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Joystick - Styrning av roboten

Joysticken anvands for att programmera EVO Cleaner och for att manuellt styra roboten. | det har
avsnittet beskrivs hur joysticken fungerar och hur roboten reagerar pa dess rorelser.

Joysticken ansluts till det svarta uttaget som sitter under huven pa stadrobotens bakre hogra sida. For
att kontakten ska lasas fast ordentligt behover den vridas 90 grader efter anslutning.

Joysticken har en styrspak som kan foras i fyra riktningar for att styra robotens rorelser.

» Knappen pa ovansidan (ndrmast styrspaken) anvands for att dppna och sténga vattenventilen.
* De tva sidoknapparna (1 och 2) aktiverade olika funktioner nar de halls nedtryckta. Dessa
funktioner beskrivs langre fram i dokumentationen.

Joysticken kan endast anvandas under inlarningsprocessen (inspelning) eller nar den manuella
styrskarmen ar aktiv. Vid alla andra tillfallen ar joystickstyrningen inaktiverad.

For att bli bekvam med robotens rorelser rekommenderar vi att du 6var pa den manuella styrskarmen
innan du paborjar programmeringen.

Backwards Forwards

GO - Rengoringsrorelser

Allman information

Vissa rorelser ar mer belastande for roboten an andra. Hog belastning innebar att elmotorerna
behoéver arbeta hardare, vilket leder till 6kad stromférbrukning och darmed kortare batteritid. For att
maximera robotens prestanda och minimera slitage ar det viktigt att anvanda effektiva
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rorelsemonster vid programmering.

Rorelser som bor undvikas

Undvik foljande rorelser eftersom de okar belastningen pa robotens mekaniska och elektriska system:

e Langa rérelser med bommen upp eller ner nar teleskopet ar langt utdraget. Ju langre teleskopet
ar utdraget, desto storre belastning utsatts bommotorn for.

« Utdragning av teleskopet nar bommen befinner sig i ett hogt eller uppatriktat lage.

« Rotation av tornet nar munstycket ar riktat at sidan. Nar vattenstralen paverkas av tornets
rotation uppstar krafter som belastar elmotorerna. Belastningen 6kar ytterligare ju langre ut
armen eller teleskopet ar utdraget.

* Forflyttning av roboten med munstycket riktat at annat hall an nedat. Det hdga vattentrycket
kan paverka robotens navigering och stabilitet.

Effektiv programmering

For basta méjliga resultat rekommenderar vi att du foljer vara programmeringsprinciper. Genom att
anvanda effektiva rorelser minskar du onddigt slitage, sparar batterikapacitet och utnyttjar robotens
fulla potential.

Vara rengoringsprogram bygger i huvudsak pa att tornet, armen och munstycket anvands for att
skapa cirkulara rorelsemonster, vilket ar den mest effektiva rengéringsmetoden. Bommen, teleskopet
och hjulen anvands framst for kortare forflyttningar mellan olika arbetspositioner.

Sakerhet vid inlarning

Under inlarningsprocessen ska du alltid Iamna goda sakerhetsmarginaler for att undvika kollisioner
med omgivande objekt.

Referens for rorelseriktningar

| de foljande illustrationerna visas och beskrivs alla rérelseriktningar sedda bakifran roboten.

Bom upp/ner

Bommen ror sig cirka 100° fran botten (position 0) till toppen (position 1250). Parkeringslaget ska
vara horisontellt (cirka position 700).
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Flytta joystickaxeln bakat/framat.

Sliten hégre/vanster Tornet kan rora sig cirka 200° i bada riktningarna (positioner £1000)
fran sitt parkerade framre lage (ungefar position 0).

Flytta joystickaxeln at
hoger/vanster.

Robot framat/bakat Denna funktion raknar avstandet (pulser) fran markorerna for att fa
dess positioner.

Flytta joystickaxeln framat/bakat
medan du trycker pa knapp 1 och 2 samtidigt.
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Teleskop ut/in Teleskopet kan kéras fran sitt parkerade lage O till position 425.

- l

Flytta joystickaxeln framat/bakat
medan du trycker pa knapp 1

Arm ut/in Armen startar fran sitt parkerade lage parallellt med bommen (l&ge cirka -55).
Armen kan ga ut cirka 315° (till I1dge 1100), sa den pekar mot taket.

Flytta joystickaxeln at
héger/vanster medan du trycker pa knapp 1.

Munstycke héger/vanster Munstycket kan rotera 360° i bada riktningarna. Munstycket ar
parkerat nar armen ar parkerat och munstycket pekar nedat.
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S°P

héger/vanster medan du trycker pa knapp 2.

Flytta joystickaxeln at
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