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Malsokande

Referenskdrning innebar initialisering (kalibrering) av bommens, tornets, teleskopets, armen och
munstyckets absoluta positioner. Om roboten har tappat sin referenskérning maste du géra om
referenskérningsproceduren.

Symbolforklaringar:
.= Mals6kande behovs.

@= Nollpositionssensorn ar aktiv.
Dessa symboler visas vid den funktion den hanvisar till.
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Instruktion

1. Ga till manualskarmen fran startskarmen. 2. Tryck pa -knappen (information / detaljerad
vy) i det dvre hogra hornet sa att du kan se de absoluta positionerna for alla funktioner.

3 *¥* Flytta **bommen till absolut botten. Kontrollera att positionen nollstalls (0 eller +1)
automatiskt nar den stannar vid botten. * a. Om den inte ar nollstalld, fortsatt att
halla ner knappen for att sanka bommen tills du far en fraga. * b. Tryck ”Ja” pa
fragan. **4.** Flytta **tornet tvd ganger i varje riktning, forbi hempositionssensorn.
Sensorindikatorn ar aktiv nar en svartvit prick visas pa skarmen. Den réda indikatorn for
hempositionering forsvinner nar hempositioneringen ar klar.

a. Kontrollera att sensorn ar aktiv nar tornet pekar framat.
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b. Flytta tornet at vanster, cirka 20 grader, tills sensorindikatorn blir inaktiv.

c. Flytta tornet at hoger tills sensorindikatorn blir aktiv och sedan inaktiv igen.

d. Upprepa svepningen at vanster och hoger tills den réda pricken forsvinner.

e. Flytta dig tillbaka sa att tornet pekar rakt fram. Grén = Aktivt sensoromréde

*¥5 *x Flytta **teleskopet utat ett par pulser och sedan helt in igen. * a. Kontrollera att
positionen ar noll nar teleskopet ar helt indraget. * b. Kontrollera att
nollpositionssensorn ar aktiv nar teleskopet ar i noll (helt indraget). **6.%* Ror
**armen tva ganger i varje riktning, och passera hempositionssensorn i bada riktningarna.

a. Kontrollera att sensorn ar inaktiv nar armen ar parallell med bommen

b. Flytta armen utat, forbi 30 grader, tills sensorindikatorn blir aktiv och sedan inaktiv igen.

c. For armen inat tills sensorindikatorn blir aktiv och sedan inaktiv igen

d. Upprepa svepningen utat och inat tills den réda malsdkarsymbolen férsvinner.

e. Flytta armen tillbaka parallellt med bommen.
Gron = Aktiv sensorposition

#47 **% Flytta munstycket **minst tva hela varv i varje riktning (flytta forst armen utat sa att
munstycket ar fritt fran bommen).

Grén = Aktiv sensorposition 8. Se till att alla réda malsokningspunkter har férsvunnit. * a.
Om inte, forsok igen med heminstallningen for funktionen som har en rod prick (du
kan ha missat ett svep forbi nollsensorn). Har du fortfarande problem dven efter att
du har aterstallt den till hemkorningen? Din robot kan ocksa ha tappat bort sina
parkeringspositioner. Kontakta Envirologic** eller din distributor for ytterligare hjalp.
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