anzuhalten,
etwas zurtickzusetzen und dann in einem zufélligen Abprallwinkel zu drehen und in einer
neuen Richtung weiterzufahren. Dieser Winkel hangt von den in der Software definierten
Einstellungen ab und betragt in der Regel zwischen 108° und 172°.

Mahen im Zufallsmodus in einer GPS-definierten Zone

Wenn der Roboter im Zufallsmodus méht, kdnnen spezielle Arbeitsbereiche anhand von
GPS-Koordinaten definiert werden. Eine GPS-Zone ist immer mit einem Begrenzungsdraht
verbunden, ermdglicht aber die Definition von Zonen mit speziellen Anforderungen, ohne
zusatzliche Dréhte zu installieren.

26
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Ladestation

Ladestationsschleife
Parzelli Begrenzungsdraht /

GPS zone 1

Abbildung 22: Zufallige Bewegungen in einer GPS-definierten Zone

Der Roboter verlasst die Ladestation, dreht in einem Winkel und féahrt zur Mitte der GPS-
definierten Zone (A). Dann arbeitet er in der Zone mit einer Zufallsroute. Er bleibt so genau
wie moglich in der Zone, aber die GPS-Genauigkeit betragt +/- 10 m. Wenn der Roboter
erkennt, dass er aus der Zone gefahren ist (wie an den Punkten C oder D), hélt er an, dreht
und fahrt wieder in die Zone.

Wenn er den Zonenrand erreicht, der durch den Begrenzungsdraht (B) festgelegt ist, dreht
er in einem zufalligen Abprallwinkel und fahrt dann in einer neuen Richtung weiter (wie oben
beschrieben).

Mahen in Mustern

Bei einer Installation mit RTK-GPS-Paositionierungssystem kann der Roboter in einem
,Muster* mahen.

= Hinweis: Mahen in Mustern ist nur moglich, wenn die GPS-Signalstérke daftr
ausreichend ist. Wenn der Roboter Schwierigkeiten bei der Kommunikation mit den
Satelliten hat, halt er an und versucht, eine bessere Verbindung zu erhalten. Wenn das
Problem weiterhin besteht, gibt er einen Alarm aus.
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Ladestation

Mit Begrenzungsdraht RTK:GPS-Zone

umgebene Rarzelle

Endpunkt des
Zyklus1

— s Zyklus 1

Zyklus 2

Abbildung 23: Méhen in Mustern in geraden Linien

Der Roboter verlasst die Ladestation und fahrt anhand der GPS-Punkte zur Zielparzelle
(siehe Modus ,Zur Méahzone* (Seite 38)). Wenn der Roboter die Zielparzelle erreicht hat,
berechnet er einen Pfad zum Startpunkt des Musters fur diesen Zyklus und fahrt diesen per
GPS an. Zur Berechnung des Musters wird eine M&huberlappung von 20 cm verwendet.

Das Mahmuster wird tber mehrere Arbeitszyklen gefahren. Bei jedem neuen Zyklus fahrt der
Roboter mit dem Muster an der Stelle fort, bei der er im vorherigen Zyklus aufgehdrt hat.

Wenn das Mahmuster vollstandig abgefahren wurde, berechnet der Roboter ein neues.
Er dreht dann die Mahrichtung um 45° oder 90°, damit eine optimale Schnittqualitat
gewabhrleistet und das gesamte Feld abgedeckt ist.

Abbildung 24: Wechsel der Mahrichtung

Beim Mahen in Mustern dreht der Roboter, bevor er den Begrenzungsdraht erreicht, sodass
die Kante der Zone nicht gemaht wird. Daher ist es wichtig, sicherzustellen, dass der
Roboter mindestens zweimal pro Woche die Kante maht. Im Kantenmodus méht der Roboter
ungeachtet der GPS-Grenze entlang des Begrenzungsdrahts der Parzelle.
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Vermeiden von Hindernissen

Beim normalen M&hen fahrt der Roboter mit einer Geschwindigkeit von ungefahr . In
Bereichen mit langerem Gras passt der Roboter seine Mahgeschwindigkeit automatisch an
und fahrt langsamer oder .

Im Méahbereich sollten sich keine grof3en Hindernisse befinden, da dann das Risiko von
ausgelassenen Bereichen im Muster besteht, weil der Roboter nicht hinter dem Hindernis
maht.

Wenn der Roboter ein Hindernis erkennt, setzt er zuriick und versucht, um das Hindernis
herumzufahren, indem er seinen Winkel leicht andert. Wenn dies erfolgreich war, fahrt er
dann im urspringlichen Pfad weiter.

Abbildung 25: Mandver zum Umfahren von kleinen Hindernissen

Wenn dies nicht erfolgreich war, setzt er nochmals zurtick und fahrt dann zur néchsten
Méahspur. Er bleibt in dieser Spur, bis er an dem Hindernis vorbeigefahren ist.

_—
%

Abbildung 26: Mandver zum Umfahren von grof3en Hindernissen

In diesem Fall besteht dann das Risiko, dass der Bereich hinter den Hindernissen nicht
gemaht wird. Da sich die M&hrichtung jedoch mit jedem Zyklus &ndern, ist es durchaus
wahrscheinlich, dass diese Bereiche dann in den folgenden Zyklen gemaht werden.

Entscheidungen A

Zu einem bestimmten Zeitpunkt entscheidet der Roboter, zur Ladestation zurlickzukehren.
Dieser Zeitpunkt tritt in folgenden Fallen auf:

» die Batterie muss aufgeladen werden
» die geplante Mahzeit ist beendet

(Im Falle von Mehr-Felder-Installationen entspricht dies dem Mahplan fir die Zone, in der
der Roboter derzeit méht.)
« ein (externer) Befehl wurde ausgegeben
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die Temperatur ist zu gering

Siehe Modus ,Zur Ladestation” (Seite 30).

7.1.2 Modus ,,Zur Ladestation*

Aufladen

Zur Mahzon Arbeiten

Entscheidungen C Entscheidungen B

An Ladestation
warten
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Entscheidungen A

Abbildung 27: Modus , Zur Ladestation”

Wahrend der Roboter méaht, Uberprift er die aktuellen Bedingungen sowie die festgelegten
Anweisungen. Daraufhin kehrt der Roboter zu einem bestimmten Moment zur Ladestation

zuriick. Magliche Grinde dafur:

Die Batterie muss aufgeladen werden.

Wenn die Batteriespannung unter einen bestimmten Grenzwert fallt, hélt der Roboter die

Schneidkopfe an, um Energie zu sparen. Dadurch kann der R
was die Wahrscheinlichkeit erhdht, dass er die Ladestation er
ist.

Der festgelegte Arbeitszeitraum ist voriber.
Ein externer Befehl wurde ausgegeben.

Der Roboter kann anhand mehrerer Methoden zur Ladestation z

Der Roboter fahrt entlang der Kantenspur zu einer von Begre
Ladestationsschleife.

(Seite 33).

7.1.2.1 Ruckkehr zur Ladestationsschleife von ei

Bei der Standardmethode fiir die Ruckkehr zur Ladestation folgt
Dies ist in der nachfolgenden Abbildung dargestellt. Der Roboter
Ruckkehr zur Ladestation per GPS (Seite 33) verwenden.

oboter l&nger navigieren,
reicht, bevor die Batterie leer

urtickkehren:

nzungsdraht definierten

Wie der Roboter von einem Einzelfeld (Seite 30) zur Ladestation zurlickkehrt
Wie der Roboter von mehreren Feldern (Seite 32) zur Ladestation zurtickkehrt
Der Roboter lokalisiert die Ladestation anhand von GPS-definierten Navigationspunkten

nem Einzelfeld

der Roboter der Kantenspur.
kann auch die Methode
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Ladestation

Begrenzungsdraht Ladestationsschleife

N [al

Kantenspur
Parzelle

Abbildung 28: Riickkehr zur Ladestation anhand der Ladestationsschleife

An Punkt A entscheidet der Roboter, zur Ladestation zuriickzukehren.

Hinweis: Punkt A kann sich in einer von Begrenzungsdraht definierten Parzelle
befinden, wie in der obigen Abbildung gezeigt, oder in einer definierten GPS-Zone, die
mit der Parzelle verbunden ist.

Er fahrt dann zur Kantenspur (Seite 84) des Einzelfeldes und folgt dieser bis zu Punkt
B. In welcher Richtung er die Kantenspur fahrt, hangt von der fiir die Parzelle definierten
Ruckkehrrichtung ab. In dem obigen Beispiel ist dies im Uhrzeigersinn.

Wenn der Roboter Punkt B erreicht hat, muss er dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife folgen, bis er die Ladestation erreicht. Welche Route er féahrt, h&ngt von
der fur die Schleifenparzelle definierten Rickkehrrichtung ab.

Wenn die Ruckkehrrichtung fir die Schleifenparzelle der von der Arbeitsschleife entspricht,
fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route. Diese entspricht dem
Verhalten in dem obigen Beispiel.

-

&y

Abbildung 29: Abgleich der Riickkehrrichtungen

Wenn die Ruckkehrrichtung fir die Schleifenparzelle entgegengesetzt der von der
Arbeitsschleife ist, fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung
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Abbildung 30: Entgegengesetzte Ruckkehrrichtung

Nachdem der Roboter an der Ladestation angekommen ist, wechselt er in den Modus
Lademodus (Seite 36).

7.1.2.2 Ruckkehr zur Ladestationsschleife von verbundenen
Feldern

Bei der Standardmethode fir die Rickkehr zur Ladestation folgt der Roboter der Kantenspur.
Dies ist in der nachfolgenden Abbildung dargestellt. Der Roboter kann auch die Methode
Ruckkehr zur Ladestation per GPS (Seite 33) verwenden.

Ladestation

=

/ Ladestationsschleife

>
1 3

> c
Parzelle 2
4 Parzelle1 A Kantenspur 2
A
Kantenspur 1
F 3 ————=
|
O
- < —
| /
Uberschneidung

Abbildung 31: Riickkehr zur Ladestation von
verbundenen Feldern anhand der Ladestationsschleife

An Punkt A entscheidet der Roboter, dass er zur Ladestation zuriickzukehren muss.

= Hinweis: Punkt A kann sich in einer von Begrenzungsdraht definierten Parzelle
befinden, wie in der obigen Abbildung gezeigt, oder in einer definierten GPS-Zone, die
mit der Parzelle verbunden ist.

Er fahrt die Kantenspur in ,Parzelle 2* und folgt dann der ,Kantenspur 2“. In welcher Richtung
er dann die ,Kantenspur 2“ fahrt, hangt von der fir die Parzelle definierten Rickkehrrichtung
ab. In dem obigen Beispiel ist dies im Uhrzeigersinn. Wenn der Roboter Punkt B erreicht,

fahrt er in die Parzelle 1.
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Er folgt dann der ,Kantenspur 1%, bis er Punkt C erreicht. Die Richtung héngt wiederum
von der fur die Parzelle definierten Ruckkehrrichtung ab. In dem obigen Beispiel ist dies im
Uhrzeigersinn.

Wenn der Roboter Punkt C erreicht hat, muss er dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife folgen, bis er die Ladestation erreicht. Welche Route er féahrt, h&ngt von
der fur die Schleifenparzelle definierten Rickkehrrichtung ab.

Wenn die Ruckkehrrichtung fir die Parzellenschleife der von der Arbeitsschleife entspricht,
fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route. Diese entspricht dem
Verhalten in dem obigen Beispiel.

-

&y

Abbildung 32: Abgleich der Riickkehrrichtungen

Wenn die Ruckkehrrichtung fir die Parzellenschleife entgegengesetzt der von der
Arbeitsschleife ist, fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route.

Abbildung 33: Entgegengesetzte Rickkehrrichtung

Nachdem der Roboter an der Ladestation angekommen ist, wechselt er in den Modus
Lademodus (Seite 36).

7.1.2.3 Ruckkehr zur Ladestation per GPS

GPS bietet eine effiziente Moglichkeit fir den Roboter, zum Anfahren und Verlassen der
Ladestation durch seine Arbeitsbereich zu fahren. Per GPS kann der Roboter mit einer Reihe
von Mandvern direkt zu den definierten Punkten in der Nahe einer Ladestation oder in einer
Arbeitsparzelle fahren. Wenn der Roboter das GPS-Navigationssystem nicht nutzen kann,
wechselt er zur Standardmethode und folgt zum Anfahren oder Verlassen einer Ladestation
der Kantenspur.

Ruckkehr zur Ladestation per GPS

Ein Beispiel der Manover ist in der nachfolgenden Abbildung dargestellt. In diesem Beispiel
muss der GPS-Punkt aufgrund der Abmessungen der Uberschneidung auRRerhalb der
Uberschneidung liegen.
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Abbildung 34: Rickkehr zur Ladestation per GPS

Diese Manodver hangen davon ab, ob sich der Roboter in der zur Ladestation
nachstgelegenen Parzelle (Parzelle 1) oder einer angrenzenden Parzelle (Parzelle 2)
befindet, wenn er zur Ladestation zuriickkehren muss.

Roboter befindet sich in Parzelle 2: An Punkt D muss der Roboter zu seiner Ladestation
zuriickzukehren. Er fahrt direkt zum GPS-Punkt E in der aktuellen Parzelle. Er dreht in
Richtung Begrenzungsdraht und folgt der Kantenspur 2, bis er den Begrenzungsdraht der
angrenzende Parzelle 1 erkennt. In welcher Richtung er dann weiterfahrt, hangt von der fur
Parzelle 2 definierten Ruckkehrrichtung ab. In diesem Beispiel ist dies im Uhrzeigersinn.

AnschlieRend fahrt er flr eine kurze Strecke die Kantenspur entlang und dann in Richtung
Punkt B (der zur Ladestation nachstgelegene GPS-Punkt). Wie der Roboter ab Punkt B zur
Ladestation zurlickkehrt, ist nachfolgend beschrieben.

Roboter befindet sich in Parzelle 1: Ab Punkt A nimmt der Roboter die klirzeste Route zum
definierten GPS-Punkt B in der Nahe der Ladestation.

Fahrt von Punkt B zur Ladestation

Ist der Roboter an Punkt B angekommen, dreht er in Richtung Begrenzungsdraht. Er folgt
dann der Kantenspur, bis er den Schleifenbegrenzungsdraht erkennt (Punkt C).

Wenn der Roboter Punkt C erreicht hat, muss er dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife folgen, bis er die Ladestation erreicht. Welche Route er féhrt, h&ngt von
der fur die Schleifenparzelle definierten Rickkehrrichtung ab.

Wenn die Ruckkehrrichtung fir die Parzellenschleife der von der Arbeitsschleife entspricht,
fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route. Diese entspricht dem
Verhalten in dem obigen Beispiel.
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Abbildung 35: Abgleich der Riuckkehrrichtungen

Wenn die Rickkehrrichtung fiir die Parzellenschleife entgegengesetzt der von der
Arbeitsschleife ist, fahrt der Roboter die in der nachfolgenden Abbildung gezeigte Route.

Abbildung 36: Entgegengesetzte Rickkehrrichtung

Ruckkehr zur Ladestation mit nur einem Begrenzungsdraht

Ein Roboter, der RTK-GPS verwendet, kennt seine Position mit hoher Genauigkeit. Aus
diesem Grund ist ein Betrieb ohne zusétzlichen Schleifenbegrenzungsdraht moglich.

Der Roboter fahrt zu einem definierten GPS-Punkt im Feld. In diesem Fall muss sich der
GPS-Punkt in der Nahe der Ladestation befinden. Vom GPS-Punkt fahrt der Roboter
Richtung Begrenzungsdraht, dem er dann bis zur Ladestation folgt.

Ladestation

Begrenzungsdraht RTK-GPS-Zone
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Zur Mahzone Arbeiten
Entscheidungen A
\ A J
Aufladen Zur _
Ladestation
Entscheidungen C Entscheidungen B
An Ladestation

warten
Abbildung 37: Lademodus

Wenn der Roboter an der Ladestation ankommt, verbindet er sich mit zwei Ladepunkten und
die Batterie wird aufgeladen.

= Hinweis: Die Batterie kann geladen werden, wenn die Temperatur der Batterie unter
5 °C betragt.

Entscheidungen B

Der Roboter bleibt an der Ladestation, bis:

» die Batterie vollstandig aufgeladen ist,
« eine Anweisungen gegeben wird.

Welche Vorgange anschlieend ausgefiihrt werden, hangt vom Arbeitszeitplan des Roboters
sowie den externen Bedingungen ab.

Der Roboter wartet an der Ladestation, wenn:

* Ruhezeiten festgelegt sind,
e per Befehl ,Aufladen & bleiben” programmiert wurde,
» die Temperatur ist zu gering

Andernfalls fahrt der Roboter mit dem festgelegten Mahprogamm fort.
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7.1.4 Kantenmodus

Zur Mahzon Kantenmodus Arbeiten

Entscheidungen A

A A
Zur
Aufladen .
- Ladestation
Entscheidungen C Entscheidungen B

An Ladestation
warten

Abbildung 38: Kantenmodus

Im Kantenmodus fahrt der Roboter direkt Uber den Begrenzungsdraht und maht somit den
auRRersten Bereich des Arbeitsfelds.

= Hinweis: Wenn der Roboter im Mustermodus méaht, fahrt er nicht bis zum aufRersten
Rand der Parzelle in der N&he des Begrenzungsdrahts. Daher ist es wichtig, den
Roboter so einzurichten, dass er mindestens zweimal pro Woche die Kante maht.

Der Roboter méht automatisch mehrere Male pro Wochen im Kantenmodus. Die Anzahl
pro Woche kann als Betriebsparameter (Seite 60) fiir jeden definierten Arbeitsbereich

(Parzelle) festgelegt werden.
Wenn der Roboter die Kante maht, passt er die Schnitthéhe der Parzelle an.

Nachdem er die Kante gemaht hat, kehrt er zur Ladestation zuriick, bevor er seine Arbeit
entsprechend seinem Zeitplan fortsetzt.

7.1.5 Modus ,An der Ladestation warten*

Entscheidungen A
A A
Zur
Aufladen .
- Ladestation
Entscheidungen C Entscheidungen B
An Ladestation

warten

Abbildung 39: Modus ,,An der Ladestation warten*

Entscheidungen C
Der Roboter bleibt an der Ladestation, nachdem die Batterie aufgeladen wurde, bis:
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« das normale Programm fortgesetzt werden muss,
» ein gezielter Befehl gegeben wird;
» die Temperatur der Batterie Uber 5 °C liegt.

7.1.6 Modus ,,Zur Mahzone“

Arbeiten

Entscheidungen A

\ A
Zur
Aufladen Ladestation

Entscheidungen C Entscheidungen B

An Ladestation
warten

Abbildung 40: Modus ,, Zur Mahzone*

Der Roboter verlasst die Ladestation entweder, weil der Arbeitsplan dies vorsieht, oder wenn
ein entsprechender Befehl ausgegeben wurde.

Die Mandver des Roboters beim Verlassen der Ladestation und zu Beginn des Mahens
hangen von der Art der Installationskonfiguration ab.

- Verlassen der Station in ein Einzelfeld (Seite 38).
- Verlassen der Station in mehrere verbundene Felder (Seite 39).
- Verlassen der Station ohne Schleife in ein Einzelfeld (Seite 41)

Bei mehreren Arbeitsbereichen muss der Roboter entscheiden, in welcher zu méahen ist
(Seite 42).

7.1.6.1 Verlassen der Station in ein Einzelfeld

Die nachfolgend gezeigte Konfiguration enthalt zwei Begrenzungsdrahte: einer definiert die
zu mahende Parzelle und der andere die Ladestationsschleife (Seite 84).

= Hinweis: Die durch den Begrenzungsdraht definierte Parzelle kann GPS-Zonen
enthalten, in denen der Roboter gemaf Zeitplan arbeiten muss. Die Manéver beim
Verlassen der Ladestation sind die gleichen.

= Hinweis: Der Roboter kann die Ladestation auch zum Méahen der Kante (Seite 37)
verlassen.
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B draht der Ladestati hleif ;
egrenzungsdraht der Ladestationsschleife Ladestation

Feldbegrenzungsdraht O |

!
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Kantenspur /

N /

\ Parzelle 1

Abbildung 41: Verlassen der Ladestation in ein Einzelfeld

Wenn der Roboter die Station verlasst, folgt der dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife, bis er Punkt A in der Kantenspur erreicht. In welcher Richtung er
weiterfahrt, ist von der jeweils flr die zu mahende Parzelle und die Schleifenparzelle
definierten Ruckkehrrichtung abhéngig. In dem Beispiel oben ist dies fur beide im
Uhrzeigersinn.

An Punkt A dreht der Roboter und folgt der Kantenspur des zu méhenden Feldes bis zu
Punkt B, wo er in das Feld dreht und zu mahen beginnt.

7.1.6.2 Verlassen der Station in mehrere verbundene Felder

Bei dieser Konfiguration gibt es mehrere Begrenzungsdrahte, die jeweils eine Parzelle (den
zu mahender Bereich) sowie den Begrenzungsdraht der Ladestationsschleife definieren.

=] Hinweis: Die durch Begrenzungsdraht definierten Parzellen kdnnen auch GPS-Zonen
enthalten, in denen der Roboter geméafR Zeitplan arbeiten muss.

B Hinweis: Der Roboter kann die Ladestation auch zum Méahen der Kante (Seite 37)
verlassen.

Bevor der Roboter die Ladestation verldsst, muss er entscheiden, wo er mit dem Mahen
beginnt. Siehe Auswahl der Arbeitsbereichzuweisungen (Seite 42).

Dieses Kapitel enthalt die Beschreibung der Standardmandver beim Verlassen der
Ladestation und wie der Roboter die Ladestation mithilfe der GPS-Navigationspunkte (Seite
40) verlasst. Wenn der GPS-Modus nicht verflgbar ist, fuhrt der Roboter wieder die
Standardmandver aus.
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Standardverhalten fur die Fahrt zum Arbeitsbereich

Die nachfolgende Abbildung zeigt ein Beispiel, wann der Roboter in ,Parzelle 2“ (oder eine
GPS-Zone in ,Parzelle 2) mit dem Mahen beginnt.

Ladestation

\‘G_;l

Ladestationsschleife

Parzelle 2

O Kantenspur 2

Parzelle1

Kantenspur 1

Cy

/
/

Uberschneidung

Abbildung 42: Verlassen der Ladestation in mehrere Felder

Wenn der Roboter die Station verlasst, folgt der dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife, bis er Punkt A in der Kantenspur erreicht. In welche Richtung der
Roboter fahrt, hangt von der Rickkehrrichtung fr die Ladestationsschleife ab. In dem
Beispiel oben ist dies im Uhrzeigersinn.

An Punkt A dreht er und folgt der Kantenspur der Parzelle, die mit der Ladestationsschleife
verbunden ist. Auch hier hangt die Richtung von der fur die Parzelle 1 definierten
Ruckkehrrichtung ab. In diesem Fall ist dies im Uhrzeigersinn.

Er folgt der Kantenspur bis zum Punkt B. Dann fahrt er die Kantenspur in Parzelle 2
entsprechend der Ruckkehrrichtung fur diese Parzelle entlang (in diesem Beispiel im
Uhrzeigersinn), bis er Punkt C erreicht. An diesem Punkt dreht er in das Feld ab und beginnt
zu mahen.

Wenn der Roboter im Mustermodus in Betrieb ist, berechnet er ein Mahmuster, das er nach
dem Einfahren in den Arbeitsbereich verfolgt.

Verlassen der Ladestation anhand von GPS-Navigationspunkten

Die Fahrt des Roboters von der Ladestation in eine angrenzende Parzelle ist per GPS
effizienter. In diesem Fall ist in der Parzelle, die mit der Ladestation in der Nahe der
Uberschneidung zwischen den beiden Parzellen verbunden ist, ein GPS-Punkt definiert. Dies
ist in der nachfolgenden Abbildung dargestellt.
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Abbildung 43: Per GPS zum Arbeitsbereich in mehrere Felder

Wenn der Roboter die Station verlasst, folgt der dem Begrenzungsdraht der
Ladestationsschleife, bis er Punkt A in der Kantenspur erreicht. In welche Richtung der
Roboter fahrt, hdngt von der Rickkehrrichtung fur die Ladestationsschleife ab. In dem
Beispiel oben ist dies im Uhrzeigersinn.

Er folgt eine kurze Strecke der Kantenspur 1 und fahrt dann den direkten Weg
zum GPS-Punkt (B) in Parzelle 1. Dieser Punkt befindet sich in der Nahe oder im
Uberschneidungsbereich der beiden Parzellen.

An Punkt B dreht er zur Kantenspur und folgt dieser in Richtung Uberschneidung, bis er den
Begrenzungsdraht der angrenzenden Parzelle 2 erkennt. Er folgt dann der Kantenspur 2, bis
er in das Feld abdreht und zu arbeiten beginnt.

7.1.6.3 Verlassen der Ladestation zu einem Einzelfeld

Ein Roboter, der das RTK-GPS-System verwendet, kennt seine globale Position mit hoher
Genauigkeit. Daher kann er wie unten abgebildet mit nur einem einzigen Begrenzungsdraht
arbeiten. In einer solchen Situation wird der zu mahende Bereich vom Roboter wahrend
der Erkennung der Grenze ermittelt. Dieser Bereich besteht in der Regel nur aus dem
Hauptbereich und keiner Zone neben der Ladestation.

Der Roboter verlasst die Ladestation und fahrt eine vorab festgelegte Strecke am Draht
entlang. Die Strecke wird .

Wenn der Roboter bemerkt, dass er in den RTK-GPS-Arbeitsbereich gefahren ist, fahrt er
zum Mahstartpunkt fir den aktuellen Zyklus.
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Ladestation

Begrenzungsdraht RTK-GPS-Zone
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Abbildung 44: Verlassen der Station mit nur einem Begrenzungsdraht

7.1.6.4 Auswahl der Arbeitsbereichzuweisungen

Bei mehreren Bereichen (Parzellen oder GPS-Zonen), in denen der Roboter arbeiten kann,
muss der Roboter bei Beginn einer neuen Arbeitsrunde entscheiden, wo er arbeitet. Diese
Entscheidung hangt von zwei Kriterien ab:

» die einer Parzelle zugewiesene Zeit in Prozent
» der definierte Arbeitszeitplan

die einer Parzelle zugewiesene Zeit in Prozent

Wenn kein Zeitplan definiert ist ODER der Zeitplan dem Roboter erlaubt, in einer
beliebigen Parzelle oder Zone zu arbeiten, entscheidet sich der Roboter entsprechend der
zugewiesenen Zeit in Prozent fir eine Parzelle.

Dieses Beispiel ist in der nachfolgenden Abbildung veranschaulicht: Vor 12:30 Uhr und nach
15:30 Uhr kann der Roboter in allen drei Zonen arbeiten. In diesem Fall wahlt er die Parzelle
bzw. Zone entsprechend den zugewiesenen Prozenten.

Zone 1|Zone 2|Zone 3

13h

14h

15h

16h

17h

Abbildung 45: Sich Uberlappende Arbeitszeitpléne

Diese Entscheidung basiert auf der tatsachlich in einer Parzelle verbrachten Arbeitszeit, die
Uber 14 Tage im Roboter protokolliert wird. Der Roboter entscheidet sich fir die Parzelle, fir
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die der Unterschied zwischen der tatsachlichen und der zugewiesenen Zeit am grofiten ist.
Wenn die den Parzellen zugewiesenen Prozente gedndert werden, wird die Arbeitshistorie
zurickgesetzt.

Die einer Parzelle zugewiesene Zeit in Prozent wird Uber Wartungseinstellungen i= > Betrieb
> Parzellen Prozent bearbeiten festgelegt.

Arbeitszeitplan

Wenn ein Zeitplan definiert ist, der genau vorgibt, wo der Roboter arbeiten soll, befolgt
der Roboter den Zeitplan. Dies Uberschreibt die einem Arbeitsbereich zugewiesene Zeit in
Prozent.

Der Zeitplan fur einen Roboter kann Uber Einstellungen # > Zeitplan oder Uber das
Webportal festgelegt werden.

7.1.6.5 Uberqueren von Parzellen

Der Roboter kann optional so konfiguriert werden, dass er eine Parzelle nicht Gberquert, um
in einer anderen zu arbeiten, wenn die Parzelle, die er Uberqueren muss, nicht verfligbar ist.

Dies ist im Falle von zwei Sportfeldern sinnvoll. In dem unten gezeigten Beispiel muss der
Roboter das Sportfeld 1 Gberqueren, um im Sportfeld 2 zu arbeiten. Er kann jedoch so
konfiguriert werden, dass er nicht Sportfeld 1 Gberquert, wenn dieses Feld entsprechend den
Vorgaben des Zeitplans gerade genutzt wird.

Ladestation

_‘
L

Sportfeld 1 Sportfeld 2

Abbildung 46: Uberqueren von Parzellen

Nachfolgend ist ein Beispiel eines solchen Zeitplans abgebildet. Der Roboter soll von 14:30
Uhr bis 16:00 Uhr im Sportfeld 2 arbeiten. Sportfeld 1 ist jedoch von 13:30 Uhr bis 16:30 Uhr
nicht verfugbar. Der Roboter kann daher nicht auf das Sportfeld 2 fahren.
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Abbildung 47: Zeitplane fur Sportfelder

Wenn es erforderlich ist, dass der Roboter im Sportfeld 2 arbeitet, wahrend Sportfeld 1
genutzt wird, gibt es zwei Lésungen:

« Der Roboter kann so konfiguriert werden, dass er eine nicht verfiigbare Parzelle Uberquert.
« Der Zeitplan kann so angepasst werden, dass das Sportfeld 1 verfligbar ist, bevor der
Roboter im Sportfeld 2 arbeiten muss.

13h

Sport-
feld 1

Sport-
feld 2

14h

15h

16h

17h

Abbildung 48: Angepasste Zeitplane fir Sportfelder

Wenn die geplante Arbeitszeit flr Sportfeld 2 beendet ist oder der Roboter seine Batterie
aufladen muss, fahrt er Giber Sportfeld 1 zurtick zur Ladestation. Das Mandver ,Zuriick zur
Ladestation* hat Vorrang vor dem Zeitplan.

Mit der Schleife verbundene Parzellen sind immer verfiigbar.

7.2 Inaktiver Status

Es gibt Bedingungen, bei denen der Roboter seinen autonomen Mahauftrag unterbricht und

in den inaktiven Status wechselt. Mogliche Grunde dafur:

« Der Roboter hat ein Problem erkannt und einen Alarm ausgegeben.
» Der Auftrag wurde manuell beendet.
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Fur beide Falle gibt es Mdéglichkeiten, den Energieverbrauch des Roboters zu regein.

4@eiten +
_

Problem aufgetreten

Alarm

Problem in
15 Minuten

Ja

Problem in Ja

AUS

anuelles Eingreifen

Batterie .
Aufladen |4 Ja vollstandig Nein
entladen?

Abbildung 49: Inaktive Modi nach einem Alarm

Wenn der Roboter ein Problem erkennt, gibt er einen Alarm aus, fir den letztendlich ein
manuelles Eingreifen erforderlich ist.

Wenn der Alarm nicht nach 15 Minuten geldscht wurde, wechselt der Roboter in den
».Ruhemodus”. In diesem Modus reduziert der Roboter seinen Energieverbrauch, indem er
alles auRer dem Modem herunterféhrt.

5 Hinweis: Der Ruhemodus ist nur aktiviert, wenn der Roboter langer als eine Stunde
eingeschaltet ist.

Er verbleibt 2 Tage im ,Ruhemodus” bzw. bis die Batterie sehr schwach ist und schaltet sich
dann selber AUS.

Daraufhin ist ein manuelles Eingreifen erforderlich:

- entweder der Alarm wird geltscht und der autonome Arbeitsmodus fortgesetzt
- oder der Roboter wird zur Ladestation geschoben, um die Batterie aufzuladen.
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Auftrag abgebrochen
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Auftrag abgebrochen
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Auftrag in
15 Minuten

Ja

Yes

2 Tagen neu
gestartet?

l

AUS

Auftrag neu gestartet

ﬁ Ja Batterie Nein
Aufladenie vollstandig
entladen?

Abbildung 50: Inaktive Modi nach manuellem Anhalten

In diesem Fall wechselt der Roboter in den ,Leerlauf‘. Nach 15 Minuten im Leerlauf wechselt
der Roboter in den oben beschriebenen ,Ruhemodus”, in dem der Energieverbrauch auf

ein Minimum reduziert wird. Er verbleibt 2 Tage im ,Ruhemodus” bzw. bis die Batterie sehr
schwach ist und schaltet sich dann selber AUS.

Bevor der Roboter weiterarbeitet, fiihrt er einen Selbsttest durch, um die Integritat des
gesamten Systems zu prifen (einschlief3lich Elektronik, Sensoren, Mechanik und Software).

* Wenn der Selbsttest erfolgreich war, setzt der Roboter den autonomen Arbeitsstatus fort.
e War der Selbsttest NICHT erfolgreich, gibt der Roboter einen Alarm aus, fir den ein
Eingreifen erforderlich ist.
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8 Verwendung des Roboters

Ihr Mahroboter wurde gemalf3 Ihren Anforderungen installiert und konfiguriert.

Vor Verwendung des Roboters lesen Sie sich bitte die SicherheitsmalRnahmen (Seite 47)
durch.

Am Roboter befinden sich mehrere Sicherheitshinweise (Seite 48) und es ist wichtig, dass
Sie ihre Bedeutung verstehen und respektieren.

Damit Ihr Roboter einwandfrei funktioniert, ist es wichtig, dass er regelmaRig gewartet wird.

Den Betrieb Ihres Roboters kdnnen Sie tiber die Benutzeroberflache verwalten.

8.1 Sicherheitsmalihahmen

B Hinweis: Uberprifen Sie, bevor Sie lhren Roboter starten, dass der Arbeitsbereich
frei von Hindernissen wie Spielzeug, Werkzeug, Gartenabfalle, Steine usw. ist. Diese
konnten Ihren Roboter beschadigen oder zu Stérungen fihren.

@ Steigungen: Lassen Sie Ihren Roboter nie an einem Hang.
Aufladen der Batterie: Die Batterie muss immer an der Ladestation aufgeladen
4 werden. Jegliche anderen Stromquellen (Aufladegerat fur Autobatterien ...) kdnnen

zu Beschadigungen und Garantieverlust fihren. Schlie3en Sie niemals ein externes
elektrisches Element an das Batteriekabel an.

Versiegelte Teile: Ihr Roboter enthélt Komponenten, die empfindlich gegentber
elektrostatischer Entladung reagieren. Versuchen Sie nicht, auf versiegelte Teile
zuzugreifen.

(17 Wichtig: Wenn Sie ein ungewohnliches Verhalten oder eine Abnutzung (abgenutzte
. Teile, fehlende Schrauben oder Muttern, defekte Kabel ...) bemerken, stoppen Sie den
Roboter und wenden Sie sich an einen autorisierten Techniker.

(1) Wichtig: Wenn Sie Anderungen am Roboter oder der Ladestation vornehmen:

» Lehnen Sie sich nicht zu weit Uber und halten Sie stets Ihr Gleichgewicht.
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« Achten Sie an Hangen auf einen sicheren Stand.
* Immer nur gehen, nicht rennen.

i Wichtig: Tragen Sie immer feste Schuhe und lange Hosen, wenn Sie den Roboter
' bedienen.

= Hinweis: Der Bediener ist fur Unfélle oder Gefahrdungen anderer Personen oder
deren Eigentum verantwortlich.

=] Hinweis: Wahrend der Motor lauft, darf der Roboter niemals angehoben oder
getragen werden.

Bl Hinweis: Lassen Sie Haustiere nicht unbeaufsichtigt in der Nahe des Roboters, wenn
dieser in Betrieb ist.

|5/ Hinweis: Bedienen Sie den Roboter und/oder seine Peripheriegerate nie mit defekten
Schutz- oder Sicherheitsvorrichtungen.

= Hinweis: Verwenden Sie den Roboter nach Mdglichkeit nicht bei schlechten
Wetterbedingungen, insbesondere bei Gefahr von Blitzschlagen.

8.2 Sicherheitshinweise

Die nachfolgenden Symbole befinden sich an allen Robotern. Die Bedeutung der einzelnen
Symbole ist nachfolgend beschrieben.

C:HOTO®

f Warnung: Dieser automatische Roboter kann bei nicht sachgemafer Nutzung

eine Gefahr darstellen. Die am Roboter und in dieser Bedienungsanleitung
beschriebenen Warnungen und Sicherheitsanweisungen missen genau befolgt
werden, damit eine sichere Nutzung gewabhrleistet ist.

Anweisungen: Lesen Sie diese Bedienungsanleitung vor Verwendung des
@ Roboters sorgféltig durch.

Eurogreen tbernimmt keine Verantwortung, wenn dieser Roboter von Personen
verwendet wird, die nicht mit seiner Funktionsweise oder dem Inhalt dieses
Handbuchs vertraut sind.
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e >

Handhabung des Roboters: Bringen Sie niemals lhre Hande oder Fi3e unter
oder in die Nahe des Roboters, wenn dieser in Betrieb ist.

Anhalten des Roboters: Halten Sie den Roboter vor Handhabung immer an und
warten Sie, bis die beweglichen Teile stillstehen.

Schalten Sie den Roboter aus (Ein-/Ausschalter), bevor Sie daran arbeiten oder
ihn anheben.

[>

|
?
=

Handhabung des Roboters: Bringen Sie niemals lhre Hande oder FuRe unter
oder in die Nahe des Roboters, wenn dieser in Betrieb ist.

Sicherheitsabstand halten: Halten Sie immer einen sicheren Abstand zum
Roboter, wenn dieser in Betrieb ist.

Vorsicht vor fliegenden Objekten: Halten Sie einen sicheren Abstand zum
Roboter, wenn dieser in Betrieb ist. Grasabfalle und andere Objekte wie Zweige
und Steinchen, die auf dem Pfad des Roboters liegen, kdnnten mit Kraft
ausgeworfen werden und zu Verletzungen fihren.

Nicht auf dem Roboter mitfahren: Fahren Sie nicht auf dem Roboter mit.
Verwenden Sie den Roboter niemals als Transportmittel. Stellen oder setzen Sie
sich nicht auf den Roboter und stellen Sie keine Objekte auf den Roboter oder auf
die Ladestation.

Tiere: Halten Sie Tiere vom Roboter fern, wenn dieser in Betrieb ist.

Kinder tiberwachen: Dieser Roboter darf nicht von kdrperlich oder geistig
behinderten bzw. in ihrer Sinneswahrnehmung beeintrachtigten Personen
(einschlief3lich Kindern) oder von Personen mit unzureichender Erfahrung und
Kenntnis benutzt werden, es sei denn, sie werden von einer fur ihre Sicherheit
verantwortlichen Person Gberwacht und eingewiesen.

Y e8® ® P

Wasser: Das Reinigen mit Wassersystemen kann Schaden verursachen.

Handschuhe: Bei der Handhabung des Roboters, insbesondere des
Schneidsystems, sind Schutzhandschuhe zu tragen.

Tastatur: Der Roboter ist durch einen Zugangs-PIN-Code geschitzt.

CutCat3GPS Bedienungsanleitung
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Sperre: Der Roboter ist mit einem Diebstahlschutz ausgestattet.
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O Die Benutzeroberflache

Unter dem Stoppschalterdeckel befindet sich eine Smartbox mit dem Bordcomputer zum
Verwalten der Roboterfunktionen.

Ihr Techniker von Eurogreen hat lhren Roboter entsprechend Ihren Anforderungen
vorprogrammiert, aber mit dieser Benutzeroberflache kbnnen Sie den aktuellen Status
anzeigen, die Einstellungen andern und bestimmte Anweisungen geben.

Abbildung 51: Komponenten der Benutzeroberflache

Die Konfigurationsoberflache besteht aus den folgenden Komponenten:

(1) Die numerischen Tasten
Mit diesen wahlen Sie Menuoptionen aus und geben numerische Werte ein.
(2) LED-Bildschirm
Zeigt die aktuelle Situation an. Siehe Der LED-Bildschirm (Seite 52).
(3) LED
Lampchen, das anzeigt, wenn die Benutzeroberflache eingeschaltet ist.
(4) Ein-/Ausschalter
Schaltet die Benutzeroberflache ein oder aus.
(5) Die Navigationstasten
Mit den Pfeiltasten kdnnen Sie Menioptionen auswahlen.
(6) Die Taste , Zuriick"
Mit dieser Taste verlassen Sie ein Menu und kehren zur vorherigen Ebene zurlick.
(7) Die Bestatigungstaste
Bestatigt eine Auswahl oder Einstellung.
(8) Wartungsmenitaste

Bietet mehrere Befehle, die meistens von Wartungstechnikern verwendet werden. Siehe
Das Meni ,Wartungseinstellungen* (Seite 65).
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(9) Einstellungsmenutaste
In diesem Menl kdnnen Sie Betriebseinstellungen festlegen. Siehe Das Menii
.Einstellungen” (Seite 56).
(10) Aktionsmenitaste
In diesem Menl kdnnen Sie mehrere Betriebsanweisungen geben. Siehe Das
Aktionsmenii (Seite 54).
Der LED-Bildschirm
BREMBBEEEE 9. . 1850
lJarten auF neuen Auftrag
13:48 18/89/ 2819
Name
Der Name des Roboters. Hier erfahren Sie, wie Sie den Namen des Roboters andern
(Seite 68).

Cloud m

Zeigt an, dass der Roboter mit dem Webportal verbunden ist.

GPS ﬂ

Zeigt an, dass der Roboter mindestens 4 Satelliten erkennen kann und seine aktuelle
Pasition kennt.

Wenn das GPS-Symbol blinkt, heil3t dies, dass der Roboter nicht genug Satelliten
erkennen kann.

Hier erfahren Sie, wie Sie die Anzahl der erkannten Satelliten anzeigen (Seite 69).

Funksignalstarke m
Zeigt an, dass der Roboter ein Funksignal empfangt.

Keine Mobile Verbindung E
Dieses Symbol zeigt an, dass keine mobile Verbindung vorliegt.

e versineune 3
WLAN / Mobile Verbindung Ik

Zeigt an, dass der Roboter mit einem WLAN-Client verbunden ist. Blinkt dieses Symbol,
wird versucht, eine Verbindung herzustellen. Leuchtet dieses Symbol durchgehend,
besteht eine Verbindung.

Kein WLAN ‘t*
Zeigt an, dass die WLAN-Einstellung deaktiviert ist.

WLAN-Zugangspunkt (AP) &
Zeigt an, dass der Roboter als WLAN-Zugangspunkt konfiguriert ist und auf einen Client
wartet, um eine Verbindung herzustellen.

Ladestatus der Batterie

Prozent der Batterieladung.
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Meldung
Zeigt den aktuellen Status des Roboters oder einen Alarm an.

0.1 Befehle der Benutzeroberflache

Befehle sind in drei Menus verfiigbar.
& Aktionen
Enthalt mehrere direkte Auftrage fir den Roboter.

#* Einstellungen
Hier werden Parameter definiert, die den Betrieb des Roboters steuern.

i= Wartungseinstellungen

Enthalt eine Reihe von Befehlen, die in der Regel von Servicetechnikern verwendet
werden.

In der nachfolgenden Tabelle sind alle in diesen Meniis verfiigbaren Befehle aufgefihrt.

Tabelle 1: Uber die Benutzeroberflache verfiigbare Befehle

Befehl / Parameter Navigation

Aktivierungscode Wartungseinstellungen > Gerét

APN Wartungseinstellungen > Gerat > Gerateinfo
Aufladen & bleiben Aktionen

Bootloaderversion Wartungseinstellungen > Gerat > Systemversion
Brain-Version Wartungseinstellungen > Gerat > Systemversion
Breitengrad Wartungseinstellungen > Gerat > Gerateinfo
Datumsformat Wartungseinstellungen > Landereinstellungen
Einheitensystem Wartungseinstellungen > Landereinstellungen
Gerateinfo Wartungseinstellungen > Gerét

Immer bremsen Wartungseinstellungen > Betrieb

IP-Adresse Wartungseinstellungen > Verbindungen

Jetzt mahen Aktionen

Kante Aktionen

Kante Einstellungen

Langengrad Wartungseinstellungen > Gerat > Gerateinfo
MAC-Adresse Wartungseinstellungen > Gerat > Gerateinfo
Mahen Aktionen

Max. kurze Zyklen Wartungseinstellungen > Betrieb

Min. Temperatur Wartungseinstellungen > Betrieb

Modus Wartungseinstellungen > Verbindungen

Nach dem Laden an Aktionen

Station bleiben

Nach dem Laden mahen Aktionen
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Befehl / Parameter
Netzwerksuche

Parzellen Prozent
bearbeiten

PIN-Code

PIN-Code aktivieren
PIN-Code &ndern
Robotername
Schneidkopfe
Schnitthéhe
Seriennummer
Sichtb. Satelliten
Softwareversion
Sprache

SSID
Systemversion
System wird gesperrt
Version

Zeitplan

Zeitzone

Zum Aufladen

Navigation
Wartungseinstellungen

Wartungseinstellungen

Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Einstellungen

Einstellungen

Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Wartungseinstellungen
Einstellungen

Wartungseinstellungen
Einstellungen

Wartungseinstellungen

Aktionen

> Verbindungen

> Betrieb

> Sicherheit
> Sicherheit > PIN-Code
> Sicherheit > PIN-Code

> Gerat

> Gerat > Geréateinfo

> Gerat > Geréateinfo

> Gerat > Systemversion

> Landereinstellungen
> Verbindungen

> Gerat

> Gerat > Systemversion

> Landereinstellungen
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0.2 & Das Aktionsmeni

Die in diesem Men verfiigbaren Aktionen h&dngen vom aktuellen Status des Roboters ab.

« Wenn sich der Roboter auf dem Feld befindet (Seite 54).
* Wenn sich der Roboter an der Ladestation befindet (Seite 55).

Aktionen, wenn sich der Roboter auf dem Feld befindet

Aktionsmenu

Zum Aufladen
————Aufladen & bleiben
————Mahen

Kante

Abbildung 52: Uberblick tiber das Aktionsmenii auf dem Feld

Diese Aktionen sind mdglich, wenn der Roboter nicht an der Ladestation ist.
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(1) Wichtig: Halten Sie den Roboter immer erst an, indem Sie auf den roten
) Stoppschalter driicken.

Diese Aktionen sind mdglich, wenn der Roboter wahrend seines normalen Betriebsplans oder
wegen eines Alarms angehalten hat. Wenn ein Alarm ausgegeben wurde, mussen Sie das
Problem erst beheben, bevor die Aktionen ausgefihrt werden kdnnen.

1 Zum Aufladen
Zur Ladestation zurtickkehren, Batterie aufladen und mit dem Mahen fortfahren.

2 Aufladen & bleiben

Zur Ladestation zurtickkehren und dortbleiben, bis eine neue Anweisung gegeben wird.
3 Méhen

Nach einer Unterbrechung mit dem Mé&hplan fortfahren.

Kante
In den Kantenmodus (Seite 37) wechseln und dann zur Ladestation zurtickkehren.

© Aktionen ausfiihren

1. Kiicken Sie auf &
Markieren Sie den gewiinschten Befehl mit den Pfeiltasten nach oben O und nach

unten 0 oder driicken Sie die Zahlentaste, die vor dem Befehl angezeigt wird.

3.  Driicken Sie auf .
4. SchlieRen Sie den Deckel.

|5/ Hinweis: Wird der Deckel nicht innerhalb von 10 Sekunden geschlossen, wird
der Befehl abgebrochen und Sie missen diese Schritte wiederholen.

=] Hinweis: Wenn der Betrieb nicht startet, obwohl der Deckel anscheinend
geschlossen ist, kontaktieren Sie Eurogreen .

Aktionen, wenn sich der Roboter an der Ladestation befindet

Aktionsmenu

Jetzt mahen

Nach dem Laden mahen

Nach dem Laden an Station bleiben

Kante

Jetzt mahen auf ...

Abbildung 53: Uberblick iiber das Aktionsmeni an der Ladestation

Verwenden Sie diese Befehle, um den regularen Betriebszeitplan zu tberschreiben.

Jetzt méhen
Ladestation verlassen und weitermahen.
Nach dem Laden mahen
An der Ladestation bleiben, bis die Batterie aufgeladen ist, und dann Mahen.
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Nach dem Laden an Station bleiben

An der Ladestation bleiben, bis ein neuer Befehl gegeben wird.
Kante

In den Kantenmodus (Seite 37) wechseln und dann zur Ladestation zurtickkehren.
Jetzt mahen auf ...

Diese Option wird angezeigt, wenn mehr als eine Parzelle geméaht werden muss.
Ladestation verlassen und in einer bestimmten Parzelle weitermé&hen. Eine Liste der
(angrenzenden) Parzellen wird angezeigt, aus der Sie die gewiinschte auswahlen
kénnen. Es werden nur Parzellen mit einem Arbeitsprozentsatz von tber 0 % aufgefihrt.

Aktionen ausfihren

1. Kiicken Sie auf &
Markieren Sie den gewiinschten Befehl mit den Pfeiltasten nach oben O und nach

unten 0 oder driicken Sie die Zahlentaste, die vor dem Befehl angezeigt wird.
3. Driicken Sie auf [,
4. Schlie3en Sie den Deckel.

=/ Hinweis: Wird der Deckel nicht innerhalb von 10 Sekunden geschlossen, wird
der Befehl abgebrochen und Sie missen diese Schritte wiederholen.

= Hinweis: Wenn der Betrieb nicht startet, obwohl der Deckel anscheinend
geschlossen ist, kontaktieren Sie Eurogreen .

9.3 Das Menu , Einstellungen® #

Mit den Optionen in diesem Meni definieren Sie die Einstellungen, die den Betrieb des
Roboters steuern.

Menu ,Einstellungen®
——Zeitplan
————Schneidkopfe

Kante
——Schnitthéhe
L System wird gesperrt

Abbildung 54: Ubersicht tiber das Menii , Einstellungen®

Siehe auch: LCD-Einstellungen (Seite 65).

9.3.1 Zeitplan »

Mit diesem Befehl kdnnen Sie den Arbeitszeitplan fur den Roboter definieren. Dieser definiert
die Zeiten, zu denen der Roboter zum Arbeiten in eine Parzelle oder GPS-Zone fahren bzw.
nicht fahren kann.
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Hinweis: Ein Zeitplan kann auch im Webportal definiert werden.

Ein Zeitplan beeinflusst, wie der Roboter arbeitet. Siehe auch:

-

Auswahl der Arbeitsbereichzuweisungen (Seite 42).
Uberqueren von Parzellen (Seite 43).

Sie kdnnen fir jeden Wochentag einen Arbeitsplan definieren.

Sie konnen fiur jeden Tag, jede Parzelle und jede GPS-Zone mehrere Arbeitszeiten
definieren.

Jeder definierte Zeitraum kann aktiviert (ausgefuhrt) oder deaktiviert (ignoriert) werden.

Sie kénnen den Zeitplan fur einen Tag und fir eine Parzelle fir andere Wochentage
kopieren.

Der gesamte Zeitplan kann deaktiviert werden, sodass der Roboter ,immer arbeitet".

Arbeitszeitplan definieren

T

=

Hinweis: Standardmalfig ist der Zeitplan bei Auslieferung des Roboters mit ,Immer
arbeiten” festgelegt.

Driicken Sie auf #°.

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben O und nach unten 0 die Option Zeitplan aus
und driicken Sie dann auf [,

Ein Bildschirm &hnlich dem nachfolgend abgebildeten wird angezeigt. In dem
nachfolgenden Beispiel sind zwei Spalten fur jeden Tag angegeben, da zwei Parzellen
definiert sind. Dies ist der aktuelle Zeitplan, wobei die weil3en Blocke die Betriebszeiten
des Roboters in einer Parzelle darstellen.

(Mo | Di | il Dol FrlGal o

Eearhmten o

Hinweis: Standardmafig werden alle Zeitraume weil3 dargestellt, was heil3t, dass
der Roboter durchgehend arbeitet.

Markieren Sie mithilfe der Pfeiltasten Bearbeiten und driicken Sie dann auf [.

=

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

PARZELLEN ZEITPLAMN

Parcel 13

Zeitplan. Folgen
Parcel 2 »
Zeitplan. Folgen
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4. Markieren Sie die Parzelle und driicken Sie auf 4, um den Zeitplan zu bearbeiten.
5.  Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach links und nach rechts den gewiinschten Wochentag
aus und driicken Sie dann auf [

il | po [ fo o

2eitraum |

ARtiu [El

Zeitraum ¢ HH BB -808:88

AKtiu a

Zeitraum 3 BH.BB-B8:BBf

6. Wahlen Sie mit der Pfeiltaste nhach unten den gewiinschten Zeitraum an diesem Tag aus
und driicken Sie auf [.

il ' po [ fo o

Zeitraum |

AREiu
Zeitraum 2 BHEEI—EEIEB
AREiu O

Zeitraum 3 BE.B8-BB:88(

7. Legen Sie mit dem Ziffernblock die Start- und Endzeiten fiir das Feld mit blickendem
Cursor fest und driicken Sie dann auf 4,

il I po [ fo o

2eitraum 1

AKtiu li]

Zeitraum 2 18:15-_
ARty O

Zeitraum 3 JE.BB-BE:BB|

8. Wahlen Sie mit der Pfeiltaste nach unten das aktive Kontrollkastchen aus.
9. Driicken Sie auf [, um den definierten Betriebszeitraum zu aktivieren.

In der Abbildung oben ist der Zeitraum 1 aktiviert und der Zeitraum 2 deaktiviert.
10. Wiederholen Sie die Schritte flr alle Tage und Zeitraume.

Hinweis: Sie konnen den definierten Zeitplan fir einen anderen Tag kopieren
(Seite 59).
11. Dricken Sie auf X, um zum Bildschirm zuriickzukehren.

12. Wwaéhlen Sie mit den Pfeiltasten die Option Zeitplan folgen aus. Driicken Sie auf [, um
die Option zu aktivieren, sodass der Roboter dem definierten Zeitplan folgt. Ist die
Schaltflache deaktiviert, ignoriert der Roboter den Zeitplan und méht durchgehend.

] Wichtig: Wenn Sie einen Zeitplan fir GPS-Zonen erstellen, muss der Zeitplan fur
die durch Begrenzungsdraht definierte Parzelle, die mit den Zonen verbunden ist, auf
dauerhaft festgelegt sein, d. h. er muss komplett weil3 angezeigt werden.
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Zeitplan von einem Tag fiir einen anderen Tag kopieren

3.

Flahren Sie die oben beschriebenen Schritte aus, um den Mahplan fur einen Tag zu
definieren.

Wenn Sie alle gewlinschten ZeitrAume definiert haben, markieren Sie mit der Pfeiltaste
nach unten Kopieren. Driicken Sie auf [4.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

ROPIEREN

Mo 0 M Fr Ga

Driicken Sie auf die Zahlentaste, die dem Tag entspricht, fir den der Zeitplan kopiert
werden soll. Es kann mehr als ein Tag ausgewahlt werden.

HOPIEREN

M 0i M Do Fr Ga

Driicken Sie auf [,
Driicken Sie auf %, um zur Ubersicht des Zeitplans zuriickzukehren.

Arbeitsplan ignorieren

A wnN P

Driicken Sie auf i=.
Markieren Sie Bearbeiten .
Driicken Sie auf [4.

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten die Option Zeitplan folgen aus und driicken Sie auf [, um
die Schaltflache zu deaktivieren.

9.3.2 Schneidkdpfe»

Der Roboter ist mit Schneidkdpfen ausgestattet, die unter normalen Umstanden alle
verwendet werden. Besteht ein Problem mit einem Schneidkopf, kdnnen Sie ihn mit diesem
Befehle deaktivieren. Dieser Vorgang kann auch im Webportal definiert werden.

Hinweis: Es ist auch moglich, die Schneidkopfe in einer bestimmten Parzelle zu
deaktivieren (Seite 63).
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&~ Einzelne Schneidkopfe aktivieren/deaktivieren

Driicken Sie auf #°.

Wabhlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben 0 und nach unten 0 die Option Schneidképfe
aus und driicken Sie dann auf [.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

SCHNEIDKOPFE EIN/AUS

B = Alle P

(® %

In dieser Abbildung sind alle Schneidkopfe aktiviert.

3. Dricken Sie die Zahlentaste(n) entsprechend dem Schneidkopf bzw. den Scheidképfen,
den/die Sie aktivieren/deaktivieren wollen.

E Hinweis: Wenn Sie 0 auf dem Ziffernblock driicken, werden alle Schneidkdpfe
ausgewahlt.

4. Driicken Sie auf [.
5. Drucken Sie auf X, um zum Hauptmeni zurtickzukehren.

5 Hinweis: Um einen deaktivierten Schneidkopf wieder zu aktivieren, wiederholen Sie
die oben beschriebenen Schritte und wahlen Sie den deaktivierten Schneidkopf aus.

9.3.3 Kante»

Hier legen Sie fest, wie oft der Kantenmodus (Seite 37) pro Woche fiir jede Parzelle
verwendet wird. Der Kantenmodus wird wéhrend der Woche in regelmafiigen Intervallen
ausgefuhrt.

% Anzahl der Kantenmoduseinsatze pro Woche

Driicken Sie auf i=.

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben 0 und nach unten 0 die Option Kante aus
und driicken Sie dann auf [,

Es wird ein Bildschirm mit einer Liste der konfigurierten Arbeitsparzellen angezeigt.
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HANTENEINSTELLUNGEN

Woche (Mummer)

Markieren Sie die Parzelle und wahlen Sie dann mit den Pfeiltasten nach rechts und
nach links die gewilinschte Anzahl an Kantenmoduseinsatzen pro Woche aus.

Driicken Sie auf [,
Dricken Sie auf X, um zum Hauptmenu zurtickzukehren.

9.3.4 Schnitthdéhe »

Mit diesem Befehl kdnnen Sie die Hohe der Messer einstellen und das Mahen in einer
bestimmten Parzelle deaktivieren (Seite 63).

Wenn Sie den Roboter das erste Mal in der Saison verwenden oder wenn er mehrere
Tage ausgeschaltet war, kann das Gras zu dicht oder zu hoch sein. In diesen Fallen muss
gegebenenfalls die Mahhohe fir ein paar Tage erhéht werden. StandardmaRig werden

die Schneidkdpfe automatisch angehoben, wenn ein erhéhter Widerstand durch langeres,
dichteres Gras erkannt wird. Mit Abnahme des Widerstands werden die Schneidképfe dann
wieder abgesenkt.

Die Hohe der Messer kann fir jede Parzelle definiert werden, in der der Roboter arbeiten soll.
Die Parzelle, in der der Roboter aktuell arbeitet, wird als aktuelle Parzelle bezeichnet.

L=

Hinweis: Sie sollten bedenken, dass eine mit 25 mm oder geringer festgelegte
Schnitthéhe zu einer vermehrten Abnutzung der weilRen Kunststoffabdeckung der
Antifriktionsscheibe flihrt (siehe Abbildung 5: Details zu den Schneidkdpfen (Seite
13)). Wenn dies der Fall ist, sollte dieses Teil haufig inspiziert werden (mindestens alle
2 Monate) und gegebenenfalls ersetzt werden.

Schnitthéhe einstellen

Driicken Sie auf i=.

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben O und nach unten 0 die Option Schnitthéhe
aus und driicken Sie dann auf (4.

Es wird ein Bildschirm mit der Schnitthdhe in der Parzelle, in der sich der Roboter
befindet, angezeigt.
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SCHNITTHOHE

Aktuell

Ziel Festlegen *»

Hinweis: Wenn dieser Wert negativ ist, bedeutet dies, dass die Parameter

zurtickgesetzt wurden und die Hohenwerte der Messer neu kalibriert werden

mussen. Kontakt Eurogreen (Seite 7).

3. Klicken Sie auf Ziel festlegen ». Daraufhin wird eine Liste mit den konfigurierten Parzellen
mit der jeweiligen Schnitthfhe angezeigt. In diesem Beispiel kdnnen Sie sehen, dass die
aktive Parzelle die Parzelle LOOP ist.

LOOP [AKEiu)

ZONE 1

ZNE 2

4. Markieren Sie die Parzelle, fur die Sie die Schnitthohe &ndern mochten, und wéahlen
Sie dann mit den Pfeiltasten nach rechts und nach links den gewiinschten Wert aus.

Driicken Sie auf [, um die neue Schnitthéhe zu Gibernehmen.

Wenn die Hohe fiir die aktive Parzelle geadndert wird, werden die Schneidk&pfe
entsprechend angehoben oder abgesenkt. Wenn die Hohe in einer der anderen
Parzellen geandert wird, werden die Schneidkdpfe angehoben oder abgesenkt, wenn der
Roboter in diese Parzelle fahrt.
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ZIEL FESTLEGEN

LOOP [AKEiu)

ZONE 1
ZNE 2

5.  Wiederholen Sie den Vorgang fur andere Parzellen.
6. Dricken Sie auf ¥, um zum Hauptmenu zurtickzukehren.

Die neue Hohe fur die aktive Parzelle wird angezeigt.

SCHNITTHOHE

Aktuell

Ziel Festlegen *

7 Mahen in einer bestimmten Parzelle deaktivieren

Dies ist nitzlich, wenn es Parzellen ohne Gras gibt, z. B. eine Schleifenparzelle oder eine
Verbindungsparzelle zwischen zwei grasbewachsenen Flachen. Wenn der Roboter in
diese Parzelle fahrt, werden die Schneidkdpfe deaktiviert und die Schnitth6he wird auf die
maximale Schnitthdhe fir alle konfigurierten Parzellen eingestellt.

Wenn der Roboter gemal3 Zeitplan auf einer Parzelle arbeiten soll, auf der die Schneidkdpfe
deaktiviert sind, ,arbeitet” der Roboter in dieser Parzelle, wobei die Schneidkdpfe jedoch nicht
aktiv sind.

1. Befolgen Sie die oben angegebenen Anweisungen, um den Bildschirm
zu offnen.

2. Klicken Sie auf Ziel festlegen ».

3. Markieren Sie die Parzelle, die nicht geméaht werden soll. Klicken Sie auf den Pfeil nach
rechts und wahlen Sie Deaktiviert aus.
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SET TRRGET

LOOP (Actiue)

ZONE 1

4. Drucken Sie auf ¥, um zum Hauptmenu zurlickzukehren.

9.3.5 System wird gesperrt »

Mit diesem Befehl kdnnen Sie die Verwendung des Roboters sperren. Dies ist sinnvoll, wenn
der Feldbereich in dem Zeitraum genutzt wird, in dem der Roboter gemal dem Zeitplan
arbeiten sollte. Der Roboter bleibt dann inaktiv, bis das System wieder entsperrt wird.

Hinweis: Sie kdnnen auch einen PIN-Code aktivieren (Seite 70), der eingegeben
werden muss, bevor bestimmte Befehle gegeben werden kénnen.

& System sperren

1. Driicken Sie auf %",

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben 0 und nach unten 0 die Option System wird
gesperrt aus und driicken Sie dann auf [4.

URLIDIEREN

Machten Sie das System wirklich

sperren?

Abbrechen

3. Markieren Sie ‘0K und driicken Sie dann auf [.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt und Sie missen den PIN-Code des Roboters
eingeben, um wieder auf die Menus zugreifen zu kénnen.

Geben Sie Ihren aktuellen PIN-Code ein

PIN-Code eingeben

Das Sustem ist gesperrt

Hinweis: Wenn Sie den PIN-Code nicht wissen oder vergessen haben, wenden Sie
sich an lhren Handler.
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& System entsperren

1. Geben Sie den 4-stelligen PIN-Code ein.
2. Dricken Sie auf [,

Der Roboter wartet dann auf einen neuen Befehl.

9.3.6 LCD-Einstellungen

& LCD-Einstellungen andern

1. Driicken Sie mehrere Sekunden auf %".

LCO-Einstellungen

iIsche Temperaturanpassung O

« I 0
g Umgekehrter Modus
B Llerkseinstellungen

Driicken Sie auf die Pfeiltasten nach rechts O' und nach links O um den Kontrast zu
andern.

Wahlen Sie mit den Pfeiltasten nach oben O und nach unten 0 die Option Automatische
Temperaturanpassung aus. Wenn diese Option aktiviert ist, wird der LCD-Kontrast

automatisch entsprechend der Umgebungstemperatur eingestellt. Driicken Sie auf [,
um diese Option zu aktivieren oder deaktivieren.

4. Driucken Sie die Taste 9, um die Farben Schwarz und WeilR umzukehren.

Dricken Sie die Taste 0, um die Werkseinstellungen wiederherzustellen.

6. Drucken Sie auf ¥, um dieses Menu zu verlassen.

o

9.4 Das Menu ,Wartungseinstellungen® &

Dieses Meni wird vor allem von Wartungstechnikern verwendet.

Menu ,Wartungseinstellungen®

Landereinstellungen

Verbindungen

——Betrieb

Gerat

——Sicherheit
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9.4.1 Landereinstellungen

In diesem Meni kénnen Sie das Datumsformat, die Zeitzone des Roboters, die in den MenUs
verwendete Sprache und das Einheitensystem einstellen.

Datumsformat

Als Datumsformat kénnen Sie entweder TT/MM/JJJJ (Tag/Monat/Jahr) oder MM/TT/JJJJ
(Monat/Tag/Jahr) auswahlen.

Zeitzone

Wabhlen Sie mit den Pfeiltasten nach rechts und nach links die gewlinschte Zeitzone aus.
Sprache

Wabhlen Sie mit den Pfeiltasten nach rechts und nach links die gewilinschte Sprache aus.
Einheitensystem

Wabhlen Sie mit den Pfeiltasten nach rechts und nach links das gewlnschte
Einheitensystem aus. Es werden alle Einheiten flr die jeweils moglichen Werte
angezeigt.

9.4.2 Verbindungen

In folgenden Situationen missen Sie eine Verbindung mit dem Roboter herstellen kénnen:

« Damit der Roboter mit dem Portal auf dem Webserver kommunizieren kann. So
kénnen Sie den Status des Roboters tberwachen.

« Damit die Softwareversion des Roboters aktualisiert werden kann. Der Roboter
verbindet sich regelmafig mit dem Remoteserver und prift, ob eine neue Softwareversion
verfligbar ist. Wenn ja, ladt der Roboter diese im Hintergrund herunter und méht wie
gewohnt weiter. Die heruntergeladene Software wird bis zum Abschluss des néchsten
Ladevorgangs auf dem Roboter installiert.

UERBINDUNGEN

|P address @

‘4 Hlient
BelRobotics *»

IP-Adresse »

Diese Option zeigt die aktuelle IP-Adresse des Roboters an, je nachdem, in welchem
Modus sich der Roboter gerade befindet.

Die moglichen Modi sind: Mobil, VPN, WLAN
Modus
Hier kbnnen Sie den Betriebsmodus des Roboters einstellen. Die mdglichen Betriebsmodi
sind:
AUS
Der Roboter ist nicht mit einem Netzwerk verbunden.
Kunde

Der Roboter verbindet sich mit dem ausgewahlten Netzwerk als ein Client (Seite
67).
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Zugangspunkt
Der Roboter generiert mit seinem integrierten Modem ein eigenes WLAN-Netzwerk,
mit dem er sich verbindet.
Netzwerksuche

Diese Option wird angezeigt, wenn der Roboter nicht verbunden ist oder kein WLAN-
Netzwerk erkennen kann.

SSID

Hier wird der Name des WLAN-Netzwerks angezeigt, mit dem der Roboter verbunden ist.
Der Name kann geandert werden. Markieren Sie {Netzwerkname} und driicken Sie auf [.

LILAN

(*) BelRobotics O
BelRobotics Guest *»

Eine Liste der Netzwerke wird angezeigt.

Eintrage in Fettschrift sind die Netzwerke, mit denen der Roboter bereits verbunden
war.

Eintrége in Normalschrift sind verfugbar, wurden aber noch nicht verwendet.

. zeigt das Netzwerk an, mit dem der Roboter aktuell verbunden ist.

J1“ weist darauf hin, dass das Netzwerk, mit dem der Roboter verbunden ist, nicht mit
WPA- oder WPA2-Technologien verschlisselt ist. Dies ist von daher ein unsicheres
Netzwerk und das ,!" stellt eine Warnung dar.

.~ gibt an, dass das Netzwerk deaktiviert ist.

Um sich mit einem anderen Netzwerk zu verbinden (BelRobotics wie in dem Beispiel
oben), markieren Sie das Netzwerk, driicken Sie auf 4 und wéhlen Sie ‘Netzwerk aktivieren
aus.

Um das aktuelle Netzwerk zu &ndern (BelRobotics Gast wie in dem Beispiel oben)
markieren Sie das Netzwerk und driicken Sie auf [4. Folgende Option sind verfugbar:

- Netzwerk deaktivieren : Trennt die Verbindung des Roboters mit diesem Netzwerk. Dies
wird durch ,-* vor dem Namen des Netzwerks in der Liste angezeigt.

- Kennwort &ndern : Hier kdnnen Sie das Kennwort fur den Zugriff auf das Netzwerk von
diesem Roboter andern.

- Netzwerk vergessen : Entfernt die Erkennung dieses unbekannten Netzwerks von diesem
Roboter.

Verwendung des Roboters als ein Client

Es wird empfohlen, den Roboter fiir den normalen Betrieb als WLAN-Client einzurichten. Auf
diese Weise kann der Roboter mit dem Portal auf dem Webserver kommunizieren.

2" Roboter als Client einrichten

1. Driicken Sie auf iE.

2. Markieren Sie Verbindungen und driicken Sie auf .
3. Markieren Sie Modus und legen Sie Client fest.
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Wenn der Roboter noch nicht mit einem WLAN-Netzwerk verbunden war, wird mit
Auswahl der Option Netzwerksuche nach Netzwerken gesucht und eine Liste der
verflighbaren angezeigt.

4. Markieren Sie das gewiinschte WLAN-Netzwerk und driicken Sie auf [4.

Geben Sie das Kennwort fir das Netzwerk mit der Tastatur ein.

6. Markieren Sie v und driicken Sie auf [~.

o

9.4.3 Betrieb

In diesem Meni kénnen Sie mehrere Betriebsparameter einrichten: .

Min. Temperatur
Legt die niedrigste Betriebstemperatur fir den Roboter fest.

5 Hinweis: Arbeiten bei zu niedrigen Temperaturen kann das Gras beschadigen.

Parzellen Prozent bearbeiten »

Mit dieser Option kdnnen Sie die Prozentwerte (Seite 85) anzeigen und andern, die
den jeweiligen Parzellen zugewiesen sind, die Sie definiert haben. Der Prozentwert, der
einer Parzelle zugewiesen ist, legt die anteiligen Zeiten fest, die der Roboter in dieser
Parzelle mit dem Arbeiten beginnt. Ein definierter Zeitplan (Seite 56) flr den Roboter,
um in bestimmten Parzellen zu arbeiten, hat Prioritat Uber diese Prozentwerte.

Immer bremsen

Wenn diese Option aktiviert ist, wird mindestens eine Bremse angezogen, wenn der
Roboter steht. Dies gewahrleistet, dass der Roboter in folgenden Féllen keinen Abhang
herunterrutscht:

- Der Roboter ist aufgrund eines Alarms stehen geblieben

- Der Nutzer hat den Roboter manuell angehalten

- Die Stoppabdeckung ist offen

Wenn die Bremsen aufgrund dieser Option gezogen wurden, kdnnen Sie sie wieder l6sen

(oder auch erneut anziehen), indem Sie auf die 5 driicken. Die Bremsen werden auch
geldst, wenn der Roboter wieder normal zu arbeiten beginnt.

Diese Option muss bei einer ebenen Arbeitsflache nicht festgelegt werden und ist
standardmaRig deaktiviert.

Max. kurze Zyklen

Dieser Parameter legt die maximale Anzahl fest, die der Roboter nach einem sehr kurzen
Zyklus zur Ladestation zurtickkehren kann, bevor ein Alarm ausgelost wird. .

9.4.4 Gerat

Dieses Meni zeigt die Eigenschaften des Gerats an. Hier kdnnen Sie den Namen des
Roboters &ndern.

Robotername

Standardmafig ist der Name des Roboters die Seriennummer.

& Name des Roboters dndern

68
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1. Driicken Sie auf i=.
2. Markieren Sie mithilfe der Pfeiltasten /Gerateinfo und driicken Sie dann auf .
3. Markieren Sie Robotername und driicken Sie auf [.
4. Markieren Sie den Pfeil ,Zurlick” und I6schen Sie den aktuellen Namen.
5. Geben Sie mit der alphanumerischen Tastatur den neuen Namen ein. Wahlen Sie jedes
Zeichen einzeln aus und driicken Sie [, um es zu tibernehmen.
6. Markieren Sie in der unteren Zeile v und driicken Sie auf .

7.  Driucken Sie auf [, um den neuen Namen zu Gibernehmen.
8. Drucken Sie auf X, um zum Hauptmenu zurtickzukehren.

Aktivierungscode

Der Aktivierungscode ist ein vierstelliger Code auf der Registrierungskarte, die im
Lieferumfang von jedem Roboter enthalten ist.

Gerateinfo »

7 Informationen zum Gerét anzeigen

1. Driicken Sie auf iE.

2. Markieren Sie mithilfe der Pfeiltasten Gerat und driicken Sie dann auf [.
3. Markieren Sie Gerateinfo und driicken Sie auf [,

4. Gehen Sie mit den Pfeiltasten 0 und O durch die Liste.
Robotername

Der Name des Roboters.
Seriennummer

Seriennummer des Roboters.
Breitengrad

Aktueller Breitengrad der Roboterposition.
Langengrad

Aktueller Langengrad der Roboterposition.
Sichtb. Satelliten

Anzahl der Satelliten, die das Geréat aktuell erkennen kann.
APN

Kennung des Netzwerkzugriffspunkts.
MAC-Adresse

MAC-Adresse.

Systemversion »
Softwareversion

Der aktuelle Softwareversion.
Details »

Brain-Version

Aktuelle KI-Version (Kunstliche Intelligenz). Geben Sie diese an, wenn Sie ein Problem
melden.

Bootloader-Details »

Hier wird eine Liste der Softwarekomponenten angezeigt. Die hier angezeigten Werte
werden bendtigt, wenn Sie ein Problem melden.
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Firmware-Details »

Hier wird eine Liste der Softwarekomponenten angezeigt. Die hier angezeigten Werte
werden bendtigt, wenn Sie ein Problem melden.

9.4.5 Sicherheit
Im Sicherheitsmeni kénnen Sie die Verwendung eines PIN-Codes aktivieren/deaktivieren .

Hinweis: Der voreingestellte PIN-Code ist 0000. Um das nachfolgende Men
aufzurufen, mussen Sie 0000 eingeben.

| 5=

PIN-Code »

Hier kdnnen Sie einen PIN-Code definieren und aktivieren, der eingegeben werden muss,
bevor bestimmte Befehle gegeben werden kénnen.

Wenn bereits ein PIN-Code aktiviert ist, miissen Sie diesen eingeben. Anschlie3end wird der
folgende Bildschirm angezeigt.

Hinweis: Wenn Sie lhren PIN-Code vergessen haben, missen Sie sich an einen
Servicetechniker wenden.

| 5=

PIN-CODE

PIN-Code m|

ghtivieren

PIN-Code andern

PIN-Code aktivieren
Markieren Sie das Kontrollkastchen. Driicken Sie auf [, um die Einstellung zu wechseln.

~ ,PIN-Code aktivieren“ deaktivieren E|
- ,PIN-Code aktivieren“ aktivieren [O]

Driicken Sie auf [, um die neue Einstellung zu Gbernehmen.

Ab jetzt muss fir bestimmte Befehle der PIN-Code eingegeben werden, bevor diese
ausgefuhrt werden konnen.

PIN-Code andern
Hier kdnnen Sie den PIN-Code andern.

Geben Sie die gewiinschten Zahlen ein und driicken Sie auf [.
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10 Inspektion und Wartung

Dieses Kapitel beschreibt die regelmafige Wartung und Instandhaltung lhres Mahroboters .

Wartung bezieht sich auf regelmafige Mal3nahmen, die tUber die gesamte Mahsaison
durchgeflihrt werden sollten.

Inspektion bezieht sich auf die (jahrliche) Uberprufung durch einen autorisierten Techniker.
Alle Mahroboter sollten regelmafiig einer Inspektion unterzogen werden!

10.1 Wartung

Wartung bezieht sich auf verschiedene MaRnhahmen, die Uber die gesamte Mahsaison
regelmafiig durchgefiihrt werden sollten. Dariiber hinaus sollte der Roboter jahrlich von einem
autorisierten Techniker Gberpruft werden.

Das Inspektionsintervall hangt bis zu einem gewissen Grad von der Betriebsauslastung lhres
Mahroboters ab, aber es wird empfohlen, die Inspektion durch einen autorisierten Techniker
mindestens einmal pro Jahr durchflihren zu lassen.

Warten Sie Ihren Roboter fiir optimale Leistung, versuchen Sie jedoch nicht, Anderungen an
Ihrem Roboter vorzunehmen. Damit wiirden Sie das Risiko von Betriebsstérungen, Unféllen
und Beschadigungen von Teilen eingehen.

Bl Hinweis: Wenn Sie ein ungewdhnliches Verhalten oder Beschéadigungen bemerken,
wenden Sie sich bitte an einen Techniker.

Bei WartungsmafRnahmen sind die folgenden Sicherheitsvorschriften zu beachten.

@ Anhalten des Roboters: Schalten Sie vor Handhabung des Roboters immer die
Stromversorgung aus und warten Sie, bis alle beweglichen Teile stillstehen.

i'igi_ ; Schalten Sie den Roboter aus, bevor Sie daran arbeiten oder ihn anheben.

Dies ist besonders wichtig:

- bevor Sie eine Blockade beseitigen;

- bevor Sie den Roboter Uberprifen, reinigen oder daran arbeiten;

- nach dem Zusammenstol3 mit einem Fremdgegenstand, um den Roboter auf Schaden zu
Uberprifen;

- wenn der Roboter ungewoéhnlich vibriert.

] Wichtig: Vergewissern Sie sich, dass alle Muttern, Bolzen und Schrauben angezogen
) sind, sodass ein sicherer Betrieb des Roboters gewahrleistet ist.

Handschuhe anziehen: Bei Handhabung des Roboters, insbesondere des
Schneidsystems, sind Schutzhandschuhe zu tragen.
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Verwenden Sie ausschlief3lich Original- bzw. OEM-Teile, die Sie von Eurogreen bezogen
haben. Neben dem Unfallrisiko erlischt bei der Verwendung von Nicht-Originalteilen die
Garantie fur daraus resultierende Schaden. Eurogreen tibernimmt keinerlei Haftung im Falle
von Unféllen aufgrund der Verwendung von Nicht-OEM-Teilen.

Tabelle 2: Wartungsmafinahmen fiir den

Komponente Wochentlich | Alle 6 Monate | Jahrlich
Ladekontakte der Ladestation (Seite Prifen/
73) Reinigen
Gehause
Stol3stange (Seite 73) Prufen/

Reinigen
Sonar (Seite 74) Reinigen
Ladekontakte des Roboters (Seite Reinigen
73)
Verkabelung (Seite 76) Prufen/

Reinigen

Mechanische Teile
Vorderrader (Seite 74) Reinigen Prifen
Vorderachse (Seite 74) Reinigen
Schneidkopf (Seite 75) Reinigen
Schneidscheibe (Seite 75) Reinigen
Messer (Seite 75) Prufen Austauschen
Hinterrader (Seite 76) Reinigen
Batterie (Seite 76) Aufladen

10.1.1 WartungsmalRnahmen

Diese MafRnahmen sollten regelmafiig zum empfohlenen Zeitpunkt vom reguléaren Nutzer des
Roboters durchgefuhrt werden.

= Hinweis: Wahrend der Mahsaison sollten Sie regelm&Rig prufen, ob alle Schrauben,
Muttern und Bolzen ordnungsgeman fest sitzen. Drehen Sie lose Teile wieder fest,
und wenn Sie Beschadigungen oder Probleme bemerken, wenden Sie sich an einen
autorisierten Techniker.

Taglich
- RegelméaRige Reinigung (bei nassem Wetter) (Seite 73)
Wochentlich

- Ladekontakte reinigen (Seite 73).

- Stol3stange reinigen (Seite 73).

- Sonarsensoren reinigen (Seite 74).
- Vorderrader reinigen (Seite 74).
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- Vorderachse reinigen (Seite 74).

- Schneidkopf reinigen (Seite 75)

- Schneidscheibe reinigen (Seite 75)
- Schneidmesser prifen (Seite 75)

- Hinterréder reinigen (Seite 76)

Alle 6 Monate

- Verkabelung prifen (Seite 76).
- Schneidmesser austauschen (Seite 75)

Am Ende der Saison
- Batterie (Seite 76).
- Uberwintern (Seite 77)

Regelmalige Reinigung (bei nassem Wetter)

Bei nassem Wetter miissen Sie daflir sorgen, dass sich kein Matsch und Gras an
beweglichen Teilen festsetzt: an den Radern und an den Schneidkdpfen. Diese sollten taglich
inspiziert und gereinigt werden.

1. Drucken Sie auf den roten Schalter, um den Roboter anzuhalten.

2. Drehen Sie den Roboter auf den Riicken.

3. Schalten Sie den Roboter AUS.

4. Entfernen Sie Grasansammlungen und Schmutz mit einer Drahtbirste und/oder einem
Spachtel.

Reiben Sie das Gehduse mit einem weichen, angefeuchteten Tuch oder Schwamm ab.

6. Wenn das Gehause sehr dreckig ist, verwenden Sie eine Seifenlésung oder Spilmittel.
Verwenden Sie niemals Lésungsmittel!

o

Ladekontakte reinigen

Die Ladekontakte am Roboter und an der Ladestation sollten wdchentlich gereinigt werden.

Q]

I

Ladekontakte am Roboter Ladekontakte an der Ladestation

®» Reiben Sie die Kontaktflachen mit 280er Schleifpapier ab, bis sie sauber aussehen.

Stol3stange reinigen

Diese MalRnahme sollte wdchentlich durchgefuhrt werden.

=  Prifen Sie, ob das Material der StoRRstange in Ordnung ist und keine Schnitte oder Risse
hat. Andernfalls wenden Sie sich an einen autorisierten Techniker.
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= Reinigen Sie die StoRstange mit einem angefeuchteten Tuch.

= Hinweis: Verwenden Sie KEIN Wasser.

Sonarsensoren reinigen

Diese MalRnahme sollte wdchentlich durchgefuhrt werden.

Die Sonarsensoren missen sauber gehalten werden, damit sie ordnungsgemal3
funktionieren. Alle missen einwandfrei funktionieren. Wenn einer der Sensoren nicht
ordnungsgemalf funktioniert, wird ein Alarm ausgegeben.

*»  Entfernen Sie Matsch, Gras oder Schmutz und wischen Sie mit einem angefeuchteten
Tuch.

= Hinweis: Verwenden Sie KEIN Wasser.

Vorderrader reinigen

Diese MaRRnahme sollte wdchentlich durchgefuhrt werden.
*»  Entfernen Sie Matsch und Gras mit einer Drahtbiirste oder einem Tuch.

= Uberpriifen Sie, dass sie leichtgéngig sind und nicht zu viel Spiel haben. Andernfalls
wenden Sie sich an einen autorisierten Techniker.

Vorderachse reinigen

Diese MaRRnahme sollte wdchentlich durchgefuhrt werden.

= Reinigen Sie die Vorderachse mit einer Burste und/oder einem Tuch.
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= Uberprifen Sie die Achse auf sichtbare Schaden. Falls ein Problem vorliegt, wenden Sie
sich an einen autorisierten Techniker.

Schneidkopf reinigen

Diese MaRRnahme sollte wdchentlich durchgefuhrt werden.

= Reinigen Sie den Schneidkopf mit einer Birste. Falls verfligbar, verwenden Sie daftir
Druckluft.

= Uberprufen Sie, dass sich der gesamte Schneidkopf leicht riickwérts und vorwérts
bewegen lasst, wie in der Abbildung unten gezeigt.

Siehe auch: Hohe des Schneidkopfes anpassen (Seite 61).

Schneidscheibe reinigen

Diese MalRnahme sollte wochentlich durchgeflihrt werden. Dies ist besonders wichtig, wenn
die Schnitththe mit 25 mm oder weniger festgelegt ist. In diesem Fall ist die Abnutzung der
Antifriktionsscheibe héher und sie muss mindestens alle 2 Monate ausgetauscht werden.

= Reinigen Sie die Schneidscheibe mit einer Birste. Falls verfligbar, verwenden Sie daftr
Druckluft.

= Uberprifen Sie, dass sie sich leichtlaufig dreht. Falls ein Problem vorliegt, wenden Sie
sich an einen autorisierten Techniker.

Schneidmesser prifen

Der Zustand der Schneidmesser ist flr einen zufriedenstellenden Mahbetrieb entscheidend.
Die Lebensdauer der Messer ist von mehreren Faktoren abhéangig. Weitere Informationen zu
diesen Faktoren und den Mdglichkeiten, die Lebensdauer der Messer zu erhdhen, finden Sie
unter Messeraustausch (Seite 77).

Uberprufen Sie wochentlich:

- die Messer,
- die Messerbolzen,
- die Schneideinheit.

Die Teile der Schneideinheit sollten alle 6 Monate, oder wenn Sie beschadigt sind,
ausgetauscht werden.
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"> Drehen Sie die Scheibe, bis der Schraubenkopf, mit dem das Messer befestigt ist,
sichtbar ist.

*» Losen Sie die Schraube und nehmen Sie das Messer ab.

= Hinweis: Verwenden Sie dazu einen Schlitz-Schraubendreher mit einer Klingenbreite
von 8 mm und einer Klingendicke von 1,2 mm.

*>  Positionieren Sie das neue Messer und ziehen Sie die Schraube an.

B Hinweis: Nach jedem Eingriff an den Schneidkdpfen:

- Drehen Sie jeden Schneidkopf einzeln.
- Prifen Sie, dass keiner der Schneidkdpfe einen anderen am Drehen hindert.

Hinterrader reinigen

Diese MalRnahme sollte wochentlich durchgefiihrt werden. (Taglich bei nassem Wetter.)

®>  Entfernen Sie Matsch und Gras mit einer Drahtbiirste.

Wenn Rotorbirsten angebracht sind, halten diese die Rader sauber, aber die Birsten sollten
Uberprift und gereinigt werden.

Verkabelung prifen

Diese MalRnahme sollte alle 6 Monate durchgefiihrt werden.

= Uberpriifen Sie die Verkabelung unter dem Roboter auf sichtbare Beschadigungen. Falls
ein Problem erkannt wird, wenden Sie sich an einen autorisierten Techniker.

Batterie

Mahroboter von sind mit der neusten Generation der LFP-Batterien ausgestattet.

= Hinweis: In dem Fall, dass Elektrolyt austritt, spilen Sie mit Wasser und suchen Sie
einen Arzt auf, wenn dieses mit den Augen usw. in Kontakt gekommen ist.

Der automatische (programmierte) Betrieb des Roboters optimiert die Lebensdauer der
Batterie. Es empfiehlt sich, den Roboter seine Mahzyklen selbst bestimmen zu lassen.
Wenn diese Mahzyklen ungewdhnlich kurz scheinen, wenden Sie sich an einen autorisierten
Techniker, um den Zustand der Batterie Uberprifen zu lassen.
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5 Hinweis: Sie kénnen diese Zyklen Uber das Portal Gberwachen.

Diese MalRhahme sollte am Ende der Mahsaison durchgefihrt werden.

" Achten Sie darauf, dass die Batterie vollstandig aufgeladen ist, bevor Sie den Roboter
fur die Lagerung Uber Winter ausschalten. Wo sich der Schalter befindet, ist in Abbildung 4:
Ansicht der Roboterkomponenten auf der Unterseite (Seite 13) zu sehen.

Uberwintern

Aul3er einer vollstandig aufgeladenen Batterie (siehe oben) ist Folgendes zu beachten:

« Reinigen Sie den Roboter und vereinbaren Sie einen Termin fur die Inspektion.
« Lagern Sie den Roboter an einem trockenen, geschitzten und frostfreien Platz.
» Es wird empfohlen, die Ladestation mit einem Schutz oder einer Plane abzudecken.

» Die Ladestation muss nicht ausgeschaltet werden. Bleibt die Ladestation angeschlossen,
liefert dies ein gewisses Mal3 an Warme.

Zu Beginn der neuen Saison:

1. Schalten Sie den Roboter EIN.

2. Uberprifen Sie, dass die Ladestation an der Spannungsversorgung angeschlossen ist.

3. Uberprifen Sie die Spannung der Batterie. Der Batteriestatus kann in der
Benutzeroberflache eingesehen werden.

4. Starten Sie den Roboter und testen Sie, ob er normal zur Ladestation zuriickfahrt.

10.1.2 Messeraustausch

Die Haufigkeit, mit der die Messer ausgetauscht werden mussen, héangt vom Robotertyp,
seiner Verwendung und dem Boden, auf dem er arbeitet, ab. Da der Zustand der Messer
fur ein zufriedenstellendes Méahergebnis entscheidend ist, wird empfohlen, dieses Teil
Ihres Roboters nach der Installation jede Woche und zu Beginn jeder neuen Mé&hsaison zu
Uberprifen.

Die Mahkopfarme ermdglichen es dem Messer, den Kurven des Bodens zu folgen. Wenn die
Méahkopfarme nicht richtig funktionieren, kénnen die Messer stumpf werden oder brechen. Die
Mahkopfarme sollten regelmafig Gberprift und gereinigt werden.

Es gibt auch eine Reihe von Mdglichkeiten, wie Sie die Lebensdauer lhrer Schneidmesser
verlangern kdnnen.

Mahen Sie langes Gras nicht in einem Durchgang. Dies kann die Messerschneide
vorzeitig stumpf werden lassen. Es wird empfohlen, die Schnitthéhe auf 5 mm oder 10 mm
weniger als die Grashohe einzustellen und in mehreren Durchgdngen fortzufahren. Dies ist
besonders bei den ersten Mahdurchgéngen der Saison wichtig.

Achten Sie auf ebenerdiges Gelande. Wenn sich auf dem Gelande heftige Bodenwellen
oder Unebenheiten befinden, kann der Schneidkopf méglicherweise nicht den Konturen des
Gelandes folgen und die Messer kommen auf dem Boden auf. Versuchen Sie, das Gelédnde
auszugleichen und gegebenenfalls sehr unebene Stellen aus der Mahflache auszuschlieRen.

In der Nahe der Ladestation kénnen Furchen entstehen. Es wird daher empfohlen, den
Boden in der Nahe der Ladestation zu ebnen oder Kunstrasen zu verlegen.

Entfernen Sie Maulwurfshiigel. Wenn die Roboter auf einen Maulwurfshtigel treffen,
bewegen sich die Messer langsamer oder moglicherweise gar nicht mehr. Sobald
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der Maulwurfshigel tberwunden ist, bewegen sich die Messer wieder mit normaler
Geschwindigkeit. Durch den Widerstand der Erde und die Geschwindigkeitsanderungen
koénnen sich die Schrauben l6sen (oder das Schraubenloch beschadigen).

Vermeiden Sie kahle Stellen. Kahle Stellen innerhalb einer grasbewachsenen Zone
bewirken eine Anderung der Drehgeschwindigkeit. Wenn diese Geschwindigkeitsveranderung
zu oft auftritt, kann dies den Drehpunkt und das Schraubenloch beschadigen. Um dieses
Problem zu vermeiden, kénnen Sie die Schnitththe so erhéhen, dass der Roboter weniger
Gras schneidet und die Geschwindigkeitsunterschiede geringer werden. Alternativ kdnnen die
kahlen Stellen neu eingesét werden.

Vermeiden Sie den Kontakt mit Bodenmarkierern aus Nylon. Diese kénnen Stumpfheit
verursachen. Es wird empfohlen, sie unter Ihre Schnitthbhe zu senken.

Vermeiden Sie niedrige feste Hindernisse im Gras. Dazu gehdren Sprinkler, Steine,
Wurzeln usw. Steine und andere bewegliche Objekte sollten entfernt werden. Um dauerhafte
feste Objekte wie Sprinkler zu vermeiden, stellen Sie die Schnitth6he héher als das Hindernis
ein oder passen Sie den Mahbereich an, um sie zu vermeiden.

Entfernbare Tore sind ein weiteres Beispiel fur ein festes Hindernis, das vom Roboter nicht
erkannt werden kann. Stellen Sie sicher, dass sie vor dem geplanten M&hen entfernt werden.

Entfernen Sie hohes Unkraut in der Nahe des Begrenzungsdrahts. Harte, hohe Pflanzen
kénnen das Messer abstumpfen oder beschadigen. Halten Sie daher die Bereiche um die
Begrenzungsdrahte am besten frei.
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11 Hinwelse

@ Ihr Roboter entspricht den européischen Normen.
Der Wiederverwertung zufiihren: Elektro- und Elektronik-Altgerate missen
E getrennt gesammelt werden. lhren Roboter gemaf3 den geltenden Vorschriften der

Wiederverwertung zufihren.

Symbole auf der Batterie

Machen Sie sich mit der Dokumentation vertraut, bevor Sie die Batterie handhaben und
verwenden.
@ Achten Sie darauf, dass die Batterie nicht mit Wasser in Kontakt kommt.
c Achtung: Seien Sie im Umgang und bei Verwendung der Batterie vorsichtig.
Nicht quetschen, erwdrmen, verbrennen, kurzschlieRen, demontieren oder in Flissigkeit

tauchen. Es besteht Leck- und Berstgefahr. Nicht bei Temperaturen unter 0 °C
aufladen. Nur das in der Bedienungsanleitung angegebene Aufladegerat verwenden.

{é% Batterie der Wiederverwertung zuftihren.

Eine Anleitung zur Wiederverwertung von Batterien finden Sie in der
Bedienungsanleitung.

Li-Fe

Gibt die Polaritat der Batterie an.

[e]
o

@O
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12 Konformitatserklarung

YAMPABIKO

BELROBOTICS 8

wecHo shindaiwa

Manufacturer:
Address:

Representative:
Address:

We, YAMABIKO Europe SA, declare under our sole
specified products conform to the following directives.

Product Name:
Brand:

Sales Model:
Serial Number:

Directives
2006/42/EC

2014/35/EU

2014/30/EU

2014/53/EU

2006/66/EC
2011/65/EU

2000/14/EU

Declaration of Conformity

Yamabiko Europe SA

Avenue Lavoisier 35, 1300 Wavre Belgium

CERTIFICATION EXPERTS B.V.
Amerlandseweg 7, 3621 ZC Breukelen, The Netherlands

Battery powered robotic lawnmower

Belrobotics / Echo/ Eurogreen

BM1050®; TM1050®; CutCat3GPS®;

BMPMO000658 and above; EEPM000303 and above; EGPM000101 and above;

Category

Machine Directive

Safety robotic mowers

Safety household appliance
Low Voltage Directive

Voltage directive forcharging
station & RTK base
Electromagnetic Compatibility
Emission

Immunity

Hammonic currents emission
Electro-static discharge
Radio Equipment Directive
Wi-Fi 2.4 GHz

GNSS

GSM900/1800
Peripheral wire

Wi-Fi
GNSS

Cellular communication

LTE

Battery Directive
Restriction of the use of
hazardous substance

Noise emission from outdoor
equipment

Notified body for Noise

>

Peter Coenen
R & D Manager

YAMABIKO EUROPE SA

Harmonized Standards/Procedure

EN 50636-2-107:2015
IEC 60335-1:2010 including 2:2011+A1:2013

IEC 60335-1:2010 including 2:2011+A1:2013

EN 55014 part 1 2006+A1 2009+A2:2011: EMC
EN 55032: EMC

EN 55014 part 2:1997+A1:2001+A2:2008:EMC
EN 610004-4(2004) & EN 61000-4-5(2006)
EN 61000-3-2: 2014 & 61000-3-3:2013

EN 61000-4-2: 2009

ETSI EN 300328 v2.1.1
ETSI EN 303413 v1.1.1
ETSIEN 302065-2V2.1.1
ETSIEN 301511v12.5.1
ETSI EN 303447v1.1.1
ETSI EN 301 489-01
ETSIEN 301489-17v3.2.2
ETSIEN 301489-19v2.1.1
ETSIEN 301489-33
ETSIEN 301489-52v1.1.0
ETSI EN 301908-13v13.1.1

<70dB(A)
TUV Rheinland

responsibility that the hereunder
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13 Technische Daten zum CutCat3GPS

Kapazitat
Maximaler mahbarer Bereich (1 (Seite 45.000 m?
81))
Empfohlener mahbarer Bereich (2 (Seite 35000 m?
82))
Anzahl an Sportfeldern pro Roboter 3
Méhbreite 633 mm
Geschwindigkeit 2,8 km/h
Maximale Steigung 0%
Schnitt
Anzahl an Schneidkdpfen 3
Anzahl an Schneidmessern 9
Kurzer Schnitt (Minimum) 22 mm
Hoher Schnitt (Maximum) 100 mm

Anpassung der Schneidkdpfe

Elektronisch

Maximaler Gerauschpegel (gemessen auf 52 dB(A)
5m)

Batterie
Typ LIFePo4
Nennspannung 256V
Nennleistung 19,2 Ah
Max. Ladestrom: 19,2 A
Energie 491,5 Wh

Betriebstemperaturbereich

Zwischen -20 °C und +60 °C

Zeit fur Vollaufladung 90 Minuten
Gewicht und Abmessungen

Gewicht 48 kg

Lange mm

Breite 1044 mm

Hohe 466 mm

CutCat3GPS Bedienungsanleitung
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Sicherheits-PIN-Code Ja
GPS-Lokalisierung RTK
Robotermanagement per Server und App. Standard

Intelligenz

Sonarerkennung von Hindernissen

Mehrere. H6he 400 mm, Durchmesser
70 mm.

Adaptiver Schnitt Dies wird in zukinftigen Versionen
verflgbar sein
Zuriick zur Station per GPS Ja
Méahart Musternavigation
Mehrere Startzonen Ja
Mehrere Felder (optional) Ja
Mehrere Roboter/Ladestation Nein
Sicherheit
Anhebe-Sensoren Ja
Ruckwartsfahrt-Sensoren Nein

Stol3stange

Elektronisch

Deflektoren an Schneidkdpfen

Nein

(1) Gultig fur rechteckige, flache Rasenflachen ohne Hindernisse, ohne Diinger und
Bewasserung, bei M&hen rund um die Uhr an 7 Tagen die Woche.

(2) Giltig fur rechteckige, flache Rasenflachen ohne Hindernisse, mit Dinger und
Bewasserung, bei Mahen rund um die Uhr an 7 Tagen die Woche.
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14 Glossar

Begrenzungsdraht
Ein unterirdisch verlegter Draht um das Feld, der den Bereich definiert, in dem der
Roboter arbeiten muss. Der vom Begrenzungsdraht definierte Bereich wird als Parzelle
bezeichnet.

Drahtverfolgung
Route des Roboters entlang des Schleifenbegrenzungsdrahts, wenn er die Ladestation
anfahrt und verlasst.

Entitat
Begriff fir Roboter und Benutzer, die an einem Standort fur die Bedienung zustandig
sind. Informationen tber die Roboter in einer Entitdt kénnen auf dem Webserver
eingesehen werden.

Gelande
Ein Grasbereich, der das zu méhende Feld umgibt.

GPS-Punkt

Ein bestimmter Punkt in einer Parzelle, die der Roboter zur Riickkehr oder zum Verlassen
der Ladestation verwendet. Der Punkt wird durch den Langen- und Breitengrad definiert.
Der Roboter fahrt eine direkte Route zu diesem Punkt, folgt dann zur Riickkehr zur
Ladestation der Kantenspur und dem Schleifenbegrenzungsdraht.

GPS-Zone

Eine GPS-Zone wird anhand von GPS-Koordinaten definiert. So kann eine Parzelle mit
Begrenzungsdraht ohne zusétzliche Dréhte und Kanale unterteilt werden.

GPS zone1

GPS zone2

GPS zone3

J

Abbildung 55: GPS-Zonen in einer Parzelle mit Begrenzungsdraht

Dies ermdglicht eine groRRere Flexibilitdt bei der Definition von Arbeitsbereichen, da der
Zeitplan fur den Roboter so geplant werden kann, dass er in den Zonen mit optimaler
Effizienz arbeitet.

Hindernis

Ein Objekt im Feld, das der Roboter umfahren muss. Hindernisse kénnen dauerhaft (z. B.
Baume, Mdbel) oder vortbergehend (z. B. Tiere) sein.

Hindernisse werden mithilfe von Sensoren erkannt. Dauerhafte Hindernisse kénnen durch
Schleifen des Begrenzungsdrahts in Form von ,Inseln” oder ,Pseudoinseln® umfahren
werden.

Insel

Eine speziell verlegte Schleife im Begrenzungsdraht, um zu verhindern, dass der Roboter
in diesem Bereich arbeitet. Der Begrenzungsdraht wird um das Hindernis gelegt, wobei
der Draht zur und von der Insel weg nebeneinander gelegt wird.
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Kantenspur

Eine schmale Spur um die Kanten der Parzelle, in der der Roboter arbeitet. Der Roboter
folgt beim Verlassen oder Anfahren der Ladestation der Kantenspur, sofern kein GPS
verwendet wird.

Fur einen Begrenzungsdraht, der die ,Schleife fur die Riickkehr zur Ladestation (Seite
84)" festlegt, wird keine Kantenspur definiert.

Begrenzungsdraht

Abbildung 56: Kantenspur

Die Kantenspur liegt neben dem Begrenzungsdraht und wird durch Minimum- und
Maximum-Abmessungen in den Installationsparametern festgelegt. Sie ist breiter als der
Roboter. Der Pfad des Roboters in der Kantenspur ist zuféllig. Dies gewahrleistet, dass
der Roboter nicht wiederholt dieselbe Spur fahrt und Fahrspuren hinterlasst.

Wenn der Roboter bei seiner Fahrt in der Kantenspur ein Hindernis erkennt, veranlassen
die Sensoren, dass er zurticksetzt und in einem zufalligen Winkel dreht, um seine Fahrt
fortzusetzen. Dieses Mandver wird gegebenenfalls mehrere Male wiederholt.

Abbildung 57: Mandver zum Umfahren von Hindernissen in der Kantenspur

Karte
Eine Karte der Roboterrouten im Portal.
Karten
Die vom Roboter anhand der GPS-Daten zusammengetragenen Informationen.
Ladestationsschleife
Eine Ladestationsschleife ist ein kurzer Draht um eine Ladestation, der den Roboter
beim Anfahren der Ladestation leitet. Wenn der Roboter erkennt, dass er sich in der
Ladestationsschleife befindet, folgt er dem Begrenzungsdraht bis zur Ladestation.
Leerlauf
Ein Roboter wechselt in den Leerlauf, wenn der aktuelle Auftrag mit dem Stoppschalter
beendet wurde. Standardmalig wechselt der Roboter nach 15 Minuten in den
Ruhemodus.
Ortungsgerat der Ladestation

Ein Gerét, das in der Regel an der Ladestation angebracht ist und ein Signal aussendet,
mit dem der Roboter die Ladestation genau orten kann.
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Parzelle

Ein zu mahender Bereich innerhalb eines Begrenzungsdrahts. Mindestens eine Parzelle
wird durch einen Begrenzungsdraht festgelegt.

Es konnen mehrere Parzellen definiert werden.

Prozent
Dieser Wert gibt die Zeit an, die der Roboter anteilig zum Mahen fir eine bestimmte
Parzelle braucht. Bei nur einer Parzelle verbringt der Roboter 100 % der Zeit fiir diese
Parzelle.

Pseudoinsel
Der Begrenzungsdraht wird um das Hindernis gelegt, wobei zwischen dem Draht zur Insel
und von der Insel weg ein bestimmter Abstand besteht.

Ruhemodus

Ein Roboter wechselt 15 Minuten nach einem Alarm, der nicht geléscht wird, in den
Ruhemodus. Nach 2 Tagen im Ruhemodus schaltet sich der Roboter AUS. Dies
geschieht auch, wenn der Batteriestatus zu niedrig ist. Im Ruhemodus verbraucht der
Roboter minimal Strom, um das Risiko fiir die Batterie zu verringern.

Sie kénnen den Ruhemodus des Roboters folgendermalRen beenden:

- Alarm léschen und den Roboter mit den Tasten auf dem LED-Bildschirm einschalten
- Roboter zur Ladestation schieben, wenn die Batterie leer ist
- einen Reaktivierungsbefehl iber das Webportal senden

Standort
Der gesamte Bereich einschliel3lich des Bereichs, in dem der Roboter arbeitet.
Startzone
Eine definierte Paosition in einer Parzelle, die festlegt, wo der Roboter zu arbeiten beginnt.
Werte zum Roboterstatus
Aus
Der Roboter wurde ausgeschaltet.
Nach Alarm ausgeschaltet
Der Roboter hat sich nach einem Alarm selber ausgeschaltet.
Alarm
Der Roboter befindet sich in einem Alarmzustand.
Bleiben
Der Roboter wartet an einer Ladestation.
Aufladen
Die Batterie des Roboters wird aufgeladen.
Auf dem Weg zur Entladestation

Der Roboter fahrt zur Ladestation mit Entladegrube, um Bélle zu entladen. Dieser
Status beginnt, wenn ein Roboter entscheidet, zur Ladestation zurtickzukehren.

Auf dem Weg zur Ladestation

Der Roboter fahrt zur Ladestation. Dieser Status beginnt, wenn der Roboter
entscheidet, zur Ladestation zurtickzukehren.

Ladestation wird verlassen
Der Roboter verlasst die Ladestation und beginnt zu arbeiten.
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15 Abklrzungen

APN: Zugangspunkt (GSM)

BMS: Batteriemanagementsystem

LFP: Lithium-Eisenphosphat

UWB: Ultrabreitband (Ultra Wide Band)

CPU: Zentraleinheit (Central Processing Unit)
GPS: Globales Positionierungssystem

AP: Zugangspunkt (WLAN)

RTK: Echtzeitkinematik (Real Time Kinematic)
GNSS: Globales Navigationssatellitensystem

PoE: Power over Ethernet
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16 Registrierung des Roboters

Jeder Roboter sollte im Portal registriert werden. (https://myrobot.eurogreen.de/registration)

Sie kdnnen sich hier die Seriennummer und die E-Mail-Adresse notieren, die Sie fur die
Registrierung verwendet haben.

Seriennummer

E-Mail-Adresse
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