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Armfunktion och rorelseomrade

Armens motor arbetar med en hastighet pa 70 varv per minut och méjliggér en jdmn och kontrollerad
rorelse under drift.

Rorelseomradet stracker sig fran parkeringslaget till parkeringslage +1150, vilket motsvarar en
rotationsvinkel pa cirka 315°. | parkeringspositionen ar armen placerad ungefar -55° och ligger da
parallellt med bommen.

Roboten &r aven utrustad med en nollpositionssensor som aktiveras cirka 15° fran parkeringslaget for
att sakerstalla korrekt positionering och kalibrering.

Armen utgor en av robotens cirkulara rorelsefunktioner och anvands framst tillsammans med tornet
och munstycket under tvattprocessen for att uppna optimal rengéring och tackning.
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