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1.Wichtige Informationen

Im Benutzerhandbuch verwendete Zeichen

é Sicherheitsbezogene Informationen werden in einem mit einem roten Dreieck gekennzeichneten
grauen Feld gezeigt

Wichtige Informationen werden in einem mit einem Informationssymbol gekennzeichneten
grauen Feld gezeigt

Verwendungszweck

Der Roboter ist derart konzipiert, dass er sicher benutzt werden kann, vorausgesetzt, er wird in
Ubereinstimmung mit dem Benutzerhandbuch betrieben.

Der EVO Cleaner ist ein automatischer Reinigungsroboter, der dazu vorgesehen ist, die manuelle
Hochdruckreinigung zu ersetzen, z. B. bei der Reinigung von Stallen.

Jede andere Verwendung des Roboters ist unangemessen. Wenn die Anweisungen in diesem
Benutzerhandbuch nicht beachtet werden, konnte dies zu Unfallen filhren und Personen, der Umwelt oder
Tieren Schaden zufiigen.

Robotertyp

Die Informationen in diesem Handbuch beziehen sich auf den als EVO Cleaner bezeichneten Robotertyp.
Eine Maschinentafel ist am Roboter angebracht, die die CE-Kennzeichnung, den Robotertyp, die
Seriennummer, das Jahr der Herstellung und andere wichtige Informationen zeigt, wie in Abbildung 1
gezeigt.

. . E[}Eir?flogic AEB (El)ubl)
oderrorsgatan
752 28 Uppsala
Envirologic %
Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot

SIN O08xxxxxx c €
g‘le%r;ufact. 2020

ok dre | 210 bar [{gm2eM +1 - +55 °C

Voltage 24 VDC (Weight | 270 kg

Abbildung 1, Maschinentafel

Nutzungsbeschrankungen
¢ Der EVO Cleaner darf nur von geschultem Personal betrieben werden
¢ Der EVO Cleaner darf nur in gemaR den Anweisungen in diesem Handbuch verwendet werden



2.Sicherheit

Sicherheitshinweise

Es ist wichtig, dass die Nutzung des Roboters etsprechend den Sicherheitshinweisen und

_  Warnungen in diesem Kapitel erfolgt. Lesen Sie es auch dann durch, wenn Sie bereits mit der
Nutzung des Roboters vertraut sind.

LL)

In diesem Handbuch werden wichtige Informationen in Bezug auf die sichere Nutzung und Wartung des
Roboters bereitgestellt.

Das Benutzerhandbuch sollte als ein Bestandteil des Produkts angesehen und stets griffbereit aufbewahrt
werden.

Der Roboter ist entsprechend den geltenden Normen und Richtlinien konzipiert. Aktuelle Informationen
hierlber finden Sie in der Konformitaetserklarung (CE-Dokument). Die Anweisungen in diesem Handbuch
mussen eingehalten werden, um die Sicherheit und Leistung des Roboters aufrechtzuerhalten.

Wenn in dem Land, in dem das Produkt genutzt wird, andere Gesundheits- und
1 Sicherheitsanforderungen gelten, wird ein entsprechender Zusatz zu diesem Handbuch erstellt, um
diese Anforderungen zu erfillen.

é o Es ist nicht zuldssig, das Design der Sicherheitsvorrichtungen auf dem Roboter und den
Zubehorteilen zu entfernen oder zu modifizieren.
fo=" e Nur qualifiziertem Personal ist es gestattet, den Roboter zu reparieren.
&5

Warnungen

Die Sicherheitsvorrichtungen und Warnschilder auf dem Roboter sind dafiir vorgesehen, Unfalle zu
verhindern. Die Hauptverantwortung fir eine sichere Nutzung liegt bei den Personen, die den Roboter
benutzen, ihn warten oder Reparaturen an ihm vornehmen.

Um eine sichere Nutzung zu gewahrleisten, sollten die Anweisungen und Warnungen befolgt und
eingehalten werden.

Notausschalter

Als eine zusatzliche Vorsichtsmalinahme ist in Reichweite unter dem Bedienpult ein Notausschalter
installiert. Wenn der Schalter gedriickt wird, werden der Roboter und der Wasserstrahl unverziglich
angehalten.

Transport des Roboters

Wahrend des Transports des Roboters mit einem Fahrzeug (z. B. einem Lastwagen oder einem
Anhanger):

e Der Roboter darf nur in einer aufrechten Position transportiert, eingeschaltet, sicher fixiert
werden, so dass der Roboter nicht umfallen oder irgendeine andere mechanische
Beschadigung erleiden kann.

e Wenn aufgrund eines Missgeschicks wahrend des Transports der Verdacht auf eine
Fehlfunktion besteht, muss die Funktionalitaet des Roboters vor der Inbetriebnahme gepruft
werden.

e Gegebenenfalls sollte der Roboter im Chassis angehoben werden.

e Sichern Sie den Roboter wahrend des Transports am Chassis.
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Bewegung des Roboters

e Der Roboter darf nur bewegt werden, wenn er ausgeschaltet ist.

e Der Roborter darf nur mit beiden Handen auf den Griffen bewegt werden, wenn die Kupplung
verwendet wird.

e Methoden fiir die Bewegung des Roboters miissen dem Boden und den personlichen
Fahigkeiten angepasst werden.

e Wenn der Boden stark geneigt ist (auf- oder abwarts), darf der Motor nicht benutzt werden.
Verwenden Sie weder die Kupplung noch das Transportrad!

B
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Aufzeichnung (Programmierung) und Start eines Roboterprogramms

¢ Vor der Reinigung muss der Bereich frei von Menschen (ausgenommen Personen, die die
Aufzeichnung vornehmen) und Tieren sein; Gange und Buchten missen frei von Hindernissen
sein, Tlren und Tore missen geschlossen sein.

o Bei der Reinigung missen Warnschilder am Eingang zu dem Bereich platziert werden.

e Die Person, die die Aufzeichnung ausfiihrt, muss einen Gehorschutz, eine Gesichtsmaske und
eine Sicherheitsbrille tragen. Weitere empfohlene Ausriistungen sind Schutzbekleidung, Stiefel
und Handschuhe.

e Wahrend der Aufzeichnung muss der Bediener einen Sicherheitsabstand von den beweglichen
Teilen des Roboters und dem Hochdruckwasserstrahl einhalten.

e Wahrend der Aufzeichnung muss der Roboter so gehandhabt werden, dass die Wasserdiise
oder die beweglichen Teile des Roboters nicht mit der empfindlichen Elektronik oder anderen
empfindlichen Ausristungsteilen in Kontakt kommen.

e Wenn Markierungen verwendet werden, miissen Sie fest angebracht werden und in der Lage
sein, im Laufe des gesamten Reinigungsprozesses am Platz zu bleiben.

@ B>
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Reinung und Wartung

é e Spiilen Sie den Roboter nach dem Gebrauch griindlich ab. Verwenden Sie keinen
Hochdruckwasserstrahl.
fomy ¢ Die Batterien miissen in einem gut geliifteten Bereich, der frei von brennbaren Materialien ist,
&7 aufgeladen werden.
e Wahrend der Wartung, muss der Roboter ausgeschaltet sein.
o Nur qualifiziertem Personal ist es gestattet, Reparaturen am Roboter auszufiihren.

Gefahr des Umkippens

e Transportieren Sie den Roboter nicht in der Parkposition, wenn der Boden zur Seite hin um
A mehr als 20 Grad geneigt ist.
W e Wenn der Turm um 90 Grad von der Mittelstellung gedreht und das Teleskop und der Arm sich
i@‘ in ihrer am weitesten ausgefahrenen Position befinden, sollte der Boden nicht mehr als 5 Grad
: geneigt sein (auch in Abhangigkeit davon, ob die Wasserdise nach oben oder unten gerichtet
ist).
e Wahrend der Reinigung im in Abbildung 3 markierten Bereich hinter dem Roboter besteht die
Gefahr des Umkippens, in Abhangigkeit vom Boden und der Position des Auslegers, des
Teleskops und des Arms. Wenn in diesem Bereich gearbeitet wird, wird empfohlen, dass das
Teleskop so weit wie nur moglich eingefahren ist.
e \Wenn Sie das Transportrad verwenden, muss der Turm zentriert werden.

Batteriekurzschluss

é Um beim Wechseln der Batterien Kurzschlisse zu vermeiden, entfernen Sie stets zuerst den
Anschluss vom Minuspol der an den Roboter angeschlossenen Batterie. SchlieRen Sie diesen Pol
folglich stets als letzten an.




Eingebaute Sicherheitsvorrichtungen
Der Roboter verfiigt Gber ein eingebautes Sicherheitssystem mit mehreren verschiedenen Alarmen. Wenn
ein Stopp-Alarm eintritt, stellt der Roboter unverziiglich den Betrieb ein, schlieSt die Wasserdiise und zeigt
auf dem Bedienpult einen Alarmtext an. Der Alarm muss bestétigt werden, bevor der Betrieb letztendlich
gestartet werden kann.
e Schutz gegen Stromfehler wird durch eine Sicherung auf der Leiterplatte bereitgestellt.
e Schutz gegen geringe Batteriespannung wird durch den Computer kontrolliert und erzeugt bei
Auftreten einen Alarm
o Kollisisonschutz wahrend des Betriebs wird durch jeden einzelnen Motor festgestellt und erzeugt
einen Alarm, wenn der Motor sich nicht erwartungsgemaR bewegt.



3.Technische Spezifikationen

Teileiibersicht

Magnetschalter

Antenne
Bedienerpult

Notausschalter

Kuppluwv

Ladegeratanschluss

Schlauch-
trommel

Joystick-Anschluss

Abbildung 2, Teile des Roboters

Technische Daten
Gesamtbreite:
Gesamtlange:

Gesamthohe, wenn eingezogen:

Max. Armreichweite:
Wirksamer Arbeitsbereich:
Gewicht:
Stromversorgung:
Elektromotoren:
Umgebungstemp.:
Lagertemp.:
Steuerungssystem:
Alarm:
Wasserversorgung:
Duse:
Schlauchtrommel:

Empfohlener Wasserdruck:

Empfohlener Wasserfluss:
Schallleistungspegel®:

Zubehor
Ladegerat:
Markierungen:
Duse:

Ausleger

Teleskop

Flihrungsrad (vorne)

Transportrad

680 mm (600 mm mit Spezialradern)

2100 mm (inkl. Fihrungsrad)

1610 mm

4015 mm

bis zu 6000 mm ab der Mitte der Einheit

270 kg

24V DC (2 Blei/Saure-Batterien bei 12 V)

24V DC (7 insgesamt)

1 °C bis 55 °C (34 °F bis 131 °F)

ohne Wasser, -10 °C bis 75 °C (14 °F bis 167 °F)
Horner PLC

Alarm per SMS fir den Fall eines Betriebsausfalls
von einer externen Hochdruckreinigungseinheit
Rotor-Jet 0,55

50 m Hochdruckschlauch (vom Roboter separate betrieben).
An eine normale Reinigungseinheit angeschlossen.
180-210 bar (18-21 MPa)

15-18 I/min

94 dB(A)

siehe die mit dem Ladegerat mitgelieferten separaten Spezifikationen
Design und Anzahl von der Installation abhangig
Alternative Disen kdnnen vom Arbeitsbereich abhangen

1 Gemessen am Rotor mit Rotor-Jet-Diise und 190 bar Wasserdruck

6



400°

Teleskopreichweite: 4015 mm

A

\ .

/

|| Y
6 m inkl. Wasserdiise
\y \( (Nulldiise im Einsatz)

Abbildung 3, Armreichweite und sichere Turmarbeitsreichweite



4.Allgemeine Informationen

Dieses Benutzerhandbuch umfasst gemeinsam mit den Hilfstexten auf dem Bedienerpult alle Informationen,
die fir die Vorbereitung, Aufzeichnung (Lehren), Verwaltung von Standorten, Programmen und Rezepturen,
Durchfiihrung und Beendigung eines Reinigungsvorgangs erforderlich sind. Es umfasst auch die
notwendigen Informationen in Bezug darauf, wie man den Roboter auf die beste und sicherste Weise
benutzt .

Kurze Funktionsbezeichnung

Der Reinigungsroboter bezieht seinen 24 V-Strom von zwei 12 V Blei/Sdure-Batterien. Der Roboter reinigt
mit Hochdruckwasser (warm und kalt) mit oder ohne Zusatzen. Das Wasser wird von einer externen
Hochdruckwasserversorgung liber einen 50-Meter-Schlauch bereitgestellt, der an eine Schlauchtrommel
angeschlossen ist, die separat vom Roboter entsprechend der Roboterbewegung betrieben wird. Die
Reinigung erfolgt iber einen Teleskoparm, der mit einer Reichweite von 4015 mm (der wirksame
Arbeitsbereich einschlieBlich Wasserdiise ist 6000 mm) in alle Richtungen bewegt werden kann. Durch die
Verwendung eines Joysticks kdnnen Sie dem Roboter beibringen, wie er sich auf eine zufriedenstellende
Weise bewegen und reinigen soll. Nach diesem Lehrvorgang wird der Roboter in der Lage sein, die
Bewegungen selbstandig so viele Male, wie dies fiir ein zufriedenstellendes Reinigungsergebnis erforderlich
ist, auszufihren.

Start des Roboters

Der Hauptschalter befindet sich auf der rechten Seite des Bedienerpults. Wenn der Roboter eingeschaltet
wird, benétigt der Inbetriebnahme-Prozess ca. 30 Sekunden. Wenn der Bildschirm aus Abbildung 4
angezeigt wird, ist der Roboter betriebsbereit.

10:52

MANUAL

SETTINGS

Envirologic

Abbildung 4, Startbildschirm

Hilfesystem
Jeder Bildschirm verfiigt Gber eine mit einem Fragezeichen gekennzeichnete Taste, wie in Abbildung 4
dargestellt. Wenn diese Taste gedrickt wird, werden auf dem Bildschirm Hilfstexte angezeigt.

Aufladen des Roboters

Beim Aufladen der Batterien muss der Reinigungsroboter ausgeschaltet sein. Die Batterien kdnnen nicht
aufgeladen werden, wenn der Roboter eingeschaltet ist.

Das Ladegerat muss an den Roboter angeschlossen werden, bevor dieser an Wandsteckdose angeschlossen
wird. Wenn das Ladegerat an die Wandsteckdose angeschlossen ist, sollte nur das orangefarbene Statuslicht
leuchten. Fir Details, siehe das Ladegerat-Handbuch.

Der Reinigungsroboter muss immer dann, wenn er nicht benutzt wird, an das Ladegerat angeschlossen
werden, um die Batterielebensdauer zu verlangern.



5.Handhabung

Manueller Modus

Manueller Modus bedeutet, dass der Reinigungsroboter ohne vorherigen Lehrprozess benutzt wird. Der
manuelle Modus wird zum Beispiel verwendet, wenn der Roboter von seinem Lagerort zum zu reinigenden
Haus gebracht wird. Vor der Bewegung sollte der Roboter eingeschaltet werden. Der manuelle Modus wird
liber den Startbildschirm erreicht. Im manuellen Modus kann der Roboter betrieben werden, indem die
Tasten auf dem Bedienpult oder der Joystick verwendet werden bzw. wird.

Wir empfehlen, dass Sie den manuellen Modus verwenden, um sich mit dem Joystick und den
verschiedenen Bewegungen vertraut zu machen.

Bewegung des Roboters

Der Roboter kann manuell entweder durch Menschenkraft oder durch Nutzung der Transportmotoren
bewegt werden. Fir den antriebsfreien Transport wird der Roboter entkuppelt, indem der Kupplungshebel
auf der rechten Seite der Lenkstange benutzt wird. Der Roboter kann auch manuell bedient werden, indem
der Transportmotor Giber dem Bedienerpult oder der Joystick benutzt wird.

Um das Bewegen oder Wenden des Roboters zu erleichtern, kann das Transportrad benutzt werden, siehe
Abbildung 2. Auch dies wird auf dem Manuell-Bildschirm gesteuert.

Wenn der Boden zu lhnen hin oder von Ihnen weg geneigt ist, muss der Motor benutzt werden,
verwenden Sie nicht die Kupplung oder das Transportrad!

Beachten Sie auch die Anweisungen im Abschnitt Sicherheit.

Joystick

Der Joystick wird wahrend des Lehrprozesses bendtigt. Der Joystick ist Gber ein 6-Meter-Kabel mit
dem Reinigungsroboter verbunden, was den Lehrprozess erleichtert und eine unerwiinschte
Verunreinigung durch Mist oder Kollision mit dem Teleskoparm des Roboters vermeidet.

Der Joystick ist mit der schwarzen Buchse verbunden, die sich unter der Haube auf der rechten Riickseite
des Reinigungsroboters befindet, siehe Abbildung 2. Der Stecker muss fiir das sichere Festziehen beim
Verbinden um 90 Grad gedreht werden. Der Joystick wird benutzt, um alle Bewegungen des
Reinigungsroboters zu steuern, einschlieBlich des Ein- und Abschaltens des Wassers. Siehe Abbildung 5 fiir
eine Ubersicht (iber den Joystick.

Die Bewegungsrichtungen in diesem Handbuch sind von hinter dem Roboter aus gesehen

: beschrieben.

Eine Ubersicht tber die verschiedenen Bewegungen finden Sie in Abbildung 6.



Riuckwarts Vorwarts

Wasser
ein/aus

Abbildung 5, Joystick
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Ausleger rauf/runter
Der Ausleger bewegt sich um 100° vom Boden
(Position 0) bis zur Spitze (Position 1250). Die

Parkposition sollte horizontal sein (ca. Position 700).

Bewegen Sie den Joystick-Schaft
vorwidirts/riickwdirts

Roboter vorwirts/riickwarts

Bewegen Sie den Joystick-Schaft

vorwirts/riickwirts, wahrend Sie die Tasten 1 und

2 gleichzeitig driicken

%

Arm raus/rein

Der Arm beginnt aus der Startposition, parallel zum

Ausleger (Position ca. -55). Der Arm kann bis ca.
315° (auf Position 1100) ausgefahren werden, so
dass er zur Decke weist.

Bewegen Sie den Joystick-Schaft nach rechts/links,

wahrend Sie die Taste 1 driicken.

4

(e

Abbildung 6, Bewegungen
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Turm rechts/links

Der Turm kann sich um 200° in beide Richtungen
(Positionen £1000) von seiner geparkten
Vorwartsposition (ca. Position 0).

Bewegen Sie den Joystick-Schaft nach

rechts/links

Teleskop raus /rein

Das Teleskop kann aus seiner Parkposition 0 in die
Position 425 laufen.

Bewegen Sie den Joystick-Schaft
vorwiirts/riickwdrts, wéihrend Sie die Taste 1
driicken

N

——
\ |

Diise rechts/links

Die Dise kann sich um 360° in beide Richtungen
drehen. Die Duse ist geparkt, wenn der Arm
geparkt ist und die Dliese nach unten weist.

Bewegen Sie den Joystick-Schaft nach
rechts/links, wahrend Sie die Taste 2 driicken

S/e



6.Lehren

Markierungen

Der Reinigungsprozess erfodert magnetische Positionsmarkierungen, siehe Abbildung 7. Die
Positionsmarkierungen, die eine S- oder U-Form aufweisen kénnen, werden in einer Klemme platziert und
an der Hausausstattung befestigt, bevor der Reinigungsvorgang stattfindet. Der Reinigungsroboter erreicht
die Markierungen wahrend des Reinigungprozesses und die Positionsinformationen werden an den

Computer Ubertragen.

Abbildung 7, Positionsmarkierung

e Lesen Sie vor der Programmierung den Abschnitt , Lehrtipps”.

e Die Programmierung sollte in einem schmutzigen Stall unter Arbeitswasserdruck erfolgen.

e Pausen wahrend des Programmierungsvorgangs werden bei der automatischen Reinigung nicht
erscheinen. Daher kann die Programmierung auf eine entspannte Weise ohne Eile erfolgen.

Aufzeichnungen
Um den Roboter automatisch betreiben zu kdnnen, miissen dem Roboter drei Dinge instruiert werden:
STANDORT, PROGRAMM und REZEPT.

Der STANDORT ist eine Karte, die den Pfad anzeigt, den der Roboter zuriicklegt. Der Prozess beginnt damit,
dass man den Standort einen Namen gibt, z. B. ,,FINISHING 2-5”, die Anweisung erteilt, auf welcher Seite die
Fihrungsrader eingestellt werden und wie viele Markierungen installiert wurden. Stellen Sie sicher, dass der
Roboter sich beim Driicken von Start innerhalb von 1 Metern vor der ersten Markierung befindet. Der
Roboter bewegt sich nun vorwarts und zeichnet auf, wo sich diese Markierungen befinden. Folgen Sie dem
Roboter und vergewissern Sie sich, dass alle Markierungen korrekt registriert werden und dass die Rader
sich nicht drehen. Nach der letzten Markierung dreht sich der Roboter riickwiérts und bewegt sich in die
Anfangsposition hinter der ersten Markierung.

Das PROGRAMM ist das Reinigungsverfahren, wobei der Joystick benutzt wird, um den Roboter zu
manipulieren. Diese Programme werden unter dem ausgewahlten Standort gespeichert.

Das REZEPT besteht aus bis zu 14 Programmen, die an jeder Markierung an dem Standort benutzt werden
koénnen. Sie wahlen das Programm au seiner Liste aus, platzieren es auf dem Bildschirm an die richtige Stelle
auf dem Bildschirm, und wenn Sie alle Programme, die Sie durch diese Markierung durchfiihren lassen
wollen, platziert haben, gehen Sie weiter. Die bei der vorherigen Markierung ausgewahlten Programme
bleiben als Standard bestehen, wenn Sie Anderungen vornehmen méchten, kénnen Sie Programme |éschen
oder hinzuftigen.

Siehe Abbildung 8 fiir ein Beispiel des Standort-Layouts.
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Abbildung 8, Beispiel fiir das Layout eines Schweinestalles

Automatische Waschung

Folgendes ist vor der Reinigung zu priifen:
1. Es wurden keine magnetischen Positionsmarkierungsklammern verschoben oder fehlen

2. Jede magnetische Positionsmarkierung ist mit der korrekten Klammer befestigt

3. Der magnetische Schalterarm ist auf 5 cm von der Mitte der magnetischen Markierungen
eingestellt

4. Der zu reinigende Bereich ist frei von Hindernissen, die den Reinigungsprozess

unterbrechen kdénnten

Die Hochdruckreinigungseinheit wird hochgefahren

Das Wasser ist mit dem Hochdruckreiniger verbunden

Der Hochdruckschlauch ist frei bewegbar und mittig hinter der Schlautrommel gesichert

Das Ladegerat wurde getrennt

Die Fihrungsrader sind korrekt angebracht, siehe Bildchirm.

10. Sie wissen, wo Sie mit dem Reinigungsprozess beginnen miissen, prifen Sie die erste
Positionsmarkierung

11. Der zu reinigende Bereich ist frei von Menschen und Tieren

© 9 & en O

Um einen Arbeitsablauf zu starten (automatische Waschung), wahlen Sie auf dem Startbildschirm START.
Wabhlen Sie zuerst den zu betreibenden Standort. Wahlen Sie dann die zu verwendenden Rezepturen in der
Reihenfolge, wie sie anzuwenden sind.
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Bevor Sie mit der Waschung beginnen, stellen Sie sicher, den Roboter innerhalb einer Entfernung von 1
Meter vor die erste Positionsmarkierung zu stellen. Vergewissern Sie sich, dass die Filhrungsrader mit der
Wand an der Seite des Ganges in Kontakt stehen, wo sich die Markierungen befinden.

Nachdem die erste Markierung gefunden wurde, wird der Robotoer die gelisteten Rezepte und Programme
ausfiihren. Zwischen jedem Rezept wird der Roboter zur ersten Markierung zurilickkehren.

Abbruch
Eine automatische Waschung kann auf zwei Arten vor Beendigung abgebrochen werden:
e Wenn Sie Stop driicken, wird der Roboter das laufende Programm vor dem Stopp beenden
e Wenn Sie Pause oder den Notaus-Schalter driicken, wird das Programm sofort gestoppt, wenn die
Stop-Taste gedriickt wird.
Wenn der Notaus-Schalter gedriickt wird, wird die Waschung fortgesetzt, falls der Stop-Schalter
wiederhergestellt wird und der Alarm auf dem Bildschirm geléscht wird.
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7.Lehrtipps

10.

11.

Der Lehrprozess sollte unter Anwendung des Arbeitsdruckes stattfinden, weil der Arm von der Kraft
des flieBenden Wasser beeinflusst wird.

Vermeiden Sie ein Einziehen des Teleskops, wenn der Ausleger sich in der maximal erh6hten
Position befindet, da dies ein hohes Mal’ an Stress am Teleskopmotor hervorruft.

Das Lehren des Progamms sollte in schmutzigen Stéllen erfolgen, um den Verlauf des Wasserstrahls
zu Uberprifen.

Vergewissern Sie sich, dass es in einem Stall keine Hindernisse gibt, wie z. B. Gasentnahmegerite,
Stitzen usw. Wenn dies der Fall ist, sollte der Lehrprozess in diesem Stall stattfinden, um Kollisionen
zu vermeiden.

Halten Sie einen gewissen Abstand (ca. 15 cm) von der Hausausstattung und den
Einrichtungsgegenstianden wahrend des Lehrprozesses ein. Dies ist wichtig, wenn Sie die Position des
Auslegers dndern, um eine Kollision zu vermeiden, falls der Reinigungsroboter liber eine leicht
abweichende Position waehrend des Reinigungsprozesses verfiigt. Es kann auch eine Diskrepanz in
der Hausausstattung vorliegen, wenn man von einem Stall zum anderen geht.

Wenn die Beriicksichtiung von Punkt 5 aufgrund eines Platzmangels oder dhnlicher Probleme nicht
moglich ist, sollten Sie erwagen, sich von dem Bereich zu entfernen, der eine Kollision verursachen
koénnte, bevor Sie z.B. die Hohe des Auslegers dndern oder das Teleskop einfahren. Auf diese Weise
kénnen Sie sicher sein, dass es zu keinerlei Produktionsausfallen aufgrund von Kollisionen kommt,
sogar dann nicht, wenn einige Teile des Arms die Ausstattung berihren.

Passen Sie auf und vermeiden Sie eine Beschadigung der Schlauchausristung; halten Sie die Diise in
der richtigen Distanz.

Halten Sie die Dise in einem Abstand, in dem Sie {iber den richtigen Wasserdruck und die richtige
Sprihbreite verfligen, um die fiir das Programm vorgesehene Aufgabe zu verwalten. Ein geringerer
Abstand sorgt fiir mehr Druck, fiihrt aber zu mehr Bewegungen aufgrund des schmaleren
Spriihstrahls.

Es ist wichtig, dass keine groReren Hindernisse vorhanden sind, die das Fiihrungsrad wahrend der
Bewegung im Reinigungsprozess storen kénnten. Dies konnte dazu flhren, dass der Roboter rutscht
oder sich dreht und seine genaue Position verliert. (Um dies zu vermeiden, sollten zusatzliche
Positionsmarkierungen verwendet werden.)

Wenn Sie eine Doppeldiise verwenden, passen Sie beim einschalten des Wassers auf, dass Sie die
richtige Dlse auswahlen. Schalten Sie beim Wechseln der Dise das Wasser ab, bewegen Sie den Arm
heraus in die horizontale Position, drehen Sie die Dise, betreiben Sie den Turm, den Ausleger, das
Teleskop oder die Maschine fiir mindestens 5 Sekunden und schalten Sie erst dann das Wasser ein.

Probieren Sie den Lehrprozess effektiv an neuen Stallen aus. Die Zeitmessung fiir jeden Stall ist ein
gutes Arbeitsmittel. Es ist wichtig, den Stall in kleinere Abschnitte zu unterteilen. Es ist sehr einfach,
die Konzentration fiir einige Minuten aufrechtzuerhalten, doch nach einer Weile, verlieren Sie den
Fokus und fangen an, Fehler zu machen.

Machen Sie stets ein Programm fiir die grobe Reinigung und ein Programm fiir die feine Reinigung!
In der ersten Programmiersitzung werden die Boden des Finishing-Stalles gewaschen und als
Programm gespeichert. Beschranken Sie sich auf Standardstalle, d. h. den Stalltyp, von dem Sie viele
haben. Es ist ein hdufiger Fehler, den Lehrprozess beim ersten Mal in einem besonderen Stall oder
einem halben Stall auszufiihren, wenn Sie in einem neuen Abschnitt sind.
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12. Beim nachsten Mal, wenn Sie einen Stall reinigen, der so aussieht wie der, in dem Sie den Roboter
installiert haben, sollten Sie das schlechsteste Programm erneut ausfiihren. Das bedeutet, dass es fir
Sie sinnvoll ist, sich Notizen darliber zu machen, wie es nach der letzten Reinigung funktionierte,
damit Sie sich daran erinnern, was Sie tun mochten. Vielleicht waren Sie mit dem Boden im rechten
Stall nicht zufrieden und moéchten daher das Programm erneut lehren. Wenn Sie dies tun, wird dies
15 bis 30 Minuten Lehrzeit wahrend der Reinigungssitzung beanspruchen. Wenn Sie es auf diese
Weise machen, werden Sie wahrend jeder Reinigungssitzung 15 bis 30 Minuten Lehrzeit fiir einige
Zeit in Anspruch nehmen. Das Ergebnis wird sein, dass Sie die Reinigungszeit kontinuierlich
reduzieren, das Ergebnis verbessern werden. Sie werden auch lernen, den Roboter auf die effektivste
Weise zu nutzen.

Wenn Sie mit den Standardstéallen absolut zufrieden sind, ist es an der Zeit, die restlichen zu lehren.

13. Pausen wahrend des Lehrprozesses werden nicht aufgezeichnet, so dass viel Zeit bleibt, um den
nachsten Schritt zu planen.

14. Wihrend der automatischen Reinigung begint der folgende Schritt kurz bevor die vorherige
Bewegung erledigt ist, d. h. der Roboter wird die Ecken abrunden. Wahrend der automatischen
Waschung kénnte dies zu kiirzeren Diisenbewegungen im Vergleich zu den Bewegungen fiihren, die
Sie den Roboter gelehrt haben. Die Schlussfolgerung ware, lhre Diisenbewegungen stets etwas
langer zu machen als erforderlich.

8.Wartung
Nach dem Gebrauch sollte der Roboter mit einem Wasserschlauch griindlich gereinigt werden. Die Batterien

sollten nach dem Waschen des Reinigungsroboters vollstandig aufgeladen werden. Lagern Sie den Roboter
an einem gut gellfteten und frostfreien Bereich.

é e Verwenden Sie keinen Hochdruck zur Reinigung des Roboters
e \Wenn der Roboter nicht verwendet wird, muss er an einem frostfreien Bereich aufbewahrt
werden.
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9.EUROPAISCHE KONFORMITATSERKLARUNG

Wir,

Envirologic AB, org.nr. 556572-1775

Soéderforsgatan 1

752 28 Uppsala

SCHWEDEN

Telefonnr. +46 18 39 82 30,

erklaren unter unserer alleinigen Verantwortung, dass das Produkt:

EVO Cleaner, Artikelnummer 08xxxxxxx

auf die sich diese Erklarung bezieht, mit den folgenden Normen oder anderen malRgeblichen Dokumenten
Gbereinstimmt:

Richtlinie des Rates 2006/42/EC (17. Mai 2006) zur Maschinerie,
Richtlinie des Rates 2014/30/EU (26. Februar 2014) zur elektromagnetischen Vertraglichkeit

Die von dieser Richtlinie verlangte technische Bauakte wird am Firmensitz von Envirologic AB,
Soéderforsgatan 1 752 28 Uppsala Schweden aufbewahrt.

PPSala ol nadaiin s
Envirologic AB

.....................................................

Sapdberg, CEO
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Rufen Sie lhren ,Handler” an unter +

Adresse:  Envirologic

Soderforsgatan 1
SE-752 28 Uppsala

Sweden
Telefon: +46 (0)18 39 82 30
E-Mail: info@envirologic.se
service@envirologic.se
Internet: www.envirologic.se
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