EN User manual

SV Bruksanvisning

BG PbKkoBoACTBO 3a
eKcrnioaTayus

DA Brugervejledning

DE Benutzerhandbuch

ES Manual de usuario

EVo Cleaner

20
36

52
68
86

Envirologic

EVO Cleaner

Made in Sweden by Envirologic

FR Manuel d'utilisateur
HU Felhasznaloi kézikonyv
NL Gebruikershandleiding
NO Bruksanvisning

PL Instrukcja obstugi

RO Manual de utilizare

4
118
134
150
166
182
198






Rev: 2023-04-28



English

Contents

1. Important iNformation ..........eeeccciiiiiiiiiiiiiceerieeeerreeeee e e e e e e e s e eeeeennnnnssssssnssenns 5
Signsthatare used inthemanual . ... ... . i 5
INteNded USe . . ... 5
RO Y P . o et 5
ReStriCHONS ON USE . . o s 5

T | = 3 6
Safety INStrUCHONS . ..ttt e e e e e e e 6
K0T L 1 L= PP 6
Emergency stop SWIitCh ... ... oo 6
Transportation of the robot . ... .. . e 6
Moving the robot . ... . 7
Cleaning and MainteNANCE .. ... ...ttt ettt et et e e e s 7
Risk Of OVEItUINING . . o .t e e e e e 8
Battery ShOrt CIrCUIt . ... v et e e e e e e e 8
BUIlt-in safety deVICeS . . . oo ot e e 8

3. Technical specifications ........ccccceiiiiiiiieeeenesniniiiccenniineeeereesssssesssssssssssssseeeeees 9
Parts OVEIVIEW . . o s 9
Technical data . . ..ottt 9
ACCESSONIBS . . ettt ettt et e ettt e e e e e e e e e e 10
REACN oo 10

4. General information ........ccciiiiiiiiinneeireeiiiii s snnannes 10
Short functional desCription ... ... ..ttt e e et et 10
Starting the robot . .. ... o 11
He D Sy S M . oottt 11
Charging the robot . ... .. 11

(Y T4 1To U] 1 a T o TN 12
ManUal MOTE . ..o 12
MoVINg the robot . . ... 12
JOY IO ot 12

6. Overview of the different MotioNns ........cccceeeeireeeniieiiieeeieenreeenseeeeeeeeneeeeeennneee 13

200 [T 1] PP PPPRRRRRP: V' |

Ml e Lt e 14
RECOIAINGS « o vttt ettt et e e e e e e e 15
AUTOMATIC WaSh ot 16
A oo 1 V= Y 16
8. TeaChinNg hiNtS ...t e e e e e e s e s ens s sssssssssanannes 16
9. MAINtENANCE ..ccevviiiiiiiniiiiiieeniieiiteneiieisennesssissnmssssstassssssssssssssssssssnssssssssnnnnss 18
10. European declaration of conformity .......cccceeeeeeeeiiiciiiiiiiiininnineeeeeeeeensneeeens 19

Original user manual
© Copyright: This manual may not be circulated to third parties, nor be copied or
quoted without authorization from Envirologic AB



EN

1. Important information

Signs that are used in the manual

ﬁ Safety-related information is shown in a grey box marked with a
warning sign

o Important information is shown in a grey box marked with an
l information symbol

Intended use

The robot is designed to be safe to use provided it is operated in accordance with
the user manual. EVO Cleaner is an automatic cleaning robot that is intended to
replace manual high-pressure cleaning, for example cleaning of pens.

Any other use of the robot is inappropriate. If the instructions in this manual are
ignored, this could lead to accidents and harm to people, the environment, or
animals.

Robot type

Information in this manual applies to the robot type referred to as EVO Cleaner.
A machine plate is attached to the robot showing the CE mark, robot type,

serial number, year of manufacture and other important information, as shown in
Figure 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar [[MOENt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figure 1, machine plate

Restrictions on use

e EVO Cleaner must only be used by trained staff

e EVO Cleaner must only be used in accordance with the instructions in this
manual
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2. Safety
Safety instructions

4 It is important that the use of the robot complies with the safety
l instructions and warnings in this chapter. Read this even if you are
M already familiar with the use of the robot.

In this manual important information is provided regarding safe use and
maintenance of the robot. The user manual should be regarded as part of the
product and should be kept accessible. The robot is designed in conformity with
applicable standards and directives. Up-to-date information on these will be found
in the declaration of conformity (CE document). The instructions in this manual
must be followed to ensure that the safety and performance of the robot will be
maintained.

Q e It is not permissible to remove or modify the design of safety
devices on the robot and accessories.

e e Only qualified staff are allowed to repair the robot.

Y=<

Warnings

The safety devices and warning labels on the robot are designed to prevent
accidents. The main responsibility for safe use lies with the persons that are using,
maintaining or carrying out repairs on the robot.

To ensure safe use, instructions and warnings should be followed and respected.

Emergency stop switch

As an additional precaution an emergency stop switch is installed, within easy
reach below the operator panel. If the switch is pressed the robot and the water
jet willimmediately stop.

Transportation of the robot

During transportation of the robot with a vehicle (for example with a
truck or a trailer):
e The robot must only be transported in an upright position, turned
A on, safely fixed so that the robot cannot overturn or suffer any
. other form of mechanical damage.
@ e |f a malfunction is suspected due to a mishap while undergoing
transport the robot must be functionally checked before it is put
into use.
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If needed, the robot should be lifted in the chassis.
During transport, secure the robot by the chassis.

Moving the robot

>

74

=

The robot must only be moved when it’s turned on.

The robot must only be moved with both hands on the handlebars
when the clutch is used.

Methods for moving the robot must be adapted to the ground and
personal capabilities.

If the ground is steeply inclined (upwards or downwards) the motor
must be used, do not use the clutch or the transport wheel!

Recording (programming) and starting a robot program

> @ P @@ v >

Before cleaning, the section must be cleared of humans (except for
the person carrying out the recording) and animals; aisles and pens
must be clear of obstacles, doors and gates must be closed.
Warning signs must be placed by the entrance of the section during
cleaning.

The person carrying out the recording must use ear defenders,
respiratory mask and safety goggles. Other recommended
equipment is protective clothing, boots and gloves.

During recording the operator must keep a safe distance from the
moving parts of the robot and the high-pressure water jet.

During recording the robot must be manipulated in such a way that
the water jet or the moving parts of the robot are not in contact
with sensitive electronics or other sensitive equipment.

When using markers these must be firmly fixed and be able to
remain in the same position throughout the cleaning process.
When using the double nozzle, the automatic wash must be
restarted if the water flow is interrupted. This to ensure that the
correct valve in the double nozzle is open.

Cleaning and maintenance

V=< BN

Rinse the robot thoroughly after use. Do not use a high-pressure
water.

The batteries must be recharged in a well-ventilated area free of
flammable materials.

During maintenance the robot must be switched off.
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e Only qualified personnel are allowed to carry out repairs on the
robot.

Risk of overturning

e Do not transport the robot in the parking position if the ground
& leans more than 20 degrees sideways.
e If the tower is turned 90 degrees from the center position and the
/0 telescope and the arm are in their most extended positions, the
ﬁ ground should not lean more than 5 degrees (depending also on
whether the water jet is directed up or down).

e During cleaning behind the robot in the marked area in Figure 3,
there is a risk of overturning that is dependent on the ground and
the position of the boom, telescope and arm. If working in this area
the recommendation is to have the telescope in its most retracted
position.

e When using the transport wheel, the tower must be centered.

Battery short circuit

To avoid short circuits when replacing the batteries, always first
& remove the connector from the minus pole of the battery connected to
the robot. Consequently, always reconnect this pole last.

Built-in safety devices
The robot has a built-in safety system with several different alarms. If a stopping
alarm occurs, the robot will immediately stop the operation, shut off the water jet
and display an alarm text in the operator panel. The alarm must be acknowledged
before the operation can ultimately be restarted.
® Protection against current faults is provided by a fuse on the circuit
board.
e Protection against low battery voltage is controlled by the
computer and generates an alarm if this occurs.
e Protection against collision during operation is detected by each
individual motor and generates an alarm if the motor does not
move as expected.



3. Technical specifications

Parts overview

Antenna

Charger connector
————

Hose reel

Figure 2, parts of the robot

Technical data

Operator panel anetic switch
) I

Transport wheel

EN

Boom

Arm

_ Guidance wheel (front)

<

Total width: 680 mm (610 mm with special wheels)
Total length when retracted: 1930 mm
Total height when retracted: 1610 mm
Max reach of arm: 4015 mm

Effective working range:

up to 6 m from center of unit

Weight:

270 kg

Power supply:

24V DC (2 lead acid batteries at 12 V)

Electric motors:

24 V DC (7 in total)

Ambient temp:

1°C to 55°C (34°F to 131°F)

Storing temp:

Empty of water, -10°C to 60°C (14°F to 140°F)

Alarm: Alarm by SMS in the event of operational breakdown
Water supply: From external high-pressure cleaning unit

Nozzle: Rotor jet 0.55

Hose reel: 50 m high pressure hose (operated separately from the

robot). Connected to a normal cleaning unit.
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Recommended water pressure: 180-210 bar (18-21 MPa)
Recommended water flow: 15-18 I/min
Sound power level: 94 dB(A)

Accessories
Charger: see separate specifications supplied with the charger
Markers: design and quantity are dependent on the installation
Nozzle: alternative nozzles may be available depending on the

working area

" Measured on rotor with rotor jet nozzle and 190 bar water pressure

Reach

®
TELESCOPE RANGE: 4 M
1
T - veosssif3ils
L J
N
0 6 M INCL. WATER JET

(ZERO NOZZLE BEING USED)

Figure 3, reach of the arm and safe tower working range

4. General information

This user manual, together with help texts in the operator panel, includes all

the information needed for preparing, making recordings (teaching), managing
locations, programs and recipes, performing and ending a cleaning process. It also
includes necessary information on how to use the robot in the best and safest way.

Short functional description
The cleaning robot obtains its 24 V power from two 12 V lead acid batteries.

10
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The robot cleans with high-pressure water (warm or cold) with or without
additives. The water is supplied from an external high-pressure water supply via a
50 m hose installed on a hose reel that is operated separately by the robot
according to how the robot moves. The cleaning is carried out by a telescopic arm,
moveable in all directions, with a maximum reach of 4015 mm (effective working
range including the water jet is 6 m). By using the joystick, you can teach the robot
to move and clean in a satisfactory way. After this teaching operation the robot will
be able to carry out the movements on its own as many times as are necessary to
achieve a satisfactory cleaning result.

Starting the robot

The main switch is found on the right-hand side of the operator panel. When the
robot is switched on, the startup process takes about 30 seconds. When the screen
in Figure 4 is shown the robot is ready to operate.

= E a M
M u
SETTINGS
Env:rologlc

Figure 4, start screen

Help system
Every screen has a button with a question mark, as seen in Figure 4. When pressing
that button, relevant help texts will be displayed on the screen.

Charging the robot

When charging the batteries, the cleaning robot must be switched off. The
batteries cannot be charged when the robot is on. The charger must be connected
to the robot before it is connected to the wall outlet. When the charger is
connected to the wall outlet only the orange status light should be turned on. See
the charger manual for details. The cleaning robot shall always be connected to the
charger when not used, in order to prolong battery life.

11
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5. Manipulation

Manual mode

Manual mode means using the cleaning robot without a previous teaching process.
Manual mode is used for example when the robot is moved from its storage place
to the house to be cleaned. Before moving, the robot should be turned on. Manual
mode is reached from the start screen. When in manual mode, the cleaning robot
can be operated using the buttons on the operator panel or the joystick. We
recommend that you use manual mode to become familiar with the joystick and
the different movements.

Moving the robot

The robot can be manually moved either by manpower or by using the motors for
transport. For unpowered transport, the robot is declutched using the clutch
handle on the right-hand side of the handlebar. The robot can also be manually
operated using the transport motor from the operator panel or the joystick. To
make it easier moving or turning the robot, the transport wheel can be used, see
Figure 2. This is also controlled on the manual screen.

c If the ground is inclined towards or away from you the motor must be
used, do not use the clutch or the transport wheel!

Also, take care to follow the instructions in the Safety section.

Joystick

° The joystick is needed during the teaching process. The joystick is

l connected to the cleaning robot via a six-meter cable, which facilitates
the teaching process and unwanted contamination by manure or
collision with the robot’s telescopic arm is avoided.

The joystick is connected to the black socket, which can be found under the hood
on the rear right-hand side of the cleaning robot, see Figure 2. The plug must be
turned 90 degrees for secure tightening when connected. The joystick is used to
control all motions of the cleaning robot, including turning water on and off. See
Figure 5 for an overview of the joystick.

12



EN

1
1=

[
Figure 5, joystick

6. Overview of the different motions

° The directions of motion in this manual are described as seen from
behind the robot.

Forward/Backward Telescope out/in

The telescope can run out of its
Move joystick shaft forwards/ parked position 0 to position 425.
backwards, while pressing buttons 1
and 2 simultaneously. Move joystick shaft forwards/

backwards, while pressing button 1.

13
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Boom up/down

The boom moves about 100° from
bottom (position 0) to top (position
1250). Parked position should be
horizontal (about position 700).

Move joystick shaft backwards/
forwards.

Arm out/in

The arm starts from its parked position
parallel to the boom (position about
-55). The arm can go out about 315°
(to position 1100), so it points towards
the ceiling.

Move joystick shaft right/left,
while pressing button 1.

Tower right/left

The tower can go about 200° in both
directions (positions £1000) from its
parked forward position (about position
0).

Move joystick shaft right/left.

Nozzle right/left

The nozzle can spin 360° in both
directions. The nozzle is parked when
the arm is parked and nozzle points
downwards.

Move joystick shaft right/left,
while pressing button 2

7. Teach
Markers

The cleaning process requires magnetic position markers. The position markers
which can be S or U shaped are placed in a bracket, mounted on the house
equipment before the cleaning process takes place. The cleaning robot reaches the
markers during the cleaning process and position information is transferred to the

computer.

14
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e Before programming, read the section “Teaching hints”

The programming should be done in a dirty pen with working water
pressure.

e Any pauses during the programming process will not appear during
automatic cleaning. Therefore, the programming can be carried out
in a relaxed way, with no requirement for haste.

(1]

Recordings
To be able to run the robot automatically three things must be instructed to the
robot: LOCATION, PROGRAM and RECIPE.

The LOCATION is a map of how the path, which the robot shall travel, looks like.
The process starts by giving the location a name, e.g. “FINISHING 2-5”, instruct on
which side the guidance wheels are set and how many markers that have been
installed. Make sure the robot is within 1 meter before the first marker when
pressing start. The robot is now moving forward, recording where these markers
are. Follow the robot and make sure all markers are registered correctly and that
the wheels do not spin. After the last marker the robot will turn backwards and
move all the way back to the initial position behind the first marker.

The PROGRAM is the cleaning procedure, where the joystick is used to manipulate
the robot. These programs will be stored under the chosen location.

The RECIPE is up to 14 programs that can be used at each marker at the location.
You pick the program from a list, place it on the correct place on the screen and
when you have placed all programs you want to run by this marker, you go to next.
The programs chosen on previous marker stays as default, if you need to make
changes you can delete or add programs.

See Figure 6 for an example of a location layout.

FLOOR FLOOR FLOOR
L LEFT L
MIN. 100 CM FIRST LAST
Marker = my | -MIN.100CM |
min.esom || ASLE | AISLE AISLE FLOOR
serinp | FLOOR LAST
Food tray = -
FLOOR FLOOR [Wwith FLOOR
R RIGHT J good R
FIRST result: LasT
6m
v

Figure 6, example of pig pen layout

15
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Automatic wash

Before cleaning, check the following:
& 1. That no magnetic position marker brackets have been moved or are

missing

2. That each magnetic position marker is fixed in the correct bracket

3. That the magnetic switch arm is set 5 cm from the middle of the magnetic
markers.

4. That the area to be cleaned is clear of obstacles, which can interrupt the
cleaning process

5. That the high pressure cleaning unit is powered up

6. That water is connected to the high pressure cleaner

7. That the high pressure hose is free to move and secured centrally behind
the hose reel

8. That the charger is disconnected

9. That the guidance wheels are placed in the correct position, see screen.

10. That you know where to start the cleaning process, check for the first
position marker

11. That the area to be cleaned is cleared of humans and animals

To start running a working scheme (automatic wash) select START on the start
screen. First select which location to run. Then select which recipes to use in the
order they should be run. Before starting the wash, make sure to put the robot
within 1 meter before the first position marker. Make sure the guidance wheels are
in contact with the wall on the side of the aisle where the markers are located.
After the first marker has been found the robot will automatically execute the
listed recipes and programs. Between each recipe the robot will move back to the
first marker.

Aborting

An automatic wash can be aborted before it is finished in two ways:

e When pressing stop the robot will finish the current program before stopping

e When pressing pause or the Emergency stop switch, the program will be
immediately stopped if the stop button is pressed.

If the emergency stop switch has been pressed the wash will immediately continue

if the stop switch is restored and the alarm is cleared on the screen.

8. Teaching hints

1. The teaching process should take place using working pressure, because the arm
is affected by the power from the flowing water.

16
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2. Avoid retraction of the telescope when the boom is in its maximum elevated
position, since this causes a high level of stress on the telescoping motor.

3. The teaching of programs should be done in dirty pens to be able to observe the
track of the water jet.

4. Ensure that there are no local obstacles in one pen such as gas extraction
equipment, posts, etc. If so, the teaching process should take place in this pen to
avoid collisions.

5. Keep some clearance (approx. 15 cm) from house equipment and fixtures during
the teaching process. This is important when changing the position of the boom,
to avoid collision if the cleaning robot has a slightly different position during the
cleaning process. There can also be a discrepancy in the house equipment when
going from one pen to another.

6. If it is not possible to take point 5 into account, because of a lack of space or
similar problems, you should consider moving away from the area that could cause
a collision before you change the height of the boom, for example, or retract the
telescope. In this way you can be sure that there will not be a production stoppage
due to collisions, even if some parts of the arm touch the equipment.

7. Take care and avoid damaging the house equipment; keep the nozzle at the right
distance.

8. Keep the nozzle at a distance where you have the water pressure and width
of the spray to manage the task you’ve planned for the program. Being closer to
the surfaces gives more pressure but also results in more movements due to the
narrower spray.

9. It is important that no major obstacles are in a position that could interfere with
the guidance wheel during movement in the cleaning process. This could cause
the robot to skid or spin and lose its exact positioning. (To avoid this, extra position
markers can be used.)

10. If you are using a double nozzle, be very careful in turning the water on, so the
correct nozzle is chosen. When you change nozzle, turn the water off, move the
arm out into a horizontal position, turn the nozzle, run the tower, boom, telescope
or the machine in, for at least, 5 seconds and only then turn the water on.

11. Try to perform the teaching process for new pens efficiently. Time

measurement for each pen is a good working tool. It is very important to divide the
pen into smaller parts. It is very easy to maintain concentration for a few minutes

17
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but after a while you lose focus and start to make mistakes.

Always do one program for coarse cleaning and one for fine cleaning!

In the first programming session, the floors of the finishing pen will be washed
and saved as a program. Limit yourself to the standard pens i.e. whatever type you
have many pens of. It is an obvious error to carry out teaching in a special pen or a
half pen for the first time when you are in a new section.

12. Next time you clean a section which looks like the one you installed the robot
in, you should redo the worst program. This means that it is useful for you to

make some notes about how it worked out after you cleaned last time, so you will
remember what you want to do. Maybe you were not satisfied with the floor in
the right-hand pen, so you re-teach that program. If you do it this way you will take
15 to 30 minutes on teaching during each cleaning session for some time to come.
The result will be that you will constantly reduce the cleaning time, improve the
result and you will also learn how to use the robot in the most effective way.

When you are completely satisfied with the standard pens it is time to carry out
teaching on the rest.

13. Pauses during the teaching process are not recorded so there is a lot of time to
plan the next move.

14. During automatic cleaning the subsequent movement will start a bit before the
previous movement is done, which means the robot will round off corners. During
automatic washing, this could lead to a bit shorter nozzle movements compared to
those movements you taught the robot. The conclusion would be to always make
your nozzle movements a bit longer than necessary.

9. Maintenance

After use the robot shall be cleaned thoroughly with a water hose. The
batteries shall be charged fully after the cleaning robot has been washing. As a
rule of thumb, charge the batteries for as long as the robot has been washing.
Store the robot in a well ventilated, frost-free area.

2 e Do not use high pressure for cleaning the robot

e When the robot is not in use it must be kept in an area that is
frost-free.

18
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10. European declaration of conformity
We,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SWEDEN

Telephone No. +46 18 39 82 30,

declare under our sole responsibility that the product:

EVO Cleaner, nr of items 08XXXXXxx

to which this declaration relates is in conformity with the following standards or
other normative documents:

Council Directive 2006/42/EC (May 17, 2006) on Machinery,

Council Directive 2014/30/EU (February 26, 2014) on Electromagnetic
Compatibility

The Technical Construction File required by this Directive is maintained at
corporate headquarters of Envirologic AB, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala Sweden.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO

19
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1. Viktig information

Symboler som anvands i bruksanvisningen

C Varningstexter visas i en gra ruta och ar markerade med en
varningstriangel

° Viktig information visas i en gra ruta och ar markerade med
l informationssymbol

Avsedd anvandning

Roboten ar konstruerad sa att den ska vara saker att anvanda férutsatt att roboten

anvands i enlighet med bruksanvisningen.

EVO Cleaner ar en automatiserad tvdttrobot som ar konstruerad och avsedd for att
ersatta manuell hégtryckstvattning som till exempel tvattning av djurstallar.

All annan anvandning av roboten ar olamplig. Foljs inte dessa instruktioner, kan det
leda till olyckor, personskador, skador pa egendom eller djur.

Robottyp

Informationen i denna bruksanvisning galler endast for robottypen EVO Cleaner.
Det finns en maskinskylt med typbeteckning och serienumret fastsatt pa robotens
operatorspanel, se Figur 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar (MOt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figur 1, maskinskylt

Anvandarens kvalifikationer

e EVO Cleaner far endast hanteras av utbildad person

e EVO Cleaner ska endast anvandas enligt instruktionerna i denna
bruksanvisning

21



Svenska

2. Sakerhet
Sdkerhetsforeskrifter

° Se till att arbeta i verensstimmelse med sakerhetsinstruktioner och
l varningar i detta kapitel. Las igenom dessa dven om du redan ar
@ fortrogen med hanteringen och anvandningen av roboten.

I denna bruksanvisning finns viktig information som har att géra med driftsakerhet
och underhall av roboten. Bruksanvisningen ska ses som en del av produkten och
forvaras latt atkomligt. Roboten ar konstruerat i enlighet med tillampliga direktiv.
Aktuell information om dessa finns i robotens CE-deklaration.

Bruksanvisningen innehaller varningstexter och information som maste foljas for
att robotens prestanda och sdkerhet ska bibehallas.

& o Skyddsanordningar pa roboten eller tillbehér far varken avldgsnas

eller andras.
e e Endast kvalificerad personal far reparera roboten.
Y=o
Varningar

Robotens inbyggda sdkerhetsanordningar utgor endast grunden for att forebygga
olyckor. Huvudansvaret for en olycksfallsfri hantering har framfor allt den som
anvander roboten dvs. skoter, underhaller och reparerar den.

For att forsakra sig om en saker anvandning av roboten, ska man se till att
foreskrifter och varningar respekteras och efterféljs.

Nodstopp

Som extra sakerhet finns ett nddstopp installerad, lattatkomlig vid
operatorspanelen. Trycks denna in stannar roboten omedelbart och vattnet stangs
av.

Transport av robot

Under transport av robot med annat transportmedel (ex. lastbil eller

slapkarra):
A e Roboten ska endast transporteras i uppratt lage, paslagen och med
saker forankring sa att roboten ej kan vélta eller pa annat satt
A utsattas for mekanisk paverkan.
fé e Om felfunktion misstanks pga. missdden vid transport skall
funktionskontroll utféras innan roboten tas i drift.
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Vid behov ska roboten lyftas i chassit
Under transport ska roboten sékras i chassit

Forflyttning av robot

ke >

Roboten far endast forflyttas medan den ar paslagen.

Roboten far endast forflyttas med bagge handerna pa robotens
handtag nar drivmotorn ar frikopplad.

Forflyttningsmetod skall anpassas efter underlag och personliga
egenskaper.

Vid kraftigt fran- eller motlut skall motordrivning anvandas, ej
frikoppling eller transporthjul!

Inlarning och uppspelning av robotprogram

> 4GP @@ k> >

Fore tvattning skall stallet tommas pa djur och personer (utom
operatoren vid inlarning), transportvagar hallas farbara och
eventuella dorrar/grindar vara stangda.

Varningsskylt skall placeras vid stallets alla ingdngar nar roboten
tvattar.

Vid inlarning skall operatoren anvanda horselskydd, andningsskydd
och dgonskydd. Ovrig skyddsutrustning sdsom tattslutande
vattentalig kladsel, grovmonstrade stovlar och handskar
rekommenderas.

Vid inlarning skall operattren befinna sig pa ett sakert avstand fran
rorliga delar (klamrisk) och vattenstrale (hogt tryck).

Vid inlarning skall roboten styras sa att den inte med dess
vattenstrale eller annan rorlig del kommer i kontakt med kanslig
elektronik eller inredning.

Vid anvandning av lagesmarkorer skall dessa placeras sa att de
sitter fast och kan aterplaceras pa samma lage vid uppspelning.
Vid anvandning av dubbelmunstycke skall tvatten alltid startas om
nar vattenflodet avbryts. Detta for att sdkerstalla att ratt ventil i
dubbelmunstycket dr 6ppen.

Rengoring och underhall

Vid rengoring skall roboten spolas av. Anvand ej hogtryck.
Laddning skall ske i valventilerat utrymme fritt fran bréannbart
material.

Vid underhall skall roboten vara avstangd/stromlos.
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e Endast kvalificerad personal far reparera roboten.
Tipprisk

e Transport av roboten i parkerat tillstand skall ej ske om underlaget
& lutar mer an ca 20 grader i sidled.
e Vid tvatt dar tornet &r svangt 90 grader i forhallande till robotens
/’/ centrum och teleskopet och stickan &r i maximalt utfallt 1age far
ﬁ underlaget ej luta mer an 5 grader (ar beroende pa om
vattenstralen riktas uppat eller nedat).

e Vid tvattning bakom roboten, markerat omrade i Figur 3, finns en
tipprisk som ar beroende av underlaget, bommens, teleskopet och
stickans placering. Om roboten arbetar inom detta omrade
rekommenderas att teleskopet befinner sig i infallt Iage.

e Nar transporthjulet anvdnds maste tornet vara centrerat.

Kortslutning av batteri

f For att undvika kortslutningar vid byte av batterier ska alltid
batterikontakten pa den minuspol som ar kopplad till roboten avlagsnas
forst. Foljaktligen skall alltid denna pol ocksa anslutas sist.

Inbyggda sdkerhetssystem
Roboten har ett inbyggt sdkerhetssystem med ett antal olika larmfunktioner. Vid ett
eventuellt stoppande larm upphor roboten omedelbart med den pagaende
operationen, stanger av hogtrycksvatten och visar en larmindikation i displayen.
Dessa larm maste kvitteras innan drift eventuellt kan aterupptas.
e Skydd mot stromfel ges av en sadkring pa styrkortet.
e Skydd mot lag batterispanning ges av larmfunktion.
e Skydd mot kollision under drift ges genom detektering av varje
enskild motor och som generar ett larm om motorn inte roterar
som forvantat.

24



SV

3. Teknisk specifikation

Robotens delar

Kopplingshandtag

Antenn

Operatorspanel \agnetbrytare

Bom

Kontakt for laddare

Figur 2, robotens delar

Tekniska data

Bredd:

680 mm (med specialhjul 610 mm)

Langd i hopfallt lage: 1930 mm
Hojd i hopfallt Iage: 1610 mm
Armens max-rackvidd: 4015 mm

Effektiv arbetsrackvidd:

Upp till 6 m fran robotens centrum

Vikt:

270 kg

Kraftforsorjning:

24V DC (2 st. blyackumulatorer a 12 V)

Elmotorer:

24V DC (7st)

Drifttemperatur:

1°C till 55°C

Lagringstemperatur:

Tomd pa vatten, -10°C till 60°C

Larm:

Larm via SMS vid driftsstorningar

Vattenforsorjning:

Fran extern hogtryckstvatt

Munstycke:

Rotorjet 0.55

Slangvinda:

50 m hogtrycksslang (separat drivning fran robot).
Ansluts till hogtryckstvatt.
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Rekommenderat vattentryck: 180-210 bar (18-21 MPa)

Rekommenderat vattenflode: 15-18 I/min

Ljudeffektsnival': 94 dB(A)

Tillbehor

Batteriladdare: se separat specifikation som bifogas laddaren

Markérer: Antal och utseende beroende pa installation

Munstycken: Beroende pa arbetsomrade finns alternativa
munstycken

" Uppmatt pa robot med rotormunstycke och 190 bars vattentryck

Réckvidd

© Teleskopets rackvidd: 4 m
1
" - EETPTEFEEREN)
L J
N
6 m inkl. vattenstrale
) (nolldysa anvands)

Figur 3,armens réckvidd och sdkert arbetsomrdde fér tornet

4. Allman information

Bruksanvisningen, tillsammans med hjalptexter i displayen, innehaller all
information som behdvs for att kunna forbereda, gora s.k. inldrningar, lagga upp
platser, recept och kérscheman samt genomféra och avsluta en tvattning. Givetvis
innehaller den dven all annan nédvandig information som behovs for att kunna
anvanda roboten pa basta och sdkrast mojliga satt.
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Kort funktionsbeskrivning

Tvattroboten drivs med 24 V fran 2 blyackumulatorer om vardera 12 V. Roboten
tvattar med hogtrycksvatten, varmt eller kallt, med eller utan tillsatser.
Hogtrycksvatten distribueras till roboten via en 50 m lang hogtrycksslang, som
roboten lagger ut respektive rullar upp pa en slangvinda, varefter den forflyttar sig
i lokalen. Tvattarbetet utfors med en teleskoperad arm med en ldngd pa maximalt
4015 mm fran robotens centrum och med mdjligheter att rora sig i alla plan. Med
den handmandvrerade styrenheten kan roboten styras att forflytta sig och utfora
lampliga tvattrorelser i lokalen. Efter denna inldrning kan roboten utféra de inlarda
rorelserna hur manga ganger som ar onskvart med tanke pa tvattresultatet.

Starta roboten

Huvudstrombrytaren ar placerad till héger om operatérspanelen. Nar
huvudstrombrytaren trycks in startar systemet upp, vilket tar ungefar 30 sekunder.
Nar skarmen i Figur 4 visas ar roboten redo att anvandas.

]

a M

MANUAL START
SETTINGS

¢ Envirologic

Figur 4, startskdrm

Hjalpsystem
Varje skarm har knapp med ett fragetecken p3, se Figur 4. Vid tryck pa denna visas
relevanta hjalptexter pa skarmen.

Laddning av roboten

Vid laddning av batterierna maste roboten vara avstangd. Laddning kan ej utféras
under drift. Laddaren maste anslutas till roboten innan den ansluts till vigguttaget.
Nar laddaren anslutits till vagguttaget skall endast den orangea statuslampan lysa.
Se laddarens manual for detaljer. Roboten skall alltid sta pa laddning nar den inte
anvands. Detta for att forlanga batteriernas livslangd.
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5. Styrning av roboten

Frikérning

Frikdrning innebdr att man kor roboten utan att gora en inldrning eller en tvatt.
Frikdrning anvands till exempel nar man ska kora roboten fran férvaringsplatsen till
den plats som ska tvattas. Fore forflyttning ska roboten séttas pa med
huvudstrombrytaren. Lages for frikdrning nds genom att trycka pa knappen
"Manuell” pa startskdrmen. | detta lage kan roboten kdras antingen via knapparna
pa skdarmen eller med joystick. Frikér garna roboten innan inlarning for att gora dig
bekant med joysticken och robotens rorelser.

Forflyttning av roboten

Roboten kan flyttas pa tva satt, manuellt eller med motor. Fér att kéra den
manuellt frikopplas den via kopplingshandtaget pa hoger sida av handtagen, se
Figur 2. Roboten kan ocksa frikéras med motor antingen genom operatorspanel
eller joystick. For att underlatta forflyttning av roboten kan transporthjulet
anvandas, Figur 2. Detta kontrolleras pa operatorspanelen.

f Vid kraftigt fran- eller motlut skall motordrivning alltid anvandas, ej
frikoppling eller transporthjul!

Se ocksa till att folja instruktionerna i avsnittet Sakerhet.
Joystick

° Vid inldrningar maste joysticken anvandas. Den ar inkopplad i roboten

l via en 6 meter lang sladd vilket gor att man dels lattare kan se vad man
gor, dels gor att man kan sta pa behorigt avstand sa man undviker stank
fran tvattningen eller risk att kollidera med robotens teleskoperade arm.

Joysticken ansluts till det svarta uttag som sitter skyddat under huven i den bakre
delen av tvdttroboten, se Figur 2. Nar kontakten ansluts ar det viktigt att denna
vrids ett kvarts varv for att tata ordentligt. Via joysticken kan alla robotens rorelser
styras och vattnet sattas pa/stangas av. Se Figur 5 for en 6versiktlig bild

av joysticken.
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Figur 5, joystick

6. Oversikt over de olika rérelserna

° Beskrivna riktningar utgar fran att operatéren ar placerad bakom

roboten
Kora robot framat/bakat Teleskop ut/in
Teleskopet ror sig fran sitt parkerade
Tryck in knapparna 1 och 2 samtidigt lage pa position 0 till position 425.

och fér joystick framat/bakat
Tryck in knappen 1 och fér joystick
framadt/bakat.
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Bom upp/ner

Bommen ror sig ca 100° fran
bottenldge (position 0) till toppldge
(position 1250). Parkerad position ska
vara horisontell (ca position 700).

For joystick bakat/framat

Arm ut/in

Armen ror sig fran parkerat lage
parallellt med bommen (position ca
-55) och ut ca 315° (till position 1100),
sa den pekar mot taket.

Tryck in knappen 1 och for joystick
héger/viéinster

Torn hoger/vinster

Tornet ror sig ca 200° i bada
riktningarna (position £1000) fran
parkerat lage riktat framat (ca position
0).

For joystick héger/viinster

Munstycke héger/vinster

Munstycket kan rotera 360° fritt i bada
riktningarna. Munstycket ar parkerat
nar armen ar parkerad och munstycket
pekar nerat.

Tryck in knappen 2 och for joystick
héger/viinster

7. Inlarning

Markorer
For att tvattningen ska fungera krévs sa kallade magnetiska markorer. Markorerna
som kan vara S- eller U-formade sitter i ett faste som ar fast monterat och nar
man ska tvdtta satter man dit markorerna i dessa fasten. Robotens magnetbrytare
kdnner under tvattning av dessa och far da information om sin position.
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e Innan inlarning, Ias ”Tips vid inldarning” for vardefulla tips
Inldrning bor goras i en otvattad box med fullt vattentryck.

e Pauser som man gor under inldrningen kommer inte att vara med
nar tvattningen senare kommer att koras. Du kan darfor utfora
detta i lugn takt.

jlo

Filer
For att kunna roboten ska kunna tvatta automatiskt maste den laras tre saker:
PLATS, PROGRAM och RECEPT.

PLATS ar en karta 6ver hur strackan, som roboten ska fardas langs, ser ut.
Inldrningen av en plats startar genom att den ges ett namn, t.ex. "TILLVAXT 2-5".
Darefter anges styrhjulens position samt antalet monterade markorer. Sakerstall
att roboten placeras inom 1 meter bakom den férsta markéren innan start. Nar
inldarningen startas kor roboten framat och registrerar markorernas positioner.
Folj roboten och se sa att markorerna registreras och sa att hjulen inte spinner.
Efter att den sista markoren registrerats kommer roboten att atervanda till en
utgadngsposition bakom foérsta markoren.

PROGRAM beskriver tvatten, dar joysticken anvands for att styra roboten.
Programmen kommer att sparas under den plats de skapas for.

RECEPT innehaller upp till 14 program for varje markér. Programmen viljs fran
en lista och placeras pa korrekt position pa skarmen. Nar alla 6nskade program
placerats for en viss markor upprepas proceduren for nasta markér. Programmen
som valdes vid den tidigare markoren féljer automatiskt med som standard. Om
forandringar behover goras program tas bort eller laggas till.

Se Figur 6 for exempel pa en platslayout.

GoLv GOLv GoLv
\FI(jRSTA v v
SISTA
Markér= my MIN. 100 CM

GANG [ GANG GOLV
min.ssem || gory | GANG

BAKOM GOoLv SISTA

Trag=

GOLV GOLV | Med bra GOLV
H H resultat: H
FORSTA 6m SISTA

Figur 6, exempel pa platslayout
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Automatisk tvatt

Innan tvitt skall féljande kontrolleras:

& Att inget faste for magnetiska markorer har flyttats eller saknas

Att alla magnetiska markdrer har satts fast i sina fasten

3. Attarmen for magnet brytaren ar installd 5 cm fran mitten av de
magnetiska markorerna.

4.  Att gangar, boxar, spalter ar fria fran foremal som kan stora tvéttningen, ex.
Oppna grindar

5. Attel aranslutet till hogtryckstvatten

6. Att vatten ar anslutet till hogtryckstvatten

7. Att hogtrycksslangen ar avlastad och fastsatt centrerad bakom
slangvindan.

8. Att laddningskabeln till roboten ej dr ansluten

9. Attstyrhjulen ar placerade i korrekt position, se skarm

10. Att Du vet var roboten ska starta tvattningen, d.v.s. var férsta magnetiska
markdren finns

11. Att omradet som ska tvattas har tomts pa manniskor och djur

I

Nar automatisk tvéatt ska startas tryck pa START pa startskarmen. Valj sedan vilken
plats som ska tvéattas. Darefter ldggs de recept som ska anvandas till i den ordning
de ska utforas. Stall roboten inom 1 meter bakom forsta markoren. Sakerstall

att styrhjulen har kontakt med vdggen pa den sida av gangen dar markorerna ar
monterade. Efter att forsta markdren har hittats kommer roboten automatiskt

att exekvera de listade recepten och programmen. Mellan varje recept kommer
roboten att backa tillbaka till den férsta markéren.

Avbryta
En automatisk tvatt kan avbrytas innan den gatt klart pa tva satt:
e Vid tryck pa stop kommer roboten att tvatta klart det pagaende
programmet innan den avslutar
e  Efter tryck pa paus eller nodstopp kommer roboten att avsluta tvatten
direkt vid ett tryck pa stopp
Efter att nodstopp har aktiverats kommer tvatten att aterupptas direkt efter att
nddstoppen aterstallts och larmet kvitterats pa skarmen.

8. Tips vid inlarning

1. Inldrning av nya boxar skall géras med fullt vattentryck, da robotens arm
paverkas av kraften fran vattnet.

2. Vi rekommenderar att man i méjligaste man undviker inlarningar med indragning

av bom nar bommen star i maximalt uppkort lage. Indragning av bom i detta lage
medfor onddigt hoga belastningar pa den motor som skoter indragningen.
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3. Inldrning av nya program bor goras i naturligt smutsade boxar dar man kan félja
sparen av munstyckets framfart. Forsok att hitta en lagom smutsig box.

4. Forsakra dig om att det inte finns hinder sporadiskt placerade i lokalen, till
exempel gasavsug, stolpar och dylikt. Om sa &r fallet bor inldrningen av denna typ
av box utforas just dar dessa ar placerade, for att minimera risken for kollisioner
med dessa hinder.

5. Hall god marginal (ca 15cm) till all inredning, foderrér och dylikt under
inlarningen. Tank efter da ni skall &ndra ldge pa teleskopet, sa att ingenting kan
haka fast, aven om roboten har ett lite annorlunda ldge vid uppspelningen. Tank
dven pa att en del av de 6vriga boxarna som skall anvdnda samma kérmaonster kan
ha sma avvikelser fran den som just nu spelas in.

6. Om ovanstaende punkt inte gar att ta hansyn till, pa grund av tranga utrymmen
eller liknande, skall man tanka pa att Iamna den plats som kan medféra kollision
innan man andrar tex hojdlaget eller indraget av bommen. Pa detta satt kan man
forsdkra sig om att inte orsaka driftavbrott pga. kollision, daven om vissa delar av
teleskopet beror inredningen.

7. Var radd om inredningen, ga inte for ndra med hogtrycksmunstycket.

8. Hall munstycket pa ett avstand som ger tillrackligt vattentryck och traffyta for att
klara av den uppgift som du har planerat att programmet ska utféra. Genom att ga
narmare ytorna okar trycket men det resulterar ocksa i fler forflyttningar pa grund
av den minskade traffytan.

9. Vid transport under tvattprogram bor inga storre hinder finnas dar styrhjulen
skall passera. Detta pa grund av att laget inte langre ar exakt eftersom slirning kan
forekomma. (For att undvika detta bor ytterligare markorer monteras i dessa fall.)

10. Om dubbelmunstycke anvands, var mycket noga med hur du slar pa vatten sa
ratt munstycke véljs. Vid byte av munstycke, sla av vatten, kor ut stickan i
horisontellt Idge. Vand pa dubbelmunstycket. Kor torn, bom, teleskop eller vagn i
minst 5 sekunder och sedan, sla pa vatten.

11. Forsok att vara effektiv vid inldrning av nya boxar. Ett bra matt pa effektiviteten
ar den tid som anvands for varje enskild box. Valdigt viktigt ar att dela boxen i
mindre delar. Det ar l4tt att vara koncentrerad i nagra minuter men efter en tid
tappar man fokus och goér misstag.

Gor alltid ett program for grovtvatt och ett for fintvatt!

| den forsta inlarning tvattas golven i en slaktbox och sparas som ett program.
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Begransa dig till standardboxarna dvs., i den typ du har manga boxar av. Det &r
direkt fel att géra en inldrning pa en sjukbox eller halvbox férsta gangen man ar i
ett nytt stall.

12. Nar du nasta gang tvattar ett stall som ar lika det som du nu installerat
roboten i sa ska du géra om det samsta programmet. Det innebar att det ar bra
att du noterar lite om hur det gick efter du gjort eftertvatten sa du kommer ihag
vad du vill géra. Du kanske inte var néjd med golven i hoger box sa darfor gér du
om det programmet. Om du gor sa har sa kommer du att Iagga mellan 15 och 30
minuter pa inldrning vid varje tvatt en tid framat. Resultatet blir att du hela tiden
kommer att sénka tiden for tvatt, forbattra resultatet samt att du kommer att lara
dig hur man anvander roboten pa effektivast mojliga satt. Nar du &r helt n6jd med
de hér standardboxarna ar det tid att géra inldrning pa resten.

13. Pauser under inldrningen kommer inte att sparas i programmet sa det finns gott
om tid att planera nésta forflyttning.

14. Under automatisk tvattning kommer efterféljande forflyttning att startas en bit
innan foregdende motors forflyttning ar avslutad. Detta gor att roboten rundar av
horn. Under automatisk tvattning kan detta darfor leda till ndgot kortare rérelser
av munstycket jamfort med de rorelser som du larde roboten. Gor darfor alltid dina
rérelser med munstycket nagot langre dn nédvandigt.

9. Underhall

Efter att roboten anvéants ska den rengoras grundligt med en vattenslang.
Batterierna skall laddas fullt direkt efter att roboten har tvattat klart. Som
tumregel ska batterierna laddas lika lange som roboten tvéattat. Forvara roboten i
ett val ventilerat, frostfritt utrymme.

é e Anvand ej hogtryck for att rengéra roboten
e Nar roboten inte anvands skall den férvaras i frostfritt utrymme.

34



SV

10. EG-forsakran om 6verensstammelse
Vi,

Envirologic AB, org nr 556572-1775
Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

Sverige

Telefon. +46 18 39 82 30,

Forsdkrar pa eget ansvar att produkten:
EVO Cleaner, artikelnummer 08xxxxxxx

som denna forsdkran avser ar i dverensstammelse med bestammelserna i direktiv:
Europaparlamentets och radets direktiv 2006/42/EC (17 maj, 2006) om Maskiner,

Europaparlamentets och radets direktiv 2014/30/EU (26 februari, 2014) om
Elektromagnetisk kompatibilitet

Den teknisk tillverkningsdokumentation direktivet kraver halls pa foretagets
huvudkontor: Envirologic AB, Rapsgatan 33 752 28 Uppsala Sweden.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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MNpeBoA Ha OPUIMHANHOTO PbKOBOACTBO
©ABTOpCKO NpaBo: ToBa pbKOBOACTBO HE MOXe Ja Ce pa3npoCTpaHsiBa Ha TPETU CTPaHu,
[a ce Konupa unu uutmpa 6e3 paspelueHue oT Envirologic AB
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1. BaxkHa uHpopmaums

CvumBonun, U3N0N3BaHU B PbKOBOACTBOTO 3a eKCcnaoaTauusa

C MpenynpexxaeHusTa ca B CMBO NoJie U ca 0TbensisaHm ¢
npeaynpeauTeneH TPUbIbJHUK

° BaHa nHdopmaLma e NoKasaHa B CMBO MoJie U ca OTOenA3aHn Cbe
CMMBONA 3a MHGOpPMaLuA

MpepHa3sHayeHue

PoboTbT e NpoeKTupaH, Taka Ye Aa 6bae 6esonaceH 3a ynoTpeba, npu yciosue ye
ce U3Mno/3Ba B CbOTBETCTBME C PbKOBOACTBOTO 3a EKCM/I0aTaLMs.

EVO Cleaner e aBTomaTnyeH mueL, poboT, KOWTO e NPOEeKTUPaH U NpeaHa3HavyeH
Aa 3aMeHN PbYHOTO MMUEHE NoA4 BUCOKO HanAraHe, Kato Hanpumep MMeHeTO Ha
Crpasm 3a XMBOTHMU.

Bcska gpyra ynotpeba Ha poboTa e HenoaxoasAwa. HecnassaHeTo Ha Tesu
WHCTPYKLUM MOXKe A3 AoBeAe A0 3/10M0NYKN, HapaHABaHWUA, MMYLLECTBEHW LLEeTU
NN HapaHABAHMA Ha XXUBOTHMU.

Tun pobor

MHpopmaLmATa B TOBA PbKOBOACTBO 3a €KCMN/I0aTaLMA ce OTHAcA camo 3a

po6oT TMn EVO Cleaner. Kbm naHena Ha onepaTopa Ha poboTa e npuKkpeneHa
MHPopmaLMoHHa Tabena, Ha KOATO ca 0603HaYeHM TMNa U CEPUHUA HOMED, BXK.
®urypa 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar (MOt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

®uzypa 1, uHopmayuoHHa mabera

KBanudukaumsa Ha notpebutens
e EVO Cleaner ga ce n3nonssa camo oT 0byyeHu anua
e EVO Cleaner ga ce 13noa3Ba camo B CbOTBETCTBUE C MHCTPYKLMUTE B TOBA

PbHKOBOACTBO.
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2. besonacHocrt
MHpopmauma 3a 6esonacHocT

i YBeperTe ce, 4e paboTUTE B CbOTBETCTBME C MHCTPYKLMUTE 33
6e30nacHOCT M NpeaynpexaeH1aTa B Ta3u rasa. MpoyeteTe v, 4opu
M aKo Beye CTe 3ano3HaTtu ¢ paboTtata u ynotpebarta Ha poboTa.

ToBa pbKOBOACTBO CbAbPKA BarKHA MHDOPMALLMA OTHOCHO HaAEKAHOCTTa

M noaApbiKKaTa Ha poboTa. PbKOBOACTBOTO 3a eKcnioaTtauma Tpabsa aa ce
pasrnexga KaTo 4acT OT NPOoAYKTa M Aa € IeCHOA40CTbNHO. POBOTLT € MpoeKTMpaH B
CbOTBETCTBME C MPUNOKMUMUTE AUPEKTUBU. AKTyanHa MHGOpPMaLMa 3a TAX Le
HamepuTe B CE geknapaumsTa 3a CboTBETCTBME Ha poboTa. ToBa pbKOBOACTBO
CbabprKa NpegynpexaeHua u nidopmaums, Kouto TpsbBa Aa ce cnaseart, 3a Aa ce
noaabp:KaT pabotata u 6e3onacHOCTTa Ha poboTa.

Q ® 3alMTHUTE YCTPOMCTBA Ha poboTa MK aKcecoapuTe Aa He ce
OTCTPaHABAT UM MoaUbULMPAT.

e e Camo KBanMdULUMpaH NepcoHan Mo¥Xe Aa peMoHTMpa poboTa.
Y=<
MpepynpexxaeHua

BrpazeHwuTe ycTpoiicTBa 3a 6e3onacHoCT npu poboTa ca camo OcHoBaTa 3a
npefoTBpaTaBaHe Ha MHUUAEHTU. OCHOBHaTa OTrOBOPHOCT 3a 6e3npobieMHoTo
6opaBeHe c poboTa e Npeau BCUYKO HA NOTpebuTens, T.e. rpuxKaTa 3a poboTa,
nogApbiKKaTa M pemoHTa My. 3a Aa ce rapaHTMpa besonacHaTa ynotpeba Ha
poboTa, TpAbBa Aa ce yBepeTe, Ye ce CnasBaT U c1eaBaT BCUYKU MHCTPYKLMK U
npeaynpexaeHus.

ABapuUMHO cnupaHe

3a ponbaHUTENHA 6e30MacHOCT e MOHTUPaH ByTOH 3a aBapuIMHO CNUpaHe, KOWTO
e /1IeCHO JOCTbMNeH OT NaHesa Ha onepaTtopa. HaTuckaHeTo my cnupa HesabaBHO
pob6oTa 1 cnupa BoaaTa.

TpaHcnopTupaHe Ha poboTa

Mo Bpeme Ha TpaHCNopTUpPaHeTO Ha poboTa ¢ Apyro NPeBo3HO
A CpeacTBo (Hanp. KAMUOH WY pemMapke):
e Po60THT TPA6Ba Aa ce TPaHCMOPTMPA CaMo B M3MPABEHO
// MONOXKEHME, BKAIOYEH U 340aBO 3aKPEMEH, Taka Ye Aa He MoXKe
ﬁ A3 ce npeobbpHe UK NO APYF HAYMH A3 6bae NoAIOXKEH Ha
MexaHW4eH yaap.
e AKO MMa CbMHEHME 33 HEN3MNPABHOCT NOPaau UHLUAEHT NO
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Bpeme Ha TpaHCcrnopTupaHe, npean poboTsT Aa 6bae BbBeAeH B
eKcnnoaTauuaTpabsa Aa ce M3BbPLUM NPOBEpPKa Ha GyHKLMUTE.
AKo e Heobxoanmo, poboTsT TpAGBa Aa 6bAe NOBAMIHAT B LLIACUTO.
Mo Bpeme Ha TpaHcnopTupaHe poboTLT TpAbBa Aa 6bae 3aKkpeneH
B LLACUTO.

MpemecTtBaHe Ha poboTa

A

7

=

Po60TbT MosKe fa 6bae npemecTBaH caMo BbB BK/IHOUYEHO
MONOMKEHMe.

Po60TbT MosKe fAa 6bae npemecTBaH caMo KaTo Ce AbPKM C ABe
pblie 33 APbKKUTE, KOFraTO MOTOPBT € U3K/IHOYEH.

MeToabT Ha NpemecTBaHe TpabBa Aa 6bae cbobpaseH ¢ OCHOBaTa
N Bb3MOXHOCTUTE.

AKO HaK/IOHBT € TBbpAe CTPbMeH, TPA6Ba Aa ce U3M0/13Ba MOTOPHO
3a/BukBaHe. be3 cB060aeH X04 UK TPAHCNOPTHO Koneno!

O6yueHue 1 Bb3Npou3BeXKAaHe Ha NPorpamm

>

Mpean mueHe, B CrpaguTe 3a XKMBOTHM He TpABBa 4a MMA KUBOTHU
M Xopa (C U3K/IoYEHME Ha onepaTopa No Bpeme Ha 0bydyeHune),
TPAHCMOPTHUTE MaPLLPYTK Aa Ce NOAAbPKAT CBOOOAHMU U BCUYKM
BPaTM/NOPTH 4a ce 3aTBOPAT.

Mo Bpeme Ha paboTa Ha pob0oTa, Ha BCMUYKM BXOAOBE Ha crpajaTa 3a
KMBOTHM TPAGBA fa ce NOCTaBAT NpeaynpeanTeNHN 3HaLLM.

Mo Bpeme Ha o0by4yeHMe onepaTopbT TPAGBA Aa HOCK IMYHM
npesnasHM CPeaCcTBa 3a 3aLliMTa OT LWyM, 3aliMUTa Ha gUxXaTenHuTe
MbTULLA U 3aLMTa Ha oumnTe. MpenopbyBaT ce U Apyru NpeanasHu
CcpencTBa, KaTo BOA0YCTOMYMBO 061eKN0, 6OTyLM € rpy6a LwapKa 1
PbKaBULM.

Mo Bpeme Ha obyyeHue onepaTopsT TPAGBA Aa 6bae Ha 6e3onacHO
Pa3CTOAHME OT ABUMKELLMUTE Ce YacTM (OMAaCHOCT OT CMAYKBaHe) U
BOZHaTa CTpyA (BMCOKO HanaraHe).

Mo Bpeme Ha obyuyeHue poboTLT TPABBA Aa ce yNpaB/aBa, Taka ye
YYBCTBUTE/IHA €/IEKTPOHMKA UM MPUHAL/IEKHOCTM A He BAU3aT B
KOHTaKT C BOAHATa CTPYA WM C Apyra ABUMKELLA Ce YacT.

KoraTo ce M3non3BaT mapKepu 3a No3uLMOHNPaHe, Te TpAOBa

[a ca MocTaBeHM, TaKa Ye [a ca HEMOABWUMKHM M Aa moraT 4a

6baaT NocTaBeHM OTHOBO B CbLUATA MO3ULLMA MO BPEME Ha
Bb3MNpOM3BEXKAAHE.

KoraTo ce u3nonsea ABycTbnanHaTta At03a, aBTOMAaTUYHOTO MUEHE
TpA6Ba f4a ce pecTapTvMpa, ako BOAHMAT NOTOK 6bAe NpeKbcHaT.
ToBa e He0bX04MMO, 32 Z1a CE OCUTYPU OTBAPAHETO Ha NPaBUAHUA
K/JanaH B ABYyCTbMNasHaTa Ato3a.
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MouncreaHe n noaAapbXKa

A

-

Mpu nouncteaHe poboTbT TPAGBA Aa ce usnnakHe. [la He ce
M3MN0N3Ba BUCOKO HaNAraHe.

3aperkgaHeTo TpAbBa Aa ce M3BbpLIBaA B A06pe NpoBeTPABaHO
nomeLlleHMe, KbAETO HAMA 3aMnaiMM1 maTepuanu.

Mo Bpeme Ha noAaApbyKKata poboTbT TPA6Ba Aa 6bae M3KAoUeH/
6e3 ToK.

Camo KBannduLmMpaH NepcoHan Moxe Aa peMoHTMpa poboTa.

PuckK ot npeobpobLyaHe

Pob60TbT Aa He ce TPaHCMopPTMpPa B NapKMPaHO CbCTOAHME, aKo
MOBBbPXHOCTTA € C HaKNOH Hag npuba. 20 rpagyca CTPaHUYHO.

Mpy MUeHe, KbAETO KynaTa e 3aBbpTaHa Ha 90 rpagyca cnpamo
LleHTbpa Ha poboTa, a TeIECKOMbBT U AMKOWCTMKBT Ca B MaKCMMa/THO
pa3rbHaToO NOJIOXKEHME, HAK/IOHBT Ha OCHOBaTa He TpsAbBa Aa
HagBulwaBga 5 rpaayca (B 3aBMCMMOCT OT TOBa [a/iM BOAHATa CTpyA e
HacouyeHa Harope uau Hagony).

Mpu n3mmBaHe 3a4 poboTa, B 3aLupMxoBaHaTa 30Ha Ha durypa 3,
CbLUECTBYBA PUCK OT NpeobpbliaHe, KOMTO 3aBMCK OT NOBbPXHOCTTA
1 NMONIOXKEHMETO Ha CTpesiaTa, TeIEeCKOomMa 1 AXOMNCTUKA. AKO
po60oTLT PaboTH B Ta3u 30Ha, Ce NPenopbyBa TeECKOMbT A4a € B
NPMBPaHO MOMOXKeHMe.

KoraTo ce M3non3ea TPaHCMNOPTHOTO KO0, KynaTa Tpsabea Aa e
LeHTpUpaHa.

Kbco cbeanMHeHMe Ha 6aTepmrra

A

3a aa usberHeTte KbCo CbeAMHEHMNE NPU CMsAHA Ha baTepumTe, BUHATU
M3BarkaalnTe NbPBO KOHTAKTa Ha OTPMLLIATENIHMSA MOAOC HA BaTepuaTa,
KOMTO e cBbp3aH Kbm poboTa. CiefoBaTesIHO, TO3M MOKOC BUHATM
TpA6Ba f4a ce CBbP3Ba NocaeAeH.

BrpageHu cuctemu 3a 6e3onacHocT

Po60TBbT MMa BrpaZeHa cucTema 3a 6€30MacHOCT C PasiMyHK anapMmeHun GyHKLUN.
B cnyyait Ha anapma 3a cnnpaHe, poboTbT He3abaBHO NpeKkpaTABa TeKkyLwaTta
onepaumsa, cnMpa BogaTa nog BUCOKO HansiraHe M NOKasBa MHAMKALMA 32 aNapma
Ha aucnnen. Tesn anapmu Tpabea ga 6b4aT NOTBLPAEHM, Npean paboTaTta

[a MOKe Aa ce Bb306HOBM.

3awmTa OT NoBpPeAU B 3aXpaHBAHETO Ce OCUTypsABa OT
npeanasutesn Ha TabaoTo 3a ynpassieHue.
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e 3awmTaTa cpelly HUCKO HanpeXKeHue Ha 6atepuaATa ce ocurypsea
OT aflapMeHaTa GpyHKLMA.

e 3awmraTa npu c6NBCHK NO Bpeme Ha paboTa ce ocurypsasa upes
HablofeHWe Ha BCEKM OTAE/EH MOTOP M reHepupaHe Ha afapma,
KO MOTOPBT He ce BbPTU Cnopes, O4aKBaHUATA.

3. TeXHUYECKU XapaKTePUCTUKU
YacTtu 3a pobora

Ctpena

AHTeHa

Q
-
L\““‘
=

MaHen Ha ConeHoupgeH
Teneckon
Pam
[Alo3a

_, Kopmunvo

«

TpaHcnopTHO

Gueypa 2, yacmu Ha poboma

TexHU4YecKn aaHHU

WnpwnHa: 680 mm (cbc cneyunanym konenua 610 mm)
[baKMHA B CrbHATO NONOXKEHMe: 1930 mm

BncounHa B crbHaToO NONOXKEHMeE: 1610 mm

MaKcumaneH 06xBaT Ha pamoTo: 4015 mm

EdekTnBeH paboTteH obxBar: [o 6 M OT LeHTbpa Ha poboTa

Terno: 270 kg

3axpaHBaHe: 24V DC (2 6p. 12 V 0n10BHM akymysiaTopu)
EnekTpoasuraten: 24V DC (7 6p.)

Temnepatypa Ha pabora: Ot 1°C po 55°C (ot 34°F go 131°F)
Temnepatypa Ha CbXxpaHeHue: Bes Boga o1 -10°C go 60°C (ot 14°F go 140°F)
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Anapmu: Anapmu upe3 SMS B ciyyait Ha HEU3NPABHOCT
BosocHabasBaHe: BbHLWHO, NoA BUCOKO HanAraHe
[Aro3a: BbpTawa ce atosa 0,55

Makapa 3a MapKyu:

MapKy4 32 BUCOKO HasAraHe 50 m (C OTAE/HO 3a4BUK-
BaHe oT poboTa). 3a CBbP3BaHE KbM BOAA C BUCOKO
HanAaraHe.

I'Ipenop‘quTenHo HanAraHe Ha BoAaTta:

180-210 bar (18-21 MPa)

MpenopbynTENEH BOAEH NOTOK:

15-18 |/MmuH.

MoLLHOCT Ha 3ByKa™:

94 dB(A)

MpuHapgnexxHoCTH

3apAsAHO YCTPOMCTBO 3a baTepuu:

BUXKTE OTZe/IHaTa crneuyundrKaLms, npeaocTaBeHa cbe
3apsAAHOTO YCTPOWCTBO

Mapkepu: Ko/IMuyecTBo v BbHLUEH BUZ B 3aBUCMMOCT OT MHCTasa-
uuATa
[Oro3un: B 3aBMcMmMOCT OT paboTHaTa 30Ha, MMa anTepHaTUBHMU

Ato3n

1 M3amepeHo npu poboT ¢ BbpTALLA Ce A4l03a M HanaraHe Ha BogaTta 190 bar

O6xsBaTt

0O6xBaT Ha Teneckona: 4 m

1

~ TTPFEFFFEEEN

v

6 m BKN. BOAHa CTpySA
(n3non3sa ce Hynesa)

Gueypa 3, 06x8am Ha pamomo u 6ezonacHa pabomHa 30Ha Ha kyaama
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4. 06wa nipopmauyumsa

PbKOBOACTBOTO 3a eKcn/loaTaumsa, 3aeHO C MOMOLLHUTE TEKCTOBE Ha Aucnes,
CbAbPIKAT UANaTa MHGopmaLma, HeobxoAMMa 3a NOAroTOBKaTa, 0byyYeHmeTo,
noaperKaaHeTo Ha 30HU, Cb3AaBaHeTo Ha GopMyan 1 rpaduum 3a paboTa, KakTo
M 33 OCDBLLECTBSABAHE M NPUK/OYBAHE HA MUEHETO. Te CbAbPKAT CbLLO M BCAKAKBA
Apyra uHoopmauma, Heobxoanma 3a Aa MoXKe PobOTHT Aa PYHKLMOHMPA NO Han-
£ob6pusa n 6esonaceH HauymH.

KpaTtko onucaHue Ha pyHKLUATA

MuewmaT poboT ce 3aa8MKBa ¢ 24 V OT AiBa 0/IOBHU aKymy/aaTopa C HanpexKeHue
12 V Bcekun. POBOTHT Mmue ¢ BOAA NoA, BUCOKO HansAraHe, TONaa UM CTyaeHa, CbC
unn 6e3 pobaskM. BogaTa nog BUCOKO HanaraHe ce Aoctass Ao poboTa upes
MapKyd 3a BoAa Nof, BUCOKO HaiAraHe ¢ Ab/xKKHa 50 m, KoiTo poboTbT nosara
WM HAaBMBA BbPXY MaKapa, /el KOeTo ce NpemecTBa B nomelleHuATa. MueHeTo
Ce U3BBbPLLUBA C TEJIECKOMUYHO PAaMO C MaKCMMasiHa ab/ixuHa 4,015 meTtpa ot
LEeHTbPa Ha pobOoTa M C Bb3MOXKHOCT 3a ABUKEHME BbB BCUYKU PaBHUHU. C pbyHUA
KOHTpONeH 610K Ha pob0Ta, POOOTHT MOXKE Aa Ce YyNpPaB/AABa, Taka Ye A3 Ce ABUXKM
W 0a U3BBbPLUBA NOAXOAALLM ABUMKEHUA 33 U3MMBAHE B NomelleHueto. Chep toBa
obyyeHre poboTbT MOXKE [ia U3BbPLLBA HayYeHUTE ABUNKEHMA TOJIKOBA MbTH,
KOJIKOTO € HeobXxoAMMO C ornes Ha NoCTUraHe Ha pe3ynTaT OT MU3SMUBAHETO.

CrapTupaHe Ha poborta

TNaBHUAT NPEBKIOYBATES CE HAMMPA BAACHO OT NaHena Ha oneparopa. Korato
IaBHUAT MPEBK/IOYBATEN € HAaTUCHAT, CUCTemaTa Cce CTapTMpa, KOeTo OTHeMa
npubnusutenHo 30 cekyHau. KoraTo ce nossu ekpaHsT Ha durypa 4, poboTsT e
rotos 3a paborta.

= ~ Y
MANUAL START
SETTINGS
Envirologic

dueypa 4, HayareH ekpaH
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I10M0u.u-|a cucrtema
Ha Bceku eKkpaH nma ByTOH C BbnpocutenHa, Bx. durypa 4. Mpu HaTUCKaHe Ha
BbNPOCUTENHATA, Ha eKPaHa LLe Ce NOABAT CbOTBETHUTE MOMOLLHM TEKCTOBE.

3apexaaHe Ha po6oTa

KoraTo 3apexaate 6atepumnte, poboTsT TpabBa Aa 6bae M3K/OUeH. 3apexaaHe
He MOXe 4a ce U3BbpLUBA Mo Bpeme Ha paboTa. 3apaaHOTO YCTPOUCTBO TpabBa
Aa 6bae cBbp3aHo Kbm poboTa, Npean Aa 6bae BKAOUYEHO B KOHTAKT. Korato
3apAAHOTO YCTPOMCTBO € CBbP3aHO KbM CTEHHMSA KOHTAKT, TpabBa Aa CBETU Camo
OpaH»KeBaTa flaMna Ha CbCTOAHMETO. BUKTe pbKOBOACTBOTO 3a 3apexaaHe 3a
nogpobHocTn. PoboTHLT TpAbBa BMHArM Aa Ce 3apeaa, KoraTto He ce M3Mnon3Ba.
ToBa Lie yabAXKM KMBOTa Ha BaTepuunTte.

5. YnpaBneHue Ha poborta

CsobopeH xop,

CsoboaeH xof, 03HavyaBa paboTa c poboTta 6e3 obyyeHne nnm mmeHe. CeoboaeH
XOZ, Ce M3M0N3Ba, Hanpumep, KoraTo TpAbBa Aa 3akapaTte poboTa OT MACTOTO 3a
CbXpaHeHMe 40 MACTOTO, KoeTo TpsAbBea Aa ce uamue. Npeamn aa npemecTsaHe,
pPO6OTHLT TPABBA Aa Ce BK/KOUM C IMABHUA NPEBKAOYBATEN. PEXUMBT 3a

cBobogeH xoA ce NocTura Ypes HaTUcKaHe Ha bytoHa Manual (Pb4HO) Ha HavanHuA
eKpaH. B To31 perkum poboTbT MOXKe Aa ce ynpasassa uamn ypes 6yToHUTe Ha
eKpaHa, UK ¢ AxKoncTuKa. MoxeTte ga nsnonssate ceoboaHma xog, Ha poboTa
npeau obyyeHue, 3a Aa ce 3aN03HAETe C AKOMCTUKA U ABUMKEHUATA Ha poboTa.

MpemecTBaHe Ha poboTa

Po60TLT MOMKe Aa ce ABMXKM N0 A4Ba HaYMHa - PbYHO UAK C MOTOP. 3a A4a ro
ynpasnssaTe pbyHO, 0cBOBOAETE IO YUpe3 APbiKKATa Ha CbeAMHUTENA OTAACHO,
BUKTe Purypa 2. PO6OTHLT MOXKe Aa ce ynpasasBa Ha CBOBOAEH X04, C MOTOP UK
ypes naHen Ha onepartopa, UK C AXKOWCTMK. 3a 4a Ce YAeCHM NPUABUMKBAHETO Ha
poboTa, MOXe 4a ce 13noa3sa TPaHCNOPTHOTO Koneno, Purypa 2. Tosa

ce NpoBepsBa Ha NaHena Ha onepartopa.

AKO HaK/IOHbBT e TBbpAe CTPbMEH, TpAGBa Aa ce M3M0/13Ba MOTOPHO
& 3a4BuKBaHe. be3 cBoboaeH Xoa, Uin TPAHCNOPTHO Kosneno!

CbLo TaKa He 3abpaBsaiiTe ga cneasarte MHCTPYKUMKTe B pasaen besonacHocT.
LxolcTuK
° Mo Bpeme Ha obyyeHue TpabBa 4a ce N3Noa3Ba AXKONCTUKA. Ton e

CBbP3aH ¢ poboTa Ypes 6-meTpoB Kabes, 6aarogapeHne Ha KOMTo
onepaTopbT BUMKAA KaKBO NpPaBK, KaTo CTOM Ha
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nogaxogAaulo pa3CctoAaHne, 3a Aa nsberHe NPbCKaHe AN PUCK OT Cc61bCBHK
C TenecKonmn4oTo pamo

[KOWCTMKDBT € CBbP3aH KbM YEePHUSA KOHTAKT, KOMTO € 3alMTeH Nog, KanaKka B
3a4HaTa 4acT Ha Muewma poboT, BMKTe Purypa 2. Mpu cBbp3BaHe C KOHTaKTa e
BaA)KHO TOW 4a ce 3aBbPTH YeTBbPT 060POT, 33 A3 YNABTHU NPaBUAHO. C AXKOMCTUKA
MoOraT Aa ce ynpaBAsBaT BCMUKM ABUKEHUA Ha poboTa U 4a ce BK/oYBa/M3KI0YBA
BoZara. Buxrte durypa 5 3a 06w, npernes Ha 4XKONCTUKA.

-]
]
=
1
]
T

==
W3kniouBaHe/BKNIOYBaHe

Ha BojjaTa

Gueypa 5, Oncolicmuk

6. O6wa nHpopmauua 3a pasIMuHU AenCcTBUA

@ OnncaHuTe NOCOKKM Npeanonarat, Ye ONepaTopbT ce HaMKUpPa 334,

po6oTa
OsuxeHne Ha poboTa Hanpep,/Ha3apg, Teneckon HaBbH/HaBbLTPE
TenleckonsT ce ABUMKM OT NapKMpaHa
HamucHeme e0HospemeHHO 6ymoHu nosunums 8 nosnumsa 0 go nosunuma 425.
1 u 2 u npemecmeme OxcolicmuKka
Hanped/Hazad HamucHeme 6ymoH 1 u npemecmeme

Oxcolicmuka Hanped/Ha3ad
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Crpena Harope/Hagony

CtpenaTa ce ABWXKM Ha okono 100°

OT A0NHa no3unuymsa (nosuuma 0) ao
ropHa nosuumsa (nosuums 1250). B
napKkupaHa nosuumsa ctpenaTa Tpabea
[a e XopusoHTanHa (NnpubaunsntenHo
nosuums 700).

MpemecmeaHe Ha dxcolicmuka
Hazad/Hanped

PamoTo HaBbH/HaBbTpe

PamoTo ce mecTun OoT NnapKkupaHa
no3unumA yCnopeaHo Ha cTpenaTta
(no3numa npnuban3mMTEeNHO -55) HaBbH
npubausutenHo 315° (go nosnumn
1100), Taka 4e Aa coun Kbm TaBaHa.

HamucHeme 6ymoH 1 u npemecmeme
Oxcolicmuka HadscHO/HANABO

Kyna HapacHo/nsaso

Kynata ce ABMXM Ha NpUBAN3UTENHO
200° B gBeTe Nocoku (nosmums +1000)
OT NapKMpaHa Nosuums Hanpes
(npnbnusuTenHo nosumuma 0).

lpemecmeaHe Ha Oxcolicmuka
HadAcHo/HanA60

[io3a aacHo/naso

[lo3aTa moxKe aa ce BbpTM Ha 360°
cBobogHo 1 B ABeTe Nocoku. [lto3aTa e
B NapKMpaHa No3nLma,Korato pamoTo
€ B MapKuMpaHa no3mumaA 1 Aro3arta couu
Hagony.

HamucHeme 6ymoH 2 u npemecmeme
Oxcolicmuka HadscHO/HANAB0

7. ObyueHue
Mapkepu

3a ga pabotn mmMeHeTo, ca HEOOBXOANUMM TaKa HApPeYEHUTE MarHUTHU MapPKepu.
MapkepuTte, KOUTO moraT Aa 6baat S- unm U-o6pasHu, 1 ce NoCcTaBAT B 34paBO
3aKpeneHu KoH30/u. Mo Bpeme Ha MMeHe MapKepuTe ce cnaraT B Te3M KOH30/1U.
MarHUTHUAT NpeBKAtoYBaTEN Ha PoboTa, BXK. DUrypa 2, OTKpMBA TE3U MAPKepu No
Bpeme Ha MMeHe 1 NoslyYaBa MHOOPMALLMA 32 MECTOMO/IOKEHUETO CH.
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® e [lpeau obyyeHune, npoyetete ,CbBeT U NpU 0byyeHne” 3a LeHHU
l e ObyyeHueTo TpabBa A3 Ce N3BbPLUBA B HEM3MUTA KNETKA NpuU
Mb/IHO HanAraHe Ha BoAara.
e [laysuTe, HanpaBeHMU Mo Bpeme Ha 0by4eHneTo, HaAMa Aa 6baat
BKJ/IFOYEHM, KOFaTO Ce M3BbPLLIBA MMEHETO NO-KbCHO. ETO 3aLu0
MoOKeTe Aa paboTuTe CbC CMOKOMHO TEMMO.

CsansHe
3a ga morke poboThT Aa Ce M1e aBTOMAaTUYHO, TPsibBa Aa 6bae obyueH Ha Tpu
Hewa: MACTO, MPOrPAMA n POPMVI/A.

MACTO npeacTaBniABa KapTa Ha Pa3CcTOAHUETO, KOETO poboTbT TpAbBa Aa
nammnHe. ObyyeHMeTOo 3a AafeHO MACTO 3aMoYBa, KaTo My ce Aaje UMe, Hanp.
“FINISHING_2-5". Cnep, ToBa ce NoCo4YBa NOJIOXKEHUETO Ha BOAELWMTE Kolena

N BPOAT Ha MOHTUMPAHWUTE MapKepu. YBepeTe ce, Ye pobOTbT e Pa3nooXKeH B
pamkuTe Ha 1 meTbp 3a4 NbpPBMUA MapKep Npeau Aa 3ano4vHete. Mpu cTtapTMpaHe
Ha oby4yeHMeTo PobOTHLT Ce ABMKM Hanpes, v perucTpmpa nosmummTe Ha
MapkepuTe. CnefBaiite poboTa U ce yBepeTe, e MapKepuTe ca PerncTpmpaHn u
Yye KonenaTa He ce BbPTAT. Cies, KaTo NocNeAHUAT MapKep bbae pernctpmpan,
pPOoBOTHT We ce BbpHE B HAaYa/lHA NO3MLMA 334, MbPBUA MapKep.

MPOrPAMA onuvcBa MUEHETO, KbAETO AXKOMCTUKBT CE U3M0/13Ba 3a YNpaBAeHUe Ha
poboTa. MNporpamuTe We 6bAAT 3aMa3eHM Nog, MACTOTO, 33 KOETO ca Cb3JaAeHM.

®OPMVY/A cbabprKa Ao 14 nporpamu 3a BCEKM mapKep. MporpamuTe ce nsbupart
OT CMUCBK U Ce NOCTaBAT B NPaBWMIHATa NO3MLMA Ha eKpaHa. KoraTo BCUYKK
YKe/laHW Nporpamum ca NocTaBeHM 3a AaZleH MapKep, npoueaypaTa ce noBTapA

3a cieaBalma mapkep. MNporpamuTe, M3bpaHU NpU NpeauLLIHUA MapKep, ca
BKHOYEHM aBTOMATUYHO MO nogpa3bupaHe. AKo TpsabBa Aa ce HanpaBAT MPOMEHM,
nporpamuTe ce npemaxsaT Win f06aBAT.

BurkTe ®urypa 6 3a npumep 3a opopmaeHme Ha 30Ha.

noa

v
non v I'IOA v NOCNEAEH
NbPBU
Mapkep= my MuH. 100 cm
—l

roans | MOAHA OTBOP oA
KOPUOP
Mpaa= MuH. 65 cm || om3an “0 Ao - - - - MMOCTEAEH
nog sawen ([ [roan po
NbPBU 6m MOCNEAEH

Gueypa 6, npumep 3a ogpopmaeHue Ha knemka
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ABTOMATUYHO MUEHE

Mpean mueHe TpsabBa Aa ce NPoBepU CNeaHOTO:

A 1. uye HAMa NMpemecTeHa UM ANUMCBALLA KOH30/1a 33 MarHUTHU MapKepwu;

Ye BCUYKM MarHUTHWM MapKepw ca NpuKpeneHy KbM KOH30/UTE CU;

3. Ye paMOTO Ha MarHUTHUA NMPEBK/OYBATEN € HACTPOEHO Ha 5 cm OT
LLeHTbpa Ha MarHUTHUTE MapKepw;

4.  Ye MbTEKUTE, KNETKUTE, OTBOPUTE ca 6e3 npeameTy, KouTo Gruxa Morim Aa
MonpeyaT Ha MUEHETO, Hanp. OTBOPEHW BPaTH;

5.  Ye eNeKTPUYECTBO € CBbP3aHO KbM MUEHETO MOZ BUCOKO HansraHe;

6. Ye BOAATa e CBbpP3aHa KbM MUEHETO MOJ, BUCOKO HafAraHe;

7. 4e MapKyybT 3a BUCOKO Ha/IAraHe e pa3ToBapeH W 3aKpemneH LeHTpaHo
33/, MaKapara 3a MapKyuya.;

8. Ye Kabenbr 3a 3apexaHe Ha poboTa He e CBbp3aH;

9. Ye HanpaensBaLLMTE KOME/a Ca B MPABU/IHO NOJIOXKEHUE, BUNKTE eKaHa;

10. ue 3HaeTe Kbae poboTbT TPsABBa 4a 3aM0YHE MUEHETO, T.€. KbAe Ce
HaMUpa MbPBUAT MarHUTEH MapKep;

11. ue B 30HaTa, KOATO TPABBA Aa CE MUe, HAMA XOPa U KUBOTHMU.

i

KoraTo TpsA6Ba fa ce cTapTupa aBTOMaTUUYHO MueHe, HaTucHeTe START (CTAPT)

Ha HayanHuA ekpaH. Cnep ToBa n3bepeTe MACTOTO 3a MuUeHe. MNocne fgobasete
dopmynute, Kouto TpabBa Aa ce MU3N0A3BAT, B pesa, B KOWTO Tpsabea fa ce
M3NbAHAT. MocTaBeTe poboTa B paMKuTe Ha 1 MeTbp 33 NbpBUS MapKep. YBepeTe
ce, Ye BoAEeLLMTE KoJle/1a Ca B KOHTAKT CbC CTEHATa OTCTPAHM Ha MbTeKaTa, KbAEeTo
ca MOHTMpaHW MapkepuTe. Cneg, KaTo 6bAe OTKPUT MbPBUAT MapKep, PoboTHLT
aBTOMATUYHO LLLe U3MbJIHM NocoveHuTe popmyan n nporpamu. Mexay popmynuTe,
pobOTHT We ce BpbLLa 06paTHO KbM MbPBUA MapKep.

MNMpeKkbcBaHe

ABTOMAaTMYHOTO MMEHE MOKe Aa 6be NPeKbCcHaTo Npeau Aa NPUKAYM No ABa

Ha4nHa:

e CHaTucKaHe Ha byToHa 3a cnupaHe. ToraBa pobOTHT Lie 3aBbPLUN MUEHETO MO
nporpamaTa B Xo4, M Torasa Lue cnpe paborTa.

e CHaTUCKaHe Ha naysa Waun aBapuiHo cnupaHe. Torasa poboTHT We crpe
MWEHEeTOo, BeagHara wom 6bae HaTUCHAT GYTOHbT.

Cnepn akTMBMpPaAHe Ha aBapUIMHOTO CMpaHe, MUMEHETO Lile ce Bb30HHOBM BeagHara

cnep HyAnMpaHe Ha aBapMMHOTO CNMpaHe M NOTBbPXKAAaBaHe Ha anapmaTa Ha

eKpaHa.

8. CvbBeTH npu obyuyeHue

1. O6yyeHMeTOo 3a HOBM K/IETKM TpABBA Aa ce M3BbPLLBA NPM MbJIHO HafAraHe Ha
BOZaTa, Tbil KaTo PaMOTO Ha poboTa ce BAMAe OT CMnaTa Ha BogaTa.
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2. MNpenopbyBa ce LOKONKOTO € Bb3MOXKHO Aa ce u3bsarsa obyyeHue ¢ npnbpaHa
CTpena, Korato Ta € B MaKCMMa/iHO NOBAMTHATO NnosioxKeHue. MNprubupaHe Ha
cTpenata B TOBa NOJIOXKEHMWE NogJ/1ara MOTOpa, KOWTO yrpaBassa NpubupaHeTo, Ha
HEHY>KHO BMCOKO HaToBapBaHe.

3. ObyuyeHMeTO C HOBM Nporpamm TpAbBa 4a ce M3BbPLLBA B ECTECTBEHO 3aMbPCEHM
K/NIETKM, KbOETO MOXKETE Aa NpocneamTe cieanuTe OT HanpeabKa Ha Ato3arTa.
OnuTaliTe ce Aa HamepuTe NOAXOAALLO 3aMbPCeHa KeTKa.

4. YBeperTe ce, ye B NOMeLLEHNATa HAMa NPenATCTBUA, KaTo CUCTEeMU 3a
oTpaboTeHu ra3oBe, KOJIOHW U APYrM NoA06HU. AKO MMa, 0Bby4eHMe B TaKbB BUA,
K/JeTKa cneBa [ia ce M3BbPLUBA TOYHO TaM, KbAETO Ca Pa3no/oXKeHU Te, 3a Aa ce
cBede A0 MUHUMYM PUCKBT OT CHABCHLM C TE€3U NPEnATCTBUA.

5. MoaabpkaiiTe ob6po oTcTosiHME (0K0M0 15 cm) 33 BCAKAKBO BLTPELLHO
obopyaBaHe, TpbbU 1 Apyrn NogobHM No Bpeme Ha obyyeHue. Momucnete
BHMMATENHO, KOraTo MPOMEHATE NO3MLMATA Ha TeIeCKONMa, TaKa Ye HULLO A3 He
MOKe [1a Ce 3aKauu, LOPU aKo POBOTHLT MMa MasIKo MO-Pas/iMyHa NO3ULLMA NO
BpeMe Ha Bb3npoum3sexgaHe Ha nporpamara. CbLyo Taka He 3abpaBaiiTe, ye HAKOM
OT APYruTe KNETKMU, KOUTO L U3NO0N3BAT CbLUMA MoZen Ha paboTa, MoXKe Aa ca ¢
Ma/IKM OTK/IOHEHUA OT Te3M, KOMTO Ce 3anuCcBaT B MOMEHTa.

6. AKO ropHaTa ToYKa He MoXe Aa bbae B3eTa npeasua, nopaamn orpaHUYeHo
NPOCTPAHCTBO UAWN APYri NoAobHK, TpA6Ba Aa ce HamyCcHe MACTOTO, KbAETO MOXe
Aa Mma cbnbCbk, Npeau Aa ce NPOMEHM, Hanpumep BUCOUYMHATA UAKN U3TEINAHETO
Ha cTpenarta. 10 To31 HauMH e Bb3MOXHO la Cce rapaHTUpa, Ye HAMa A4a UMa
npekbcBaHe Ha paboTaTta mopaam CHABCHK, A0PU aKo onpeaeneHn Yactn ot
Teneckona 3acerHat obopyasaHeTo.

7. NorpukeTe ce 3a obopyaBaHeTo. He ce npubaunkasaiTe TBbpAe MHOTO C A4t03aTa
3a BUCOKO HansraHe.

8. [lpbrKTe Aro3aTa Ha pPa3CToAHME, KOETO OCUTypABa AOCTAaTbYHO HaNAraHe

Ha BOJaTa U NJIOLW, 3a Aa Ce CnpaBnTe CbC 3a4a4aTa, KOATO CTe NJIaHNPann

3a nporpamara. Korato ce npm6nm>+<aBaTe A0 NOBBPXHOCTUTE, HANAraHETO ce
yBennyasa, HO ToOBa BOAU U A0 noBeYvye ABUXKEHUA NOPaan HaMasieHaTa N/oLW.

9. MNpwu TpaHcNopTUPaHe No Bpeme Ha Nporpama 3a MMeHe, He Tpabea Aa Mma
roemu NpensTCTBMA Ha MecTaTa, Npes KOUTO Le MMHAT BogeluTe Konena. Tosa e
TakKa, 3alL0TO NO3MUMATA BEYE HEe e TOYHA, Tbi1 KaTo e Bb3MOXKHO Nb3raHe. (3a aa

ce nsberHe TOBa, B T€3U CNyHau TpH6Ba Aa ceé MOHTUpPaAT AONb/IHUTENTHU N\apKepM.)

10. AKo ce 1M3Mon3Ba ABOMHA A103a, 6beTe MHOr0 BHUMATE/IHWN KaK BK/loYBaTe
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BOAaATa, TaKa 4ye Aa e M36paHa npasuaHaTa gto3a. Korato cmeHATe Ato3aTa,
U3KNKOYeTe BOAATa U U3BadeTe At03aTa B XOPU3OHTA/IHO NO1I0XKEHUeE. O6preTe
LI,BOVIHaTa Aro3a. CTapTMpaVITe KynaTta, CTpenarta, Tesieckona nanm Konnykara 3a Hal-
MaKO 5 ceKyHau 1 cnep ToBa BKAKOYeTe BoAaTa.

11. OnuTaiite ce Aa 6baaT edpeKTUBHU NpM 0byYeHMe 3a HOBM KneTku. [Jobpa
MAPKa 32 ePEeKTUBHOCT € BPEMETO, M3M0N3BaAHO 3a BCAKA OTAE/HA KneTka. MHoro

€ Ba)XKHO 4a pa3gennTe KneTkata Ha No-mMasku YacTu. JlecHo e ga octaHew
bOKycMpaH 3a HAKOIKO MUHYTU, HO C/ef U3BECTHO BpemMe rybuLl KOHLEHTPaLMs 1
Ca Bb3MOMHMU rPeLLKM.

BuHaru usnbaHABaiiTe nporpama 3a rpy6o noyucTeaHe u nporpama 3a GuHO
nouucteaHe! Mpy NbPBOTO 0OYYEHUE Ce MMe NOZ B KacanHuLa 1 ce 3anassat

KaTo nporpama. OrpaHuyeTe ce 40 CTaHAAPTHUTE KNETKM, T.e. [0 TUNA, OT KOUTO
MmaTe MHOTO KNeTKM. peLHo e Aa ce obyyaBaTe AMPEKTHO BbPXY KAETKa 32 60/HK
YKMBOTHM W/ MONIOBMH KNETKa MbPBUA MbT, KOraTo CTe B HOBA Crpaja 3a *KUBOTHMU.

12. KoraTo cnez ToBa MmeTe crpaja 3a XXMBOTHU, KOATO NPUINYA HA Tasu, B

KOATO B MOMEHTA CTe MHCTannpanu pobota, Tpabsa fa NOBTOpPUTE Hal-NowaTa
nporpama. ToBa 03Ha4aBa, Yye e Aobpe fAa ce oTOeNneXKmn Kak e N3BbpLIEHO MUEHETO
cnep, NOBTOPEHMETO, TaKa Ye 3aNOMHUTE KakBO TpsbBa Aa Hanpasute. Moxe

61 He cTe AOBO/IHM OT NoAa B AACHATA KJETKa, 3aTOBa NOBTOpETe nporpamaTa.

AKO HanpasuTe TOBa, M3BECTHO BpeMe Le npekapsate mexay 15 n 30 mmHytm B
obyyeHue Npu BCAKO MUeHe. Pe3ynTaTbT we 6bae, Ye NOCTOAHHO LWe HamanssaTte
BPEMETO 32 MUEHE, Lie NoA0bpaABaTe pe3ynTaTa U LLe ce HayuuTe KaK aa
n3nonseate poboTa Mo Bb3MOXKHO Hali-eheKTUBHMA HAUMH. KoraTo cTe HambaHO
[0BOJIHM OT TE3U CTAaHAAPTHU KAETKYU, e Bpeme 3a 0byyeHue 3a 0CTaHanoTo.

13. Nay3uTe no Bpeme Ha obyyeHne HAMa Aa 6bAaT 3aNMcaHK B Nporpamara, Taka
ye MMa 4OCTaTbYHO BpeMe Aa NiaHupaTe ciesBallms Xoa,

14. Mo Bpeme Ha aBTOMAaTUYHOTO MUEHE, NOCNEABALLOTO ABMMKEHME e 3anoYyHe
M3BECTHO Bpeme npeaun 3asbpliBaHe Ha ABUXEHUETO Ha npeanliHnA MOTOP.

[0 TO31 HauunH pO60'I'bT 3a06ukansa vraute. MNo Bpeme Ha aBTOMaTU4YHO MUeHe
TOBa MOXe Aa Aoseae A0 MaJIKo NO-KPaTKU ABUXKEHUA Ha A103aTa B CpaBHeEHUE C
ABUXEHUNATa, Ha KOUTO CTe O6yLIVI}'IM po60Ta. 3aToBa BMHAru npaseTte ABUXKeHMATa
CU C gro3aTa MasiKo MNo-A4bro ot HEO6XOAVIMOTO.

9. MNoaapbXKKa

Cnep, ynotpeba poboTbT TpabBa Aa ce NOUYNCTM CTapaTeNHO C MapKyy 1 BOAa.
baTepuuTe TpAbBa fa ce 3apedaT HaMb/IHO BegHara cnef, Kato poboTsT MPUKIOYM
¢ MueHeTo. KaTto npasuno, 6atepunte TpAabBa Aa ce 3aperKaaT 3a CbLLOTO Bpeme,
KaTo BPeMeTO Ha MUeHe Ha poboTa. CbxpaHaBanTe poboTa Ha Aobpe NPOBETPUBO
MACTO, KbETo TemnepaTyparta He naga nog 0 rpagyca.
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e He u3non3saifTe BUCOKO HasAraHe 3a No4ncTeaHe Ha pobora
& e KoraTo He ce n3non3sa, poboTbT TpA6Ba Aa Ce CbxpaHABa Ha

MACTO, KbeTO TeMnepaTypaTta He naga noa 0 rpagyca.
10. Aeknapauymsa 3a cborBetcreue Ha EO
Hwue,
Envirologic AB, per. Ne 556572-1775
Rapgsgatan 33
754 54 Uppsala
LLseumna
TenedoH. +46 18 39 82 30,
[Jeknapvpame Ha cobCTBEHA OTTOBOPHOCT, Y€ MPOAYKTbT:

EVO Cleaner, Homep Ha apTUKya 08XXXXXXX

3a KOATO Ce OTHAcA HacToAWATa AeK1apaLns e B CbOTBETCTBME C pasnopeabuTe B
CNegHUTE UPEKTUBU:

Ounpektusa 2006/42/EO Ha EBponelickua napnameHT 1 Ha CbBeTa
(o1 17 mai1 2006 r.) OTHOCHO MaLWINHUTE,

Oupektnsa 2014/30/EC Ha EBponeiickusa napnameHT n Ha CbeeTa
(oT 26 peBpyapun 2014 r.) OTHOCHO €1EKTPOMArHUTHATa CbBMECTUMOCT.

TexHMYecKaTa NPOM3BOACTBEHA AOKYMEHTALMA, U3UCKBAHA OT AMPEKTUBATA, Ce
CbXPaHsABa B LLEeHTPANIHOTO ynpasneHne Ha pupmata: Envirologic AB, Rapsgatan 33
754 54 Uppsala Sweden.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Vigtige oplysninger
Tegn, der bruges i brugervejledningen

ﬁ Sikkerhedsrelaterede oplysninger vises i en gra boks markeret med en
rgd trekant

° Vigtige oplysninger vises i en gra boks markeret med et
informationssymbol

Tilsigtet brug

Robotten er konstrueret til at veere sikker at bruge, forudsat at den betjenes i
overensstemmelse med brugervejledningen.

EVO Cleaner er en automatisk renggringsrobot, der er beregnet til at erstatte
manuel hgjtryksrensning, for eksempel renggring af staldinventar.

Enhver anden brug af robotten er uhensigtsmaessig. Hvis instruktionerne i denne
vejledning ignoreres, kan dette fgre til ulykker og skade pa mennesker, miljget eller
dyrene.

Robottype

Oplysningerne i denne vejledning geelder for den robottype, der kaldes EVO
Cleaner. En maskinplade er fastgjort til robotten, der viser CE-mzaerket, robottypen,
serienummeret, produktionsar og andre vigtige

oplysninger, som vist i Figur 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/N 08XxXXXXX
Manufact. C €
year 20xx
Max in Ambient °
pressure |210bar Jiemp” | +1-+55°C
Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figur 1, maskinplade

Begraensninger i brugen

e EVO Cleaner ma kun anvendes af uddannet personale

e EVO Cleaner ma kun anvendes i overensstemmelse med instruktionerne i
denne vejledning
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2. Sikkerhed
Sikkerhedsanvisninger

4 Det er vigtigt, at brugen af robotten overholder
l sikkerhedsanvisningerne og advarslerne i dette kapitel. Lees dette,
M selvom du allerede er bekendt med brugen af robotten.

I denne manual gives vigtige oplysninger om sikker brug og vedligeholdelse af
robotten. Brugervejledningen bgr betragtes som en del af produktet og bgr holdes
tilgaengelig. Robotten er designet i overensstemmelse med geeldende standarder
og direktiver. Ajourfgrte oplysninger herom findes i
overensstemmelseserklaeringen (CE-dokument). Instruktionerne i denne vejledning
skal fglges for at sikre, at robottens sikkerhed og ydeevne bevares.

ﬁ e Det er ikke tilladt at fjerne eller zendre konstruktionen af
sikkerhedsanordninger pa robotten og tilbehgret.

e e Kun kvalificeret personale skal reparere robotten.

=]

Advarsler

Sikkerhedsanordninger og advarselsmarkater pa robotten er beregnet til at
forhindre ulykker. Hovedansvaret for sikker brug ligger hos de personer, der bruger,
vedligeholder eller udfgrer reparationer pa robotten. For at garantere sikker brug
bgr instruktionerne og advarslerne fglges og overholdes.

Nodstopkontakt

Som en yderligere sikkerhedsforanstaltning installeres en ngdstopafbryder inden
for reekkevidde under betjeningspanelet. Hvis der trykkes pa kontakten, stopper
robotten, og vandstralen stopper straks.

Transport af robotten

Under transport af robotten med et kgretgj (f.eks. med en lastbil eller
en trailer):
e Robotten skal kun transporteres i opretstaende stilling, teendt,
& sikkert fastgjort, sa robotten ikke kan vealte eller lide nogen anden
/ form for mekanisk skade.

@2 e Hvis der er mistanke om en fejl pa grund af et uheld under
transport, skal robottenkontrolleres funktionelt, fgr den tages i
brug.

e Hvis det er ngdvendigt, skal robotten |gftes i chassiset.
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e Under transporten skal du sikre robotten ved chassiset.

Flytning af robotten

e Robotten ma kun flyttes, nar den er drejet.

Robotten ma kun flyttes med begge haender pa hantagsstaengerne,
nar koblingen anvendes.

e Metoder til flytning af robotten skal tilpasses grunden og personlige
evner.

e Hvis grunden er stejlt skra (opad eller nedad), skal motoren
anvendes, koblingen eller transporthjulet ma ikke anvendes!

ke >

Optagelse (programmering) og begyndelse pa et robotprogram

e Inden renggringen skal stald afsnittet ryddes for mennesker (bortset
fra den person, der foretager optagelsen) og dyr; gange og afsatser
skal vaere fri for forhindringer, dgre og porte skal veere lukket.

e Advarselsskilte skal placeres ved indgangen til sektionen under
renggringen.

e Den person, der udfgrer optagelsen, skal bruge hgrevaern,
andedraetsmaske og sikkerhedsbriller. Andet anbefalet udstyr er
beskyttelsesbeklzeedning, stevler og handsker.

e Under optagelsen skal operatgren holde en sikker afstand fra
robottens bevaegelige dele og hgjtryksvandstralen.

e Under optagelsen skal robotten manipuleres pa en sadan made, at
vandstralen eller robottens bevaegelige dele ikke er i kontakt med
folsom elektronik eller andet fglsomt udstyr.

e Ved brug af markgrer skal disse veere solidt fastgjort og kunne
forblive i samme position under hele renggringsprocessen.

e Nar du bruger en totrinsdyse, skal den automatiske vaskemaskine
genstarte, hvis vandstrgmmen afbrydes. Dette er for at sikre, at den
korrekte ventil dbnes i den totrinsdyse.

> @@ @ r> >

Renggring og vedligeholdelse

A e Skyl robotten grundigt efter brug. Brug ikke et hgjtryksvand.
e Batterierne skal genoplades i et godt ventileret omrade uden
- braendbare materialer.
/7 * Undervedligeholdelse skal robotten vaere slukket.
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Kun kvalificeret personale ma udfgre reparationer pa robotten.

Risiko for at vaelte

A

Transporter ikke robotten i parkeringspositionen, hvis grunden
leener sig mere end 20 grader sidelaens.

Hvis tarnet drejes 90 grader fra center position og teleskopet og
armen er i deres mest udvidede positioner, bgr grunden ikke laene
sig mere end 5 grader (afhaengigt ogsa af, om vandstralen er rettet
op eller ned).

Under renggring bag robotten i det markerede omrade i Figur 3 er
der risiko for at veelte, som afhaenger af grunden og bommens,
teleskopets og armens position. Hvis fungeres der pa dette
omrade, er det at have teleskopet i sin mest tilbagetrukkete
postion. anbefalet

Nar transporthjulet bruges, skal tarnet centreres.

Kortslutning af batterier

For at undga kortslutning ved udskiftning af batterierne, fjern altid fgrst
& forbindelsen pa minus polen af batteriet tilsluttet robotten. Derfor skal
du altid tilslutte denne pol sidst.

Indbyggede sikkerhedsanordninger

Robotten har en indbygget sikkerhedssystem med flere forskellige alarmer. Hvis
en stoppe-alarm opstar, vil robotten straks stoppe operationen, skal du slukke for
vandstralen og vises en alarmtekst i operatgrpanelet. Alarmen ma blive anerkendt
for operationen kan i sidste ende genstartes.

Beskyttelse mod strgmfejl leveres af en sikring pa printkortet.
Beskyttelse mod lav batterispeending styres af computeren og
genererer en alarm, hvis dette sker.

Beskyttelse mod kollision under drift registreres af hver enkelt
motor og genererer en alarm, hvis motoren ikke bevaeger sig som
forventet.
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3. Tekniske specifikationer

Oversigt over dele

Antenne

Operatgrpanel Kgnetisk kontakt
15

Figur 2, dele af robotten

Tekniske data

erier

Total bredde:

680 mm (610 mm med specielle hjul)

Leengde i tilbagetrukket position: 1930 mm
Hgjde i tilbagetrukket position: 1610 mm
Max raekkevidde af arm: 4015 mm

Effektivt arbejdsomrade:

up to 6 m from center of unit

Vaegt:

270 kg

Strgmforsyning:

24V DC (2 lead acid batteries at 12 V)

Elmotorer:

24 V DC (7 in total)

Omgivende temp:

1°C til 55°C (34°F til 131°F)

Opbevarings temp:

Tom af vand, -10°C til 60°C (14°F til 140°F)

Alarm:

Alarm via SMS i tilfeelde af operationel nedbrud

Vandforsyning:

Fra ekstern hgjtryksrensningsenhed

Dyse:

Rotorjet 0,55

Slangerulle:

50 m hgjtryksslange (betjenes separat fra robotten).
Forbundet til en normal renggringsenhed.
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Anbefalet vandtryk: 180-210 bar (18-21 MPa)
Anbefalet vandstrgm 15-18 I/min
Lydeffektniveau™: 94 dB(A)
Tilbehgr
Oplader: se separate specifikationer, der fglger med opladeren
Meerker: struktur og antal afhaenger af installationen
Dyse: Der kan veere alternative dyser tilgeengelige afhaengigt
af arbejdsomradet

T Malt pa rotor med rotordyse og 190 Bar vandtryk

Omfang

©
Teleskopraekkevidde: 4 m
1
T - weesss3sils
L J
6 m inkl. vandstrale
o (Nér der andvendes nuldyse)

Figur 3, reekkevidde af arm og sikkerhedstdarn arbejdsomrade

4. Generelle oplysninger

Denne brugervejledning indeholder sammen med hjzelpetekster i operatgrpanelet
alle de oplysninger, der er ngdvendige for at forberede, lave optagelser
(undervisning), administrere steder, programmer og opskrifter, udfgre og afslutte
en renggringsproces. Det omfatter ogsa ngdvendige oplysninger om, hvordan man
bruger robotten pa den bedste og sikreste made.
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Kort funktionel beskrivelse

Renggringsrobotten far sin 24 V-effekt fra to 12 V blysyrebatterier. Robotten renser
med hgjtryksvand (varmt eller koldt) med eller uden tilseetningsstoffer. Vandet
leveres fra en ekstern hgjtryksvandforsyning via en 50 m slange, der er installeret
pa et slangehjul, der betjenes separat af robotten i henhold til, hvordan robotten
bevaeger sig. Renggringen udfgres af en teleskoparm, bevaegelig i alle retninger,
med en maksimal raekkevidde pa 4015 mm (effektivt arbejdsomrade, herunder
vandstralen er 6 m). Ved at bruge joysticket kan du lzere robotten at bevaege sig
og renggre pa en tilfredsstillende made. Efter denne undervisningsoperation vil
robotten vaere i stand til at udfgre bevaegelserne pa egen hand sa mange gange,
som det er ngdvendigt for at opna et tilfredsstillende renggringsresultat.

Start af robotten

Hovedafbryderen findes pa den hgjre side af operatgrpanelet. Nar robotten er
teendt, startprocessen tager ca. 30 sekunder. Nar skeermen i Figur 4 vises robotten
er klar til at fungere.

= E ~ Y
MANUAL START
SETTINGS
Envirologic

Figur 4, startskaerm

Hjaelp-system
Hver skaerm har en knap med et spgrgsmalstegn, som det ses i Figur 4. Nar du
trykker pa denne knap, vises relevante hjaelpetekster pa skeermen.

Opladning af robotten

Ved opladning af batterierne skal renggringsrobotten vaere slukket. Batterierne
kan ikke oplades, nar robotten er taendt. Opladeren skal tilsluttes robotten, fgr
den tilsluttes stikkontakten. Nar opladeren er tilsluttet stikkontakten, skal der
kun taendes for den orange statuslampe. Se opladermanualen for at fa flere
oplysninger. Renggringsrobotten skal altid veere tilsluttet opladeren, nar den ikke
anvendes, for at forleenge batteriets levetid.
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5. Manipulation

Manuel tilstand

Manuel tilstand betyder brug af renggringsrobotten uden en tidligere
undervisningsproces. Manuel tilstand bruges for eksempel, nar robotten flyttes
fra sin opbevaringsplads til huset for at blive rengjort. Fgr du flytter, skal robotten
tendes. Manuel tilstand er ndet fra startskaermen. Nar renggringsrobotten er i
manuel tilstand, kan den betjenes ved hjalp af knapperne pa betjeningspanelet
eller joysticket. Vi anbefaler, at du bruger manuel tilstand til at blive fortrolig med
joysticket og de forskellige bevaegelser.

Flytning af robotten

Robotten kan flyttes manuelt enten af arbejdskraft eller ved hjzelp af motorerne til
transport. For transport uden strgm afkobles robotten ved hjzelp af
afkoblingshandtaget i hgjre side af styret. Robotten kan ogsa betjenes manuelt ved
hjeelp af transportmotoren fra betjeningspanelet eller joysticket. For at ggre det
nemmere at bevaege eller dreje robotten, kan transporthjulet bruges, se Figur 2.
Dette styres ogsa pa den manuelle skaerm.

Hvis jorden hzalder mod eller vaek fra dig, skal motoren anvendes,
A koblingen eller transporthjulet ma ikke anvendes!

S@rg ogsa for at fglge instruktionerne i afsnittet Sikkerhed.
Joystick

° Joysticket er ngdvendig under undervisningen. Joysticket er forbundet

l til renggringsrobotten via et seks meter kabel, hvilket letter
undervisningsprocessen og ugnsket forurening med ggdning eller
kollision med robottens teleskopiske arm undgas.

Joysticket er forbundet til den sorte sokkel, som kan findes under kglerhjelmen
pa den bageste hgjre side af renggringsrobotten, se Figur 2. Stikket skal drejes 90
grader for sikker tilspaending, nar det er tilsluttet. Joysticket bruges til at styre alle
bevaegelser af renggringsrobotten, herunder at dreje vand til og fra. Se

Figur 5 for at fa et overblik over joysticket.
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Vand til/fra

Figur 5, joystick

6. Generelle oplysninger om de forskellige aktioner

® Bevaegelsesretningen i denne vejledning beskrives som set bag fra
robotten

Robot fremad/tilbage Teleskop ud/i
Teleskopet kan Igbe ud fra sin
Flyt joystickakslen frem/tilbage, mens parkerede position 0 til position 425.
du trykker pa knapper 1 og 2
samtidigt. Flyt joystickshdndtag frem/tilbage,
mens du trykker pd knapen 1.
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Bom op/ned

Bommen bev ager sig ca. 100° fra
bund (position 0) til top (position
1250). Parkeret position skal veere
vandret ca. position 700).

Flyt joystick hdndtag tilbage/fremad

Arm ud/i

Armen starter fra sin parkerede
position parallelt med bommen
(position ca. -55). Armen kan ga ud
omkring 315° (at position 1100), sa det
peger mod loftet .

Flyt joystickshdndtag til hgjre/
venstre, mens du trykker pa knap 1.

Tarn til hgjre/venstre

Tarnet kan ga omkring 200° i begge
retning er (position er £1000) fra sin
parkerede fremad position ca. position
0).

Flyt joystickshdndtag til hgjre/venstre

Dyse hgjre/venstre

Dysen kan dreje 360° i begge retninger.
Dysen er parkeret nar armen er
parkeret, og dysen peger nedad.

Flyt joystickshdndtag til hgjre/venstre,
mens du trykker pd knap 2

7. Leere
Markgrer

Renggringsprocessen kraever magnetiske positionsmarkgrer.
Positionsmarkgrerne som kan vzere S- eller U-formet placeres i et beslag, der er
monteret pa husets udstyr, for renggringen finder sted. Renggringsrobotten nar
markgrerne under renggringsprocessen, og positionsoplysninger overfgres til

computeren.
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e Fgr programmering, lees afsnittet Undervisning rad.
Programmeringen skal ske i en beskidt sti med arbejdsvandtryk.
e Eventuelle pauser under programmeringsprocessen vises ikke
under automatisk renggring.

(1]

Optagelser
For at kunne kgre robotten automatisk skal tre ting instrueres i robotten:
BELIGGENHED, PROGRAM og OPSKRIFT.

BELIGGENHED er et kort over, hvordan stien, som robotten skal kgre, ser ud.
Processen starter med at give placeringen et navn, fx “OPFEDNING 2-5”, instruere
pa hvilken side styrehjulene er indstillet, og hvor mange markgrer, der er
installeret. Sgrg for, at robotten er inden for 1 meter foran den fgrste marker,

nar du trykker pa start. Robotten bevager sig nu fremad og optager, hvor disse
markgrer er. Fglg robotten og sorg for, at alle markgrer er korrekt registreret, og at
hjulene ikke drejer. Efter den sidste markgr vil robotten vende bagud og bevaege sig
helt tilbage til den oprindelige position bag den fgrste markgr.

PROGRAMMIET er renggringsproceduren, hvor joysticket bruges til at manipulere
robotten. Disse programmer gemmes under den valgte placering.

OPSKRIFT er op til 14 programmer, der kan bruges pa hver marker pa
eliggenheden. Du vaelger programmet fra en liste, placere det pa det rigtige sted
pa skaermen, og nar du har placeret alle programmer, du gnsker at kgre af denne
markgr, du gar til naeste. De programmer, der er valgt pa tidligere markgr, forbliver
som standard, hvis du har brug for at foretage andringer, kan du slette eller tilfgje
programmer.

Se figur Figur 6 for et eksempel pa et beliggenhedslayout.

GULV GULV GULV
\' " Y
FORSTE SIDSTE
Markgr = my MIN. 100 CM
MIN. 65 CM gﬁl’_‘vs GANG GANG GULV
BAG GULV SIDSTE
Krybbe=

A
GuULV GULV Med GULV
H H godt H
FORSTE result: SIDSTE

6m
v

Figur 6, eksempel pa svinefoldlayout
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Automatisk vask

F@r renggring skal fglgende kontrolleres:
& 1. Atder ikke er flyttet magnetiske positionsmarkgrparenteser eller at de

mangler

2. At hver magnetisk positionsmarkgr er fastgjort i den korrekte beslag

3. At den magnetiske kontaktarm er indstillet 5 cm fra midten af de
magnetiske markgrer.

4. At det omrade, der skal renggres, er fri for forhindringer, som kan afbryde
renggringsprocessen

5. At hgjtryksrensningsenheden er teendt

6. Atvandet er forbundet til hgjtryksrenseren

7. At hgjtryksslangen frit kan bevaege sig og fastggres centralt bag
slangerullen

8. At opladeren er frakoblet

9. At styrehjulene er placeret i den rigtige position, se skeermen.

10. At du ved, hvor du starter renggringen, ma du kontrollere den fgrste
positionsmarkgr

11. Atdet omrade, der skal renses, er ryddet for mennesker og dyr

For at begynde at kgre et arbejdskema (automatisk vask) vaelg START pa
startskaermen. Veelg f@rst, hvilken placering der skal kgres. Veelg derefter hvilke
opskrifter til at bruge i den raekkefglge, de skal kgres. Fgr du starter vasken, skal du
sgrge for at saette robotten inden for 1 meter fgr den fgrste position markgr. Sgrg
for, at styrehjulene er i kontakt med vaeggen pa siden af gangen, hvor markgrerne
er placeret. Nar den fgrste markgr er fundet vil robotten automatisk udfgre de
anfgrte opskrifter og programmer. Mellem hver opskrift vil robotten flytte tilbage til
den fgrste markgr.

Afbryder

En automatisk vask kan afbrydes, fgr den er feerdig pa to mader:

e Nar du trykker pa stop vil robotten afslutte det aktuelle program, fgr stop

e Nar du trykker pa pause eller ngdstopkontakten, stoppes programmet straks,
hvis der trykkes pa stopknappen.

Hvis der er trykket pa ngdstopkontakten, fortsaetter vasken straks, hvis

stopkontakten er genoprettet, og alarmen er ryddet pa skeermen.

8. Undervisning rad

1. Undervisningsprocessen bgr finde sted ved hjzelp af arbejdstryk, fordi armen
pavirkes af elektricitet fra det stremmende vand.

2. Undga tilbagetraekning af teleskopet, nar bommen er i sin maksimale forhgjede
position, da dette forarsager en hgj grad af stress pa teleskopmotor.
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3. Undervisningen af programmer bgr ske i beskidte stier for at kunne observere
sporet af vandstralen.

4. Sgrg for, at der ikke er lokale forhindringer i én sti, sdsom opstander, foder- og
vandrgr osv. Hvis det er tilfeeldet, bgr undervisningsprocessen finde sted i denne sti
for at undga kollisioner.

5. Hold en vis frigang (ca. 15 cm) fra bygnings udstyr og inventar under
undervisningsprocessen. Dette er vigtigt, nar du aendrer bommens position, for at
undga kollision, hvis renggringsrobotten har en lidt anden position under
renggringen. Der kan ogsa vaere en uoverensstemmelse i bygnings udstyr, nar du
gar fra en sti til en anden.

6. Hvis det ikke er muligt at tage punkt 5 i betragtning, pa grund af manglende
plads eller lignende problemer, bgr du overveje at bevaege sig veek fra det omrade,
der kan forarsage en kollision, for du aendrer hgjden af bommen, for eksempel,
eller traekke teleskopet. P4 denne made kan du vaere sikker pa, at der ikke vil vaere
en produktion standsning pa grund af kollisioner, selv om nogle dele af armen rgrer
ved udstyret.

7. Pas pa og undga at beskadige bygnings udstyr; holde dysen i den rigtige afstand.

8. Hold dysen pa afstand, hvor du har vandtrykket og bredden af spray til at styre
den opgave, du har planlagt for programmet. At vaere taettere pa overfladerne giver
mere tryk, men resulterer ogsa i flere bevaegelser pa grund af den smallere spray.

9. Det er vigtigt, at ingen stgrre forhindringer er i en position, der kan forstyrre
styrehjulet under bevaegelse i renggringsprocessen. Dette kan fa robotten til at
glide eller spinde og miste sin ngjagtige positionering. (For at undga dette kan der
bruges ekstra positionsmarkgrer).

10. Hvis du bruger en dobbelt dyse, skal du veere meget forsigtig med at taende for
vandet, sa den korrekte dyse vaelges. Nar du skifter dyse, skal du slukke for vandet,
flytte armen ud i en vandret position, dreje dysen, kgre tarnet, bommen,
teleskopet eller maskinen i mindst 5 sekunder og fgrst da teende for vandet.

11. Prgv at udfgre undervisningsprocessen for nye stier effektivt. Tidsmaling for
hver sti er et godt arbejdsvaerktgj. Det er meget vigtigt at opdele stierne i mindre
dele. Det er meget nemt at opretholde koncentrationen i et par minutter, men
efter et stykke tid mister du fokus og begynder at lave fejl.

Altid lave et program for grov renggring og en for fin renggring!

| den fgrste programmeringssession vil gulvene pa efterbehandlingsstier blive
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vasket og gemt som et program. Begraens dig selv til standardsti, dvs uanset hvilken
type du har mange stier af. Det er en indlysende fejl at udfgre undervisning i en
seerlig sti eller en halvsti for fgrste gang, nar du er i et nyt afsnit.

12. Naeste gang du renggr en sektion, der ligner den, du har installeret robotten i,
bgr du @ndrer det vaerste program. Det betyder, at det er nyttigt for dig at lave
nogle noter om, hvordan det fungerede, nar du har renset sidste gang, sa vil du
kunne huske, hvad du gnsker at ggre. Maske var du ikke tilfreds med gulvet i hgjre
sti, sa genindlaerer du det program. Hvis du ggr det pa denne made, vil du skulle
bruge 15 til 30 minutter pd undervisning under hver renggrings session i nogen tid
fremover. Resultatet vil vaere, at du konstant vil reducere renggringstiden, forbedre
resultatet, og du vil ogsa laere at bruge robotten pa den mest effektive made. Nar
du er helt tilfreds med en standard sti er det tid til at udfgre undervisning pa
resten.

13. Pauser under undervisningen registreres ikke, sa der er meget tid til at
planlaegge det naeste traek.

14. Under automatisk renggring starter den efterfglgende bevaegelse lidt fgr den
forrige bevaegelse er faerdig, hvilket betyder, at robotten vil runde hjgrner af. Under
automatisk vask kan dette fgre til lidt kortere dysebevaegelser ssmmenlignet med
de bevaegelser, du lzerte robotten. Konklusionen ville vaere altid at ggre din dyse
bevagelser lidt leengere end ngdvendigt.

9. Vedligeholdelse

Efter brug skal robotten renggres grundigt med en vandslange. Batterierne skal
oplades fuldt ud, nar renggringsrobotten er blevet vasket. Ggr det til en regel

at oplade batterierne, indtil robotten bruges til vask. Opbevar robotten i et godt
ventileret omrade beskyttet mod frost.

f e Brug ikke hgjt tryk til renggring af robotten

e Nar robotten ikke er i brug, skal den opbevares i et omrade, der er
frostfrit.
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10. Europeeisk overensstemmelseserklzering
Vi,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SWEDEN

Telephone No. +46 18 39 82 30,

erklaerer pa vores eget ansvar, at produktet:

EVO Cleaner, nr af poster 08xxxxxxx

som denne erklaering vedrgrer, er i overensstemmelse med fglgende standarder
eller andre normative dokumenter:

Radets direktiv 2006/42/EF (17. maj 2006) om maskiner

Radets direktiv 2014/30/EU (26. februar 2014) om elektromagnetisk
kompatibilitet

Det tekniske byggedossier, der kraeves i dette direktiv, opbevares i Envirologic AB’s
hovedkontor, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala Sweden.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Wichtige Informationen
Im Benutzerhandbuch verwendete Zeichen

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

° Wichtige Informationen werden in einem mit einem
l 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 Stéllen.
Jede andere Verwendung des Roboters ist unangemessen. Wenn die

Anweisungen in diesem Benutzerhandbuch nicht beachtet werden, kdnnte dies zu
Unfallen fihren und Personen, der Umwelt oder Tieren Schaden zufligen.

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.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar [[MOENt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Abbildung 1, Maschinentafel

Nutzungsbeschrankungen

e Der EVO Cleaner darf nur von geschultem Personal betrieben werden

e Der EVO Cleaner darf nur in gemaR den Anweisungen in diesem Handbuch
verwendet werden
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2. Sicherheit
Sicherheitshinweise

4 Es ist wichtig, dass die Nutzung des Roboters etsprechend den
l Sicherheitshinweisen und Warnungen in diesem Kapitel erfolgt.
Lesen Sie es auch dann durch, wenn Sie bereits mit der Nutzung des
@ Roboters vertraut sind.

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
griffoereit aufbewahrt werden.

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

e Esist nicht zuldssig, das Design der Sicherheitsvorrichtungen auf
& dem Roboter und den Zubehdrteilen zu entfernen oder zu

- modifizieren.
o=e e Nur qualifiziertem Personal ist es gestattet, den Roboter zu
reparieren.
Warnungen

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

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

Notausschalter

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

Transport des Roboters

Wahrend des Transports des Roboters mit einem Fahrzeug (z. B. einem
A Lastwagen oder einem Anhinger):
e Der Roboter darf nur in einer aufrechten Position transportiert,
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eingeschaltet, sicher fixiert werden, so dass der Roboter nicht
umfallen oder irgendeine andere mechanische Beschadigung
erleiden kann.

Wenn aufgrund eines Missgeschicks wahrend des Transports der
Verdacht auf eine Fehlfunktion besteht, muss die Funktionalitaet
des Roboters vor der Inbetriebnahme gepriift werden.
Gegebenenfalls sollte der Roboter im Chassis angehoben werden.
Sichern Sie den Roboter wahrend des Transports am Chassis.

Bewegung des Roboters

ke >

Der Roboter darf nur bewegt werden, wenn er ausgeschaltet ist.
Der Roborter darf nur mit beiden Handen auf den Griffen bewegt
werden, wenn die Kupplung verwendet wird.

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

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

Aufzeichnung (Programmierung) und Start eines Roboterprogramms

> @ P> @@ vk >

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

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

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

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

Waéhrend der Aufzeichnung muss der Roboter so gehandhabt
werden, dass die Wasserdise oder die beweglichen Teile des
Roboters nicht mit der empfindlichen Elektronik oder anderen
empfindlichen Ausriistungsteilen in Kontakt kommen.

Wenn Markierungen verwendet werden, miissen Sie fest
angebracht werden und in der Lage sein, im Laufe des gesamten
Reinigungsprozesses am Platz zu bleiben.
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Bei Verwendung der Doppeldiise muss die Waschautomatik neu
gestartet werden, wenn der Wasserfluss unterbrochen wird.
Dadurch wird sichergestellt, dass das richtige Ventil in der
Doppeldise geoffnet ist.

Reinung und Wartung

A

-

=]

Spulen Sie den Roboter nach dem Gebrauch grindlich ab.
Verwenden Sie keinen Hochdruckwasserstrahl.

Die Batterien miissen in einem gut geliifteten Bereich, der frei von
brennbaren Materialien ist, aufgeladen werden.

Waéhrend der Wartung, muss der Roboter ausgeschaltet sein.

Nur qualifiziertem Personal ist es gestattet, Reparaturen am
Roboter auszufiihren.

Gefahr des Umkippens

Transportieren Sie den Roboter nicht in der Parkposition, wenn der
Boden zur Seite hin um mehr als 20 Grad geneigt ist.

Wenn der Turm um 90 Grad von der Mittelstellung gedreht und das
Teleskop und der Arm sich in ihrer am weitesten ausgefahrenen
Position befinden, sollte der Boden nicht mehr als 5 Grad geneigt
sein (auch in Abhangigkeit davon, ob die Wasserdiise nach oben
oder unten gerichtet ist).

Waéhrend der Reinigung im in Abbildung 3 markierten Bereich
hinter dem Roboter besteht die Gefahr des Umkippens, in
Abhdngigkeit 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.

Wenn Sie das Transportrad verwenden, muss der Turm zentriert
werden.

Batteriekurzschluss

A

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.

72



DE

Eingebaute Sicherheitsvorrichtungen
Der Roboter verfiigt Gber ein eingebautes Sicherheitssystem mit mehreren
verschiedenen Alarmen. Wenn ein Stopp-Alarm eintritt, stellt der Roboter
unverziglich den Betrieb ein, schlieRt die Wasserdise und zeigt auf dem
Bedienpult einen Alarmtext an. Der Alarm muss bestatigt 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
e Kollisisonschutz wahrend des Betriebs wird durch jeden einzelnen
Motor festgestellt und erzeugt einen Alarm, wenn der Motor sich
nicht erwartungsgemal bewegt.

3. Technische Spezifikationen
Teilelibersicht

Ausleger

Antenne
Bedienerpult Magnetschalter
Arm
Diise

_ Fiihrungsrad (vorne)
<

Abbildung 2, Teile des Roboters

Technische Daten

Gesamtbreite: 680 mm (610 mm mit Spezialradern)
Gesamtlange, wenn eingezogen: 1930 mm

Gesamthohe, wenn eingezogen: 1610 mm

Max. Armreichweite: 4015 mm

Wirksamer Arbeitsbereich: bis zu 6 m ab der Mitte der Einheit
Gewicht: 270 kg
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Stromversorgung:

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

Elektromotoren:

24V DC (7 insgesamt)

Umgebungstemp.: 1°C bis 55°C (34°F bis 131°F)

Lagertemp.: ohne Wasser, -10°C bis 60°C (14°F bis 140°F)
Alarm: Alarm per SMS fiir den Fall eines Betriebsausfalls
Wasserversorgung: von einer externen Hochdruckreinigungseinheit
Duse: Rotor-Jet 0,55

Schlauchtrommel:

50 m Hochdruckschlauch (vom Roboter separate
betrieben). An eine normale Reinigungseinheit
angeschlossen.

Empfohlener Wasserdruck:

180-210 bar (18-21 MPa)

Empfohlener Wasserfluss:

15-18 I/min

Schallleistungspegel':

94 dB(A)

Zubehor

Ladegerat:

siehe die mit dem Ladegerat mitgelieferten separaten
Spezifikationen

Markierungen:

Design und Anzahl von der Installation abhangig

Duse:

Alternative Dusen kénnen vom Arbeitsbereich
abhdngen

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

Umfang

Teleskopreichweite: 4 m

1

weessdFiFRls

J

~

6 m inkl. Wasserdiise
(Nulldiise im Einsatz)

Abbildung 3, Armreichweite und sichere Turm704rbeitsre/chweite




DE

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/Saure-
Batterien. Der Roboter reinigt mit Hochdruckwasser (warm und kalt) mit oder ohne
Zusatzen. Das Wasser wird von einer externen Hochdruckwasserversorgung tber
einen 50-Meter-Schlauch bereitgestellt, der an eine Schlauchtrommel
angeschlossen ist, die separat vom Roboter entsprechend der Roboterbewegung
betrieben wird. Die Reinigung erfolgt tiber einen Teleskoparm, der mit einer
Reichweite von 4015 mm (der wirksame Arbeitsbereich einschliellich Wasserdiise
ist 6 m) 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 selbstdndig so viele Male, wie
dies fur ein zufriedenstellendes Reinigungsergebnis erforderlich ist, auszufiihren.

Start des Roboters

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

= a M
M u
SETTINGS
‘ Env:rologlc

Abbildung 4, Startbildschirm
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Hilfesystem

Jeder Bildschirm verfligt Gber eine mit einem Fragezeichen gekennzeichnete Taste,
wie in Abbildung 4 dargestellt. Wenn diese Taste gedriickt 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 Uber 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. Fiir 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 Gber 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 Ihnen 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.
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Joystick

° Der Joystick wird wahrend des Lehrprozesses bendtigt. Der Joystick ist

l liber 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 Rickseite 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, einschlieflich des Ein- und Abschaltens des Wassers. Siehe Abbildung 5
fiir eine Ubersicht Giber den Joystick.

Wasser ein/aus

Abbildung 5, Joystick
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6. Ubersicht iiber die verschiedenen Bewegungen

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

Roboter vorwirts/riickwirts

Bewegen Sie den Joystick Schaft
vorwiirts/riickwidrts, wihrend Sie die
Tasten 1 und 2 gleichzeitig driicken

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/riickwiirts

Teleskop raus /rein
Das Teleskop kann aus seiner
Parkposition 0 in die Position 425 laufen

Bewegen Sie den Joystick Schaft
vorwiirts/ riickwdrts, wéhrend Sie die
Taste 1 driicken.

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
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Arm raus/rein Diise rechts/links

Der Arm beginnt aus der Startposition, Die Duse kann sich um 360° in beide
parallel zum Ausleger (Position ca. Richtungen drehen. Die Dise ist

-55). Der Arm kann bis ca. 315 auf geparkt, wenn der Arm geparkt ist und

Position 1100) ausgefahren werden, so die Diiese nach unten weist
dass er zur Decke weist.

Bewegen Sie den Joystick-Schaft nach
Bewegen Sie den Joystick- Schaft nach rechts/links, wéhrend Sie die Taste 2
rechts/links, wéihrend Sie die Taste 1 driicken
driicken.

7. Lehren

Markierungen

Der Reinigungsprozess erfodert magnetische Positionsmarkierungen. Die
Positionsmarkierungen, die eine S- oder U-Form aufweisen konnen, 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 libertragen.

® e Lesen Sie vor der Programmierung den Abschnitt Lehrtipps
l 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 kénnen, 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 Fiihrungsrader
eingestellt werden und wie viele Markierungen installiert wurden. Stellen Sie
sicher, dass der Roboter sich beim Driicken von Start innerhalb von 1 Metern
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vor der ersten Markierung befindet. Der Roboter bewegt sich nun vorwérts 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
rickwarts 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 kdnnen. 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 maochten, kénnen Sie Programme I6schen oder hinzufligen.

Siehe Abbildung 6 fiir ein Beispiel des Standort-Layouts.

BODEN L BODEN BODEN L

ZUERST LINKS ZULETZT
Markierung=my | MIN. 100 CM

S —p

CANG, |GANG GANG BODEN
Futtertrog = MIN. 65CM || ninten QBODEN - -y oy ZULETZT

BODEN R Mit gutem| BODEN BODEN R

ZUERST Ergebnis:| | | RECHTS ZULETZT

m

Abbildung 6, Beispiel fiir das Layout eines Schweinestalles

Automatische Waschung

1. Eswurden 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 kénnten

5. Die Hochdruckreinigungseinheit wird hochgefahren

z Folgendes ist vor der Reinigung zu priifen:
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6. Das Wasser ist mit dem Hochdruckreiniger verbunden

7. Der Hochdruckschlauch ist frei bewegbar und mittig hinter der
Schlautrommel gesichert

8. Das Ladegerat wurde getrennt

9. Die Fuhrungsrader sind korrekt angebracht, siehe Bildchirm.

10. Sie wissen, wo Sie mit dem Reinigungsprozess beginnen missen, prufen
Sie die erste Positionsmarkierung

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

Um einen Arbeitsablauf zu starten (automatische Waschung), wéhlen Sie auf dem
Startbildschirm START. Wahlen Sie zuerst den zu betreibenden Standort. Wahlen
Sie dann die zu verwendenden Rezepturen in der Reihenfolge, wie sie anzuwenden
sind. 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 zurtickkehren.

Abbruch

Eine automatische Waschung kann auf zwei Arten vor Beendigung abgebrochen

werden:

e Wenn Sie Stop drlicken, 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 geldscht

wird.

8. Lehrtipps

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

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

3. Das Lehren des Progamms sollte in schmutzigen Stallen erfolgen, um den Verlauf
des Wasserstrahls zu Gberprifen.

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

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

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

7. Passen Sie auf und vermeiden Sie eine Beschadigung der Schlauchausriistung;
halten Sie die Dise in der richtigen Distanz.

8. Halten Sie die Dise in einem Abstand, in dem Sie tGber den richtigen
Wasserdruck und die richtige Sprihbreite verfiigen, um die fiir das Programm
vorgesehene Aufgabe zu verwalten. Ein geringerer Abstand sorgt fir mehr Druck,
fiihrt aber zu mehr Bewegungen aufgrund des schmaleren Sprihstrahls.

9. Es ist wichtig, dass keine gréReren Hindernisse vorhanden sind, die das
Flihrungsrad wahrend der Bewegung im Reinigungsprozess stéren kdnnten. Dies
kénnte dazu fiihren, dass der Roboter rutscht oder sich dreht und seine genaue
Position verliert. (Um dies zu vermeiden, sollten zuséatzliche Positionsmarkierungen
verwendet werden.)

10. Wenn Sie eine Doppeldise verwenden, passen Sie beim einschalten des
Wassers auf, dass Sie die richtige Diise 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 fir mindestens 5 Sekunden und schalten Sie erst dann das Wasser ein.

11. Probieren Sie den Lehrprozess effektiv an neuen Stallen aus. Die

Zeitmessung fur jeden Stall ist ein gutes Arbeitsmittel. Es ist wichtig, den Stall in
kleinere Abschnitte zu unterteilen. Es ist sehr einfach, die Konzentration fir 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
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Finishing-Stalles gewaschen und als Programm gespeichert. Beschranken Sie sich
auf Standardstélle, d. h. den Stalltyp, von dem Sie viele haben. Es ist ein haufiger
Fehler, den Lehrprozess beim ersten Mal in einem besonderen Stall oder einem
halben Stall auszufiihren, wenn Sie in einem neuen Abschnitt sind.

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 fur Sie sinnvoll ist, sich Notizen dartber
zu machen, wie es nach der letzten Reinigung funktionierte, damit Sie sich daran
erinnern, was Sie tun mdchten. Vielleicht waren Sie mit dem Boden im rechten
Stall nicht zufrieden und mdchten 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 fur 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 Standardstallen 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 néchsten Schritt zu planen.

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

9. Wartung

Nach dem Gebrauch sollte der Roboter mit einem Wasserschlauch griindlich
gereinigt werden. Die Batterien sollten nach dem Waschen des
Reinigungsroboters vollstdndig aufgeladen werden. Als Faustregel gilt: Laden Sie
die Batterien so lange auf, wie der Roboter beim Reinigen im Einsatz war. Lagern
Sie den Roboter an einem gut geliifteten und frostfreien Bereich.

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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10. Europaische konformitatserklarung
Wir,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 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
malgeblichen Dokumenten Ubereinstimmt:

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, Rapsgatan 33 7545 Uppsala Schweden aufbewahrt.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Informacion importante

Simbolos usados en el manual

C Informacion relacionada con la seguridad se muestra en la casilla gris
con un tridngulo rojo

° Informacién importante se muestra en la casilla gris marcada con el
l simbolo de informacion

Uso previsto
El robot estd disefiado para su uso seguro, siempre que se opere de acuerdo con el
manual del usuario.

EVO Cleaner es un robot de limpieza automatico que esta destinado a reemplazar
la limpieza manual de alta presion, por ejemplo, la limpieza de corrales.

Cualquier otro uso del robot es inapropiado. El incumplimiento de las instrucciones
de este manual podria provocar accidentes y dafos a las personas, el medio
ambiente o los animales.

Tipo de robot

La informacidn contenida en este manual se aplica al tipo de robot denominado
EVO Cleaner. El robot tiene una placa de maquina que muestra la marca CE, el tipo
de robot, el nUmero de serie, el afio de fabricacion y otra informacién importante,
como se muestra en la Figura 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar (MOt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figura 1, placa de mdquina

Restricciones de uso
e EVO Cleaner puede ser usado solo por el personal autorizado.
e EVO Cleaner puede ser usado solo de acuerdo con las instrucciones contenidas

en este manual.
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2. Seguridad

Instrucciones de seguridad
i Es importante que el uso del robot cumpla con las instrucciones y
advertencias de seguridad contenidas en este capitulo. Léalas incluso
M si ya esta familiarizado con el uso del robot.

En este manual se proporciona informacion importante sobre el uso seguro y el
mantenimiento del robot. El manual del usuario debe considerarse como parte
del producto y debe mantenerse accesible. El robot estd disefiado de conformidad
con las normas y directivas aplicables. La informacidn respectiva actualizada se
encuentra en la declaracién de conformidad (documento CE). Se deben seguir las
instrucciones de este manual para garantizar que se mantenga la seguridad y el
rendimiento del robot.

c e No estd permitido quitar o modificar los elementos de disefio de
dispositivos de seguridad en el robot y los accesorios.

e e Las reparaciones del robot solo pueden ser realizadas por el
= personal autorizado.
Advertencias

Los dispositivos de seguridad y las etiquetas de advertencia del robot estan
diseflados para evitar accidentes. La responsabilidad principal del uso seguro recae
en las personas que usan, mantienen o realizan reparaciones en el robot.

Para garantizar un uso seguro, se deben seguir y respetar las instrucciones y
advertencias.

Interruptor de parada de emergencia

Como precaucion adicional, esta instalado un interruptor de parada de
emergencia, al alcance de la mano debajo de la pantalla tactil. Si se presiona el
interruptor, el robot y el chorro de agua se detendrdn inmediatamente.

Transporte del robot

Durante el transporte del robot con un vehiculo (por ejemplo, con un
& camién o un remolque):
e Elrobot solo debe transportarse en posicion vertical, encendido,
fijado de forma segura para que el robot no pueda volcar ni sufrir
:/g% ningun otro dafio mecanico.
e Sjse sospecha un mal funcionamiento debido a un accidente
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durante el transporte, el funcionamiento del robot debe verificarse
antes de que se ponga en uso.

Si es necesario, el robot debe levantarse en el chasis.

Durante el transporte, asegure el robot con el chasis.

Mover el robot

ke >

El robot solo debe moverse cuando esté encendido.

El robot debe moverse solo con ambas manos en los manillares
cuando se usa el embrague.

Los métodos para mover el robot deben adaptarse al sueloy a las
capacidades personales.

Si el suelo estd inclinado (hacia arriba o hacia abajo), debe usarse el
motor, ino use el embrague ni la rueda de transporte!

Grabacion (programacion) e inicio del programa de lavado

> a4z > @@ > >

Antes de empezar la limpieza, la seccion debe estar libre de
personas (excepto la persona que realiza la grabacion) y animales;
los pasillos y corrales deben estar libres de obstaculos, las puertas y
los portones deben estar cerrados.

Las sefiales de advertencia deben colocarse en la entrada de la
seccion durante la limpieza.

La persona que lleva a cabo la grabacion debe usar protectores
auditivos, mascara respiratoria y gafas de seguridad. Otro equipo
recomendado es ropa protectora, botas y guantes.

Durante la grabacion, el operador debe mantener una distancia
segura de las partes méviles del robot y del chorro de agua a alta
presion.

Durante la grabacidn, el robot debe manipularse de tal manera que
el chorro de agua o las partes méviles del robot no entren en
contacto con elementos electronicos sensibles u otro equipo
sensible.

Al usar marcadores, estos deben estar firmemente fijados y deben
poder permanecer en la misma posicion durante todo el proceso de
limpieza.

Durante el uso de la boquilla doble/ dos etapas: rotativa o chorro.
El lavado automatico se debe reiniciar si el flujo de agua esta
interrumpido. Esto es necesario para garantizar que la valvula
correcta esté abierta.

89



Espafiol

Limpieza y mantenimiento

e Lave bien el robot después de su uso. No use agua a alta presion.
& e Las baterias deben recargarse en un area bien ventilada y libre de
materiales inflamables.
c-e e Durante el mantenimiento, el robot debe estar apagado.
e Las reparaciones del robot solo pueden ser realizadas por el
personal autorizado.

Riesgo de vuelco

tiene una inclinacion lateral de mas de 20 grados.
e Silatorre estd inclinada a 90 grados desde la posicion central y el
/’/ telescopio y el brazo estan en sus posiciones mas extendidas, el
ﬁ suelo no debe tener una inclinacién de mas de 5 grados
(dependiendo también de si el chorro de agua se dirige hacia arriba
o hacia abajo).
e Durante la limpieza detras del robot en el area marcada en la Figura
3, existe el riesgo de vuelco que depende del suelo y la posicion
del boom, del telescopio y del brazo. Si trabaja en esta area, la
recomendacion es tener el telescopio en su posicién mas retraida.
e Al usar la rueda de transporte, la torre debe estar centrada.

2 e No transporte el robot en la posicion de estacionamiento si el suelo

Cortocircuito de la bateria

Para evitar cortocircuitos al reemplazar las baterias, siempre retire
& primero el conector del polo negativo de la bateria conectada al robot.
Posteriormente, siempre vuelva a conectar este polo al final.

Dispositivos de seguridad integrados
El robot tiene un sistema de seguridad integrado con varias alarmas diferentes.
Si se produce una alarma de detencidn, el robot detendra inmediatamente la
operacion, cerrara el chorro de agua y mostrara un texto de alarma en la pantalla
tactil. La alarma debe confirmarse antes de que la operacién pueda
finalmente reiniciarse.
e La proteccion contra fallos de corriente se proporciona por un
fusible en la placa de circuito.
e La proteccion contra el bajo voltaje de la bateria se controla por el
ordenador y genera una alarma en este caso.
e La proteccion contra colisiones durante el funcionamiento se

detecta por cada motor individual y genera una alarma si el motor
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Nno se mueve como se esperaba.

3. Especificaciones técnicas
Vision general de los componentes

Antena

S
Pantalla tactil \magnético
Merg . e

Conector del cargador

Carrete de

Figura 2, componentes del robot

Datos técnicos

Boom

Brazo
—=
Torre
PELLLLLS

Baterias

Boquilla

_ Rueda de guiado (frontal)

Ancho total: 680 mm (610 mm con ruedas especiales)
Longitud en estado retraido: 1930 mm
Altura en estado retraido: 1610 mm
Alcance méaximo del brazo: 4015 mm

Rango de trabajo efectivo:

Hasta 6 m desde el centro de la unidad

Peso:

270 kg

Fuente de alimentacion:

24V DC (2 baterias de plomo acido a 12 V)

Motores eléctricos:

24V DC (7 en total)

Temperatura ambiente:

1°C to 55°C (34°F to 131°F)

Temperatura de almacenamiento:

Vacio de agua, -10°C a 60°C (14°F a 140°F)

Alarma:

Alarma por SMS en caso de una averia funcional

Suministro de agua:

Desde la hidrolimpiadora externa

Boquilla:

Rotor a propulsién a chorro 0.55

Carrete de manguera:

Manguera de alta presion de 50 m (operada por
separado del robot). Conectada a una hidrolimpiadora
normal.

91




Espafiol

Presién de agua recomendada: 180-210 bar (18-21 MPa)
Flujo de agua recomendado: 15-18 I/min
Nivel del potencia acustica’: 94 dB(A)
Accesorios
Cargador: véase especificaciones por separado que se

suministran con el cargador

Marcadores: disefio y cantidad en funcién de la instalaciéon

Boquilla: boquillas alternativas estan disponibles en funcién del
drea de trabajo

" Medido con boquilla rotativa y 190 bar de presién de agua

Alcance

©
Rango de telescopio: 4 m
1
" - wo0sss3iiils
L J
6 m incl chorro de agua
() (usando boquilla cero)

Figura 3, alcance del brazo y rango de trabajo seguro de la torre

4. Informacion general

Este manual de usuario, junto con el texto de ayuda en la pantalla tactil,
incluye toda la informacidn necesaria para preparar, grabar (programar),
administrar ubicaciones, programas y modos de proceder, realizar y finalizar un
proceso de limpieza. También incluye informacién necesaria sobre cémo usar el
robot de la mejor y mds segura manera.
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Breve descripcion del funcionamiento

El robot de limpieza obtiene su energia de 24 V de dos baterias de plomo acido de
12 V. El robot limpia con agua a alta presidn (tibia o fria) con o sin aditivos. El agua
se suministra desde una hidrolimpiadora externa, a través de una manguera de 50
m instalada en un carrete que el robot maneja por separado segiin como se mueva
el robot. La limpieza se realiza mediante un brazo telescépico, movible en todas
las direcciones, con un alcance maximo de 4015 mm (el rango de trabajo efectivo,
incluido el chorro de agua, es de 6 m). Al usar el joystick, se puede ensefiarle al
robot a moverse y a limpiar de manera satisfactoria. Después de esta operacidn
de ensefianza, el robot podra realizar los movimientos por si mismo tantas veces
como sea necesario para lograr un resultado de limpieza satisfactorio.

Arranque del robot

El interruptor principal se encuentra en el lado derecho de la pantalla tactil.
Cuando el robot se enciende, el proceso de arranque tarda unos 30 segundos.
Cuando se muestra la pantalla reproducida en la Figura 4, el robot esta listo para

funcionar.
= 8 M

7

MANUAL START

SETTINGS

| Envirologic

Figura 4, pantalla de inicio

Sistema de ayuda

Cada pantalla tiene un botdn con un signo de interrogacién, como se ve en la
Figura 4. Al presionar ese botdn, se mostrara el texto de ayuda relevante en la
pantalla.

Carga del robot

Al cargar las baterias, el robot de limpieza debe estar apagado. Las baterias no se
pueden cargar cuando el robot esta encendido.

El cargador debe estar conectado al robot antes de conectarse a la toma de
corriente. Cuando el cargador estd conectado a la toma de corriente, solo se debe
encender el indicador de estado de color naranja. Consulte el manual del cargador
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para mas detalles.
Para prolongar la vida util de la bateria, el robot de limpieza siempre debe estar
conectado al cargador cuando no se utiliza.

5. Manipulacidon

Modo manual

El modo manual significa usar el robot de limpieza sin un proceso de ensefianza
previo. El modo manual se utiliza, por ejemplo, cuando el robot se traslada de su
lugar de almacenamiento a la casa para limpiarlo.. Antes de moverse, el robot debe
estar encendido. El modo manual se establece desde la pantalla de inicio. Cuando
esta en modo manual, el robot de limpieza puede se operado usando los botones
de | pantalla tactil o el joystick.

Le recomendamos que utilice el modo manual para familiarizarse con el joystick y
con diferentes movimientos.

Mover el robot

El robot se puede mover manualmente, ya sea con la mano o utilizando los
motores para el transporte. Para el transporte sin alimentacién, el robot se
desacopla utilizando el mango del embrague en el lado derecho del manillar. El
robot también se puede operar manualmente usando el motor de transporte
desde la pantalla tactil o el joystick. Para que sea mas facil mover o girar el robot,
se puede usar la rueda de transporte, de acuerdo con la Figura 2. Esto también se
controla en la pantalla manual.

c Si el suelo esta inclinado hacia usted o contra usted, debe usar el motor,
ino use el embrague ni la rueda de transporte!

Ademas, hay que seguir las instrucciones de la seccion Seguridad.
Joystick

° El joystick es necesario durante el proceso de ensefianza. El joystick se

l conecta al robot de limpieza a través de un cable de seis metros, lo que
facilita el proceso de ensefianza y se evita la contaminacién no deseada
por estiércol o la colisidn con el brazo telescépico del robot.

El joystick estd conectado a la toma de color negro, que se encuentra debajo del
capo en el lado trasero derecho del robot de limpieza, véase la Figura 2. El enchufe
debe girarse 90 grados para un anclaje seguro cuando esté conectado. El joystick
se usa para controlar todos los movimientos del robot de limpieza,

incluido el encendido y apagado del agua. Véase la Figura 5 para obtener una
descripcion general del joystick.
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ierda

<=y=p

Agua encendida/apagada

Izqu

Figura 5, joystick

6. Informacidn general sobre diferentes acciones

° Las direcciones de movimiento se describen en este manual como se
l ven desde atras del robot.

Robot hacia adelante / hacia atras Telescopio fuera / dentro

El telescopio puede ir desde su posicion
Mueve el eje del joystick hacia de aparcamiento 0 hasta la posicidn
delante / hacia atrds presionando los 425,
botones 1y 2 a la vez Mueve el eje del joystick hacia delante

/ hacia atrds presionando el boton 1
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Boom hacia arriba / hacia abajo

El boom se mueve unos 100° de abajo
hacia arriba. La posicién de
aparcamiento debe ser horizontal
(aproximadamente la posicién 700).

Mueve el eje del joystick hacia atrds /
hacia adelante

Brazo fuera / dentro

El brazo comienza desde su posicion de
aparcamiento paralela a el boom
(posicion aproximadamente -55). El
brazo puede salir unos 315° (hasta la
posicion 1100), por lo que apunta
hacia el techo.

Mueve el joystick hacia derecha e
izquierda presionando del boton 1

Torre a la derecha / a la izquierda

La torre puede ir unos 200° en ambas
direcciones (posiciones +1000) desde su
posicion de aparcamiento hacia
adelante (aproximadamente la posicion
0).

Mueve el eje del joystick a la derecha /
a la izquierda

Boquilla a la derecha / a la izquierda
La boquilla puede girar 360° en ambas
direcciones. La boquilla esta aparcada
cuando el brazo estd aparcado y la
boquilla apunta hacia abajo.

Mueve el joystick a la derecha e
izquierda presionando el boton 2

7. Enseflanza

Marcadores
El proceso de limpieza requiere marcadores de posicion magnéticos. Los
marcadores de posicién que pueden tener forma de S o U se colocan en un
soporte, montado en el equipo antes de que tenga lugar el proceso de

limpieza. El robot de limpieza llega a los marcadores durante el proceso de limpieza
y la informacién sobre la posicién se transfiere al ordenador.
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° e Antes de programar, lea la seccion Consejos sobre la ensefianza

e |a programacion debe hacerse en un corral sucio con presién de
agua de trabajo.

e Cualquier pausa durante el proceso de programacion no aparecera
durante la limpieza automatica. Por lo tanto, la programacion se
puede llevar a cabo de forma relajada, sin necesidad de
apresurarse.

Grabaciones
Para poder ejecutar el robot automaticamente, se deben indicar tres cosas al
robot: UBICACION, PROGRAMA y MODO DE PROCEDER.

La UBICACION es un mapa de como se ve la ruta, que el robot debe recorrer. El
proceso comienza dando un nombre a la ubicacidn, p. ej. “ACABADO 2-5”,
indicando en qué lado estan colocadas las ruedas de guia y cuantos marcadores

se han instalado. Antes de arrancar, asegurese de que el robot esté a menos de

1 metro antes del primer marcador. El robot ahora esta avanzando, registrando
donde estan estos marcadores. Siga al robot y asegurese de que todos los
marcadores estén registrados correctamente y que las ruedas no patinen. Después
del ultimo marcador, el robot girara hacia atras y retrocedera a la posicion inicial
detras del primer marcador.

El PROGRAMA es el procedimiento de limpieza, donde el joystick se usa para
manipular el robot. Estos programas se almacenaran en la ubicacién elegida.

El MODO DE PROCEDER tiene hasta 14 programas que se pueden usar en cada
marcador en la ubicacidn. Elija el programa de una lista, coldquelo en el lugar
correcto de la pantalla y cuando haya colocado todos los programas que desea
ejecutar con este marcador, pase al siguiente. Los programas elegidos en el
marcador anterior permanecen como predeterminados, si necesita hacer cambios,
puede eliminar o agregar programas.

Véase Figura 6 para un ejemplo de disefio de ubicacion.

SUELO
OLTIMo
SUELO SUELO|| !
PRIMER

Marcador=my | MIN. 100 CM
—l

SUELO SUELO SUELO PASILLO

PASILLO S
Bandeja de pienso= MIN. 65 M || Tastro =PAS|U-° - - ULTIMO

SUELO conbuen || | SUELO D sueLo
resultado:

PRIMER o tado Vv

D

Figura 6, ejemplo de disefio de un corral de cerdos
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Lavado automatico

Antes de limpiar, verifique lo siguiente:
& 1. Ningun soporte sujeta marcadores ha sido movido o falta.

2. Cada marcador de posicién magnética estd fijado en un soporte correcto

3. El brazo del sensor magnético esta colocado a 5 cm del centro de los
marcadores magnéticos

4. El area a ser limpiada esta libre de obstaculos que puedan interrumpir el
proceso de limpieza

5. La hidrolimpiadora estd conectada a la corriente.

6. Elagua esta conectada a la hidrolimpiadora

7. Lamanguera de alta presién se mueve libremente y esta asegurada en el
medio detras del carrete de la manguera.

8. El cargador estd desconectado.

9. Lasruedas de guiado estdn colocadas en la posicidn correcta, véase la
pantalla.

10. Usted sabe dénde comenzar el proceso de limpieza, verifique el primer
marcador de posicion

11. Eldarea a ser limpiada estd libre de personas y animales.

Para comenzar a ejecutar un esquema de trabajo (lavado automatico) seleccione
INICIAR (START) en la pantalla de inicio. Primero seleccione qué ubicacion ejecutar.
Seleccione qué modos de proceder usar en el orden en que deben ejecutarse.
Antes de comenzar el lavado, asegurese de que el robot estd a 1 metro del primer
marcador de posicidn. Asegurese de que las ruedas de guiado estén en contacto
con la pared en el costado del pasillo donde se encuentran los marcadores.
Después de encontrar el primer marcador, el robot ejecutard automaticamente la
lista de modos de proceder y programas. Entre cada modo de proceder, el robot
volverd al primer marcador.

Cancelacion

Un lavado automatico puede ser cancelado de dos formas antes de que se termine:
® Al presionar “STOP”, el robot finalizara el programa actual antes de parar
® Al presionar “PAUSE” o el interruptor de parada de emergencia, el

programa se detendra enseguida, si esta presionado el boton “STOP”.

Si se ha presionado el interruptor de parada de emergencia, el lavado continuara

inmediatamente si se restablece el interruptor de parada y la alarma se borra en la

pantalla.

8. Consejos sobre el aprendizaje

1. El proceso de ensefianza debe llevarse a cabo usando agua a presién, porque el
brazo se ve afectado por la energia del agua que fluye.
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2. Evite la retraccion del telescopio cuando el brazo esté en su posicion maxima
elevada, ya que esto causa un alto nivel de tension en el motor telescépico.

3. La ensefianza de los programas debe realizarse en corrales sucios para poder
observar la trayectoria del chorro de agua.

4. Asegurese de que en un corral no haya obstaculos locales, como equipos de
extraccion de gas, postes, etc. Si es asi, el proceso de ensefianza debe llevarse a
cabo en este corral para evitar colisiones.

5. Mantenga un poco de espacio libre (aprox. 15 cm) del equipo y accesorios
durante el proceso de ensefianza. Esto es importante al cambiar la posicién del
boom, para evitar colisiones si el robot de limpieza tiene una posicion ligeramente
diferente durante el proceso de limpieza. También puede haber una discrepancia
en el equipo al pasar de un corral a otro.

6. Si no es posible tener en cuenta el punto 5, debido a la falta de espacio o
problemas similares, usted debe considerar alejarse del area donde se podria
ocurrir una colision antes de cambiar la altura del brazo, por ejemplo, o retraer el
telescopio. De esta manera, puede estar seguro de que no habra una interrupcion
de la produccion debido a colisiones, incluso si algunas partes del brazo tocan el
equipo.

7. Tenga cuidado y evite dafiar el equipo; mantenga la boquilla a la distancia
correcta.

8. Mantenga la boquilla a una distancia cuando tenga la presion del agua y el
ancho del rociado para administrar la tarea que ha planificado para el programa.
Estar mds cerca de las superficies da mas presion, pero también da como resultado
mas movimientos debido a una pulverizacidon mas estrecha.

9. Es importante que no haya obstaculos importantes en una posicion que pueda
interferir con la rueda de guiado durante el movimiento en el proceso de
limpieza. Esto podria hacer que el robot patine o gire y pierda su posicion exacta.
(Para evitarlo, se puede usar marcadores de posicion adicionales).

10. Si esta utilizando una boquilla doble, tenga mucho cuidado al abrir el agua, de
modo que se elija la boquilla correcta. Cuando cambie la boquilla, cierre el agua,
mueva el brazo a una posicién horizontal, gire la boquilla, haga funcionar la torre,
el boom, el telescopio o la maquina durante al menos 5 segundos y solo luego abra
el agua.

11. Intente realizar el proceso de ensefianza para nuevos corrales de manera
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eficiente. La medicion del tiempo para cada corral es una buena herramienta de
trabajo. Es muy importante dividir un corral en partes mas pequefias. Es muy facil
mantener la concentracion durante unos minutos, pero después de un tiempo se
pierde el enfoque y se comienza a cometer errores.

iSiempre haga un programa para limpieza gruesa y uno para limpieza fina!

En la primera sesion de programacion, los suelos del corral a ser limpiados se
lavaran y guardaran como un programa. Limitese a los corrales estandar, es decir,
del tipo del que tenga muchos corrales. Es un error obvio llevar a cabo la
ensefanza en un corral especial o un medio corral por primera vez cuando usted se
encuentra en una nueva seccion.

12. La préxima vez que limpie una seccion similar a la que instalo el robot, debe
rehacer el peor programa. Esto significa que es util que tome algunas notas sobre
como esto funciond después de la limpieza la ultima vez, para que recuerde lo que
quiere hacer. Tal vez usted no estaba satisfecho con el suelo del corral derecho,
entonces, vuelva a ensefiar ese programa. Si lo hace de esta manera, tardara
entre 15 y 30 minutos en ensefiar durante cada sesion de limpieza en el futuro.

El resultado sera que reducird constantemente el tiempo de limpieza, mejorara el
resultado y también aprendera a usar el robot de la manera mas efectiva. Cuando
esté completamente satisfecho con los corrales estandar, es hora de llevar a cabo
la ensefianza sobre el resto.

13. Las pausas durante el proceso de ensefianza no se registran, por lo que hay
mucho tiempo para planificar el proximo movimiento.

14. Durante la limpieza automatica, el movimiento posterior comenzara un poco
antes de que se realice el movimiento anterior, lo que significa que el robot
redondeara las esquinas. Durante el lavado automatico, esto podria conducir a
movimientos de boquilla un poco mas cortos en comparacion con los movimientos
que le enseid al robot. La conclusion seria siempre hacer que los movimientos de
la boquilla sean un poco mas largos de lo necesario.

9. Mantenimiento

Después del uso, el robot se debe limpiar a fondo con una manguera de agua sin
presién. Las baterias deben cargarse completamente después de que el robot de
limpieza haya estado lavando. Como regla general, cargue las baterias durante

el tiempo que el robot haya estado lavando. Almacene el robot en un local bien
ventilado y protegido contra el frio.

2 ® No use agua a alta presion para limpiar el robot.

e Cuando el robot no esta en uso, debe mantenerse en un area libre
de heladas.
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10.Declaracion Europea de conformidad
Nosotros,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SUECIA

Teléfono. +46 18 39 82 30,

declaramos bajo nuestra exclusiva responsabilidad que el producto:

EVO Cleaner, numero de articulo 08xxxxxxx

al que se refiere esta declaracién cumple con las siguientes normas u otros
documentos normativos:

Directiva 2006/42/CE del Consejo relativa a las maquinas
Directiva 2014/30/UE del Consejo relativa a la compatibilidad electromagnética
El Archivo de Construccion Técnica requerido por esta Directiva se mantiene en la

sede corporativa de Envirologic AB, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala Suecia.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

N

Martin Pamrin, CEO
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1. Tarkeita tietoja

Tassa kasikirjassa kaytetyt symbolit

c Turvallisuuteen liittyvaa tietoa nakyy harmaassa lokerossa, joka on m
erkitty punaisella kolmiolla

° Tarkeda tietoa nakyy harmaassa lokerossa, joka on merkitty
tietosymbolilla

Kayttotarkoitus

Robotti on suunniteltu olemaan kayttoturvallinen, mikali sitd kaytetdan
kadyttdoppaan mukaisesti. EVO Puhdistin on automaattinen puhdistusrobotti,

joka on tarkoitettu korvaamaan manuaalisen suurpainepuhdistuksen, esimerkiksi
kynien puhdistamisen.

Kaikki muu robotin soveltaminen on epdasianmukainen. Jos taman kasikirjan
ohjeita ei oteta huomioon, tdma voi johtaa onnettomuuksiin ja aiheuttaa vahinkoa
ihmisille, ymparistolle tai eldaimille.

Robottittyyppi

Tiedot tassa kasikirjasssa soveltuvat EVO Puhdistimena viitattuun robottityyppiin.
Koneen levy on liitetty robottiin, joka ndyttaa CE-merkin, sarjanumeron,
valmistusvuoden ja muita tarkeita tietoja, ndytetdan Kuvassa 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5&ens .

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/N 08XXXXXX
Manufact. c €
year 20xx

X are | 210 bar [RmoeNt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Kuva 1, koneen levy

Kayttorajoitukset
e EVO Puhdistinta voi kdyttaa vain koulutettu henkil6sto
e  EVO Puhdistinta voidaan kdyttaa vain taman kayttdohjeen mukaisesti
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2. Turvallisuus
Turvallisuusohjeet

° On tarkeaa, ettd robotin kaytté mukautuu taman kappaleen
l turvallisuusohjeisiin ja varoituksiin. Lue tama silloinkin, jos jo olet
M tutustunut robotin kayttoon.

Tassa kasikirjassa annetaan tarkeita tietoja turvalliseen kdyttoon ja robotin
kunnossapitoon liittyen. Kayttdjan opas on otettava huomioon tuotteen osana ja
sen on oltava kdytettdvissa. Robotti on suunniteltu sovellettavien standardien ja
direktiivien mukautuvuudesta. Paivitetty tieto tasta loytyy
vastuunvapautuslausekkeessa (CE-asiakirja).Taman kasikirjan ohjeita on
noudatettava sen varmistamiseksi, ettd robotin turvallisuus ja suoritus pysyy ylla.

Q e Eiole sallittua poistaa tai muuttaa turvallisuuslaitteiden mallia
robotissa ja varusteissa.

e e Ainoastaan pateva henkildsto saa korjata robottia.
£
Varoitukset

Robotissa oleva turvallisuuslaitteet ja varoitusetiketit on suunniteltu ehkaisemaan
onnettomuuksia. Ne henkilot ovat vastuussa turvallisesta kaytosta, jotka kdyttavat,
kunnossapitdvat tai suorittavat korjauksia robotissa.

Turvallisen kdyton varmistamiseksi on ohjeita ja varoituksia noudatettava ja
kunnioitettava.

Hatapysaytyskytkin
Lisdvarotoimenpiteena asennetaan hatapysaytyskytkin helposti saavutettavissa
olevaan paikkaan operaattorin paneelin alle. Jos kyktkintd painetaan, robotti ja
vesisuihku pysahtyy heti.

Robotin siirto

Robotin siirron aikana ajoneuvolla (esimerkiksi rekalla tai trailerilla):
e Voin robotin siirtda vain pystyasennossa, kytkea paalle, turvallisesti
A kiinnittaa siten, etta robottia ei voida kdantaa ylosalaisin tai karsia
. mistadan muusta mekaanisen vahingon muodosta.
@ e Jos epailladn toimintavirhetta vahingon robotin vuoksi siirron
aikana, on sen toiminnallisuus tarkistettava ennen kuin se laitetaan
kayttoon.

104



FI

e Jos tarpeen, robotti on nostettava rungossa.
e Siirron aikana on robotti varmistettava rungon avulla.

Robotin liikuttaminen

e Robottia saa liikuttaa vain, kun se on kytketty paalle.

Robottia on liikutettava vain molemmilla kasilléd kahvoissa, kun

kaytetdan kytkinta.

e Menetelmia robotin liikuttamiseksi on sopeutettava maahan ja
henkildokohtaisiin kykyihin.

e Jos maa on jyrkasti kalteva (yl6spain tai alaspain), moottoria on

ke >

kaytettava, ala kayta kytkinta tai siirtolaikkaa!

Tallennus (ohjelmointi) ja robottiohjelman kdynnistaminen

e Ennen puhdistamista on alueelta poistettava ihmiset
(lukuunottamatta ne henkil6t, jotka suorittavat tallennuksen) ja
eldaimet; kdytavien ja karsinoiden on oltava esteettomia, ovien ja
porttien on oltava suljettuna.

e Varoitusmerkki on sijoitettava alueen sisdankayntiin puhdistamisen
aikana.

e Henkilon, joka suorittaa tallennuksen on kaytettava korvasuojia,
hengitysmaskia ja suojalaseja. Muut suositellut varusteet ovat
suojavaatetus, saappaat ja kasineet.

Tallennuksen aikana kayttdjan on pysyttava turvallisella etdisyydella
robotin liikkuvista osista ja suurpainevesisuihkusta.

¢ Tallennuksen aikana robottia on muunneltava siten, etta vesisuihku
tai robotin liikkuvat osat eivat koske herkkiin sahkaisiin osiin tai
muihin herkkiin varusteisiin.

e Kun kdytetadn merkitsimid, niiden on oltava tiukasti kiinnitettyja

ja kyettava pysymdan samassa asennossa koko puhdistusprosessin
ajan.

e Kaytettdessa kaksiasteista suutinta, automaattinen pesu tulee
kdynnistya, jos vesivirta on katkennut. Tama on tarpeen, jotta
kaksiasteisessa suuttimessa olisi avattu oikea venttiili.

> @ P> @@ k> >

Puhdistaminen ja kunnossapito

c e Huuhtele robottia huolellisesti kdyton jilkeen. Ala kiyta
suurpaineista vetta.
e Akkuja on ladattava uudelleen hyvin tuuletetussa paikassa, jossa ei
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ole paloarkoja materiaaleja.
Kunnossapidon aikana robotin on oltava poiskytkettyna.
e Vain pateva henkildsto saa suorittaa korjauksia robotissa.

e .
V=]

Kallistumisriski

o Al3 siirra robottia pysakdintiasennossa, jos maa kallistaa yli 20

& astetta sivullepain.

e Jos tornia kddnnetdan 90 astetta keskusasennosta ja teleskooppi ja

y varsi ovat pisimmassad asennossa, maan ei tulisi kallistua enemman,

‘{'fg kuin 5 astetta (riippuen myos siitd, onko vesisuihku suunnattu ylés
vai alas).

e Robotin takaosan puhdistuksen aikana merkitylld alueella Kuvassa
3 on kaatumisen vaara, joka riippuu maasta ja puomin, teleskoopin
ja varren asennosta. Jos talla alueella tydskennelldan on suositeltua
hankkia teleskkooppi sen kaikkein takaisinvedetyssa asennossa.

e Kun kdytetaan siirtolaikkaa, torni on keskitettava.

Akun oikosulku

poistettava liitin akun miinusnavasta, joka on liitetty robottiin. Sen
jalkeen on aina liitettdva tama napa viimeisena uudelleen.

2 Oikosulkujen valttamiseksi akkujen vaihdon yhteydesséa on aina

Sisddanrakennetut turvallisuuslaitteet
Robotissa on sisdanrakennettu turvallisuusjarjestelma, jossa on useampi erilainen
halytys. Jos pysaytyshalytys ilmenee, robotti pysdyttda toiminnan heti, sammuttaa
vesisuihkun ja ndyttda halytystekstin kdyttdjan paneelilla. Halytys on tiedotettava
ennen, kuin toiminta voidaan lopulta kdynnistda uudelleen.
e Virtavirheitd vastaan suojelu on sulakkeen antama piirilevylla.
e Matalaa akkujannitetta vastaan suojelu on hallittu tietokoneella ja
se halyttas, jos ndin tapahtuu
e Tormaystd vastaan suojelu toiminnan aikana on havaittu
jokaikisella moottorilla ja se halyttaa, jos moottori ei liiku
odotetulla tavalla.

106



3. Tekniset tiedot
Osien yleiskatsaus

Antenni

Kuva 2, robotin osat

Kayttdjan paneeli aneettikytkin l
—

FI

Puomi

Varsi
—

Siirtolaikka

Tekniset tiedot
Kokonaisleveys: 680 mm (610 mm erikoislaikkojen kanssa)
Pituus sisddn upotetussa tilassa 1930 mm
Korkeus sisdan upotetussa tilassa 1610 mm
Varren maksimiulotus: 4015 mm

Tehokas toimintakantama:

jopa 6 m laitteen keskelta

Paino:

270 kg

Virransyotto:

24V tasavirta (2 lyijyakut 12 V)

Sahkémoottorit:

24V tasavirta (yhteensa 7)

Sisdlampaotila:

Valilla 1°C ja 55°C (34°F ja 131°F)

Varastointilampdtila:

Tyhja vedesta, valilla -10°C ja 60°C (14°F ja 140°F)

Halytys: SMS-halytys toiminnallisen jakauman tapauksessa
Vedensyotto: Ulkoisesta suurpaineisesta puhdistuslaitteesta
Suutin: Roottorin suutin 0.55

Letkun tela: 50 m korkeapaineletku (toimii erikseen robotista).

Liitetty normaaliin puhdistuslaitteeseen.
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Suositeltu vedenpaine:

180-210 baaria (18-21 MPa)

Suositeltu vedenvirtaus: 15-18 I/min
Aanen virtaustaso': 94 dB(A)
Varusteet

Laturi: katso erikseen tekniset tiedot, jotka annetaan laturin
kanssa

Merkitseijat: malli ja maara riippuu asennuksesta

Suutin: vaihtoehtoiset suutimet voivat olla saatavissa, riippuen
tyoalueesta

T Mitattu roottorissa, jossa suihkusuutin ja 190 baarin vedenpaine

Saavuttaminen

Teleskoopin kantama: 4 m

1

veesss33333;

J

~

6 m mukaanl. vesisuihku
(Suutinta ei kayteta)

Kuva 3, varren ja turvallisen tornin tyékantaman saavuttaminen

4, Yleistietoa

Tama kasikirja, yhdessd ohjetekstin kanssa kdyttdpaneelissa, sisaltaa kaikki
tarpeelliset tiedot esivalmistamiseksi, tallennusten (opetusten) tekemiseksi,
paikkojen, ohjelmien ja reseptien kasittelemiseksi, puhdistusprosessin
suorittamiseksi ja niiden paattamiseksi. Se sisaltdd myos tarpeellista tietoa siitd,
kuinka kdytetdan robottia parhaalla ja turvallisimmilla tavalla.
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Lyhyt toiminnallinen kuvaus

Puhdistusrobotti saa sen 24 V virran kahdesta 12 V lyijyakusta. Robotti puhdistaa
suurpainevedellad (kuumalla tai kylmalld) lisdaineilla tai ilman. Vetta syotetdan
ulkoisesta suurpainevesisyotosta 50 m letkun kautta, joka on asennettu
letkukelaan, jota robotti soveltaa erikseen sen mukaan, miten robotti liikkuu.
Puhdistus suoritetaan teleskooppivarrella, joka liikkuu kaikkiin suuntiin, ja jonka
maksimi ulottuvuus on 4015 mm (toimivat tyoalue, joka sisaltda vesisuihkun on 6
m). Ohjaustankoa kayttamalla voit opettaa robottia liikkumaan ja

puhdistamaan tyydyttavalla tavalla. Taman opetustoiminnan jalkeen robotti pystyy
suorittaman liikkeitd omallaan niin monta kertaa, kun tarpeen saavuttaakseen
tyydyttavan puhdistustuloksen.

Robotin kdynnistaminen
Paakytkin 16ytyy oikealla puolella kdyttdajan paneelilla. Kun robotti kytketdan paalle,
kaynnistysprosessi kestda noin 30 sekunttia. Kun kuvaruutu Kuvassa 4 nakyy,
robotti on valmis toimintaan.

o ] [ M
[0 ]

MANUAL START

SETTINGS

Envirologic

Kuva 4, kdynnistyskuvaruutu

Apujarjestelma
Jokaisella kuvaruudulla on painike kysymysmerkilld, kuten Kuvassa 4 on naytetty.
Kun painetaan painiketta, oleelliset ohjetekstit ndakyvat kuvaruudulla.

Robotin lataaminen

Kun ladataan akkuja, puhdistusrobotti on kytkettdava pois paalta. Akkuja ei voida
ladata, kun robotti on paalla. Laturi on liitettava robottiin ennen kuin se liitetdaan
seinan [ahtoon. Kun laturi on liitetty seindn |1dhto0n ainoastaan oranssi tilavalo saa
olla paallekytkettyna. Katso laturin kasikirjaa tarkkojen tietojen vuoksi.
Puhdistusrobotin on aina oltava liitettyna laturiin, kun se ei ole kaytdssa, akun
kayttdian pidentamiseksi.
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5. Muuntelu

Kasitila

Kasitila tarkoittaa puhdistusrobotin kdytt6a ilman aikaisempa opetusprosessia.
Kasitilaa kaytetaan esimerkiksi, kun robottia siirretadn sen varastosta
puhdistettavaan taloon. Ennen siirtamista on robotti kytkettava paalle. Kasitila
saavutetaan kaynnistyskuvaruudusta. Kun ollaan kasitilassa, puhdistusrobottia
voidaan kayttda painikkeita kayttamalla kayttajan paneelilla tai ohjaustangolla.
Suosittelemme, etta kaytat kasitilaa tutustuaksesi ohjaustankoon ja eri liikkeisiin.

Robotin liikuttaminen

Robottia voidaan siirtdd manuaalisesti joko ihmisvoimalla tai kayttamalla
moottoreita siirtoon. Virrattomaan siirtoon on robotti irrotettava kytkinkahvaa
kayttamalla kasikahvan oikealla puolella. Robottia voidaan kayttda myos
manuaalisesti siirtomoottorin avulla kayttdjan paneelilla tai ohjaustangolla.
Tehddksesi robotin liikuttamisen tai kdantamisen helpoksi voidaan kayttaa
siirtolaikkaa, katso Kuvaa 2. Tata hallitaan my&s manuaalisella kuvaruudulla.

f Jos maa kallistuu sinua kohti tai poispdin on moottoria pakko kayttaa,
ala kayta kytkinta tai siirtolaikkaa!

Huolehdi my0s ettd noudatat ohjeita Turvallisuusjaksossa.

Ohjaustanko

° Ohjaustankoa tarvitaan opetusprosessin aikana. Ohjaustanko on liitetty

l puhdistusrobottiin kuusimetrisen kaapelin kautta, joka helpottaa
opetusprossessia ja haluamatonta saastumista lannalla tai robotin
teleskooppivarren tormaamista valtetaan.

Ohjaustanko on liitetty mustaan pistokkeeseen, joka I0ytyy kuvun alla takana
puhdistusrobitin oikealla puolella, katso Kuvaa 2. Pistoketta on kadnnettdva 90
astetta turvallisen kiristamisen vuoksi sen ollessa liitettynd. Ohjaustankoa kdytetan
puhdistusrobotin kaikkien liikkeiden hallitsemiseksi, mukaan lukien veden

paalle ja poiskytkemiseksi. Katso Kuvaa 5 ohjaustangon yleiskuvauksen vuoksi.
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Vesi paalle/pois

Kuva 5, ohjaustanko

6. Yleistietoja eri toimista

° Liikkeen suunnat tassa kasikirjassa on kuvattu robotin takaa katsottuna.

Robotti eteenpiin/taaksepdin Teleskooppi ulos/sisddn
Teleskoopista vi loppua sen pysakoity

Liikuta ohjaustangon akselia asento asentoon 425.

eteenpdin/taaksepdin, samalla

painamalla painiketta 1 ja 2 Liikuta ohjaustangon akselia

samanaikaisesti eteenpdin/taaksepdin, samalla

painamalla painiketta 1
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Puomi ylés/alas

Puomi liikkuu noin 100° alhaalta
(asento 0) yl6s (asento 1250).
Pysdkoidyn aseman on oltava vaaka-
suora (noin asento 700).

Liikuta ohjaustankoa taaksepdin/
eteenpdin

Varsi ulos/sisdan

Varsi kdynnistyy sen pysakoidysta
asennosta samansuuntaisesti puomin
kanssa (asento on noin -55). Varsi voi
menna ulos noin 315° (asentoon
1100), joten se kohd istuu kattoon.

Liikuta ohjaustangon akselia
oikealle/vasemmalle, kun samalla
painat painiketta 1

Torni ylés/alas

Torni voi menna noin 200°
molempiin suuntiin (asennot +1000)
sen pysakoidystad eteenpainasennosta
(noin asento 0).

Liikuta ohjaustangon akselia
oikealle/vasemmalle

Suutin oikealle/vasemmalle

Suutin voi kddntyd 360° molempiin
suuntiin. Suutin on pysakaoity, kun
varsi on pysakoity ja suutin kohdistuu
alaspdin .

Liikuta ohjaustangon akselia
oikealle/vasemmalle, kun samalla
painat painiketta 2

7. Opetus
Merkitsimet

Puhdistusprosessi vaatti magneettisia asemamerkitsimia. Aseman merkitsimet,
jotka voivat olla S tai U muotosia on sijoitettu sulkeisiin, kiinnitetty

talon varustesiin ennen puhdistusprosessin aloittamista. Puhdistava robotti
saavuttaa merkitsimet puhdistusprosessin aikana ja aseman tiedot siirretdan

tietokoneelle.
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e Ennen ohjelmoimista lue jakso “Opetusvihjeet”.

Ohjelmointi on suoritettava likaisessa k arsinassa, jossa on juokseva
vedenpaine.

e Kaikki tauot ohjelmointirosessin aikana jaavat ilmestymatta
automaattisen puhdistuksen aikana. Siksi ohjelmointi voidaan
suorittaa rennolla tavalla, jossa ei kiiretta.

(1]

Tallennukset
Voidaksesi ajaa robottia automaattisesti on ohjeistettava kolme asiaa robotille:
SIJAINTI, OHJELMA ja RESEPTI.

SUAINTI on kartta siitd, miltd polku, jolla robotti menee, nayttaa. Prosessi alkaa
antamalla sijainnille nimen, esim. “FINISHING 2-5”, ohjeen, milla puolella
opastuslaikka on asetettu ja kuinka monta merkitsijaa on asennettu. Varmista,
ettd robotti on 1 metrin pdassa ennen ensimmaistd merkitsijaa kun painetaan
kdynnistys. Robotti liikkuu nyt eteenpadin, tallentaa naiden merkitsijoiden paikat.
Seuraa robottia ja varmista, ettd kaikki merkitsijat on rekisteroity oikein ja etta
laikat eivat pyori. Viimeisen merkitsimen jalkeen robotti kddntyy taaksepain ja
liikkuu aivan takaisin alkuasentoon ensimmaisen merkitsijan taakse.

OHJELMA on puhtaampi toimenpide, jossa ohjaustankoa kdytetdadn robotin
muuntamiseksi. Naméa Ohjelmat varastoidaan valitussa paikassa.

RESEPTI on jopa 14 ohjelmaa, joita voidaan kayttda jokaisessa merkitsijdssa
sijannissa. Valitse ohjelma luettelosta, sijoita se oikeaan paikkaan kuvaruudulla ja
kun olet sijoittanut kaikki haluamasi ohjelmat, joita haluat ajaa tdman merkitsijan
avulla, menet seuraavaan. Edelliselld merkitsijalla valitut ohjelmat pysyvat o
letuksena, jos sinun on tehtava muutoksia jotka voit pyyhkia tai lisdtd ohjelmia.

Katso Kuvaa 6 sijainnin ulkonadn esimerkin vuoksi.

FLATTIA LATTIA LATTIA

L VASEN L

ENSIN ViIM

itsiji= my MIN. 100 CM
min.escm | | FAYTAVA | KAYTAVA KAYTAVAKERROS

LERRPS

Takana | KERROS VIM
Ruokatarjotin= y

LATTIA LATTIA JHyvilla LATTIA

R OIKEA [ tuloksil- R

ENSIN la:6m vim

v

Kuva 6, esimerkki sikakarsinan ulkonééstd
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Automaattinen pesu

Ennen puhdistamista, tarkasta seuraavat:
& 1. Ettd magneettisia sijainnin merkitsija kehyksia ei ole liikutettu tai ei puutu
2. Ettd jokainen magneettisen sijainnin merkitsijja on kiinteasti oikeasssa
kehyksessa
3. Ettd magneettinen kytkinvarsi on asetettu 5 cm etdisyydelle magneettisten
merkitsijoiden keskiosasta
4. Etta puh distattavalla alueella ei ole esteitd, jotka voivat estaa
puhdistusprosessia
5.  Ettd suurpaineinen puhdistuslaite on virroitettu
6. Etta vettd on liitetty suurpainepuhdistimeen
7. Ettad suurpainletku pystyy vapaasti liikkumaan ja se on keskiosassa turvattu
letkun kelan takana
8.  Etta laturi on irrotettu
9. Ettd opaslaikat on sijoitettu oikeisiin paikkohin, katso kuvaruutua.
10. Etta tiedat mista tulee aloittaa puhdistusprosessi, tarkasta ensin sijainnin
merkitsija
11. Ettd puhdistettava alue on vapaa ihmisista ja eldimista

Ajon tyoskentelyjarjestelman kdynnistamiseksi (automaattipesu) valitse START
kaynnistyskuvaruudulla. Valitse ensin, mika sijainti ajetaan. Valitse sitten mita
resepteja kaytetaan siina jarjestyksessa, jossa ne ajetaan.

Ennen pesun aloittamista, varmista, etta laitat robotin 1 metrin etdisyydele ennen
ensimmaisen sijainnin merkitsijaa. Varmista, ettad opaslaikat koskevat seinaa
kaytavan sivussa, jossa merkitsijat 16ytyvat. Kun ensimmainen merkitsija on
I6ytynyt, robotti suorittaa luetellut reseptit ja ohjelmat automaattisesti. Jokaisen
reseptin valilla robotti liikkuu takaisin ensimmaiseen merkitsijaan.

Keskeytys

Automaattipesu voidaan keskeyttdaa ennen, kuin se on lopettanut kahdella tavalla:

e  Kun painetaan seis, robotti lopettaa nykyisen ohjelman ennen pysayttamista

e Kun painetaan keskeytys tai Hatapysaytyskytkintd, ohjelma pysdhtyy heti, jos
seis-painike on painettuna.

Jos jata pysaytyskytkin on painettuna, pesu jatkuu valittémasti, jos seiskytkin

palautetaan ja halytys on pyyhitty kuvaruudulla.

8. Opetusvihjeet

1. Opetusprosessi on suoritettava tyopainetta kdayttamalla, koska varteen vaikuttaa
teho virtaavasta vedesta.
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2. Valta teleskoopin peruutusta, kun puomi on sen maksimissa korkeusasennossa,
koska se aiheuttaa suurta stressia teleskoopin moottorille.

3. Ohjelmien opetus on suoritettava likaisissa karsinoissa voidaksemme tarkkailla
vesisuihkun jalkea.

4. Varmista, ettei ole paikallisia esteitd yhdessa karsinassa, kuten
kaasunuutelaitetta, pystytukia, jne. Jos kuitenkin on, on suoritettava
opetusprosessi karsinassa torméayksen estamiseksi.

5. Sailyta pieni vali (noin 15 cm) talon laitteesta ja kiinnittimista opetusprosessin
aikana. Tama on tarkead, kun vaihdetaan puomin sijaintia, tormayksen
valttdmiseksi, jos puhdistusrobotilla on hieman eri paikka puhdistusprosessin
aikana. Voi myos ilmetéa eroavaisuuksia, kun menndan yhdesta karsinasta toiseen.

6. Jos sei ole mahdollista ottaa kohtaa 5 huomioon, tilanpuutteen tai vastaavien
ongelmien vuoksi, sinun on harkittava poismuuttoa siltd alueelta, joka voi aiheuttaa
tormayksen ennen puomin korkeuden muuttamista, esimerkiksi tai vetaa
teleskooppia takaisin. Talld tavoin voit olla varma, ettd ettei tuotannossa ilmene
pysahdyksia térmayksen vuoksi silloinkaan, jos jotkut varren osat koskevat
laitteeseen.

7. Huolehdi ja valta talon varusteiden vahingoittumista; pida suutinta oikealla
etaisyydella.

8. Pida suutin etdisyydelld, jossa sinulla on vedenpaine ja suihkun leveys siten,
ettd voit hoitaa suunnitellun tehtavasi. Pinnan laheisyys antaa enemman painetta,
mutta antaa tulokseksi liséliikkeita kapeamman suihkeen vuoksi.

9. On tarke3, ettei suuria esteitd ilmene siind kohdassa, jotka voisivat puutua
opaslaikkaan puhdistusprosessin liikeen aikana. Tama voisi aiheuttaa robotin
liukumisen tai syoksymisen ja sen tarkan sijainnin menettamisen. (Voit estda taman
kayttamalla lisdsijainnin merkitsijoita.)

10. Jos kaytat tuplasuutinta, ole hyvin varovainen veden paillekytkemisen
yhteydessa, jotta valittaisiin oikea suutin. Kun vaihdat suutimen, kytke vesi pois,
siirra varsi ulos vaakasuoraan asentoon, kddnna suutinta, aja tornia, puomia,
teleskooppia tai konetta sisdan ainakin 5 sekunnin ajan ja kytke vasta sitten vesi
paille.

11. Yritd suorittaa opetusprosessia uusille karsinoille tehokkaasti. Ajan mittaus

jokaiselle karsinalle on hyva tyévaline. On hyvin tarkeéa jakaa karsina pienempiin
osiin. On hyvin helppo yllapitaa keskittymistd muutaman minuutin ajan, mutta
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vahan ajan jalkeen menetetaan keskittyminen ja aletaan tehda virheita.

Suorita aina yksi ohjelma karkeaan puhdistukseen ja yksi hienoon
puhdistukseen! Ensimmaisessd ohjelmointi istunnossa, karsinassa viimeistellyt
lattiat pestdan ja tallennetaan ohjelmana. Rajoita itsedsi standardeihin karsinoinin,
esim, minkatyyppisia karsinoita sinulla sitten onkaan. On ilmeinen virhe suorittaa
opetus erikoiskarsinassa ensimmaistéa kertaa, kun olet uudessa jaksossa. to perform
the teaching process for new pens efficiently.

12. Seuraavan kerran, kun puhdistat jakson, joka nayttda samalta, kun mihin
asensit robotin, sinun on tehtava huonoin ohjelma uudelleen. Tama tarkoittaa, ettad
on kaytannollista sinulle tehda muistiinpanoja siitd, miten se toimi kun puhdistit
sen viimeksi, joten muistat sen, mitd haluat tehda. Ehka et ollut tyytyvadinen
lattiaan oikeanpuoleisessa karsinassa, joten opetat ohjelman uudelleen. Jos teet
sen talla tavoin, se kestaa 15 — 30 minuuttia jokaisen puhdistusjakson vililla.
Tuloksena saat sen, ettd lyhennéat puhdistuksen aikaa jatkuvasti, parannat tulosta
ja opit myos sen, kuinka robottia kdytetddn mahdollisimman tehokkaasti. Kun olet
tdysin tyytyvainen standardien karsinoiden kanssa, on aika suorittaa opetus
loppuihin.

13. Keskeytykset opetusprosessin aikana ei ole tallennettu, joten on paljon aikaa
suunnitella seuraavaa kohtaa.

14. Automaattisen puhdistuksen aikana seuraava like kdynnistyy hieman ennen,
kuin edellinen like on valmis, joka tarkoittaa, ettd robotti pyoristaa kulmat.
Automaattipesun aikana tdma voi johtaa hieman lyhyempiin suutimen liikkeisiin,
verrattuna niihin liikkeisiin, jotka opetit robotille. Johtop&atos olisi, ettd sinun tulisi
tehdé suutimen liikkeistdsi aina hieman pidemmat, kuin tarpeen.

9. Kunnossapito

Kayton jalkeen on robotti puhdistettava perusteellisesti vesiletkulla. Akut on
ladattava taysin robotin puhdistamisen jalkeen. Ota sdannoksi ladata akut, kunnes
robottia ei kdytetd pesuun. Sdilyta robotti hyvin tuulettavassa tilassa, joka on
suojattu pakkaselta.

é e Al3 kdyta suurta painetta robotin puhdistamiseen

e Kun robotti ei ole kdytossa sita on pidettava alueella, joka on
jaatymaton.
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10. Euroopan vastuuvapautuslauseke
Me,

Envirologic AB, jarj.nro.556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

RUQTSI

Puhelin nro. +46 18 39 82 30,

julistamme omalla vastuullamme, ettd tama tuote:

EVO Puhdistin, erien numero 08xxxxxxx

johon tdma julistus viittaa mukautuu seuraaviin standardeihin tai normatiiveihin
asiakirjoihin:

Euroopan parlamentin ja jarjeston Direktiivi 2006/42/EK (Toukokuu 17, 2006)
Koneistoon liittyen,

Euroopan parlamentin ja jarjeston Direktiivi 2014/30/EY (Helmikuu 26, 2014) on
Elektromagneettiseen mukautuvuuteen liittyen

Tassa direktiivissa vaadittava tekninen rakennustiedosto pidetaan Envirologic AB:n
paakonttorissa AB, osoitteessa Rapsagatan 33 754 54 Uppsalassa Ruotsissa.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Informations importantes

Signes utilisés dans le manuel

C Les informations relatives a la sécurité sont affichées dans une case
grise marquée d’un triangle rouge

° Les informations importantes sont affichées dans une case grise
marquée d’un symbole d’information

Utilisation prévue

Le robot est congu pour étre sOr a utiliser, a condition qu’il soit utilisé
conformément au manuel d’utilisateur. EVO Cleaner est un robot de nettoyage
automatique destiné a remplacer le nettoyage manuel a haute pression, par
exemple le nettoyage des cases. Toute autre utilisation du robot est inappropriée.
Si les instructions de ce manuel sont ignorées, cela pourrait entrainer des accidents
et des dommages aux personnes, a I'environnement ou aux animaux.

Type de robot

Les informations contenues dans ce manuel s’appliquent au type de robot appelé
EVO Cleaner. Une plaque est fixée au robot montrant la marque CE, le type de
robot, le numéro de série, I'année de fabrication et d’autres informations
importantes, comme le montre la Figure 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar (MOt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figure 1, plaque de machine

Restrictions d’utilisation
e EVO Cleaner ne doit étre utilisé que par du personnel formé
e EVO Cleaner doit étre utilisé conformément aux instructions de ce manuel
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2. Sécurité
Consignes de sécurité

° Il est important que l'utilisation du robot soit conforme aux
l instructions de sécurité et aux avertissements de ce chapitre. Lisez
M ceci méme si vous connaissez déja 'utilisation du robot.

Dans ce manuel, des informations importantes sont fournies concernant
I'utilisation et la maintenance en toute sécurité du robot.

Le manuel d’utilisateur doit étre considéré comme faisant partie du produit et doit
rester accessible. Le robot est congu conformément aux normes et directives
applicables. Des informations a jour a ce sujet igurent dans la déclaration de
conformité (document CE). Les instructions de ce manuel doivent étre suivies
pour garantir la sécurité et les performances du robot.

Q e |l estinterdit de retirer des dispositifs de sécurité et des accessoires
du robot ou de modifier leur conception.

e e Seul le personnel qualifié est autorisé a réparer le robot.
Y=<
Avertissements

Les dispositifs de sécurité et les étiquettes d’avertissement sur le robot sont congus
pour prévenir les accidents. La responsabilité principale d’une utilisation en toute
sécurité incombe aux personnes qui utilisent, entretiennent ou effectuent des
réparations du robot. Pour garantir une utilisation slre, les instructions et les
avertissements doivent étre suivis et respectés.

Bouton d’arrét d’urgence

Comme une mesure de précaution supplémentaire, un bouton d’arrét d’urgence
est installé, a portée de main sous le panneau de commande. Si l'interrupteur est
pressé, le robot et le jet d’eau s’arrétent immédiatement.

Transport du robot

Pendant le transport du robot avec un véhicule (par exemple avec un
camion ou une remorque):
A e Le robot doit uniquement étre transporté en position verticale,
. débranché, fixé en toute sécurité afin que le robot ne puisse pas se
@ renverser ou subir toute autre forme de dommage mécanique.
e Siun dysfonctionnement est suspecté en raison d’un accident
pendant le transport, le robot doit étre vérifié fonctionnellement
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avant sa mise en service.
Si nécessaire, le robot doit étre soulevé sur un chassis.
Pendant le transport, fixez le robot avec un chassis.

Déplacement du robot

ke >

Le robot doit étre déplacé que lorsqu’il est débranché.

Le robot doit étre déplacé avec les deux mains sur les poignées
lorsque I'embrayage est utilisé.

Les méthodes de déplacement du robot doivent étre adaptées au
sol et aux capacités du personnel.

Si le sol est fortement incliné, le moteur doit étre utilisé, ne pas
utiliser I'embrayage ou la roue de transport!

Précaution d’'emploi

O @® > >

P> @

Avant le nettoyage, la salle doit étre débarrassée des humains

(a I'exception de la personne effectuant I'enregistrement) et des
animaux; les couloirs et les cases doivent étre libres d’obstacles, les
portes doivent étre fermées.

Des panneaux d’avertissement doivent étre placés a I'entrée de la
section pendant le nettoyage.

La personne effectuant I'enregistrement doit utiliser des protections
auditifs, un masque respiratoire et des lunettes de sécurité. Autres
équipements recommandés: vétements de protection, bottes et
gants.

Pendant I'enregistrement, I'opérateur doit garder une distance de
sécurité par rapport aux pieces mobiles du robot et au jet d’eau a
haute pression.

Pendant I'enregistrement, le robot doit é&tre manipulé de maniere a
ce que le jet d’eau ou les pieces mobiles du robot ne soient pas en
contact avec des appareils électroniques sensibles ou d’autres
équipements sensibles.

Lorsque vous utilisez des marqueurs, ceux-ci doivent étre
solidement fixés, comme indiqué lors de la formation, et pouvoir
rester dans la méme position tout au long du processus de
nettoyage.

Lors de |'utilisation de la buse double, la machine de lavage
automatique doit étre redémarré si le débit d’eau est interrompu.
Cela permet d’ouvrir la vanne correcte dans la double buse.
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Nettoyage et entretiene

e Rincer soigneusement le robot aprées utilisation.
/L " \ Ne pas utiliser d’eau a haute pression.
e Les batteries doivent étre rechargées dans un endroit bien aéré et

o= libre de matériaux inflammables.
= e Pendant la maintenance et le rechargement, le robot doit étre
éteint.
e Seul le personnel qualifié est autorisé a effectuer des réparations
du robot.

Risque de renversement

e Ne pas transporter le robot en position de stationnement si le sol
& se penche de plus de 20 degrés sur le coté.
e Silatour est tournée de 90 degrés par rapport a la position centrale
// et le télescope et le bras sont dans leurs positions les plus
f\_‘% étendues, le sol ne doit pas se pencher a plus de 5.
e Lors du nettoyage derriere le robot dans la zone marquée dans la
Figure 3, il existe un risque de renversement qui dépend du sol et
de la position de la fleche, du télescope et du bras. Si vous
travaillez dans cette zone, la recommandation est de tenir le
télescope dans sa position la plus rétractée.
e Lorsque vous utilisez la roue pivot, la tour doit étre centrée.

Court-circuit de la batterie

Pour éviter les courts-circuits lors du remplacement des batteries,
& retirez toujours d’abord le connecteur du pole négatif de la batterie

connectée au robot. Par conséquent, reconnectez toujours

ce pole en dernier.

Dispositifs de sécurité intégrés
Le robot a un systéme de sécurité intégré avec plusieurs alarmes différentes. Si une
alarme d’arrét se produit, le robot arrétera immédiatement I'opération, arrétera le
jet d’eau et affichera un texte d’alarme sur I'écran de controle. L'alarme doit étre
enlevée avant que l'opération puisse étre redémarrée.
e La protection contre les défauts de courant est assurée par un
fusible sur le circuit.
e La protection contre la faible tension de la batterie est contrélée
par l'ordinateur et génére une alarme si cela se produit
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e La protection contre les collisions pendant le fonctionnement est
détectée par chaque moteur individuel et provoque une alarme si
le moteur ne se déplace pas comme il est prévu.

3. Spécificités techniques

Apercu des piéces

Interrupteur magnétique
Bi

Antenne

Ecran de controle

Figure 2, parties du robot

Données techniques

Roue pivot

Avant -Bras

Roue de guidage (avant)

—

Largeur totale:

680 mm (610 mm avec roues spéciales)

Longueur totale en état rétracté : 1930 mm
Hauteur totale en état rétracté : 1610 mm
Portée maximale du bras: 4015 mm

Portée de travail efficace:

jusqu’a 6 m du centre de l'unité

Poids:

270 kg

Source de courant:

24V DC (2 batteries plomb-acide a 12 V)

Moteurs électriques:

24V DC (7 en total)

Temp. ambiante:

1°C 3 55°C (34°F a 131°F)

Temp. de stockage:

Vide d’eau, -10°C a 60°C (14°F a 140°F)

Alarme:

Alarme par SMS en cas de panne de fonctionnement

Approvisionnement en eau:

Nettoyeur haute pression externe

Buse:

Rotabuse 0.55

Enrouleur:

Tuyau haute pression de 50 m (actionné séparément du
robot). Connecté a un nettoyeur haute pression.
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Pression d’eau recommandée: 180-210 bar (18-21 MPa)

Débit d’eau recommandé: 15-18 I/min

Niveau de puissance acoustique™ 94 dB(A)

Accessoires

Chargeur: voir les spécifitées séparées fournies avec le chargeur

Marqueurs: la conception et la quantité dépendent de la taille de
I'élevage

Buse: option possible : Rotabuse + Jet Crayon

" Mesuré sur le rotor avec rotabuse et pression d’eau de 190 bars

Portée

© Portée de télescope: 4 m
1
T - EEFYFEFEEEE ¥
L J
N\
6 my compris jet d'eau
) (Lorsquion utilise le jet crayo n)

Figure 3, portée de la plage de travail du bras et de la tour de sécurité

4. Informations générales

Ce manuel d’utilisateur, ainsi que les textes d’aide sur I’écran de controle,
comprennent toutes les informations nécessaires a la préparation, a
I'enregistrement (enseignement), a la gestion des emplacements, des
programmations, des menus, a I'exécution et a la fin d’un processus de lavage. Ils
comprennent également les informations nécessaires sur la maniere d’utiliser le
robot de la fagon la plus sire.
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Description fonctionnelle courte

Le robot de nettoyage obtient sa puissance de 24 V de deux batteries au plomb de
12 V. Le robot nettoie avec de I'eau a haute pression (chaude ou froide) avec ou
sans additifs. Leau est fournie par une pompe d’eau haute pression externe via un
tuyau de 50 m installé sur un enrouleur qui est exploité séparément par le robot
en fonction de la fagcon dont le robot se déplace. Le nettoyage est effectué par un
bras télescopique, mobile dans toutes les directions, avec une portée maximale de
4015 mm (la plage de travail efficace avec un jet d’eau est de 6 m). En utilisant la
manette, vous pouvez apprendre au robot a se déplacer et a nettoyer de maniére
satisfaisante. Aprés cette opération d’apprentissage, le robot pourra effectuer
lui-méme les mouvements autant de fois que nécessaire pour obtenir un résultat
de nettoyage satisfaisant.

Démarrage du robot

Linterrupteur principal se trouve sur le c6té droit du panneau de commande.
Lorsque le robot est allumé, le processus de démarrage prend environ 30
secondes. Lorsque I’écran de la Figure 4 est affiché, le robot est prét a fonctionner.

= a M

7

MANUAL START

SETTINGS
Envirologic
Figure 4, écran de démarrage

Systéme d’aide

Chaque écran a un bouton avec un point d’interrogation, comme le montre la
Figure 4. Lorsque vous appuyez sur ce bouton, les textes d’aide pertinents
s’affichent a I'écran.

Mise en charge du robot

Lors de la charge des batteries, le robot de nettoyage doit étre éteint. Les batteries
ne peuvent pas étre chargées lorsque le robot est allumé.

Le chargeur doit étre connecté au robot avant d’étre connecté a la prise murale.
Lorsque le chargeur est connecté a la prise murale, seul le voyant d’état orange
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doit étre allumé. Voir le manuel du chargeur pour plus de détails.
Le robot de nettoyage doit toujours étre connecté au chargeur lorsqu’il n’est pas
utilisé, afin de prolonger la durée de vie de la batterie.

5. Manipulation

Mode manuel

Le mode manuel signifie 'utilisation du robot de nettoyage sans processus
d’apprentissage préalable. Le mode manuel est utilisé par exemple lorsque le
robot est déplacé de son lieu de stockage vers le site a nettoyer. Avant de bouger,
le robot doit étre allumé. Le mode manuel est accessible de I'écran de démarrage.
En mode manuel, le robot de nettoyage peut étre actionné a I'aide des boutons
de I'’écran de contréle ou du joystick. Nous vous recommandons d’utiliser le mode
manuel pour vous familiariser avec le joystick et les différents

mouvements.

Déplacement du robot

Le robot peut étre déplacé manuellement, soit en utilisant la poignée de
débrayage, soit en utilisant les moteurs pour le transport. Pour le transport non
motorisé, le robot est débrayé a I'aide de la poignée d’embrayage sur le coté droit
de la console. Le robot peut également étre commandé manuellement a l'aide

du moteur de transport, fonction avancé / reculé sur I'écran de contréle ou avec
joystick. Pour faciliter le déplacement ou la rotation du robot, la roue pivot peut
étre utilisée, voir Figure 2. Ceci est également contrélé sur I'écran manuel.

Si le sol est incliné, le moteur doit étre utilisé, ne pas utiliser
& I'embrayage ou la roue pivot.

Veillez également a suivre les instructions de la section Sécurité.
Joystick

° Le joystick est nécessaire pendant le processus d’enseignement. Le

l joystick est connecté au robot de nettoyage via un cable de six métres,
ce qui facilite le processus d’apprentissage et évite la contamination
indésirable par les déjections ou la collision avec le bras télescopique du
robot.

Le joystick est connecté a la prise noire qui se trouve sous le capot sur le coté
arriére droit du robot de nettoyage, voir Figure 2. La fiche doit étre tournée de
90 degrés pour un serrage sQr lorsqu’elle est connectée. Le joystick est utilisé
pour contréler tous les mouvements du robot de nettoyage, y compris la mise en
marche et I'arrét de I'eau. Voir la Figure 5 pour un apercu du joystick.
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Figure 5, joystick

6. Informations générales sur diverses manipulations

® Dans ce manuel, les directions de mouvement sont décrites comme
vues de derriere du robot

Robot en avant/arriére Télescope dehors/dedans
Le télescope peut sortir de sa position
Bouger le joystick en arriére/en avant,  de stationnement O a la position 425.
tout en appuyant simultanément sur
les boutons 1 et 2 Bouger le joystick en arriére/en avant,
tout en appuyant sur le bouton 1
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Bras de levier en haut/bas

Le bras de levier se déplace d’environ
100° du bas (position 0) vers le

haut (position 1250). La position de
stationnement doit étre horizontale
(environ la position 700)

Bouger le joystick en arriére/en avant

Bras dehors/dedans

Le bras part de sa position de
stationnement paralléelement au bras
de levier (position environ -55). Le bras
peut sortir d’environ 315° (en position
1100), il se pointe donc vers le plafond

Bouger le joystick a droite/gauche,
tout en appuyant sur le bouton 1

Tour a droite/gauche

La tour peut aller d’environ 200° dans
les deux directions (positions + 1000) a
partir de sa position avant stationnée
(environ la position 0).

Bouger le joystick a droite/gauche

Buse a droite/gauche

La buse peut se tourner a 360° dans
les deux sens. La buse est stationnée
lorsque le bras est stationné et la buse
se pointe vers le bas.

Bouger le joystick a droite/gauche,
tout en appuyant sur le bouton 2

7. Instruction
Marqueurs

Le processus de nettoyage nécessite des marqueurs magnétiques de position. Les
marqueurs de position qui peuvent étre en forme de S ou U sont placés dans un
support inox, monté sur I'équipement du site avant le processus de nettoyage. Le
robot de nettoyage atteint les marqueurs pendant le processus de nettoyage et les
informations de sa position sont transférées a l'ordinateur.
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° e Avant la programmation, lisez la section “Conseils d’enseignement.
l e La programmation doit étre effectuée dans un e case sale avec une
pression d’eau de travail efficace.
e Aucune pause pendant le processus de programmation n’apparaitra
pendant le nettoyage automatique.

Création de programme & menu
Pour que le robot puisse fonctionner automatiquement, trois choses doivent étre
enseignées au robot: LEMPLACEMENT, PROGRAMME et MENU.

L' EMPLACEMENT est une carte montrant a quoi ressemble le chemin que le robot
doit parcourir. Le processus commence par donner un nom a I'emplacement, par
ex. “ENG 2-5”, indiquer de quel coté les roues de guidage sont réglées et combien
de marqueurs ont été installés. Assurez-vous que le robot est a moins de 80cm
avant le premier marqueur lorsque vous appuyez sur démarrer. Le robot s'avance
maintenant, en enregistrant ou se trouvent ces marqueurs. Suivez le robot et
assurez-vous que tous les marqueurs sont correctement enregistrés et que les
roues de guidage se plaque bien contre la paroie. Aprés le dernier marqueur, le
robot reviendra en arriere et retournera a sa position initiale derriére le premier
marqueur.

Le PROGRAMMIE est la procédure de nettoyage, ou le joystick est utilisé pour
manipuler le robot. Ces programmes seront stockés pour un emplacement choisi.

Le MENU comprend jusqu’a 14 programmes qui peuvent étre utilisés a chaque
marqueur de localisation. Vous choisissez le programme dans la liste, le placez au
bon endroit sur I’écran et lorsque vous avez placé tous les programmes que vous
souhaitez exécuter avec ce marqueur, vous passez au suivant. Les programmes
choisis pour le marqueur précédent restent par défaut, si vous devez apporter des
modifications, vous pouvez supprimer ou ajouter des programmes.

Voir la Figure 6 pour un exemple de disposition de localisation.

PREMIER soL DERNIER
soL GAUCHE soLL
L

M MIN. 100 CM
q =
min.escm | | coea™ | COULOIR COULOIR DU

DERRIERE | DU SOL DERNIER SOL

Nourisseur / auge= y
PREMIER soL Avec un DERNIER
so. DROITE [|bon SOLR
R résultat:

6m
A,

Figure 6, exemple d’agencement d’un enclos a cochons
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Lavage automatique

Avant le nettoyage, vérifiez les éléments suivants:
& 1.  Aucun support de marqueur de position magnétique n’a été déplacé ou

est manquant

2. Que chaque marqueur de position magnétique soit fixé dans une platine
inox

3. Que le bras de I'interrupteur magnétique soit placé a 5 cm des marqueurs
magnétiques

4. Que la zone a nettoyer est libre d’obstacles, ce qui peut interrompre le
processus de nettoyage

5. Que l'unité de nettoyage haute pression est sous tension

6. Que I'eau est connectée au nettoyeur haute pression

7. Que le tuyau haute pression est libre de bouger et est fixé au centre
derriére I'enrouleur

8. Que le chargeur est déconnecté

9. Que les roues de guidage sont placées dans la bonne position, voir I'écran

10. Que vous savez par ou commencer le processus de nettoyage, vérifiez le
premier marqueur de position.

11. Que la zone a nettoyer est libre des humains et des animaux

Pour commencer a exécuter un programme de travail (lavage automatique),
sélectionnez LAVAGE sur I’écran de démarrage. Sélectionnez d’abord
I'emplacement a exécuter. Sélectionnez ensuite les menus a utiliser dans I'ordre de
leur exécution.

Avant de commencer le lavage, assurez-vous que le robot soit placé a moins de 80
cm avant le premier marqueur de position. Assurez-vous que les roues de guidage
soient en contact avec le mur du c6té du couloir ol se trouvent les marqueurs.
Une fois le premier marqueur trouvé, le robot exécutera automatiquement les
menus et les programmes de la liste. Entre chaques menus, le robot reviendra au
premier marqueur.

Abandon

Un lavage automatique peut étre interrompu avant d’étre terminé de deux

manieres:

e Enappuyant sur stop, le robot terminera le programme en cours et puis
s'arrétera

e Lorsque vous appuyez sur pause ou sur le bouton d’arrét d’'urgence. Le
programme est immédiatement arrété si vous appuyez sur le bouton d’arrét.

Si le bouton d’arrét d’urgence a été enclenché, le lavage continuera

immédiatement apres, si le bouton d’arrét urgence est rétabli et I'alarme effacée a

I’écran.
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8. Conseils de programmation

1. Le processus de programmation doit avoir lieu en utilisant I'eau sous pression,
car le bras est influencé par la puissance de I'eau qui coule.

2. Evitez |a rétraction du télescope lorsque le bras est dans sa position maximale
surélevée, car cela entraine une forte contrainte sur le moteur du télescope.

3. Uenseignement des programmes doit se faire dans des enclos sales pour pouvoir
observer la trajectoire de lavage.

4, Assurez-vous qu’il n’y ait pas d’obstacles dans la case tels que I'équipement
d’extraction de gaz, les poteaux, etc.. Si c’est le cas, le processus d’enseignement
devrait avoir lieu dans cette case pour éviter des collisions.

5. Gardez un certain espace libre (environ de 15 cm) de I'équipement et des
accessoires de la case pendant le processus d’enseignement. Ceci est important
lors du changement de position du bras, pour éviter une collision si le robot de
nettoyage a une position légérement différente pendant le processus de nettoyage.
Il peut également y avoir un écart entre les équipements de la case lors du passage
d’une case a l'autre.

6. S’il n’est pas possible de prendre en compte le paragraphe 5, en raison d’un
manque d’espace ou de problémes similaires, vous devez envisager de vous
éloigner de la zone qui pourrait provoquer une collision avant de changer la
hauteur de la fleche, par exemple, ou rétracter le télescope. De cette fagon, vous
pouvez étre slr qu’il n’y aura pas d’arrét de fonctionnement en raison de collisions,
méme si certaines parties du bras touchent I'équipement.

7. Faites attention et évitez d’endommager I'équipement de la case; gardez la buse
a la bonne distance.

8. Gardez la buse a une distance de la source de |'eau sous pression et de la largeur
du jet pour gérer le fonctionnement que vous avez planifié pour le programme.

Le fait d’étre plus pres des surfaces permet d’avoir plus de pression mais entraine
également plus de mouvements en raison du jet plus étroit.

9. Il est important qu’aucun obstacle majeur ne se trouve dans une position qui
pourrait géner la roue de guidage pendant le mouvement dans le processus de
nettoyage. Cela pourrait faire glisser ou faire tourner le robot et perdre son
positionnement exact. (Pour éviter cela, des marqueurs de position
supplémentaires peuvent étre utilisés.)
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10. Si vous utilisez une buse double, faites trés attention en ouvrant I'eau, de sorte
que la buse appropriée soit choisie. Ouvrir I'avant bras a 45° maximum et ouvrir
I'eau. Lorsque vous changez de buse, fermez I'eau, sortez le bras en position
horizontale, tournez la buse, faites tourner la tour, le bras, le télescope ou la
machine pendant au moins 5 secondes et ensuite seulement ouvrez I'eau.

11. Essayez d’effectuer efficacement le processus d’enseignement pour les
nouvelles cases. La mesure du temps pour chaque enclos est un bon outil de
travail. Il est tres important de diviser la case en plus petites parties. Il est tres
facile de maintenir la concentration pendant quelques minutes, mais aprés un
certain temps, vous perdez votre concentration et commencerez a faire des
erreurs.

Faites toujours un programme pour un nettoyage grossier et un autre pour un
nettoyage fin! Lors de la premiére session de programmation, les sols de la case de
finition seront lavés et enregistrés en tant que programme. Limitez-vous aux cases
standard, c’est-a-dire quel que soit le type dont vous disposez. C’est une erreur
évidente d’effectuer 'enseignement dans une case spécial ou une demie-case pour
la premiere fois lorsque vous étes dans un nouvel emplacement.

12. Lorsque vous nettoyez une section qui ressemble a celle dans laquelle vous
avez installé le robot, vous devez refaire le pire programme. Cela signifie qu’il est
utile pour vous de prendre des notes sur la fagcon dont cela a fonctionné apres le
dernier nettoyage, de sorte que vous souviendrez de ce que vous voulez faire. Au
cas ou vous n’étiez pas satisfait du sol dans la case de droite, alors vous
ré-enseignez ce programme. Si vous le faites de cette fagon, vous devrez consacrer
15 a 30 minutes a I'enseignement pendant chaque session de nettoyage pendant
un certain temps. Grace a cela, vous réduirez constamment le temps de nettoyage,
améliorerez le résultat et vous apprendrez également a utiliser le robot de

la maniere la plus efficace. Lorsque vous étes entierement satisfait des cases
standard, il est temps de poursuivre I'enseignement sur le reste.

13. Les pauses pendant le processus d’enseignement ne sont pas enregistrées, il y
a donc beaucoup de temps pour planifier le prochain mouvement.

14. Pendant le nettoyage automatique, le mouvement suivant commencera un
peu avant la fin du mouvement précédent, ce qui signifie que le robot arrondira
les coins. Pendant le lavage automatique, cela pourrait entrainer des mouvements
de buse un peu plus courts que ceux que vous avez appris au robot. La conclusion
serait de toujours faire vos mouvements de buse un peu plus longtemps que
nécessaire.

9. Entretien
Apreés l'utilisation, le robot doit étre soigneusement nettoyé avec un tuyau d’eau.
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Les batteries doivent étre chargées complétement apres le lavage du robot de
nettoyage. En régle générale, chargez les batteries jusqu’a ce que le robot soit
utilisé pour le lavage. Rangez le robot dans un endroit bien aéré et a I'abri du gel.
Stockez le robot dans un endroit bien aéré et a I'abri du gel.

C e Ne pas utiliser I'eau sous haute pression pour nettoyer le robot

e Lorsque le robot n’est pas utilisé, il doit étre conservé dans une
zone a l'abri du gel et de I'humidité

10. Déclaration européenne de conformité
Nous,

Envirologic AB, n° d’org 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SUEDE

Téléphone n°. +46 18 39 82 30,

déclarons sous notre seule responsabilité que le produit:

EVO Cleaner, numéro de produit 08xxxxxxx

auquel se rapporte cette déclaration est conforme aux normes ou autres
documents normatifs suivants:

Directive 2006/42/CE du Conseil (17 mai 2006) relative aux machines,

Directive 2014/30/UE du Conseil (26 février 2014) sur la compatibilité
électromagnétique

Le dossier technique de construction requis par la présente directive est conservé
au siege social d’Envirologic AB,, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala Suede.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Fontos informaciok

A kézikonyvben hasznalt jelzések

C A biztonsaggal kapcsolatos informacidk egy piros haromszoggel jel6lt
szlirke mez&ben jelennek meg.

° A fontos informacidk egy informacids szimbdlummal jeldlt sziirke
mez6ben jelennek meg.

Rendeltetésszeri hasznalat

A robotot ugy tervezték, hogy biztonsagosan haszndlhaté legyen, feltéve, hogy a
hasznalati utasitasnak megfelel6en lizemeltetik.

Az EVO Cleaner egy automatikus tisztitorobot, melynek célja a kézi magas nyomasu
tisztitas kivaltasa, példaul kardmok tisztitasa esetén.

A robot barmilyen mas célra torténd haszndlata nem megfeleld. A kézikdnyv
utasitasainak figyelmen kivil hagydsa balesetekhez vezethet, valamint emberek,
allatok sériilését, illetve a kornyezet karosoddsat okozhatja.

A robot tipusa

Az ebben a kézikdnyvben szerepl§ informacidk az EVO Cleaner néven emlitett
robottipusra vonatkoznak. A roboton [év6 géptablan lathato a CE jel6lés, a robot
tipusa, sorozatszdma, a gyartas éve és egyéb fontos informaciok, mint ahogy az 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic | fsen s,

Sweden
Type EVO Cleaner I Cleaning robot
SIN 08XXXXXX
Manufact. c €
year 20xx

X e | 210 bar [EHOENt g 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Abra 1, géptdbla

A haszndlatra vonatkozo korlatozasok

e Az EVO Cleaner-t csak képzett személyzet hasznalhatja.

e Az EVO Cleaner t csak a jelen kézikdnyvben taldlhaté utasitasoknak
megfeleléen szabad hasznalni.
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2. Biztonsag
Biztonsagi utasitasok

4 Fontos, hogy a robot haszndalata megfeleljen az ebben a fejezetben
l leirt biztonsdagi utasitasoknak és figyelmeztetéseknek. Olvassa el
M ezeket akkor is, ha mar ismeri a robot hasznalatat.

Ebben a kézikdnyvben fontos informacidk taldlhatok a robot biztonsagos
haszndlatara és karbantartdsara vonatkozdan. A hasznalati utasitast a termék
részének kell tekinteni és hozzaférhet6 helyen kell tartani. A robotot a vonatkozd
szabvdnyoknak és iranyelveknek megfelel6en tervezték. Az ezekre vonatkozé
naprakész informdcidk a megfelel§ségi nyilatkozatban (CE dokumentumban)
taldlhatok. A kézikonyv utasitasait be kell tartani annak érdekében, hogy a robot
biztonsaga és teljesitménye megmaradjon.

Q e A robot és tartozékainak biztonsagi felszereléseit nem szabad
madositani vagy eltdvolitani.

e e Arobot javitasat csak szakképzett személyzet végezheti.

Y=<

Figyelmeztetések

A robot biztonsagi berendezéseit és figyelmeztetd feliratait a balesetek
megel6zésére tervezték. A biztonsagos hasznalatért elsédlegesen a robotot
hasznald, karbantartd vagy azon javitast végzé személyek felelGsek.

A biztonsagos hasznalat érdekében az utasitasokat és figyelmeztetéseket be kell
tartani.

Vészleallité kapcsolo

Tovabbi évintézkedésként a robot egy vészleallitd kapcsoldval rendelkezik, ami a
kezel6panel alatt, kdnnyen elérhetd helyen taldlhaté. Ha megnyomja a kapcsolot,
a robot és a vizsugdr azonnal leall.

A robot szdllitasa

A robot jarmdvel torténd szallitasa soran (pl. teherautéval vagy
potkocsival):
e A robotot kizarélag fligg6leges helyzetben, bekapcsolva,
A biztonsagosan rogzitve szabad szallitani Ugy, hogy az ne tudjon
felborulni és ne érhesse barmilyen mas mechanikai sérilés
A sem.
ﬁ e Ha m(ikddési hiba gyanuja meriil fel a szallitds soran tortént baleset
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miatt, a robotot hasznalatba vétel el6tt funkcionalisan ellenérizni
kell.

Szlikség esetén a robotot ra kell emelni az alvazra.

Szallitas sordn rogzitse a robotot az alvazhoz.

A robot mozgatasa

A

7

L

A robotot csak bekapcsolt dllapotban szabad mozgatni.

Mindkét keze legyen a fogantyukon a robot mozgatasakor, amikor a
tengelykapcsold hasznalatban van.

A robot mozgatdsanak modjat a talajhoz és az egyéni
képességekhez kell igazitani.

Ha a talaj meredeken dél (felfelé vagy lefelé), a motort kell
hasznalni. Ne hasznalja a tengelykapcsolot vagy a szallitokereket!

Felvétel (programozas) és egy robot program elinditasa

(4 )

> @ P> @@ b >

A takaritas megkezdése el6tt a helyszinrdl el kell kiildeni az
embereket (a programozast végz6 személy kivételével) és el kell
vinni az allatokat. A folyosdkon és a karamokban ne legyenek
akadalyok, az ajtok és a kapuk pedig legyenek zarva.

A takaritds ideje alatt a bejaratnal legyenek figyelmeztetd jelzések
kihelyezve.

A programozast végzd személy hasznaljon fulvédét, Iégzémaszkot
és véddszemiiveget. Javasolt felszerelés tovabba a véd6ruhazat, a
bakancs és a kesztyu.

A programozas soran az operator biztonsagos tavolsagra
helyezkedjen el a robot mozgo részeitél és a magasnyomasu
vizsugartol.

A programozas soran a robotot tgy kell mozgatni, hogy annak
mozgo részei vagy a vizsugar ne érintkezzenek érzékeny
elektronikaval vagy mas érzékeny berendezéssel.

Jelz6k hasznalatakor azok legyenek erdsen rogzitve és a teljes
takaritasi folyamat soran ugyanabban a pozicidban kell maradniuk
Kétfokozatu fuvoka hasznalata esetén az automatikus mosénak ujra
kell indulnia, ha a viz d&ramlasa megszakad. Ez annak biztositasara
szolgal, hogy a megfelels szelep kinyiljon a kétfokozatu fuvokaban.

Tisztitas és karbantartas

A

Hasznalat utan alaposan oblitse le a robotot. Ne haszaljon
nagynyomasu vizet!
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e Az akkumulatort gyulékony anyagoktdl mentes, jol szell6z6 helyen

kell feltolteni.
e e A karbantartds ideje alatt a robotot kikapcsolt allapotban kell
V=3 tartani.

e Kizarlag képzett személyzet végezheti a robot javitasat.

Felborulas veszélye

e Ne szallitsa a robotot parkold pozicidban, ha a talaj d6lésszoge
& meghaladja a husz fokot oldaliranyban.
e Ha atorony a kdzépsd pozicidhoz képest 90 fokkal el van forgatva,
/// a teleszkdp és a kar pedig a legszélesebb pozicidban vannak, a talaj
j\f% délésszoge nem lehet tobb 6t foknal (ez attdl is figg, hogy a
vizsugar le vagy felfelé van iranyitva).
o A robot mogott, a jeldlt teriileten Abra3 végzett tisztitas soran
fenndll a felborulas veszélye, ami a talajtdl, valamint a gém, a
teleszkop és a kar pozicidjatdl fligg. Ha ezen a tertleten
e A szallitékerék haszndlatakor a toronynak kézépen kell
elhelyezkednie.

Az akkumulator rovidzarlata

Az akkumulatorok cseréjekor a révidzarlat elkeriilése érdekében elGszor
L " \  mindig az akkumuldtor negativ pdlusardl tavolitsa el a csatlakozdt.
Kovetkezésképpen mindig ezt a pdlust kdsse vissza utolsoként.

Beépitett biztonsagi eszk6zok
A robotnak beépitett biztonsagi rendszere van tébb kiilonb6z6 riasztassal.
Mikodést megallitd riasztas esetén a robot azonnal megallitja a folyamatot, elzarja
a vizsugarat és kiirja a hibalizenetet a kezel6panelre. A riasztast nyugtazni kell a
mdvelet Ujrainditasa el6tt.
e Az aramhibak ellen védelmet nyujt az aramkoéron [évd biztositék.
e Az alacsony akkumulator fesziiltség elleni védelmet szamitogépes
ellendrzés biztositja, ami sziikség esetén riasztast general.
e Az lizemeltetés soran az iitkézés elleni védelmet minden egyes
motor érzékelése biztositja, melyek riasztast generalnak, ha a
motor nem a vart médon mozog.
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3. Miszaki jellemzok
Alkatrészek attekintése

Gém

Antenna

Abra 2,a robot részei

Miiszaki adatok

Torony
—L

Akku

Teljes szélesség:

680 mm (610 mm specialis kerekekkel)

A hossz behuzott adllapotban: 1930 mm
A magassag behuzott allapotban: 1610 mm
Kar max. kinyuldsa: 4015 mm

Hatékony munkatartomany:

akar 6 m-re az egység kdzpontjatol

Suly:

270 kg

Aramellatas:

24V DC (2db 6lomsavas akkumulator)

Elektromos motorok:

24V DC (Gsszesen 7)

Kornyezeti h6mérséklet:

1°C és 55°C kézbtt (34°F és 131°F kbzott)

Tarolasi hémérséklet:

Viz nélkiil, -10°C és 60°C kozott (14°F és 140°F kozott)

Riasztds: Riasztds SMS-ben miikddési meghibasodds esetén
Vizellatas: Kilsé nagynyomdsu tisztitd egységhdl

Favdka: Forgo fej 0.55

Tomlédob: 50 m nagynyomasu toml6 (a robottdl kiilon

mikodtetve) Normal tisztitd egységhez csatlakoztatva.
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Ajanlott viznyomas: 180-210 bar (18-21 MPa)
Ajanlott vizaramlds: 15-18 I/perc
Hanger&szint': 94 dB(A)

Tartozékok
Tolt6: lasd a tolt6hoz mellékelt kiilon specifikacidkat
Jelz6k: a tervezés és a mennyiség a helyszintdl figg
Favoka: alternativ fuvokak is rendelkezésre allhatnak a

felhaszndlasi terllettdl fliggben

T A rotoron mérve sugarfuvokaval és 190 bar viznyomassal

Hatokor

© Portée de télescope: 4 m
1
T - EEFYFEFEEEE ¥
L J
N\
6 my compris jet d'eau
) (Lorsquion utilise le jet crayo n)

Abra3a kar kinyuldsa és a torony biztonsdgos miikodési tartomdnya

4. Altaladnos informacié

Ez a kézikdnyv, a kezel6panelben 1évé sugdszovegekkel egyiitt tartalmazza az 6sszes
szlikséges informaciot a tisztitdsi folyamathoz vald el6késziletekhez, felvételek
készitéséhez (tanitdshoz), helyszinek, programok és mivelettervek kezeléséhez,
valamint a tisztitasi folyamat elvégzéséhez és befejezéséhez. A robot lehet6
legoptimalisabb és legbhiztonsagosabb haszndlatdhoz sziikséges informacidkat is
magdban foglalja.
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Rovid funkcionalis leiras

A tisztito robot két 12 voltos 6lomsav akkumulatorbdl nyeri 24V-os teljesitményét.
A robot nagynyomasu vizzel (meleg vagy hideg) tisztit, adalékanyagokkal vagy
anélkil. A viz egy kiils, nagynyomasu vizforrasbdl érkezik egy 50 méteres tomlén
keresztil, ami egy téml6dobon taldlhatd. Ezt a robot kiilon, a mozgasahoz igazitva
mikodteti. A tisztitas egy teleszkdpos kar segitségével torténik, amit minden
irdnyban lehet mozgatni és a maximalis kinyuldsa 4015 mm (a hatékony

mUkodési tartomany a vizsugdrral egyltt 6 m). A joystick haszndlataval tanithatja
a robotot a megfelelé mozgasra és tisztitasra. A tanitds utan a robot képes lesz
onalldan elvégezni a mozdulatokat annyiszor, ahanyszor sziikséges a kielégitd
eredmény érdekében.

A robot elinditasa

A f6kapcsold a kezelGpanel jobb oldalan taldlhaté. A robot bekapcsolasakor az
inditasi folyamat korilbelll 30 masodpercet vesz igénybe. Amikor a négyes abra
Abra4 lathaté a képernydn, a robot m(ikodésre kész.

I ] a M

MANUAL START
SETTINGS

¢ Envirologic

Abra 4, kezd6képernys

Sugo

Minden képernySn van egy kérdSjel gomb, ahogy az a négyes abran lathaté Abra
4. Ennek a gombnak a megnyomasaval az adott funkcidval kapcsolatos relevans
szovegek jelennek meg a képernyén.

A robot toltése

A takaritérobot kikapcsolt allapotban kell legyen a t6ltés ideje alatt. Az
akkumulatorokat nem lehet ugy tolteni, hogy a robot be van kapcsolva.

A tolt6t el6szor a robothoz kell csatlakoztatni és csak utana a fali konnektorhoz.
Amikor a tolt6 be van dugva a fali konnektorba, csak a narancssarga jelz6fénynek
kell vilagitania. Részletekért nézze meg a tolt6 kézikonyvét.
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Az akkumulator élettartamdnak meghosszabbitasa érdekében a robot mindig
legyen toltén, amikor épp nincs hasznalatban.

5. Kezelés

Kézi izemmod

A kézi lzemmad a takaritorobot kordbbi tanitds nélkili hasznalatat jelenti. A

kézi Gzemmaddot haszndljuk példaul akkor, amikor a robotot a tarolasi helyrél a
takaritandd épiletbe mozgatjuk at. Mozgatas el6tt a robotot be kell kapcsolni. A
kézi Gzemmaod a kezdGképernydrél érhetd el. Kézi Gzemmaddban a takaritérobot

a kezelGpanelen Iév6 gombok vagy a joystick segitségével mikddtethetd.
Javasoljuk a kézi lzemmadd hasznalatat annak érdekében, hogy megismerkedjen a
joystick hasznalataval és a kiilonb6z6 mozgasokkal.

A robot mozgatasa

A robot lehet kézi erével vagy a hajtémotorok segitségével mozgatni. Hajtas nélkdli
szallitashoz a robotot a kormany jobb oldalan 1évé tengelykapcsoloé fogantyuval kell
kiengedni. A robotot manudlisan is lehet miikodtetni a hajtdmotor hasznalataval, a
kezel6panel vagy a joystick segitségével. A szallitékerék haszndlhaté a robot
kénnyebb mozgatasahoz vagy elforditasahoz, lasd a kettes abrat Abra 2.

Ez a képernyén is vezérelhet6.

Ha a talaj lejt vagy emelkedik, a motort kell hasznalni. Ne hasznalja
& tengelykapcsolét vagy a szallitokereket!

Gondoskodjon a Biztonsagi részben Biztonsag talalhatd utasitdsok betartdsardl is.
Joystick

° A joystick a tanitasi folyamathoz sziikséges. A joystick egy hat méteres
l kabellel csatlakozik a takarité robothoz, ami segiti a tanitasi folyamatot,
valamint igy elkertlhet6 a tragyaval valo szennyez6dés és a robot

teleszkopos karjaval torténd ttkozés is.

A joystick egy fekete aljzathoz van csatlakoztatva, ami a robot jobb hatso oldalan,
a motorhaztetd alatt talalhatd, lasd a kettes abrat Abra 2. A csatlakozét 90 fokkal el
kell forditani a biztonsagos rogzitéshez miutan behelyezte az aljzatba. A joystick a
takarité robot minden mozgdsat szabalyozza, beleértve a viz be- és

kikapcsolasat is. Lasd az 6tos abrat Abra 5 a joystickrél.
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6. Altalanos informaciok a kiilonféle tevékenységekrél

Abra 5, joystick

° Ebben a kézikdnyvben a mozgdsok irdnyat a robot mogil nézve irjuk le.

Robot elére/hatra Teleszkdp ki/be

A teleszkdp a nullds parkolé pozicidjabdl
Mozgassa a joystick tengelyét elére/ a 425 0s pozicidig tud kinyulni.
hdtra, mikézben egyszerre nyomja az
egyes és kettes gombokat. Mozgassa a joystick tengelyét elére/
hdtra, mikézben az egyes gombot
nyomja.
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Gém fel/le

A gém kériilbeliil 100° fokot mozog
lentrdl (nullpozicid) a tetejéig (pozicio
1250). A parkoldpozicié horizontdlis
legyen (kb. 700- as pozicid)

Mozgassa a joystick tengelyét hdtra/
elére

Robot elére/hatra

A kar a gémre meréleges parkold
pozicidbdl indul (korilbelll -55 pozicid)
A kar korilbelll 315° -ig tud kimenni
(1100 as pozicioig), igy a mennyezet
felé mutat.

Mozgassa a joystick tengelyét jobbra/
balra, mikézben az egyes gombot
nyomja

Torony jobbra/balra

A torony kériilbeliil 200° ra tud kinyulni
mindkét iranyba (poziciok +1000) a
parkolo poziciéjabdl (kb. 0 pozicio).

Mozgassa a joystick tengelyét jobbra/
balra

Fuvéka jobbra/balra

A fivdka 360° ban tud forogni mindkét
irdnyban. A fuvdka alaphelyzetben van,
amikor lefelé mutat és a kar parkold
allasban van.

Mozgassa a joystick tengelyét
jobbra/balra, mikézben a kettes
gombot nyomja

7. Tanitas
Jelzok

A tisztitasi folyamathoz magneses poziciojelz6kre van szlikség. A pozicidjelzbket,
melyek lehetnek S vagy U alakuak, egy tartdba teszik és az éplilet berendezéseire
helyezik a takaritasi folyamat megkezdése el6tt. A takaritorobot eléri ezeket a
jelz6ket a folyamat soran és a pozicidval kapcsolatos informacidk bekertlnek a

szamitogépébe.
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e Progamozas el6tt olvassa el a Tanitasi tippek részt “Tanitasi tippek”
A tanitast piszkos karamban kell végezni Gizemi viznyomassal.

e A tanitdsi folyamat alatti szlinetek nem fognak megjelenni az
automatikus tisztitas soran. igy a programozas nyugodt tempdban
végezhetd, nem kell kapkodnia.

(1]

Programozas
A robot automatikus mikodéséhez az aldbbi harom dolgot kell meghatérozni:
HELYSZIN, PROGRAM és MUVELETTERV

A HELYSZIN egy térkép arrdl, hogy fog kinézni a robot haladasi Gtvonala. A
folyamat azzal kezdSdik, hogy elnevezziik a helyszint, pl. ,FINISELO 2-5”, megadjuk,
hogy melyik oldalon vannak a vezet&kerekek és hany jelzé keriilt telepitésre.
Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a robot az elsé jelz6 el6tt, attol kevesebb mint

egy méter tavolsagra helyezkedik el, amikor megnyomja a start gombot. A robot
most elére halad és feljegyzi, hol taldlhatdk ezek a jelz6k. Kbvesse a robotot és
bizonyosodjon meg arrdl, hogy az 6sszes jelz6 helyesen lett regisztralva és hogy a
kerekek nem forognak el. Az utolsé jelz6 utan a robot visszafordul és visszamegy
egészen az elsé jelz6 mogotti kezdS pozicidhoz.

A PROGRAM a takaritasi folyamat, ahol a joystick hasznalataval irdnyitjuk a
robotot. Ezek a programok a valasztott helyszinhez lesznek elmentve.

A MUVELETTERV legfeljebb 14 program kombinacidja, melyeket minden egyes
jelz6nél hasznalhat a helyszinen. Kivalasztja a programot egy listabdl, a megfeleld
helyre teszi a képernyén és amikor minden futtatni kivdnt programot elhelyezett
ennél a jelz6nél, megy a kovetkez6hoz. Az el6z6 jelz6nél kivalasztott programok
maradnak alapértelmezettként és sziilkség esetén tud mddositani programok
hozzdaddsaval vagy torlésével.

Lasd a nyolcas abrat Abra 6 példaként a helyelrendezésre.

PADLO PADLO PADLO
BAL ELSG BAL BAL
uTOLSO
Jelzé= my MIN. 100 CM
MIN. 65 CM :2;‘[%5" FOLVQS(J FOLVOS'() PADLO
M8eoTT | PADLO UTOLSO
Etetdtalca= y
PADLO PADLO JJ6 PADLO
JoBB JoBB [ eredmen- JOBB
ELSG nyel: uToLsé
6m
v

Abra 6, sertésélak elrendezése
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Automatikus mosas

A tisztitas megkezdése el6tt ellendrizze az alabbiakat:
& 1. A magneses helyzetjelz6 tartokat nem mozditottak el vagy nem
hidnyoznak.
2. Minden magneses helyzetjelz6 a megfelel tartdba van rogzitve.
A magneses kapcsold kar 5 cm re van a magneses jelz6k kozepétdl.
4. Atisztitandé terileten nincsenek olyan akadalyok, melyek
félbeszakithatjak a takaritasi folyamatot.
5. A magasnyomasu tisztitd egység be van kapcsolva.
6. A viz csatlakoztatva van a magasnyomasu tisztitéhoz.
7. A nagynyomasu tomlé szabadon mozoghat és kdzépen rogzitve van a
toml6dob mogott.
8. A tolt6 nincs csatlakoztatva.
9. A vezet6kerekek a megfelel6 pozicidban vannak, Iasd a képernyén.
10. Ellendrizze az elsé helyzetjelz6t, hogy tudja, honnan indul a tisztitasi
folyamat.
11. Atisztitando terilleten nincsenek emberek vagy allatok.

£

A mikddési séma futtatdsahoz (automatikus mosas) valassza az INDITAS-t a
kezd6képernyén. ElGszor valassza ki a helyszint. Utana valassza ki, melyik
mlveletterveket szeretné hasznalni, a futtatds sorrendjében.

A mosas megkezdése el6tt gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot az elsé

helyzetjelzs el6tt, attdl egy méteren beliili tavolsagra helyezkedik el. Ellenérizze,
hogy a vezetGkerekek hozzaérnek-e a folyoso oldalfalaihoz, ahol a jelz6k el vannak
helyezve. Miutan az elsé jelz6t megtalalta, a robot automatikusan végrehajtja a
programokat és a miveletterveket. A mivelettervek kozotti valtaskor a robot
visszatér az elsé jelz6hoz.

Megszakitas

Az automatikus mosast kétféleképpen lehet megszakitani:

e A Stop gomb megnyomadsakor a robot megallas el6tt befejezi az aktualis
programot.

e A Szlnet gomb vagy a Vészleallitd kapcsold hasznélata esetén a program
azonnal ledll, amint a Stop gombot megnyomja.

A vészledllitast kovet6en a mosas azonnal Gjraindul, amint a leallitd kapcsoldt

visszaallitjuk alaphelyzetbe és a vészjelzés eltlinik a képernydrdl.

8.Tanitasi tippek

1. A tanitasi folyamatnak tGizemi nyomason kell zajlania, mivel a kart befolyasolja az
aramlé viz ereje.

2. Kerdiilje a teleszkdp visszahuzasat amikor a gém a lehetd legmagasabb
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pozicidjaban van, mivel ez nagy terhet rak a teleszkdp motorjara.

3. A tanitasi folyamatot piszkos kardmokban ajanlott végezni, hogy megfigyelhetd
legyen a vizsugar palydja.

4. Bizonyosodjon meg arrdl, hogy nincsenek akadalyok a karamban, mint példaul
gaz elszivd berendezések, oszlopok stb. Egy ilyen helyen torténjen a tanitasi
folyamat az (itkdzések elkerilése érdekében.

5. Tartson bizonyos tavolsagot (kb. 15cm) a berendezésektdl és tartozékoktdl a
tanitasi folyamat alatt. Ez a gém helyzetének megvaltoztatasakor fontos az Gtkozés
elkeriilése miatt, ha a robot kissé eltéré poziciéban van a tisztitasi folyamat soran.
Eltérés lehet az éplilet berendezéseiben is, amikor egyik kardmbadl a masikba megy.

6. Amennyiben az 6tds pontban leirtakat helyhiany vagy hasonld problémak miatt
nem lehet alkalmazni, mérlegelje az eltavolodast azon teriiletekrdl, ahol fennall az
Utkozés veszélye, példaul miel6tt a gém magassagat megvaltoztatja vagy
visszahUzza a teleszkopot. igy biztos lehet abban, hogy nem torténik leallas a
termelésben Utkozés miatt akkor sem, ha a kar egyes részei hozzaérnek a
berendezéshez.

7. Vigyazzon és dvja az épllet berendezéseit a sériiléstdl; tartsa a fuvokat
megfeleld tavolsagra.

8. A fuvokat olyan tavolsagra tartsa, hogy a viznyomadssal és a permet
szélességével el tudja végezni a programhoz tervezett feladatot. A fellilethez
kozelebb tartva nagyobb a nyomas, ugyanakkor a keskenyebb széras tobb mozgast
eredményez.

9. Fontos, hogy ne legyenek olyan akadalyok, melyek gatolhatjak a vezet6kereket a
mozgasban a takaritasi folyamat soran. Ezek a robot megcsuszasat vagy elforgasat
okozhatjak és ezaltal elvesziti a pontos helyzetbeallitasat. (Ennek elkeriilésére plusz
helyzetjelz6ket lehet hasznalni.)

10. Amennyiben dupla fuvokat hasznal, legyen nagyon dvatos a viz ranyitasakor,
hogy a megfeleld fuvdka legyen kivalasztva. Amikor fuvokat valt, kapcsolja ki a
vizet, mozgassa a kart vizszintes helyzetbe, forditsa el a fuvokat, jarassa a tornyot,
gémet, teleszkdpot vagy a gépet legalabb 6t masodpercig és csak ezutan adjara a
vizet.

11. Prébalja meg Uj kardmokban hatékonyan elvégezni a tanitasi folyamatot. Az

egyes karamokban végzett idémérés jo eszkoz erre. Nagyon fontos, hogy a
helyet kisebb részekre ossza fel. Néhany percig konnyl odafigyelni, de egy id6 utan
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elveszitjlik a fokuszt és elkezdiink hibakat véteni.

Mindig legyen egy program a durva tisztitashoz és egy masik a finom
tisztitashoz! Az els6 programozasi munkamenet soran a karam padléjat fogja
felmosni és ezt elmenti programként. A szokvanyos karamokra korlatozza magat,
azokra, amelyik tipusbdl a legtdbb van a helyszinen. Nyilvanvalo hiba egy specialis
vagy fél karamban végezni a betanitast az elsé alkalommal, amikor Uj részen van.

12. Legktzelebb amikor egy olyan részen takarit, ami hasonlit arra, ahol betanitotta
a robotot, jatssza végig Ujra a legrosszabb programot. Ez azt jelenti, hogy hasznos,
ha jegyzeteket készit arrdl, milyen volt a legutdbbi tisztitas, igy tudni fogja mi az,
amit szeretne elérni. Példaul, ha elégedetlen volt a padlé takaritasaval a jobb oldali
karamban, akkor Ujratanithatja ezt a folyamatot. Ha igy tesz, egy ideig 15-30 percet
tolt majd betanitassal minden egyes takaritas alkalmaval. Ennek eredményeként
folyamatosan csokkenteni tudja majd a tisztitas idejét, jobb eredményeket ér el

és azt is megtanulja, hogyan haszndlhatja a robotot a leghatékonyabban. Amikor
mar teljesen elégedett a sztenderd kardmok takaritdsaval, elkezdheti a betanitast a
tobbi helységben is.

13. A tanitasi folyamat alatti szlinetek nem kerulnek feljegyzésre, igy béven van
ideje megtervezni a kdvetkez§ lépést.

14. Az automatikus tisztitas sordn a soron kovetkezd lépés mindig egy

picivel azel6tt elkezd6dik, hogy az el6z6 befejez6do6tt volna, ami azt jelenti, hogy

a robot lekerekiti a sarkokat. Az automatikus tisztitas soran ez a fuvdka betanitott
mozgdasanal kicsivel révidebb mozgast eredményezhet. Kovetkezésképpen a fuvdka
mozgatdsat hagyja mindig a sziikségesnél egy kicsivel hosszabbra.

9. Karbantartas

Haszndlat utan a robotot alaposan takaritsa le a viztoml§ segitségével. A
takaritorobot akkumulatorat hasznalat utan teljesen fel kell télteni. Tegye
szokassa, hogy addig toltse az akkumuldtorokat, amig a robotot tisztitasra nem
hasznaljak. A robotot jél szell6z6 helyen, fagytdl védett helyen tarolja.

/_\ e Ne hasznaljon magas nyomast a robot tisztitdsara!

e Amikor a robot nincs hasznalatban, fagymentes helyen kell tartani.
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10. Eurdpai megfeleldségi nyilatkozat
Alulirottak, az

Envirologic AB, Cg. 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

Svédorszag

Tel. +46 18 39 82 30,

kizardlagos felel6sségilinkre kijelentjik, hogy a termék:

EVO Cleaner, tételszam 08XXxxxxx

amelyre ez a nyilatkozat vonatkozik, 6sszhangban van a kévetkezé szabvanyokkal
vagy egyéb normativ dokumentumokkal:

Az Eurdpai Parlament és a Tandcs 2006/42/EK iranyelve (2006. majus 17.) a
gépekrél

Az Eurdpai Parlament és a Tanacs 2014/30/EU iranyelve (2014. februar 26.) az
elektromagneses 0sszeférhet6ségrol

Az ezen iranyelv alapjan megkovetelt miszaki gyartasi dokumentacio az
Envirologic AB, svéd véllalati kdzpontjanal taldlhatd, melynek cime 754 54
Uppsala, Rapsgatan 33.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Belangrijke informatie
Symbolen die worden gebruikt in de handleiding

C Veiligheidsgerelateerde informatie staat in een grijs veld met een rode

driehoek
° Belangrijke informatie staat in een grijs veld met een informatieteken
Beoogd gebruik

De robot is ontworpen voor veilig gebruik in overeenstemming met de
gebruikershandleiding. De EVO Cleaner is een automatische schoonmaakrobot,
bedoeld ter vervanging van handmatige hogedrukreinigers, bijvoorbeeld om
hokken schoon te maken.

Elk ander gebruik van de robot is niet toegestaan. Het niet volgen van de
aanwijzingen in deze handleiding kan tot ongelukken en letsel leiden of schade aan
het milieu of letsel van dieren.

Type robot

De informatie in deze handleiding is van toepassing op het type robot dat ook
wel de EVO Cleaner genoemd wordt. Er is een typeplaatje op de robot geplaatst
met het CE-teken, het type robot, het serienummer, het productiejaar en andere
belangrijke informatie, zoals afgebeeld op Afbeelding 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar [[MOENt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Afbeelding 1, typeplaatje

Beperkt gebruik

e De EVO Cleaner mag alleen door daarvoor opgeleid personeel worden gebruikt

e De EVO Cleaner mag alleen worden gebruikt in overeenstemming met de
aanwijzingen in deze handleiding
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2. Veiligheid
Veiligheidsinstructies

4 Het is belangrijk dat het gebruik van de robot voldoet aan de
l veiligheidsinstructies en waarschuwingen in dit hoofdstuk. Neem dit
M door, zelfs als u reeds bekend bent met het gebruik van de robot.

Deze handleiding bevat belangrijke informatie over een veilig gebruik en
onderhoud van de robot. De gebruikershandleiding dient te worden beschouwd als
integraal onderdeel van het product en dient bij de hand gehouden te worden.

De robot is ontworpen in overeenstemming met de van toepassing zijnde
standaarden en richtlijnen. Actuele informatie hierover is te vinden in de Verklaring
van Conformiteit (CE-document). De aanwijzingen in deze handleiding moeten
worden gevolgd om ervoor te zorgen dat de veiligheid en prestaties van de robot
worden gegarandeerd.

e Hetis niet toegestaan het ontwerp van veiligheidsvoorzieningen

A van de robot en accessoires te verwijderen of te wijzigen.
- e Hetis alleen gekwalificeerd personeel toegestaan de robot te
o=
= repareren.
Waarschuwingen

De veiligheidsvoorzieningen en waarschuwingsetiketten op de robot zijn
ontworpen om ongelukken te voorkomen. De hoofdverantwoordelijkheid
voor veilig gebruik ligt bij de personen die de robot gebruiken, onderhouden
of reparaties doorvoeren. Voor een veilig gebruik dienen de aanwijzingen en
waarschuwingen opgevolgd te worden.

Noodschakelaar

Als extra voorzorgsmaatregel is net boven het operatorpaneel een noodschakelaar
geplaatst. De robot en de waterstraal stoppen onmiddellijk als op deze schakelaar
wordt gedrukt.

Vervoer van de robot

Tijdens vervoer van de robot met een voertuig (bijvoorbeeld in een
vrachtwagen of op een oplegger):
& e De robot moet rechtop, ingeschakeld, stevig bevestigd worden
vervoerd zodat de robot niet kan omkiepen en geen andere vorm
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van mechanische schade kan oplopen.

Indien een defect wordt vermoed vanwege een ongelukje tijdens
vervoer, moet het functioneren van de robot eerst worden
gecontroleerd voordat deze in gebruik wordt genomen.

Indien nodig dient de robot op het chassis te worden getild.
Tijdens vervoer bevestigt u de robot aan het chassis.

De robot verplaatsen

A

74

K

De robot mag alleen worden verplaatst als deze is ingeschakeld.
De robot mag alleen met beide handen op het stuur worden
verplaatst, met gebruik van de koppeling.

Manieren om de robot te verplaatsen moeten zijn aangepast aan
de ondergrond en de persoonlijke mogelijkheden.

Als de ondergrond steil is (opwaarts of neerwaarts), dan gebruikt u
de motor en niet de koppeling of het transportwiel!

Een robotprogramma opnemen (programmeren) en starten

Voordat u gaat schoonmaken, moet de ruimte vrij zijn van mensen
(behalve de persoon die de opname doet) en dieren; gangen en
hokken moeten vrij zijn van obstakels en deuren en poorten
moeten gesloten zijn.

Bij de ingang van de ruimte moet tijdens het schoonmaken een
waarschuwingsteken worden geplaatst.

De persoon die de opname doet, moet gehoorbescherming, een
adembhalingsmasker en een veiligheidsbril dragen. Andere
aanbevolen persoonlijke beschermingsmiddelen zijn beschermende
kleding, laarzen en handschoenen.

Tijdens de opname dient de operator op veilige afstand van de
bewegende delen van de robot en de hogedrukstraal te blijven.
Tijdens de opname moet de robot zo worden gemanipuleerd dat
de waterstraal of de bewegende onderdelen van de robot niet

in contact komen met gevoelige elektronica of andere gevoelige
apparatuur.

Als u markeringen gebruikt, bevestig deze dan stevig zodat deze
gedurende het schoonmaakproces dezelfde positie kunnen
behouden.

Bij gebruik van een tweetraps mondstuk moet de automatische
wasmachine opnieuw starten als de waterstroom wordt
onderbroken. Dit is om ervoor te zorgen dat de juiste klep in de
tweetraps mondstuk wordt geopend.
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Schoonmaken en onderhoud

/_\ e De robot na gebruik zorgvuldig spoelen. Geen hogedrukreiniger

gebruiken.
e ¢ De batterijen moeten opnieuw worden opgeladen in een goed
7 geventileerde ruimte, vrij van ontvlambare materialen.
¢ Tijdens onderhoud moet de robot zijn uitgeschakeld.
e Hetis alleen gekwalificeerd personeel toegestaan om reparaties
van de robot uit te voeren.
Kantelrisico

e Vervoer de robot niet in de parkeerpositie als de grond een grotere
& zijwaartse hellingshoek van 20 graden heeft.
e Als de toren in een hoek van 90 graden vanaf het middelpunt wordt
/0 gedraaid en de telescoop en de arm zijn gestrekt, dan mag de grond
ﬁ geen grotere hellingshoek dan 5 graden hebben (ook afhankelijk
van of de waterstraal omhoog of omlaag is gericht).
¢ Tijdens het schoonmaken achter de robot in het gemarkeerde
gebied, zoals op Afbeelding 3, bestaat er een kantelrisico dat
fhankelijk is van de ondergrond en de positie van de boom,
telescoop en arm. Aanbevolen wordt, als u in dit gebied werkt, de
telescoop helemaal in te trekken.
e De toren moet in het midden staan als u het transportwiel gebruikt.

Kortsluiting van de batterij

Om kortsluiting te voorkomen tijdens het vervangen van de batterijen,
& verwijdert u eerst altijd de connector van de minpool van de batterij die
is aangesloten op de robot. Sluit deze pool ook altijd als laatste aan.

Geintegreerde veiligheidsvoorzieningen
De robot bevat een geintegreerd veiligheidssysteem met vele verschillende
alarmen. Als er zich een stopalarm voordoet, zal de robot automatisch de
handeling staken, de waterstraal stoppen en een alarmtekst op het
operatorpaneel weergeven. Het alarm moet worden bevestigd voordat het gebruik
weer kan worden hervat.
e Bescherming tegen spanningsfouten wordt gegeven door een
zekering in de printplaat.
e Bescherming tegen een laag voltage van de batterij wordt
geregeld door de computer en er wordteen alarm gegenereerd als
dit gebeurt.
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e Bescherming tegen botsingen tijdens gebruik wordt gedetecteerd
door elke individuele motor en er wordt een alarm gegenereerd als
de motor niet beweegt zoals verwacht.

3. Technische specificaties
Overzicht onderdelen

Boom
Antenne l
Operatorpaneel Magneetschakel "
( Arm
. o
o
Koppeling "
Spuitst

Connector van de lader

Transportwiel |

Afbeelding 2, onderdelen van de robot
Technische gegevens

Totale breedte: 680 mm (610 mm met speciale wielen)
Lengte in ingetrokken toestand: 1930 mm

Hoogte in ingetrokken toestand: 1610 mm

Max bereik arm: 4015 mm

Effectief werkbereik: tot 6 m vanaf midden eenheid

Gewicht: 270 kg

Voeding: 24V DC (2 loodbatterijen van 12 V)
Elektrische motoren: 24V DC (totaal 7)

Omgevingstemp.: 1°C tot 55°C (34°F tot 131°F)

Opslagtemp.: Zonder water, -10°C tot 60°C (14°F tot 140°F)
Alarm: Alarm per sms in geval van operationeel defect
Watertoevoer: Van externe hogedrukschoonmaakeenheid
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Spuitstuk: Rotorstraal 0,55

Slanghaspel: 50 m hogedrukslang (afzonderlijk bedienbaar
van de robot). Aangesloten op een reguliere
schoonmaakeenheid.

Aanbevolen waterdruk: 180-210 bar (18-21 MPa)

Aanbevolen waterdebiet: 15-18 I/min

Geluidsniveau': 94 dB(A)

Accessoires

Lader: zie afzonderlijke specificaties van de lader

Markeringen: ontwerp en aantal afhankelijk van installatie

Spuitstuk: alternatieve spuitstukken zijn verkrijgbaar, afhankelijk
van werkgebied

1 Gemeten bij rotor met rotorstraal en 190 bar waterdruk

Bereik

BEREIK TELESCOOP: 4 m

1

veessiisEiEs

L J

6 m INCL. WATERSTRAAL
(GEBRUIK VAN ZERO SPUITSTUK)

Afbeelding 3, bereik van de arm en veilig werkbereik toren

4. Algemene informatie
Deze gebruikershandleiding en de hulpteksten op het operatorpaneel bevatten alle
informatie die u nodig hebt voor de voorbereiding, voor het maken van opnames

(programmeren), het beheren van locaties, programma’s en recepten en het
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uitvoeren en beéindigen van een schoonmaakproces. Het bevat ook de nodige
informatie over hoe u de robot op de beste en veiligste manier kunt gebruiken.

Korte functiebeschrijving

De schoonmaakrobot ontleent haar 24 V aan twee 12 V loodbatterijen. De robot
maakt schoon met water (warm of koud) dat moet of zonder toevoegingen onder
hoge druk wordt gespoten. Het water is afkomstig van een externe
hogedrukwatervoorziening via een slang van 50 m, die op een slanghaspel is
geplaatst en die afzonderlijk van de robot met de bewegingen van de robot mee
wordt bediend. De telescooparm maakt schoon. Deze kan in alle richtingen worden
bewogen, met een maximumbereik van 4015 mm (effectief werkbereik inclusief
waterstraal is 6 m). Met de joystick kunt u de robot leren op een goede manier te
bewegen en schoon te maken. Nadat de robot het geleerd heeft, kan deze zelf de
bewegingen zo vaak als u wilt uitvoeren om een schoonmaakresultaat te bereiken
waar u tevreden mee bent.

De robot starten

De aan/uit-schakelaar bevindt zich rechts van het operatorpaneel. Na het
inschakelen van de robot duurt het opstartproces zo’n 30 seconden. De robot is
klaar voor gebruik zodra het scherm op Afbeelding 4 wordt getoond.

= a M
M u
SETTINGS
Env:rologlc

Afbeelding 4, startscherm

Hulpsysteem
Elk scherm bevat een knop met een vraagteken, zoals op Afbeelding 4. Als u op die
knop drukt, zullen relevante hulpteksten worden weergegeven op het scherm.

De robot opladen
De schoonmaakrobot moet zijn uitgeschakeld als u de batterijen gaat vervangen.
De batterijen kunnen niet worden opgeladen als de robot is ingeschakeld.
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De lader moet op de robot zijn aangesloten voordat deze in het stopcontact wordt
gestoken. Alleen de oranje laadstatusindicator moet zijn ingeschakeld als de lader
in het stopcontact is gestoken. Zie de handleiding van de lader voor informatie.

De schoonmaakrobot moet altijd op de lader zijn aangesloten als deze niet in
gebruik is. Zo verlengt u de levensduur van de batterij.

5. Manipulatie

Handmatige modus

In de handmatige modus gebruikt u de schoonmaakrobot zonder voorafgaand
leerproces. De handmatige modus wordt bijvoorbeeld gebruikt als de robot van

de opslag naar het schoon te maken huis wordt verplaatst. De robot moet zijn
ingeschakeld voordat u deze gaat verplaatsen. De handmatige modus staat
bovenaan het startscherm. In de handmatige modus kan de schoonmaakrobot
worden bediend met de knoppen op het operatorpaneel of de joystick. We raden u
aan de handmatige modus te gebruiken om vertrouwd te raken met de joystick en
de verschillende bewegingen.

De robot verplaatsen

De robot kan met de hand worden verplaatst of u kunt de transportmotoren
gebruiken. Voor vervoer zonder aandrijving wordt de robot ontkoppeld met de
koppeling aan de rechterkant van het handvat. De robot kan ook vanuit het
operatorpaneel of met de joystick handmatig worden bediend d.m.v. de
transportmotor. Zie Afbeelding 2 voor eenvoudiger bewegen of draaien van de
robot met het transportwiel. Deze kan ook worden bediend op het handmatige
scherm.

U moet de motor gebruiken als de ondergrond steil naar of van de
& motor is gericht, de koppeling of het transportwiel in dit geval niet
gebruiken!

Volg ook de instructies in het hoofdstuk Veiligheid.
Joystick

° De joystick is nodig tijdens het leerproces. De joystick is via een kabel

l van zes meter aangesloten op de schoonmaakrobot en verzorgt het
leerproces en ongewenste vervuiling of botsen met de telescooparm
van de robot wordt ermee voorkomen.

De joystick is aangesloten op de zwarte contactdoos, welke u vindt onder kap,
rechts op de achterkant van de schoonmaakrobot. Zie hiervoor Afbeelding 2. De
stekker moet 90 graden worden gedraaid zodat deze stevig bevestigd is. De joystick
wordt gebruikt om alle bewegingen van de schoonmaakrobot te bedienen,
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met inbegrip van de watertoevoer in- en uitschakelen. Zie Afbeelding 5 voor een
overzicht van de joystick.

Water aan/uit

Afbeelding 5, joystick

6. Algemene informatie over diverse activiteiten

° De richting waarin de robot beweegt in deze handleiding wordt
beschreven vanaf de achterkant van de robot

Robot vooruit/achteruit Telescoop uit/in

De telescoop kan uit de geparkeerde
Beweeg de joystick naar voren/ positie 0 naar positie 425 gaan.
achteren terwijl u knop 1 en 2
tegelijkertijd indrukt Beweeg de joystick naar voren/

achteren terwijl u knop 1 indrukt
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Boom omhoog/omlaag

De boom beweegt circa 100° van
onder (positie 0) tot boven (positie
1250). De parkeerpositie is
horizontaal (circa positie 700).

Beweeg de joystick naar achteren/
voren

Arm uit/in

De arm start vanaf de geparkeerde
positie parallel aan de boom (circa
positie -55). De arm kan tot ongeveer
315° gaan (tot positie 1100), waarmee
deze naar het plafond wijst.

Beweeg de joystick naar rechts/links
terwijl u knop 1 indrukt

Toren rechts/links

De toren kan circa 200° bewegen in
beide richting en (positie £1000) vanaf
de geparkeerde, voorwaartse positie
(circa positie 0).

Beweeg de joystick naar rechts/links

Spuitstuk rechts/links

Het spuitstuk kan 360° draaien in beide
richtingen. Het spuitstuk wordt
geparkeerd als de arm is geparkeerd en
het spuitstuk is naar beneden gericht.

Beweeg de joystick naar rechts/links
terwijl u knop 2 indrukt

7. Leer
Markeringen

Voor het schoonmaakproces zijn magnetische positiemarkeringen nodig.

De positiemarkeringen kunnen S- of U-vormig zijn en worden voorafgaand aan het
schoonmaken op een steun geplaatst op de

apparatuur van het huis. De schoonmaakrobot bereikt de markeringen tijdens het
schoonmaakproces en draagt positiegegevens over aan de computer.
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e Lees hoofdstuk “Leerhints” voordat u gaat programmeren.

Begin het programmeren in een vies hok en zorg voor een
werkende waterdruk.

e Eventuele pauzes tijdens het programmeringsproces komen niet
terug tijdens automatisch schoonmaken. Derhalve kan het
programmeren heel ontspannen verlopen. U hoeft niet te haasten.

(1]

Opnames
U moet de robot drie dingen leren als u de robot automatisch wilt laten draaien:
LOCATIE, PROGRAMMA en RECEPT.

De LOCATIE is een kaart van hoe het pad eruitziet dat de robot aflegt. Het proces
begint met het geven van een naam aan de locatie, bijv. “2-5 AFRONDEN”,
aangeven hoe de geleidewielen zijn ingesteld en hoeveel markeringen zijn
geplaatst. Zorg ervoor dat de robot zich binnen een afstand van 1 meter van de
eerste markering bevindt voordat voordat u op start drukt. De robot gaat nu
vooruit en neemt op waar deze markeringen zich bevinden. Volg de robot en
controleer of alle markeringen goed zijn geregistreerd en of de wielen niet draaien.
Na de laatste markering zal de robot achteruit rijden, helemaal terug tot aan de
eerste positie achter de eerste markering.

Het PROGRAMMA is de schoonmaakprocedure waarbij u de joystick gebruikt
om de robot te manipuleren. Deze programma’s worden op de gewenste locatie
opgeslagen.

Het RECEPT is tot 14 programma’s die kunnen worden gebruikt op elke markering
van de locatie. U kiest het programma uit de lijst, plaatst deze op de juiste plaats
op het scherm en als u alle programma’s hebt geplaatst die u wilt uitvoeren bij
deze markering, dan gaat u naar de volgende. De programma’s die u op de vorige
markering hebt gekozen blijven standaard. U kunt programma’s verwijderen of
toevoegen als u veranderingen wilt doorvoeren.

Zie Afbeelding 6 voor een voorbeeld van de indeling van een locatie.

VLOER VLOER VLOER
L LINKS L
EERST LAATSTE
Markering= mg JMIN.T00CM
minescu || SANC | GANG GANG VLOER
Mommer | VLOER LAATSTE
Dienblad= y
VLOER VLOER [ Bij goed VLOER
R RECHTS Jresul- R
EERST taat: LAATSTE
6m
A,

Afbeelding 6, voorbeeld indeling varkenshok
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Automatisch wassen

Controleer het volgende voordat u gaat schoonmaken:
& 1. Of er geen steunen met magnetische positiemarkeringen zijn verplaatst of

ontbreken

2. Of elke magnetische positiemarkering in de juiste steun is bevestigd

3. Of de arm van de magneetschakelaar op 5 cm van het midden van de
magnetische markeringen staat

4. Of het schoon te mak en gebied vrij is van obstakels, gezien dit het
schoonmaakproces kan hinderen

5. Of de hogedrukschoonmaakeenheid is ingeschakeld

6. Of het water is aangesloten op de hogedrukreiniger

7. Of de hogedrukslang vrij kan bewegen en in het midden, achter de
slanghaspel, is bevestigd

8. Of de lader is ontkoppeld

9. Of de geleidewielen op de juiste positie zijn geplaatst, zie scherm

10. Of u weet waar u het schoonmaakproces moet beginnen, controleer de
eerste positiemarkering

11. Of het schoon te maken gebied vrij is van mensen en dieren

Selecteer START op het startscherm om een werkplanning (automatisch wassen)
uit te voeren. Selecteer eerst welke locatie u wilt schoonmaken. Selecteer
vervolgens de recepten die u wilt gebruiken, in de volgorde dat u ze wilt uitvoeren.
Voordat u gaat wassen, controleert u of de robot zich op 1 meter van de eerste
positiemarkering bevindt. Controleer of de geleidewielen contact maken met de
muur aan de kant van de gang waar de markeringen zich bevinden.

Nadat de eerste markering is gevonden, zal de robot automatisch de aangegeven
recepten en programma’s uitvoeren. Tussen de recepten zal de robot teruggaan
naar de eerste markering.

Afbreken

U kunt het automatisch wassen op twee manieren afbreken voordat het is

afgerond:

e Als u op Stop drukt, zal de robot het huidige programma afmaken voordat deze
echt stopt

e Als u op Pauze of de noodschakelaar drukt, zal het programma onmiddellijk
worden gestopt als u op Stop drukt.

Als de noodschakelaar is ingedrukt, zal het wassen direct worden vervolgd als er

niet op Stop wordt gedrukt en het alarm op het scherm is gewist.

8. Leerhints

1. Het leerproces moet plaatsvinden met werkdruk omdat de arm beinvloed wordt
door de kracht van stromend water.
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2. Voorkom intrekken van de telescoop als de boom maximaal gestrekt is gezien dit
veel druk op de telescoopmotor veroorzaakt.

3. Het leren van programma’s moet plaatsvinden in een vies hoek om goed het
spoor van de waterstraal te kunnen volgen.

4. Zorg ervoor dat er zich geen lokale obstakels bevinden in een hok, zoals
gaswinningsapparatuur, palen, etc. Dit is om botsingen te voorkomen.

5. Houd tijdens het leerproces ruimte vrij (circa 15 cm) van apparatuur en
armaturen. Dit is belangrijk als u de positie van de boom verandert om botsingen
te voorkomen als de schoonmaakrobot tijdens het schoonmaakproces een iets
andere positie heeft. Er kan ook een discrepantie in de apparatuur zijn als u van
het ene hok naar de ander gaat.

6. Als het niet mogelijk is om rekening te houden met punt 5, vanwege een tekort
aan ruimte of soortgelijke problemen, dan kunt u beter het gebied verlaten waar
een botsing kan plaatsvinden voordat u de hoogte van de boom wijzigt of
bijvoorbeeld de telescoop intrekt. Daardoor weet u zeker dat de werking niet zal
worden gestopt vanwege botsingen, zelfs niet als bepaalde onderdelen van de arm
de apparatuur aanraken.

7. Pas op en voorkom beschadiging van de apparatuur; houd het spuitstuk op de
juiste afstand.

8. Houd het spuitstuk op een afstand waarbij de waterdruk en de breedte van het
spuiten geschikt zijn voor de taak die u gepland hebt voor het programma. Als

u dichter bij het oppervlak bent, krijgt u meer druk, maar dit leidt ook tot meer
bewegingen vanwege de nauwere straal.

9. Het is belangrijk dat er geen grote obstakels in de weg staan die het geleidewiel
in de weg zouden kunnen staan tijdens beweging gedurende het
schoonmaakproces. Dit kan ertoe leiden dat de robot slipt of draait en zijn positie
kwijtraakt. (U kunt extra positiemarkeringen gebruiken om dit te voorkomen.)

10. Als u een dubbel spuitstuk gebruikt, pas dan op als u de watertoevoer
inschakelt zodat het juiste mondstuk wordt gebruikt. Als u van mondstuk
verandert, schakelt u de watertoevoer af, beweegt u de arm naar een horizontale
positie, draait u het mondstuk, schakelt u de toren, telescoop of machine
gedurende minimaal 5 seconden in en vervolgens sluit u de watertoevoer weer
aan.

11. Probeer het leerproces efficiént uit te voeren voor nieuwe hokken. Houd voor
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elk hok de tijd bij. Dit werkt goed. Het is heel belangrijk om het hok in kleinere
delen onder te verdelen. Concentreren gaat enkele minuten heel goed, maar na
een tijdje kunt u uw concentratie verliezen en worden fouten snel gemaakt. Voer
altijd een programma voor grof schoonmaken en een programma voor fijn
schoonmaken uit! Tijdens de eerste programmeringssessie wordt de vloer van
het afrondingshok gewassen en opgeslagen als programma. Beperk uzelf tot de
standaardhokken, d.w.z. het type waar u de meeste hokken van heeft. Als u voor
het eerst in een nieuw deel staat, kan het voorkomen dat u de robot een
programma leert in een speciaal hok of een half hok.

12. De volgende keer als u een deel schoonmaakt dat eruitziet zoals eentje waar u
de robot in hebt geinstalleerd, zou u het meest hardnekkige programma opnieuw
moeten doen. Daaom is het handig om enkele notulen te maken over hoe het de
vorige keer is gegaan zodat u weet wat u moet doen. Wellicht was u niet tevreden
met de vloer in het rechterhok en dan kunt u dat programma opnieuw leren. Als u
het zo doet, duurt het leren ongeveer 15 tot 30 minuten tijdens elke
schoonmaaksessie. Het resultaat is dat u voortdurend de schoonmaaktijd aan het
verkorten bent, het resultaat steeds weer verbetert en dat u ook leert hoe u de
robot op de meest efficiénte manier kunt gebruiken. Als u helemaal tevreden bent
met de standaardhokken, is het tijd om de rest te leren.

13. Pauzes tijdens het leerproces worden niet opgenomen, dus er is meer dan
genoeg tijd om de volgende zet te plannen.

14. Tijdens automatisch schoonmaken begint de volgende beweging net iets
voordat de vorige beweging helemaal klaar is, wat betekent dat de robot de
hoeken zal afronden. Tijdens automatisch wassen kan dit tot een iets kortere
beweging van het spuitstuk leiden in vergelijking met de bewegingen die u de
robot hebt geleerd. De conclusie is dan om er altijd voor te zorgen dat de
bewegingen van uw spuitstuk altijd wat grover zijn dan noodzakelijk.

9. Onderhoud

Na gebruik moet de robot zorgvuldig worden schoongemaakt met een waterslang.
De batterijen moeten volledig worden opgeladen als de schoonmaakrobot
gewassen heeft. Maak er een gewoonte van om de batterij op te laden totdat de
robot voor het wassen wordt gebruikt. Bewaar de robot in een goed geventileerde
ruimte, beschermd tegen vorst

,_\ e Gebruik geen hoge druk om de robot schoon te maken

e Als de robot niet in gebruik is, dient deze in een vorstvrije ruimte
bewaard te worden.
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10. Europese verklaring van conformiteit

Wij,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

ZWEDEN

Tel. +46 18 39 82 30,

verklaren geheel onder eigen verantwoordelijkheid dat het product:

EVO Cleaner, artikelnr. 08xxxxxxx

waar deze verklaring betrekking op heeft, voldoet aan de volgende standaarden of
andere normatieve documenten:

Machinerichtlijn 2006/42/EC (17 mei 2006),
Richtlijn elektromagnetische compatibiliteit 2014/30/EU (26 februari 2014)
Het technische bouwdocument, dat vereist is volgens deze richtlijn, is verkrijgbaar

op het bedrijfshoofdkantoor van Envirologic AB, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala,
Zweden.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Viktig informasjon

Symboler i bruksanvisningen

Q Advarselstekster vises i en gra rute og er merket med en varseltrekant.

° Viktig informasjon vises i en gra rute og er merket med et
l informasjonssymbol.

Tiltenkt bruk

Roboten er konstruert pa en slik mate at den er trygg a bruke nar bruksanvisningen
folges. EVO Cleaner er en automatisert vaskerobot som er konstruert for, og ment
a skulle erstatte, manuell hgytrykksvasking, f.eks. vasking av dyrefjgs.

All annen bruk av roboten er uegnet. Dersom bruksanvisningen ikke fglges, kan det
forarsake ulykker, personskade og skade pa eiendom eller dyr.

Robottype

Informasjonen i denne bruksanvisningen gjelder kun robottypen EVO Cleaner.
I robotens betjeningspanel er det et maskinskilt med typebetegnelse og
serienummer, se Figur 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic | e,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/N 08XXXXXX
Manufact. c €
year 20xx

Mok aire | 210 bar [[moeNt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Figur 1, maskinskilt

Brukerens kvalifikasjoner

e EVO Cleaner skal kun handteres av person med opplaering.

e  EVO Cleaner skal kun brukes i henhold til instruksjonene i denne
bruksanvisningen.
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2. Sikkerhet
Sikkerhetsforskrifter

4 S¢rg for at du arbeider i samsvar med sikkerhetsinstruksjonene og
l advarslene i dette kapittelet. Les gjennom disse selv om du allerede er
@ fortrolig med handtering og bruk av roboten.

Denne bruksansvisningen inneholder viktig informasjon om driftssikkerhet og
vedlikehold av roboten. Bruksanvisningen skal betraktes som en del av produktet
og oppbevares lett tilgjengelig. Roboten er konstruert i henhold til relevante
direktiver. Aktuell informasjon om disse finner du i robotens EU-samsvarserklzering.
Bruksanvisningen inneholder advarselstekster og informasjon som ma fglges, for at
robotens ytelse og sikkerhet skal ivaretas.

c e Beskyttelsesanordninger pa roboten eller tilbehgret ma ikke fjernes

eller endres.
e e Roboten skal kun repareres av kvalifisert personale.
Y=<
Advarsler

Robotens innebygde sikkerhetsanordninger er bare et grunnlag for a forebygge
ulykker. Hovedansvaret for en ulykkesfri handtering har fremfor alt den som bruker
roboten, det vil si tar hand om, vedlikeholder og reparerer den. For a forsikre

deg om at roboten brukes pa en forsvarlig mate ma du sgrge for at forskrifter og
advarsler blir fulgt.

Nodstopp

Som en ekstra sikkerhetsforanstaltning er det installert ngdstopp lett tilgjengelig
ved betjeningspanelet. Nar du trykker inn ngdstoppen, stanser roboten
umiddelbart, og vannet skrus av.

Transport av robot

Ved transport av robot med annet transportmiddel (f.eks. lastebil eller
tilhenger):
e Roboten skal alltid transporteres i oppreist stilling, paslatt og med
A sikker forankring, slik at den ikke kan velte eller utsettes for annen
mekanisk pavirkning.
/// e Ved mistanke om funksjonsfeil pga. uhell ved transport skal
4/“:2 funksjonskontroll utfgres f@r roboten tas i bruk.
e Ved behov skal roboten Igftes etter chassiset.
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e Under transport skal roboten sikres i chassiset.
Forflytning av roboten

e Roboten skal kun forflyttes nar den er paslatt.
& e Roboten skal alltid forflyttes med begge hender pa robotens
handtak nar drivmotoren star i fri.

74 . . .
@ e Forflytningsmetoden skal tilpasses underlag og personlige
egenskaper.
e | bratt helling skal motordrift brukes, ikke frikobling eller
transporthjul!

Programmering og avspilling av robotprogram

e Fgr vasking skal figset tsmmes for dyr og personer (bortsett fra
operatgren ved programmering), transportveier vaere
fremkommelige og eventuelle dgrer/grinder vaere lukket.

e Varselskilt skal plasseres ved alle innganger til fjgset nar roboten
vasker.

e Ved programmering skal operatgren bruke hgrselsvern, pustemaske
og vernebriller. Annet verneutstyr som tettsluttende, vanntett
drakt, stgvler med grovmgnstret sale og hansker anbefales.

Ved programmering skal operatgren befinne seg pa trygg avstand
fra bevegelige deler (klemfare) og vannstrale (hgytrykk).

e \ed programmering skal roboten styres pa en slik mate at
vannstralen eller andre bevegelige deler ikke kommer i kontakt med
fglsom elektronikk eller innredning.

e Ved bruk av posisjonsmarkgrer skal disse plasseres pa en slik mate
at de er godt festet og kan plasseres pa samme sted ved avspilling.
e Ved bruk av dobbeltmunnstykke skal vaskingen alltid startes pa

nytt nar vannstremmen avbrytes. Dette for a sikre at riktig ventil i
dobbeltmunnstykket er apen.

> P> @@ k> >

Rengjgring og vedlikehold

e Roboten skal spyles ren med slange. Ikke bruk hgytrykk.
& e lading skal skje i godt ventilert rom som er fritt for brennbart
materiale.
o=@ ¢ Under vedlikehold skal roboten vaere avslatt/strgmlgs.
£Z]  « Roboten skal kun repareres av kvalifisert personale.
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Veltefare

=

Roboten ma ikke transporteres i parkert tilstand hvis underlaget
heller mer enn 20 grader sidelengs.

Ved vasking der tarnet er svingt 90 grader i forhold til robotens
sentrum og teleskopet og armen er trukket helt ut, ma ikke
underlaget helle mer enn 5 grader (avhengig av om vannstralen
rettes oppover eller nedover).

Ved vasking bak roboten, markert omrade i Figur 3, kan det vaere
veltefare avhengig av underlaget og bommens, teleskopets og
armens plassering. Nar roboten arbeider innenfor dette omradet,
anbefaler vi at teleskopet er trukket inn.

Nar transporthjulet brukes, ma tarnet vaere sentrert.

Kortslutning av batteri

For a unnga kortslutning ved batteribytte skal batterikontakten pa den
& minuspolen som er koblet til roboten, alltid fjernes f@rst. Fglgelig skal
denne polen ogsa tilkobles sist.

Innebygd sikkerhetssystem

Roboten har et innebygd sikkerhetssystem med flere alarmfunksjoner. Ved en
stoppende alarm stanser roboten straks den pagaende operasjonen, skrur av
hegytrykksstralen og viser et alarmsymbol i displayet. Slike alarmer ma bekreftes fgr
driften eventuelt kan gjenopptas.

Vern mot strgmfeil gis av en sikring i kretskortet.

Vern mot lav batterispenning gis av alarmfunksjon.

Vern mot sammenstgt under drift gis gijennom detektering av hver
enkelt motor, som genererer en alarm hvis motoren ikke roterer
som forventet.
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3. Teknisk spesifikasjon
Robotens deler

Antenne

Betjeningspanel \ Magnetbryter

Figur 2, robotens deler

Tekniske data

NO

Bom

erier

Bredde: 680 mm (med spesialhjul 610 mm)
Lengde i sammenfelt stilling 1930 mm
Hgyde i sammenfelt stilling 1610 mm
Maks. rekkevidde arm: 4015 mm

Effektiv arbeidsrekkevidde:

Opptil 6 m fra robotens sentrum

Vekt:

270 kg

Strgmforsyning:

24V DC (2 stk. blyakkumulatorer a 12 V)

Elmotorer:

24V DC (7 stk.)

Driftstemperatur:

1-55 °C (34-131 °F)

Lagringstemperatur:

Tpmt for vann, -10-60 °C (14-140 °F)

Alarm:

Alarm via SMS ved driftsforstyrrelser

Vannforsyning:

Fra ekstern hgytrykksvasker

Munnstykke:

Rotorjet 0,55

Slangetrommel:

50 m hgytrykksslange (separat drift fra robot). Kobles
til hgytrykksvasker
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Anbefalt vanntrykk: 180-210 bar (18-21 MPa)
Anbefalt vanngjennomstrgm.: 15-18 I/min
Lydeffektniva: 94 dB(A)

Tilbehgr
Batterilader: Se separat spesifikasjon som fglger med laderen
Markgrer: Antall og utseende avhenger av installasjon
Munnstykker: Det finnes ulike munnstykker for ulike arbeidsomrader

" Malt pa robot med rotormunnstykke og vanntrykk pa 190 bar

Rekkevidde

© Teleskopets rekkevidde: 4 m
1
1 < veeessFiis
L J
N
6 m inkl. vannstrale
) (ndr nulldyse brukes)

Figur 3, armens rekkevidde og sikkert arbeidsomrdde for tarnet

4. Generell informasjon

Bruksanvisningen sammen med hjelpetekster i displayet inneholder all
informasjon du trenger for a klargjgre, programmere og legge inn omrader,
fremgangsmater og kjgreplaner, samt gjennomfgre og avslutte en vask. Den
inneholder ogsa all annen informasjon du trenger for a bruke roboten pa en god og
forsvarlig mate.

Kort funksjonsbeskrivelse
Vaskeroboten drives av 24 V fra to blyakkumulatorer pa 12 V hver. Roboten vasker
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med hgytrykksvann, varmt eller kaldt, med eller uten tilsetningsstoffer.
Hgytrykksvann distribueres til roboten via en 50 m lang hgytrykksslange som
roboten trekker ut, henholdsvis ruller opp, pa en slangetrommel etter hvert som
den forflytter seg rundt i lokalet. Vaskearbeidet utfgres via en teleskoparm med

en lengde pa maksimalt 4015 mm fra robotens sentrum, som kan bevege seg i

alle nivaer. Via den handholdte styreenheten kan roboten styres til a forflytte seg
og utfgre egnede vaskebevegelser i lokalet. Etter programmeringen kan roboten
utfgre de programmerte bevegelsene sd mange ganger som ngdvendig for a8 oppna
et godt vaskeresultat.

Starte roboten

Hovedstrgmbryteren er plassert til hgyre for betjeningspanelet. Nar du trykker pa
hovedstrgmbryteren, starter systemet opp, noe som tar ca. 30 sekunder. Nar
skjermen i Figur 4 vises, er roboten klar til bruk.

= a M
MANUAL START
SETTINGS

Envirologic

Figur 4, startskjerm

Hjelpesystem
Hver skjerm har en knapp med et spgrsmalstegn, se Figur 4. Nar du trykker pa
denne, vises relevante hjelpetekster pa skjermen.

Lade roboten

Nar batteriene lades, ma roboten vaere avslatt. Det er ikke mulig a lade under drift.
Laderen ma kobles til roboten fgr den settes inn i stikkontakten. Nar laderen er
koblet til stikkontakten, skal kun den oransje statuslampen lyse. Se flere detaljer

i laderens manual. Roboten skal alltid sta pa lading nar den ikke er i bruk. Dette
forlenger batterienes levetid.
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5. Styre roboten

Frikjgring

Frikjgring betyr at du kjgrer roboten uten a foreta en programmering eller vask.
Frikjgring brukes f.eks. ndr du skal kjgre roboten fra oppbevaringsplassen til det
omradet som skal vaskes. Fgr forflytning ma du sld pa roboten med
hovedstrgmbryteren. Ga til frikjgringsmodus ved a trykke pa «Manual» pa
startskjermen. | denne modusen kan du enten kjgre roboten via knappene pa
skjermen eller via joystick. Prgv gjerne a frikjgre roboten fgr programmering for a
gjore deg kjent med joysticken og robotens bevegelser.

Forflytte roboten

Roboten kan flyttes pa to mater: manuelt eller med motor. For a kjgre roboten
manuelt setter du den i fri via koblingshandtaket pa hgyre side av handtaket, se
Figur 2. Roboten kan ogsa frikjgres med motor, via enten betjeningspanelet eller
joysticken. For & forenkle forflytning av roboten kan du bruke transporthjulet, se
Figur 2. Dette styres via betjeningspanelet.

c | bratt helling skal motordrift alltid brukes, ikke frikobling eller
transporthjul!

Husk ogsa a fglge instruksjonene i avsnittet Sikkerhet.
Joystick

° Ved programmering ma joysticken brukes. Den er koblet til roboten via
en 6 meter lang ledning, noe som gjgr det enklere a se hva du gjgr og
gir god avstand, slik at du unngar sprut fra vaskingen eller sammenstgt
med robotens teleskoparm.

Joysticken kobles til den svarte stikkontakten som er plassert under et deksel i
vaskerobotens bakre del, se Figur 2. Nar stgpselet settes i kontakten, er det viktig
at det vris en kvart omdreining sa det sitter ordentlig. Via joysticken kan du styre
alle robotens bevegelser og skru vannet pd/av. Se Figur 5, som viser et oversiktlig
bilde av joysticken.
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Vann pé/av

Figur 5, joystick é} é

6. Generell informasjon om ulike arrangementer

° Retningene som er beskrevet, tar utgangspunkt i at operatgren er
plassert bak roboten.

Kjore roboten fremover/bakover Teleskop ut/inn
Teleskopet beveger seg fra parkert
Trykk inn knapp 1 og 2 samtidig og stilling i posisjon 0 til posisjon 425.

skyv joysticken fremover/bakover

Trykk inn knapp 1 og skyv joysticken
fremover/bakover
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Bom opp/ned

Bommen beveger seg ca. 100° fra
nederste stilling (posisjon 0) til gverste
stilling (posisjon 1250). Parkert stilling
skal vaere horisontal (ca. posisjon 700).

Skyv joysticken bakover/fremover

Arm ut/inn

Armen beveger seg fra parkert stilling
parallelt med bommen (posisjon ca.
-55) og ut ca. 315° (til posisjon 1100),
slik at den peker mot taket.

Trykk inn knapp 1 og skyv joysticken
mot hgyre/venstre

Tarn hgyre/venstre

Tarnet beveger seg ca. 200° i begge
retninger (posisjon + 1000) fra parkert
stilling rettet fremover (ca. posisjon 0).

Skyv joysticken mot hgyre/venstre

Munnstykke hgyre/venstre
Munnstykket kan rotere fritt i 360° i
begge retninger. Munnstykket er
parkert nar armen er parkert og munn-
stykket peker nedover.

Trykk inn knapp 2 og skyv joysticken
mot hgyre/venstre

7. Programmering
Markgrer

For at vaskingen skal fungere, kreves det magnetiske markgrer. Markgrene, som
kan vaere S- eller U-formet, sitter i fastmonterte fester, og nar du skal vaske, plas-
serer du markgrene i disse festene. Robotens magnetbryter, se Figur 2, registrerer
disse markgrene under vaskingen og far da informasjon om

posisjonen.
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e Les «Tips ved programmering» f@r programmering for a fa nyttige
tips.

e Programmering bgr skje i en uvasket binge med fullt vanntrykk

e Eventuelle pauser du tar under programmeringen, er ikke med nar
vaskingen starter senere. Du kan derfor giennomfgre dette i ro og
mak.

(1]

Filer
For at roboten skal kunne vaske automatisk, ma den lzere tre ting: OMRADE,
PROGRAM og FREMGANGSMATE.

OMRADE er et kart over hvordan strekningen som roboten skal ferdes langs, ser
ut. Programmeringen av et omrade starter ved at du gir det et navn, f.eks. “VEKST
2-5”. Deretter angir du styrehjulenes posisjon samt antall monterte markgrer. Pass
pa at roboten plasseres innenfor 1 meter bak den fgrste markgren fgr start. Nar
programmeringen starter, kjgrer roboten fremover og registrerer markgrenes
posisjoner. Fglg roboten og sgrg for at markgrene registreres og hjulene ikke
spinner. Etter at den siste markgren er registrert, gar roboten tilbake til
utgangsposisjonen bak den fgrste markgren.

PROGRAM beskriver vaskingen, der joysticken brukes til 3 styre roboten.
Programmene blir lagret under det omradet de er opprettet for.

FREMGANGSMATE inneholder opptil 14 programmer for hver markgr.
Programmene velges fra en liste og plasseres i korrekt posisjon pa skjermen. Nar
alle gnskede programmer er plassert for en bestemt markgr, gjentas prosedyren
for neste markgr. Programmene som ble valgt for den forrige markgren, fglger
automatisk med som standard. Hvis det er behov for a gjgre endringer, kan du
fierne eller legge til programmer.

Se Figur 6 for eksempel pa layout av omrade.

GULY GULV GULY
‘F’ERSTE v s
SISTE
marker= my JMIN.00CM |
GANG
GANG
min.esem || gury GANG GULV SISTE

FoRSTE | ULV

trau=

GULV GULV JMed GULV
H H godt H
FORSTE resultat: SISTE

6m

Figur 6, eksempel pé layout av omrdde

177



Norsk

Automatisk vasking

=

For vasking ma du kontrollere at

& ingen fester for magnetiske markgrer er flyttet eller mangler

alle magnetiske markgrer er plassert i festene

3. magnetbryterens arm er innstilt 5 cm fra midten av de magnetiske
markgrene

4. ganger og binger er fri for gjenstander som kan forstyrre vaskingen, f.eks.

apne grinder

hgytrykksvaskeren er koblet til stremmen

hgytrykksvaskeren er koblet til vannforsyningen

hgytrykksslangen er avlastet og festet sentrert bak slangetrommelen

ladekabelen til roboten ikke er tilkoblet

styrehjulene er plassert i korrekt posisjon, se skjerm

10. du vet hvor roboten skal starte vaskingen, dvs. hvor den f@grste magnetiske
markgren er

11. omradet som skal vaskes, er tgmt for mennesker og dyr

i

EORCORS NN

Nar du skal starte automatisk vasking, trykker du pa «START» pa startskjermen.
Velg deretter hvilket omrade som skal vaskes. Deretter legger du til de
fremgangsmatene som skal brukes, i den rekkefglgen de skal utfgres. Plasser
roboten innenfor 1 meter bak den fgrste markgren. Kontroller at styrehjulene har
kontakt med veggen pa den siden av gangen hvor markgrene er montert. Etter at
den fgrste markgren er funnet, utfgrer roboten automatisk de angitte
fremgangsmatene og programmene. Mellom hver fremgangsmate rygger roboten
tilbake til den fgrste markgren.

Avbryte

En automatisk vask kan avbrytes fgr den er ferdig pa to mater:

e Nar du trykker pa stopp, vasker roboten ferdig det pagaende programmet fgr
den avslutter.

e  Etter at du har trykt pa pause eller ngdstopp, avslutter roboten vaskingen
straks ved ett trykk pa stopp.

Etter at ngdstopp er aktivert, blir vaskingen gjenopptatt umiddelbart etter at

ngdstopp er tilbakestilt og alarmen bekreftet.

8. Tips ved programmering

1. Programmering av nye binger skal gjgres med fullt vanntrykk, fordi robotens arm
pavirkes av kraften fra vannet.

2. Vi anbefaler at du i stgrst mulig grad unngar programmering med inntrekking av
bom nar bommen star i helt oppreist stilling. Inntrekking av bom i denne stillingen

belaster motoren som tar hand om inntrekkingen, ungdig.
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3. Programmering av nye programmer bgr skje i naturlig tilsmussede binger, der
sporene etter munnstykket kan fglges. Prgv a finne en passe tilsmusset binge.

4. Forsikre deg om at det ikke er sporadisk plasserte hindre i lokalet, f.eks.
gassavsug, stolper eller lignende. Hvis det er tilfellet, bgr programmeringen av slike
binger utfgres der hindrene er plassert for 8 minimere risikoen for sammenstgt.

5. Hold god avstand (ca. 15 cm) til all innredning, forautomater og lignende under
programmeringen. Veer oppmerksom nar du endrer teleskopets stilling, sa det
ikke er fare for at noe setter seg fast selv om roboten har en litt annerledes stilling
ved avspilling. Husk ogsa at noen av de gvrige bingene som skal bruke samme
kigremegnster, kan ha sma avvik fra den som programmeres akkurat na.

6. Hvis det ikke er mulig & ta hensyn til punktet over, f.eks. fordi det er trangt, bgr
du forlate det omradet som kan medfgre sammenstgt, for du endrer f.eks.
hgydestilling eller inntrekking av bommen. Dermed kan du unnga driftsstans pga.
sammenstgt, selv om deler av teleskopet bergrer innredningen.

7. Veer forsiktig med innredningen — ikke ga for naert med hgytrykksmunnstykket.

8. Hold munnstykket pa en avstand som gir tilstrekkelig vanntrykk og
treffoverflate for a klare den oppgaven du har planlagt at programmet skal utfgre.
Ved a ga naermere gker trykket, men det fgrer ogsa til flere forflytninger pga. at
treffoverflaten blir mindre.

9. Ved transport under vaskeprogram bgr det ikke vaere stgrre hindre der
styrehjulene skal passere. Dette fordi forskyvninger kan forekomme, slik at
stillingen ikke lenger er ngyaktig (i slike tilfeller bgr flere markgrer monteres for a
unnga dette).

10. Hvis du bruker dobbeltmunnstykke, ma du vaere veldig ngye med hvordan du
skrur pa vannet, sa du velger riktig munnstykke. Ved bytte av munnstykke skrur du
av vannet og kjgrer ut armen i horisontal stilling. Vri pa dobbeltmunnstykket. Kjgr
tarn, bom, teleskop eller vogn i minst 5 sekunder og skru deretter pa vannet.

11.11. Forsgk a veere effektiv ved programmering av nye binger. Et godt mal pa
effektiviteten er tiden som gar med til hver binge. Det er viktig & dele bingen inn i
mindre omrader. Det er lett & veere konsentrert i noen minutter, men etter en stund
kan du miste fokus og gjgre feil.

Lag alltid ett program for grovvask og ett for finvask!

| den fgrste programmeringen vaskes gulvet i en slaktebinge og lagres som et
program. Begrens deg til standardbingene, dvs. den typen binge du har mange av.
Det er direkte feil & foreta en programmering av en sykebinge eller halvbinge den
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fgrste gangen du er i et nytt fjgs.

12. Neste gang du vasker et figs som ligner det du na har installert roboten i, skal
du gjgre det darligste programmet om igjen. Det betyr at det er lurt  notere
hvordan det gikk nar du har gjennomfgrt ettervasken, sé du husker hva du vil gjgre.
Kanskje ble du ikke forngyd med gulvet i hgyre binge, derfor gjgr du nettopp det
programmet om igjen. Hvis du gj@r det pa denne maten, vil du bruke 15-30
minutter pa programmering for hver vask en tid fremover. Pa den maten vil du
stadig redusere tidsforbruket for hver vask, forbedre resultatet og lzere hvordan du
bruker roboten mest mulig effektivt. Nar du er helt forngyd med disse
standardbingene, kan du programmere de gvrige.

13. Pauser under programmeringen blir ikke lagret i programmet, sa du har god tid
til & planlegge neste forflytning.

14. Under automatisk vasking blir neste forflytning startet litt fgr forrige motors
forflytning er avsluttet. Det gjgr at roboten runder av hjgrner. Under automatisk
vasking kan munnstykket derfor ha litt kortere bevegelser enn de bevegelsene du
programmerte roboten til 3 utfgre. Gjor derfor alltid munnstykkets bevegelser litt
lengre enn ngdvendig.

9. Vedlikehold

Etter at roboten har veert i bruk, skal den rengjgres grundig med vannslange.
Batteriene skal lades helt opp umiddelbart etter at roboten har vasket ferdig. Som
en tommelfingerregel skal batteriene lades like lenge som roboten har vasket.
Oppbevar roboten pa et godt ventilert, frostfritt sted.

f e |kke bruk hgytrykk til 3 rengjgre roboten
°

Nar roboten ikke er i bruk, skal den oppbevares pa et frostfritt sted.
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11. EU-samsvarserklzering
Vi,

Envirologic AB, org.nr. 556572-1775
Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

Sverige

Telefon. +46 18 39 82 30,

erklzerer under eneansvar at produktet

EVO Cleaner, artikkelnummer 08xxxxxxx,

som denne erklaeringen gjelder, er i samsvar med bestemmelsene i fglgende
direktiver:

Europaparlaments- og radsdirektiv 2006/42/EF (av 17. mai 2006) om maskiner

Europaparlaments- og radsdirektiv 2014/30/EU (av 26. februar 2014) om
elektromagnetisk kompatibilitet

Den tekniske produksjonsdokumentasjonen som direktivet krever, er tilgjengelig
ved selskapets hovedkontor: Envirologic AB, Rapsgatan 33, 754 54 Uppsala,
Sverige.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Wazna informacja
Znaki uzywane w instrukgcji

c Informacje dotyczgce bezpieczenistwa sg przedstawione w szarym polu
oznaczonym znakiem ostrzegawczym

° Wazne informacje sg przedstawione w szarym polu oznaczonym
symbolem informacyjnym

Przeznaczenie

Robot zostat zaprojektowany tak, aby byt bezpieczny w uzyciu pod warunkiem, ze
jest obstugiwany zgodnie z instrukcjg obstugi. EVO Cleaner to automatyczny robot
sprzatajacy, ktéry ma zastapic reczne sprzatanie wysokocisnieniowe, np. chlewdw.

Kazde inne uzycie robota jest niewtasciwe. Zignorowanie wskazéwek zawartych w
niniejszej instrukcji moze prowadzi¢ do wypadkow i szkdd wyrzgdzonych ludziom,
srodowisku lub zwierzetom.

Typ robota

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji dotyczg typu robota okreslanego jako
EVO Cleaner. Do robota przymocowana jest tabliczka z oznaczeniem CE, typem
robota, numerem seryjnym, rokiem produkcji oraz innymi waznymi informacjami,
jak pokazano na Rys. 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens.

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar (MOt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Rys. 1, tabliczka maszyny

Ograniczenia w uzytkowaniu

e EVO Cleaner moze by¢ uzywany wytacznie przez przeszkolony personel

e EVO Cleaner nalezy uzywac wytacznie zgodnie z informacjami zawartymi w niniejszej
instrukgji
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2. Bezpieczenstwo
Instrukcje bezpieczenstwa

4 Wazne jest, aby korzystanie z robota byto zgodne z instrukcjami
l bezpieczenstwa oraz ostrzezeniami zawartymi w tym rozdziale.
M Przeczytaj to, nawet jedli jestes juz zaznajomiony z obstugg robota.

W niniejszej instrukcji znajdujg sie wazne informacje dotyczace bezpiecznego
uzytkowania i konserwacji robota. Instrukcje obstugi nalezy traktowac jako czes¢
produktu i nalezy jg przechowywac w tatwo dostepnym miejscu. Robot zostat
zaprojektowany zgodnie z obowigzujgcymi normami i dyrektywami. Aktualne
informacje na ten temat znajdujg sie w deklaracji zgodnosci (dokument CE).
Instrukcje zawarte w niniejszej instrukcji muszg by¢ przestrzegane, aby zapewni¢
utrzymanie bezpieczenstwa i wydajnosci robota.

& e Zabrania sie usuwania lub modyfikowania konstrukcji urzgdzen
zabezpieczajacych robota i akcesoridw.

e e Tylko wykwalifikowany personel moze naprawiac robota.
Y=o}
Ostrzezenia

Urzadzenia zabezpieczajace i etykiety ostrzegawcze na robocie majg na celu
zapobieganie wypadkom. Gtéwna odpowiedzialnos$¢ za bezpieczne uzytkowanie
spoczywa na osobach, ktore uzywaja, konserwujg lub przeprowadzajg naprawy
robota. Aby zapewni¢ bezpieczne uzytkowanie, nalezy przestrzegac instrukcji i
ostrzezen.

Wytacznik awaryjny

Dodatkowym zabezpieczeniem jest zainstalowany wytgcznik awaryjny, fatwo
dostepny nizej panelu operatora. Jesli przetgcznik zostanie wcisniety, robot i
strumien wody natychmiast sie zatrzymaja.

Transportowanie robota

Podczas transportowania robota pojazdem (np. ciezaréwka lub
przyczepa):
e Robot musi by¢ transportowany wytacznie w pozycji pionowej,
& wtgczony, bezpiecznie zamocowany, tak aby robot nie mogt sie
przewrdcic¢ ani ulec innym uszkodzeniom mechanicznym.
1/‘:% e Jesli podejrzewa sie awarie w wyniku nieszczesliwego wypadku
podczas transportu, robot musi zosta¢ sprawdzony funkcjonalnie
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przed oddaniem go do uzytku.
e W razie potrzeby robota nalezy podniesc za podwozie.
e Podczas transportu nalezy zabezpieczy¢ robota za podwozie.

Przesuwanie robota

e Robot moze by¢ poruszany tylko wtedy, gdy jest wigczony.
Robot moze by¢ poruszany obiema rekami na kierownicy, gdy
uzywane jest sprzegto.
A e Metody przemieszczania robota muszg by¢ dostosowane do
‘Q podtoza i mozliwosci osobistych.

e Jesli teren jest mocno nachylony (w gore lub w dét) nalezy uzy¢
silnika, nie uzywac sprzegta ani kota transportowego!

>

Nagrywanie (programowanie) i uruchamianie programu robota

e Przed sprzgtaniem sekcja musi by¢ zwolniona od ludzi (z wyjatkiem
osoby dokonujgcej nagrania) i zwierzat; przejscia i kojce muszg byc
wolne od przeszkdd, drzwi i bramy muszg by¢ zamkniete.

e Podczas sprzatania przy wejsciu do sekcji nalezy umiesci¢ znaki
ostrzegawcze.

e Osoba dokonujgca nagrania musi uzywac ochronnikéw stuchu,
maski oddechowej oraz okularéw ochronnych. Innym zalecanym
wyposazeniem jest odziez ochronna, buty i rekawice.

e Podczas nagrywania operator musi zachowac bezpieczng odlegtosc

- od ruchomych czesci robota oraz strumienia wody pod wysokim

cisnieniem.
e Podczas nagrywania robotem nalezy manipulowac w taki sposdb,

aby strumien wody lub ruchome czesci robota nie miaty kontaktu z

wrazliwg elektronika lub innym wrazliwym sprzetem.

W przypadku uzywania znacznikéw muszg one by¢ mocno

zamocowane i pozostawac w tej samej pozycji przez caty proces

sprzatania.

e Podczas korzystania z podwadjnej dyszy mycie automatyczne nalezy
uruchomié¢ ponownie, jesli przeptyw wody zostat przerwany. Ma to
na celu upewnienie sie, ze wtasciwy zawér w podwajnej dyszy jest
otwarty.

O ® > >

: > (% %ﬁi B3
[ ]

Czyszczenie i konserwacja

c e Po uzyciu nalezy doktadnie optukac robota. Nie uzywac¢ wody pod
wysokim ci$nieniem.
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Baterie nalezy tadowac¢ w dobrze wentylowanym miejscu, wolnym
od materiatéw tatwopalnych.

Podczas konserwacji robot musi by¢ wytgczony.

Tylko wykwalifikowany personel moze przeprowadzac naprawy
robota.

Ryzyko przewrdcenia

Nie wolno transportowac robota w pozycji parkowania, jesli
podtoze jest pochylone na boki o wiecej niz 20 stopni.

Jesli wieza jest obrécona o 90 stopni od pozycji Srodkowej, a
teleskop i ramie znajdujg sie w najbardziej wysunietych pozycjach,
podtoze nie powinno by¢ pochylone wiecej niz 5 stopni (w
zaleznosci rowniez od tego, czy strumien wody jest skierowany w
gobre, czy w dot).

Podczas sprzatania za robotem w obszarze zaznaczonym na Rys.
3 istnieje ryzyko przewrdcenia, ktére jest zalezne od podtoza
oraz potozenia wysiegnika, teleskopu i ramienia. Pracujgc w tym
obszarze, zaleca sie, aby teleskop byt maksymalnie wciggniety.
Podczas korzystania z kota transportowego wieza musi by¢
wysrodkowana.

Zwarcie akumulatora

Aby unikngc¢ zwar¢ podczas wymiany baterii, zawsze najpierw odtgcz
& ztgcze od bieguna ujemnego baterii podtgczonej do robota.
Odpowiednio zawsze podtgczaj ten biegun jako ostatni.

Wbudowane urzadzenia zabezpieczajace

Robot ma wbudowany system bezpieczenstwa z kilkoma réznymi alarmami. W
przypadku wystgpienia alarmu zatrzymania robot natychmiast przerwie prace,
wytgczy strumien wody i wyswietli tekst alarmu na panelu operatora. Alarm musi
zostac¢ potwierdzony, zanim praca bedzie mogta zosta¢ ostatecznie wznowiona.

Ochrone przed btedami pragdowymi zapewnia bezpiecznik na
ptytce drukowane;j.

Zabezpieczenie przed niskim napieciem akumulatora jest
sterowane przez komputer i generuje alarm w przypadku jego
wystgpienia.

Zabezpieczenie przed kolizjg podczas pracy jest wykrywane przez
kazdy silnik z osobna i generuje alarm, jesli silnik nie porusza sie
zgodnie z oczekiwaniami.
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3. Specyfikacja techniczna
Przeglad czesci

Wysiegnik

Antena

Magnetyczny
Panel operatora przetacznik
aryjn -
»

4
Ramie

Rys. 2, czesci robota

Dane techniczne

Catkowita szerokos¢: 680 mm (610 mm ze specjalnymi kotami)

Dtugosc catkowita po ztozeniu: 1930 mm

Catkowita wysokos¢ po ztozeniu: 1610 mm

Maksymalny zasieg ramienia: 4015 mm

Efektywny zasieg pracy: do 6 m od srodka jednostki

Waga: 270 kg

Zasilanie 24V DC (2 akumulatory kwasowo-otowiowe 12 V)

Silniki elektryczne: 24V DC (tacznie 7)

Temperatura otoczenia: 1°C to 55°C (34°F to 131°F)

Temperatura: Bez wody, od -10°C do 60°C (od 14°F do 140°F)

Alarm: Alarm przez SMS w przypadku awarii operacyjnej

Zaopatrzenie w wode: Z zewnetrznego urzadzenia czyszczacego pod wysokim
ci$nieniem

Dysza: Rotor jet 0.55

Zwijacz weza: Waz wysokocisnieniowy o dtugosci 50 m (obstugiwany
oddzielnie od robota). Podtgczony do normalnej
jednostki sprzatajace;j.
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Zalecane cis$nienie wody: 180-210 baréw (18-21 MPa)
Zalecany przeptyw wody: 15-18 I/min
Poziom mocy akustycznej": 94 dB(A)
Akcesoria
tadowarka: patrz oddzielng specyfikacje dostarczong z tadowarka
Znaczniki: projekt oraz ilo$¢ zalezg od instalacji
Dysza: w zaleznosci od obszaru roboczego moga by¢ dostepne
alternatywne dysze

" Mierzone na rotorze z dyszg rotor jet i ciSnieniem wody 190 barow

Zasieg

© Wysieg teleskopu: 4 m
1
T - LR PYFEEEF SN
L J
N
6 m tacznie ze strumieniem wody
) (stosowana dysza zerowa)

Rys. 3, zasieg ramienia i bezpieczny zasieg pracy wiezy

4. Informacje ogolne

Niniejsza instrukcja obstugi wraz z tekstami pomocy w panelu operatora zawiera
wszystkie informacje potrzebne do przygotowania, wykonania nagran (uczenia),
zarzadzania lokalizacjami, programami i recepturami, wykonania i zakoriczenia
procesu sprzagtania. Zawiera réwniez niezbedne informacje, jak najlepiej i
najbezpieczniej korzystac z robota.
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Krotki opis funkcjonalny

Robot sprzatajgcy jest zasilany napieciem 24 V z dwdch akumulatoréw kwasowo-
otowiowych 12 V. Robot czysci wodg pod wysokim cisSnieniem (cieptg lub zimng)
z dodatkami lub bez. Woda jest dostarczana z zewnetrznego zrédta wody pod
wysokim ci$nieniem przez 50-metrowy waz zainstalowany na bebnie z wezem,
ktory jest obstugiwany przez robota oddzielnie, w zaleznosci od tego, jak sie
porusza. Czyszczenie odbywa sie za pomocg ramienia teleskopowegoporuszajgcego
sie we wszystkich kierunkach, o maksymalnym zasiegu 4015 mm (efektywny
zasieg pracy wraz ze strumieniem wody to 6 m). Za pomocg joysticka mozna
nauczy¢ robota poruszania sie i sprzgtania w zadowalajgcy sposéb. Po operacji
uczenia robot bedzie w stanie samodzielnie wykonac ruchy tyle razy, ile bedzie to
konieczne do osiggniecia zadowalajgcego efektu sprzatania.

Uruchamianie robota

Gtowny wytgcznik znajduje sie po prawej stronie panelu operatora. Gdy robot jest
wiaczony, proces uruchamiania trwa okoto 30 sekund. Kiedy pojawi sie ekran, jak
na Rys. 4, robot jest gotowy do pracy.

= E ~ Y
MANUAL START
SETTINGS
Envirologic

Rys. 4. Ekran startowy

System pomocy

Na kazdym ekranie znajduje sie przycisk ze znakiem zapytania, jak pokazano na
Rys. 4. Po nacisnieciu tego przycisku na ekranie zostang wyswietlone odpowiednie
teksty pomocy.

tadowanie robota

Podczas tadowania akumulatoréw robot czyszczgcy musi byé wytgczony.
Akumulatoréw nie mozna tadowac, gdy robot jest wtgczony. tadowarke nalezy
podtaczy¢ do robota przed podtgczeniem go do gniazdka sciennego. Gdy tadowarka
jest podtaczona do gniazdka Sciennego, powinna $wieci¢ sie tylko pomaranczowa
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lampka stanu. Szczegétowe informacje znajdujg sie w instrukcji tadowarki. Robot
sprzatajacy powinien by¢ zawsze podtgczony do tadowarki, gdy nie jest uzywany,
aby przedtuzy¢ zywotnos¢ baterii.

5. Manipulacje

Tryb reczny

Tryb reczny oznacza uzycie robota sprzatajgcego bez uprzedniego procesu

uczenia. Tryb reczny jest uzywany na przyktad, gdy robot jest przenoszony z miejsca
przechowywania do pomieszczenia w celu sprzatania. Przed przystgpieniem do
ruchu robot powinien by¢ wtgczony. Tryb reczny jest dostepny z ekranu startowego.
W trybie recznym robotem sprzatajgcym mozna sterowac za pomocg przyciskow
na panelu operatora lub joysticka. Zalecamy korzystanie z trybu recznego w celu
zapoznania sie z joystickiem i réznymi ruchami.

Przesuwanie robota

Robota mozna przesuwac recznie albo za pomocg sity roboczej lub za pomoca
silnikéw do transportu. W przypadku transportu bez napedu robot jest
odsprzegany za pomocg uchwytu sprzegta po prawej stronie kierownicy. Robotem
mozna rowniez sterowac recznie za pomocg silnika transportowego z panelu
operatora lub joysticka. Aby utatwi¢ przesuwanie lub obracanie robota, mozna
uzyc¢ kota transportowego, patrz Rys. 2. Jest to réwniez kontrolowane na ekranie
recznym.

C Jesli teren jest nachylony do Ciebie lub od Ciebie, nalezy uzyc¢ silnika, nie
nalezy uzywac sprzegta ani kota transportowego!

Nalezy réwniez postepowac zgodnie z instrukcjami zawartymi w sekcji
Bezpieczenstwo.

Joystick

° Joystick jest potrzebny podczas procesu uczenia. Joystick jest

l podtgczony do robota sprzatajacego za pomoca szesciometrowego
kabla, co utatwia proces uczenia i pozwala unikng¢ niepozadanego
zanieczyszczenia przez obornik lub zderzenia z teleskopowym
ramieniem robota.

Joystick jest podtgczony do czarnego gniazda, ktére znajduje sie pod maskg z tytu
po prawej stronie robota sprzatajacego, patrz Rys. 2. Wtyczke nalezy obrdci¢ o 90
stopni, aby byta dobrze dokrecona po podtgczeniu. Joystick stuzy do sterowania
wszystkimi ruchami robota sprzgtajgcego, w tym witgczania i wytgczania wody.
Zobacz Rys. 5, aby zobaczy¢ przeglad joysticka.
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Wiaczanie/wytaczanie wody

Rys. 5. Joystick

6. Przeglad roznych ruchow

° Kierunki ruchu w niniejszej instrukcji sg opisane jako widziane z tytu
robota.

Do przodu/Do tytu Wysuniecie/wciaggniecie teleskopu
Teleskop moze wysungc sie z pozycji
Poruszaj joysticka do przodu/do tytu, spoczynkowej 0 do pozycji 425.
jednoczesnie naciskajqc przyciski 1 i 2.
Poruszaj joysticka do przodu/do tytu,
jednoczesnie naciskajqc przycisk 1.
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Wysiegnik w gére/w dot

Wysiegnik porusza sie o okoto 100°

od dotu (pozycja 0) do gory (pozycja
1250). Pozycja spoczynku powinna by¢
pozioma (okoto pozycji 700).

Przesuwaj joysticka do tytu/do
przodu.

Wysuniecie/wciggniecie ramienia
Ramie porusza z pozycji spoczynkowe;j
réwnolegle do wysiegnika (pozycja
okoto -55). Ramie moze wychyli¢ sie o
okoto 315° (do pozycji 1100),
skierowujac sie w strone sufitu.

Przesuwayj joysticka w prawo/lewo,
naciskajgc przycisk 1.

Wieza w prawo/w lewo

Wieza moze obracac sie o okoto 200°
w obu kierunkach (pozycje +1000) od
pozycji spoczynku do przodu (okoto
pozycji 0).

Przesuwaj joysticka w prawo/w lewo.

Dysza w prawo/w lewo

Dysza moze obracac sie 0 360° w obu
kierunkach. Dysza jest w pozycji
spoczynkowej, gdy ramie jest w pozycji
spoczynkowej, a dysza jest skierowana
w dot.

Przesuwaj joysticka w prawo/lewo,
naciskajqc przycisk 2

7. Nauczanie

Znaczniki
Proces sprzgtania wymaga magnetycznych znacznikdw pozycji. Znaczniki pozycji,
ktére mogg miec ksztatt litery S lub U, umieszczane sg w uchwycie montowanym na
wyposazeniu przed rozpoczeciem procesu czyszczenia. Robot sprzatajgcy dociera
do znacznikdw podczas procesu czyszczenia, a informacje o potozeniu sg przesytane
do komputera.
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° e Przed przystgpieniem do programowania nalezy przeczytac rozdziat
,Wskazowki dotyczgce nauczania”

e Programowanie nalezy wykona¢ w brudnym kojcu przy roboczym
cisnieniu wody.

e Podczas automatycznego czyszczenia zadne przerwy w procesie
programowania nie beda rejestrowane. Dzieki temu
programowanie mozna przeprowadzi¢ w swobodny sposéb, bez
pospiechu

Nagrania
Aby mdc uruchomié robota automatycznie, nalezy poinstruowac go o trzech
rzeczach: LOCATION, PROGRAM i RECIPE.

LOCATION to mapa, jak wyglagda sciezka, ktorg robot ma przeby¢. Proces
rozpoczyna sie od nadania lokalizacji nazwy, np. “WYKONCZENIE 2-5”,
poinstruowania, po ktérej stronie ustawione sg kota prowadzace oraz ile
znacznikow zostato zainstalowanych. Upewnij sie, ze robot znajduje sie w
odlegtosci 1 metra od pierwszego znacznika po nacisnieciu przycisku Start. Robot
porusza sie teraz do przodu, rejestrujgc potozenie tych znacznikéw. Podazaj za
robotem i upewnij sie, ze wszystkie znaczniki sg poprawnie zarejestrowane, a kota
sie nie obracajg. Po ostatnim znaczniku robot obrdci sie do tytu i przesunie sie z
powrotem do pozycji poczatkowe] za pierwszym znacznikiem.

PROGRAM to procedura sprzatania, w ktorej joystick stuzy do manipulowania
robotem. Programy te beda przechowywane w wybranej lokalizacji.

RECIPE to az 14 programow, ktdre mozna zastosowac przy kazdym znaczniku w
danej lokalizacji. Wybierasz program z listy, umieszczasz go w odpowiednim
miejscu na ekranie i po umieszczeniu wszystkich programow, ktére chcesz
uruchomic przy tym znaczniku, przechodzisz do nastepnego. Programy wybrane na
poprzednim znaczniku pozostajg domysine, jesli chcesz wprowadzi¢ zmiany, mozesz
usung¢ lub dodac programy.

Na Rys. 6 zobacz przyktad uktadu lokalizacji.

PODLOGA PODLOGA [PODLOGA
PIERWSZA LEWA OSTATNIA|

Lewa 8

Znacznik=my | MIN-100CM |
min.6scm | | Poptoca | PIETRO OSTATNIE PIETRO
NAWYZA | NAWY KORYTARZA
Koryto na zywnos¢é =

PODLOGA [PODLOGA || Z DOBRYM PODLOGA
PIERWSZA w o [icem: oSTATNIA

PRAWA PRAWO w

Rys. 6. Przyktad uktadu zagrody dla swin
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Sprzatanie automatyczne

Przed sprzataniem sprawdz nastepujace elementy:
& 1. Czy zadne wsporniki magnetycznego znacznika potozenia nie zostaty

przesuniete lub ich brakuje

2. Czy kazdy magnetyczny znacznik pozycji jest zamocowany we wtasciwym
wsporniku

3. Czy ramie przetacznika magnetycznego jest ustawione 5 cm od Srodka
znacznikéw magnetycznych.

4. Czy obszar do sprzatania jest wolny od przeszkdd, ktére mogg przerwac
proces sprzatania

5. Czy urzadzenie do sprzatania wysokocisnieniowego jest wtgczone

6. Czy woda jest podtgczona do myjki wysokocisnieniowej

7. Czy waz wysokocisnieniowy moze sie swobodnie poruszac i jest
zamocowany centralnie za bebnem na waz

8. Czytadowarka jest odtgczona

9. Czy kota prowadzace sg umieszczone we wtasciwej pozycji, patrz ekran

10. Czy wiesz, gdzie rozpocza¢ proces czyszczenia, sprawdz znacznik pierwszej
pozycji

11. Czy obszar, ktéry ma byc¢ sprzatany, jest wolny od ludzi i zwierzat

Aby rozpoczg¢ uruchamianie schematu dziatania (mycie automatyczne) wybierz
START na ekranie startowym. Najpierw wybierz LOCATION do uruchomienia.
Nastepnie wybierz RECIPE, ktorych chcesz uzyé w kolejnosci, w jakiej majg by¢
uruchamiane. Przed rozpoczeciem sprzatania upewnij sie, ze robot znajduje sie w
odlegtosci nie wiekszej niz 1 metr przed pierwszym znacznikiem pozycji. Upewnij
sie, ze kota prowadzgce stykajg sie ze $ciang po tej stronie przejscia, gdzie znajduja
sie znaczniki. Po znalezieniu pierwszego znacznika robot automatycznie wykona
podane przepisy i programy. Pomiedzy kolejnymi przepisami robot cofnie sie do
pierwszego znacznika.

Przerwanie

Mycie automatyczne mozna przerwac przed jego zakoriczeniem na dwa sposoby:

e  Po nacisnieciu stop robot zakonczy biezgcy program przed zatrzymaniem sie

e  Po nacisnieciu pauzy lub przycisku zatrzymania awaryjnego program zostanie
natychmiast zatrzymany, jesli zostanie nacisniety przycisk zatrzymania.

Jesli nacisnieto wytgcznik zatrzymania awaryjnego, sprzagtanie bedzie

kontynuowane natychmiast po przywrdceniu wytgcznika zatrzymania i usunieciu

alarmu z ekranu.
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8. Wskazowki dotyczace uczenia

1. Proces uczenia powinien odbywad sie z wykorzystaniem cisnienia roboczego,
poniewaz na ramie dziata sita ptyngcej wody.

2. Nalezy unika¢ wciagania teleskopu, gdy wysiegnik znajduje sie w maksymalnie
podniesionej pozycji, poniewaz moze spowodowac to duze obcigzenie silnika
teleskopu.

3. Uczenie programoéw powinno odbywac sie w brudnych kojcach, aby mozna byto
obserwowad tor strumienia wody.

4. Nalezy upewnic sie, ze w kojcu nie ma zadnych przeszkdd, takich jak sprzet do
odgazowania, stupki itp. Po zapewnieniu tych warunkdéw proces uczenia powinien
odbywac sie w tym kojcu, aby unikng¢ mozliwej kolizji.

5. Podczas procesu uczenia nalezy zachowac pewien odstep (ok. 15 cm) od sprzetu
i wyposazenia. Jest to wazne przy zmianie pozycji wysiegnika, aby unikna¢ kolizji,
jesli robot sprzatajacy ma nieco inng pozycje podczas procesu sprzatania.

Podczas przechodzenia z jednego kojca do drugiego moga wystgpic rozbieznosci w
ich wyposazeniu.

6. Jesli nie jest mozliwe uwzglednienie punktu 5, z powodu braku miejsca lub
podobnych problemdw, nalezy rozwazy¢ odsuniecie sie od obszaru, ktéry moégtby
spowodowac kolizje przed zmiang wysokosci wysiegnika, lub wciggnieciem
teleskopu. W ten sposéb mozna mieé pewnosc, ze nie dojdzie do zatrzymania
produkcji z powodu kolizji, nawet jesli jakies czesci ramienia dotkng sprzetu.

7. Nalezy zachowad ostroznosé i unikac uszkodzenia wyposazenia; dysze nalezy
trzymaé w odpowiedniej odlegtosci.

8. Dysze nalezy trzymaé w odlegtosci, w ktérej mozna utrzymywac cisnienie wody
i szerokos$¢ strumienia, wystarczajace do wykonania zadania, zaplanowanego dla
programu. Zblizenie dyszy do powierzchni stwarza wieksze cisnienie, ale powoduje
réwniez wiecej ruchéw prze to, ze strumien jest wezszy.

9. Wazne jest, aby zadne wieksze przeszkody nie znajdowaty sie w miejscu, gdzie
mogtoby kolidowac z kotem prowadzgcym podczas ruchu w procesie sprzatania.
Moze to spowodowac poslizg lub obracanie sie robota oraz utrate doktadne;j
pozycji. (Aby tego unikng¢, mozna uzyé dodatkowych znacznikéw pozycji.)

10. Jesli uzywa sie podwadjnej dyszy, nalezy zachowac ostroznos¢ przy witgczaniu
wody, aby wybraé odpowiednig dysze. Przed zmiang dyszy nalezy zakreci¢ wode,
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ustawic ramie w pozycji poziomej, przekreci¢ dysze, wciggnac wieze, wysiegnik,
teleskop lub maszyne na co najmniej 5 sekund i dopiero wtedy wtgcza¢ wode.

11. Postaraj sie efektywnie przeprowadzi¢ proces uczenia robota pracy z nowymi
kojcami. Pomiar czasu dla kazdego kojca moze stuzy¢ dobrg pomoca. Bardzo wazne
jest, aby podzieli¢ kojec na mniejsze czesci. Bardzo fatwo jest utrzymac
koncentracje przez kilka minut ale po jakims czasie traci sie koncentracje i zaczyna
sie popetniac btedy.

Zawsze nalezy wykonywac jeden program do sprzgtania zgrubnego i jeden do
sprzatania doktadnego!

Podczas pierwszej sesji programowania doktadne sprzatanie podtogi kojca zostanie
zapisane jako program. Warto ograniczy¢ sie do standardowych kojcow, tj. typu,
ktérego jest wiecej. Oczywistym btedem jest przeprowadzanie uczenia w jakims
osobliwym kojcu lub w potowie kojca po raz pierwszy, gdy przechodzimy do nowe;j
sekcji.

12. Przy sprzataniu nastepnej sekcji, ktéra wyglada podobnie do tej, w ktdrej juz
instalowaliSmy robota, bedzie to powtdrzeniem najgorszego programu. Dla tego
warto zrobi¢ notatki o ostatnim sprzgtaniu, aby zapamietac, co nalezy zrobi¢. Moze
wynik sprzgtania podtogi nie byt zadowalajgcy w kojcu po prawej stronie, wiec
nalezy ponownie nauczyc¢ robota tego programu. Jesli robi¢ to w ten sposéb, przez
jakis$ czas potrzeba bedzie poswiecac 15 do 30 minut na uczenie robota podczas
kazdej sesji sprzatania. Dzieki temu mozna bedzie stale skracac czas sprzatania,
poprawiac wyniki, a takze nauczyc sie jak najskuteczniej korzystac z robota. Kiedy
jesteSmy w petni zadowoleni ze sprzagtania w standardowych kojcach,
przechodzimy do uczenia robota pracy w pozostatych..

13. Przerwy w procesie uczenia nie sg rejestrowane, wiec jest duzo czasu na
zaplanowanie kolejnego ruchu.

14. Podczas automatycznego sprzatania kolejny ruch rozpocznie sie nieco przed
zakonczeniem poprzedniego ruchu, co oznacza, ze robot bedzie zaokraglat katy.
Podczas automatycznego sprzgtania moze to prowadzi¢ do nieco krétszych ruchéw
dyszy w poréwnaniu do ruchéw, ktérych nauczono robota. Wniosek jest taki, aby
zawsze wykonywac ruchy dyszy nieco dtuzsze niz to konieczne.

9. Konserwacja

Po uzyciu robota nalezy go doktadnie wyczysci¢ wodg z weza. Baterie nalezy
natadowac do petna po zakonczeniu mycia robota sprzgtajgcego. Ogdlng zasadg
jest tadowanie akumulatoréw robota tak dtugo, jak on pracowat. Robota nalezy
przechowywac w dobrze wentylowanym, niezamarzajgcym miejscu.
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¢ Nie nalezy uzywac wysokiego ci$nienia wody do czyszczenia
A robota
e Gdy robot nie jest uzywany, nalezy go przechowywac w miejscu
zabezpieczonym przed mrozem

10. Europejska deklaracja zgodnosci

My,

Envirologic AB, org nr 556572-1775

Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SZWECJA

Telefon. +46 18 39 82 30,

oswiadczamy na naszg wytaczng odpowiedzialnosc, ze produkt:

EVO Cleaner, nr pozycji 08XXXXXXX

ktérego dotyczy niniejsza deklaracja, jest zgodny z nastepujgcymi normami lub
innymi dokumentami normatywnymi:

Dyrektywa Rady 2006/42/WE (17 maja 2006) w sprawie maszyn,

Dyrektywa Rady 2014/30/UE (26 lutego 2014 r.) w sprawie
Zgodnosci

Techniczna Dokumentacja Konstrukcyjna wymagana przez niniejszg Dyrektywe jest
przechowywana w siedzibie gtdwnej Envirologic AB, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala,

Szwecja.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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1. Informatii importante

v

Simboluri folosite in manual

C Informatiile privind siguranta sunt prezentate intr-o caseta gri marcata
cu un triunghi rosu

° Informatiile importante sunt prezentate intr-o caseta gri marcata cu
l simbolul specific informatiilor

Domeniul de utilizare

Robotul este proiectat sa functioneze in siguranta daca este utilizat in conformitate
cu manualul de utilizare. EVO Cleaner este un robot automat de curatare

destinat sa Tnlocuiasca curdatarea manuala la presiune ridicata, de exemplu
curatarea tarcurilor.

Orice alta utilizare a robotului este necorespunzatoare. Daca instructiunile din
acest manual sunt ignorate, pot fi provocate accidente si daune asupra
persoanelor, mediului sau animalelor.

Tipul robotului

Informatiile din acest manual sunt valabile pentru tipul de robot denumit EVO
Cleaner. Robotul este prevazut cu o placuta de identificare ce contine marcajul CE,
tipul robotului, numarul de serie, anul fabricarii si alte informatii importante, asa
cum se aratd in Imaginea 1.

Envirologic AB (publ)

Envirologic |5ens,

Sweden
Type EVO Cleaner | Cleaning robot
S/IN 08xxxxXX
Manufact. C €
year 20xx

X e | 210 bar [[MOENt 41 455 °C

Voltage |24 VDC [Weight | 270 kg

Imaginea 1, pldcuta de identificare

Restrictii privind utilizarea

e EVO Cleaner trebuie utilizat doar de personal instruit

e EVO Cleaner trebuie utilizat doar in conformitate cu instructiunile din acest
manual
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2. Siguranta
Instructiuni privind siguranta

° Este important ca utilizarea robotului sa se faca cu respectarea
l instructiunilor de sigurantad si a avertismentelor incluse Tn acest
capitol. Cititi instructiunile chiar daca detineti deja cunostintele

@ necesare utilizarii robotului.

Acest manual oferd informatii importante privind utilizarea in siguranta si
intretinerea robotului. Manualul de utilizare trebuie privit ca parte integranta a
produsului si trebuie sa fie disponibil in permanenta.

Robotul este proiectat in conformitate cu standardele si directivele in vigoare.
Informatiile actualizate privind aceste standarde si directive pot fi gasite in
declaratia de conformitate (document CE). Instructiunile din acest manual trebuie
respectate pentru a se asigura mentinerea sigurantei si eficientei robotului.

/_\ e Nu este permisa inlaturarea sau modificarea dispozitivelor de
siguranta si a accesoriilor robotului.

e e Doar personalul calificat are permisiunea de a repara robotul.
Y=
Avertismente

Dispozitivele de siguranta si etichetele de avertizare de pe robot sunt proiectate sa
impiedice accidentele. Responsabilitatea principala privind utilizarea Tn siguranta o
au persoanele care utilizeaza, intretin sau efectueaza reparatii asupra robotului.
Pentru a asigura utilizarea in siguranta, trebuie urmate si respectate instructiunile
si avertismentele.

Comutator de oprire in caz de urgenta

Ca masura de precautie suplimentard, a fost montat un comutator de oprire in caz
de urgenta, usor accesibil, sub panoul de operare. Prin apdsarea acestui comutator,
robotul si jetul de apa se opresc imediat.

Transportul robotului

Cand robotul este transportat cu un vehicul (de exemplu cu un camion

A sau o remorca):
e Robotul trebuie transportat doar in pozitie verticala, pornit, fixat
bine astfel incat sa nu se poata rasturna si sa nu sufere nicio forma
/ de deteriorare mecanica.
ﬁ e Daca se suspecteaza o defectiune cauzata de un incident aparut in
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timpul transportului, robotul trebuie verificat din punct de vedere
functional inainte de utilizare.

Daca este nevoie, robotul trebuie ridicat in cadrul de montare.

n timpul transportului, fixati in siguranta robotul de cadrul de
montare.

Deplasarea robotului

A

4

=

Robotul trebuie deplasat doar cand este pornit.

Robotul trebuie deplasat doar prin prinderea manerelor cu ambele
maini cand se utilizeaza cuplajul.

Metodele de deplasare a robotului trebuie adaptate la sol si la
capacitatile personale.

Daca solul este abrupt (ascendent sau descendent) trebuie utilizat
motorul, nu folositi cuplajul sau roata de transport!

inregistrarea (programarea) si pornirea programului robotului

()

> PP @@ w> >

Tnainte de curatare, trebuie eliberatd zona de persoane (cu exceptia
celor care efectueaza inregistrarea) si animale; trebuie inlaturate
obstacolele de pe culoare si tarcuri, usile si portile trebuie inchise.
Trebuie amplasate indicatoare de avertizare la intrarea in zona care
este curatata.

Persoana care realizeaza inregistrarea trebuie sa poarte casti de
protectie a urechilor, masca de protectie a aparatului respirator si
ochelari de protectie. De asemenea se recomanda si
imbracamintea, incaltamintea si manusile de protectie.

n timpul inregistrarii, operatorul trebuie s& pastreze o distants de
siguranta fata de componentele mobile ale robotului si de jetul de
apa sub presiune.

n timpul inregistrarii, robotul trebuie manevrat astfel incat jetul de
apa sau componentele mobile ale robotului sa nu intre in contact
cu aparatura electronica sensibila sau cu alt echipament sensibil.
Cand se utilizeaza marcaje, acestea trebuie fixate strans si trebuie
sa ramana Tn aceeasi pozitie pe intreaga durata a procesului de
curatare.

Atunci cand se utilizeaza duza dubl3, spalarea automata trebuie
repornita daca fluxul de apa s-a intrerupt. Aceasta este necesar
pentru a va asigura ca este deschisa supapa corecta din duza dubla.
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Curatarea si intretinerea

e Clatiti robotul din abundenta dupa utilizare. Nu folositi apa sub
A presiune ridicata.
e Bateriile trebuie refncarcate intr-o zona bine aerisita, fara materiale
o inflamabile.
Y= o Tn timpul intretinerii, robotul trebuie oprit.
e Doar personalul calificat are permisiunea de a efectua reparatii
asupra robotului.

Risc de rasturnare

e Nu transportati robotul in pozitia de stationare daca solul are o
A panta de peste 20 de grade in lateral.
P e Daca turnul est rotit la 90 de grade fata de pozitia centrala si
ﬁ/% telescopul si bratul sunt in pozitia cea mai extinsa, solul nu trebuie
sa prezinte inclinatie de peste 5 grade (in functie si de directionarea
jetului de apa in sus sau in jos).
o Tn timpul curatarii in spatele robotului in zona marcats din
Imaginea 3, exista risc de rasturnare, in functie de sol si de pozitia
flesei, telescopului si a bratului. Daca se lucreaza in aceasta zona,
se recomanda mentinerea telescopului in pozitia de retractare.
e (Cand utilizati roata de transport, trebuie centrat turnul.

Scurt circuitul bateriei

Pentru a evita scurt circuitele cand inlocuiti bateriile, scoateti mai intai
& conectorul din polul negativ al bateriei conectate la robot. In consecints,
reconectati intotdeauna acest pol ultima data.

Dispozitive de siguranta incorporate
Robotul are un sistem de siguranta incorporat cu mai multe alarme diferite. Daca
apare o alarma de oprire, robotul va inceta imediat operatiunea, va opri jetul de
apa si va afisa un text de alarma pe panoul de operare. Alarma trebuie confirmata
inainte de reluarea operatiunii.
e Protectia impotriva penei de curent este asigurata prin
intermediul unei sigurante de pe placa de circuit.
e Protectia impotriva tensiunii scazute a bateriei este controlata de
computer si este generata o alarma in cazul in care apare
e Protectia impotriva ciocnirilor in timpul functionarii este detectata
de fiecare motor individual si este generata o alarma in cazul in care
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motorul nu se deplaseaza conform asteptarilor.

3. Specificatii tehnice
Descrierea componentelor

Antena

Panou de operare

Imaginea 2, componentele robotului

Date tehnice

Flesa

Baterii

Latimea totala:

680 mm (610 mm cu roti speciale)

Lungimea in pozitie retractata: 1930 mm
Tnaltimea in pozitie retractata: 1610 mm
Extinderea maxima a bratului: 4015 mm

Raza efectiva de actiune:

pana la 6 m din centrul unitatii

Greutate:

270 kg

Sursa de alimentare:

24V DC (2 acumulator cu placi de plumb si acid sulfuric
12 V)

Motoare electrice:

24V DC (7 in total)

Temp. ambientala:

1°C to 55°C (34°F to 131°F)

Temp. depozitare:

Golit de apd, -10°C 60°C (14°F - 140°F)

Alarma:

Alarma prin SMS in eventualitatea unei defectiuni

Alimentarea cu apa:

De la unitatea externa de curatare cu presiune ridicata

Duza:

Jet rotor 0,55

Tambur furtun:

furtun de presiune 50 m (actionat separat de robot).
Conectat la o unitate de curdtare obisnuita.
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Presiunea recomandata a apei: 180-210 bar (18-21 MPa)

Debitul recomandat al apei: 15-18 I/min

Nivelul puterii sunetului: 94 dB(A)

Accesorii

Incércator: consultati specificatiile suplimentare furnizate cu
incdrcatorul

Marcaje: modelul si cantitatea depind de montaj

Duza: pot fi disponibile duze suplimentare in functie de zona
de lucru

T Masurat pe rotor cu duza de jet pe rotor si presiune a apei de 190 de bari

Accesibilitate

© Raza de actiune a telescopului: 4 m
1
T - CEPYYFFFES SN
L J
N
6 mincl. jetul de apa
© (fara utilizarea duzelor)

Imaginea 3, raza de actiune a bratului si intervalul de sigurantd de functionare a
turnului

4. Informatii generale

Acest manual de utilizare, impreuna cu textele de asistenta din panoul de operare,
include toate informatiile necesare pregatirii, inregistrarii (instruirii), gestionarii
locatiilor, programelor si remediilor, realizarii si finalizarii procesului de curatare. De
asemenea, include toate informatiile necesare utilizarii robotului in cel mai potrivit
si sigur mod.
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Descriere functionala scurta

Robotul de curatare este alimentat cu 24 V de acumulatorii cu placi de plumb si
acid sulfuric de 12 V. Robotul curata cu apa sub presiune ridicata (calda sau rece)
cu sau fara aditivi. Apa este furnizata de la o sursa externa de apa de presiune
ridicata prin intermediul unui furtun de 50 m montat pe un tambur care este
actionat separat de robot in conformitate cu modul de deplasare a robotului.
Curatarea se realizeaza prin intermediul unui brat telescopic, deplasabil in toate
directiile, cu accesibilitate maxima de 4015 m (raza efectiva de actiune incluzand
jetul de apa este de 6 m). Prin utilizarea mansei de comanda, puteti instrui robotul
sa se deplaseze si sa curete intr-un mod satisfacator. Dupa aceasta

operatiune de instruire robotul va putea sa realizeze deplasarile singur, de cate ori
este necesar, pentru a obtine un rezultat de curatare satisfacator.

Pornirea robotului

Comutatorul principal este situat in partea dreapta a panoului de operare. Cand
robotul este alimentat, procesul de pornire dureaza in jur de 30 de secunde. Cand
este ilustrat ecranul din Imaginea 4 robotul este pregatit de functionare.

= a M
M u
SETTINGS
Envirologic

Imaginea 4, ecranul de pornire

Sistemul de asistenta
Fiecare ecran are un buton cu un semn al intrebarii, asa cum se arata in Imaginea
4. Cand se apasa acel buton, sunt afisate pe ecran texte de asistenta relevante.

Incircarea robotului

Cand se incarca bateriile, robotul de curatare trebuie oprit. Bateriile nu pot fi
incdrcate Tn timp ce robotul este pornit.

Tncarcitorul trebuie conectat la robot inainte de a fi conectat la priza de perete.
Cand incarcatorul este conectat la priza de perete, trebuie sa fie pornita doar
lumina portocalie care arata starea. Consultati manualul incarcatorului pentru
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detalii. Robotul de curatare va fi intotdeauna conectat la incarcator cand nu este
utilizat, pentru a prelungi durata de viata a bateriei.

5. Manevrarea

Modul manual

Modul manual presupune utilizarea robotului de curatare fara un proces de
instruire anterior. Modul manual este folosit, de exemplu, cand robotul este scos
din locatia de depozitare in incinta care trebuie curitats. inainte de deplasare,
robotul trebuie pornit. La modul manual se ajunge din ecranul de pornire.

Cand se afld in modul manual, robotul de curatare poate fi actionat folosind
butoanele de pe panoul de operare sau mansa de comanda.

Recomandam folosirea modului manual pentru a va familiariza cu mansa de
comanda si cu miscarile variate.

Deplasarea robotului

Robotul poate fi deplasat manual, fie de membrii personalului sau folosind
motoarele de transport. In cazul transportului fira tensiune, robotul este decuplat
folosind méanerul de cuplaj de pe partea dreaptd a barei de comanda. Robotul
poate fi actionat si manual folosind motorul de transport de pe panoul de operare
sau mansa de comanda. Pentru a usura mutarea sau rotirea robotului, poate fi
utilizata roata de transport, consultati Imaginea 2. Acest lucru este controlat si din
ecranul manual.

f Daca solul este inclinat Tnspre sau dinspre dumneavoastra, trebuie
utilizat motorul, nu folositi cuplajul sau roata de transport!

De asemenea, aveti grija sa respectati instructiunile din sectiunea Siguranta.

Mansa de comanda

° Mansa de comanda este necesara in timpul procesului de instruire.

l Mansa de comanda este conectata la robotul de curdtare prin
intermediul unui cablu de sase metri, care faciliteaza procesul de
instruire si previne contaminarea nedorita cu balegar sau ciocnirea
cu bratul

Mansa de comanda este conectata la priza neagra, care se gaseste sub calota de pe
partea dreapta din spate a robotului de curatare, consultati Imaginea 2. Fisa
trebuie rotita 90 de grade pentru a fi stransa in siguranta cand este conectata.
Mansa de comanda este folositd pentru a controla toate miscarile robotului de
curatare, inclusiv pornirea si oprirea apei. Consultati Imaginea 5 pentru o
prezentare generala a mansei de comanda.
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inspre spate|

Apa pornita/ oprita

Imaginea 5, mansd comandd

6. Informatii generale privind diferitele actiuni

o Directiile deplasarii sunt prezentate n acest manual vazute din spatele

robotului
Robotul inspre inainte/ inspre inapoi Telescopul in exterior/ in interior
Telescopul poate rula in afara pozitiei
Deplasati axul mansei de comanda de stationare 0 pana la pozitia 425.
inspre inainte / inspre spate, apasand
in acelasi timp butoanele 1si 2, Deplasati axul mansei de comandd
simultan inspre inainte / inspre spate, apdsédnd

in acelasi timp butonul 1
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Flesa ridicatd/coborata

Flesa se deplaseaza cu aproximativ
100° de jos (pozitia 0) pana sus (pozitia
1250). Pozitia de stationare trebuie sa
fie orizontala (aproximativ pozitia 700).

Deplasati axul mansei de comandd
inspre spate/ inspre inainte

Bratul in exterior/ in interior
Bratul porneste din pozitia de
stationare paralela cu flesa (pozitia
aproximativ -55). Bratul poate iesi
aproximativ 315° (pana la pozitia
1100), astfel incat sa indice tavanul.

Deplasati axul mansei de comandd la
dreapta/ la sténga, apdsénd in acelasi
timp butonul 1

Turnul dreapta/stanga

Turnul se poate roti in jur de 200° in
ambele directii (pozitiile £1000) fata de
pozitia de stationare frontala
(aproximativ pozitia 0).

Deplasati axul mansei de comandd la
dreapta/ la sténga

Duzi dreapta/stanga

Duza se poate roti 360° in ambele
directii. Duza este stationata cand bratul
este stationat si duza este indreptata
inspre in jos.

Deplasati axul mansei de comandd la
dreapta/ la sténga, apdsénd in acelasi
timp butonul 2

7. Instruire
Marcaje

Procesul de curdtare impune marcaje magnetice de pozitie. Marcajele de pozitie
care pot fi in forma de S sau U sunt amplasate pe o consold, montata pe
echipamentul carcasei Thainte sa aiba loc procesul de curatare. Robotul de curatare
atinge marcajele in timpul procesului de curatare si informatiile aferente pozitiei

sunt transferate computerului.
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¢ Tnainte de programare, consultati sectiunea ,Recomandari privind

(]
l instruirea”
e Programarea trebuie efectuata intr un tarc murdar cu presiune
activa a apei.

e Pe durata curatarii automate nu vor aparea pauzele din timpul
procesului de programare. Prin urmare, programarea poate fi
realizata intr un mod relaxat, fara graba.

Inregistrarile
Pentru ca robotul sa poata rula automat, trebuie introduse trei lucruri: LOCATIA,
PROGRAMUL si FORMULA.

LOCATIA reprezinta o harta care arata cum este calea pe care va rula robotul.
Procesul incepe cu denumirea locatiei, de ex. “FINISARE 2-5”, oferiti informatii
privind partea pe care se afla rotile de ghidare si numarul de marcaje care a fost
montat. Asigurati-va ca robotul se afla la maxim 1 metru in fata primului marcaj
cand apasati butonul de pornire. Acum robotul se deplaseaza inspre inainte,
inregistrand locatia marcajelor. Urmariti robotul si asigurati-va ca toate marcajele
sunt inregistrate corect si ca rotile nu se rasucesc. Dupa ultimul marcaj, robotul
se va roti catre in spate si se va deplasa catre pozitia initiala din spatele primului
marcaj.

PROGRAMUL reprezinta procedura de curdtare, in cadrul careia mansa de
comanda este utilizata pentru a manevra robotul. Aceste programe vor fi stocate in
locatia aleasa.

FORMULA reprezintd pana la 14 programe care pot fi folosite la fiecare marcaj al
locatiei. Alegeti programul dintr-o lista, il puneti in locatia corecta pe ecran si cand
ati pozitionat toate programele pe care doriti sa le rulati cu acest marcaj, mergeti la
urmatorul. Programele alese la marcajul anterior raman ca implicite, daca trebuie
sa faceti modificari, puteti sa stergeti sau sa adaugati programe.

Consultati Imaginea 6 pentru a vedea un exemplu de configurare a locatiei.

PODEA PODEA PODEA
s STANGA s
INITIAL
! FINAL
Marcaj: - MIN. 100 CM
PODEA
min.sscM | | curoar | CULOAR PODEA CULOAR
L NimiaL | PODEA FINAL
Cuva alimente=
PODEA PODEA Cu PODEA
D DREAPTA [l rezultate D
INITIAL bune: 6 m FINAL

Imaginea 6, exemplu configurare tarc de porci
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Spalare automata

Tnainte de curitare, verificati urmatoarele:
& 1. Canu au fost inlaturate sau cd nu lipsesc suporturi ale marcajelor

magnetice de pozitie

2. Ca fiecare marcaj magnetic de pozitie este fixat in suportul corect

3. Ca bratul comutatorului magnetic este se afla la 5 cm distanta de mijlocul
marcajelor magnetice.

4. Cdzona care trebuie curatatd nu prezinta obstacole care ar putea
intrerupe procesul de curdtare

5. Ca unitatea de curatare sub presiune ridicata este alimentata

6. Ca apa este conectatd la dispozitivul de curatare sub presiune ridicata

7. Cafurtunul de presiune ridicata se misca liber si este fixat central in
spatele tamburului

8. Cdincdrcdtorul este deconectat

9. Carotile de ghidare sunt pozitionate corect, consultati ecranul.

10. Ca stiti de unde sa incepeti procesul de curata re, verificati marcajul
pozitiei initiale

11. Ca nu sunt prezente persoane si animale in zona care trebuie curatata

Pentru a demara rularea unei scheme de lucru (spalare automatad) selectati START
pe ecranul de pornire. Mai intéi selectati locatia pe care doriti sa o rulati. Apoi
selectati ce formule doriti sa folositi Tn ordinea in care trebuie sa ruleze.

Tnainte de inceperea spéldrii, asigurati-va ca robotul se afld la maxim 1 metru in
fata marcajului pozitiei initiale. Asigurati-va ca rotile de ghidare sunt in contact cu
peretele din partea culoarului in care sunt amplasate marcajele.

Dupa identificarea primului marcaj, robotul va executa in mod automat formulele
si programele enumerate. Intre formule, robotul se va deplasa inapoi la primul
marcaj.

Anularea
Spalarea automata poate fi anulata fnainte de finalizare, in doua moduri:
e Cand apasati butonul stop, robotul va finaliza programul actual Tnainte sa se
opreasca
e Cand apasati butonul de pauzad sau comutatorul de oprire in caz de
urgenta, programul va fi oprit imediat daca este apasat butonul de oprire.
Daca a fost apdsat comutatorul de oprire in caz de urgenta, spalarea va continua
imediat cand comutatorul de oprire este restabilit si alarma este inlaturata de pe
ecran.

8. Recomandari privind instruirea

1. Procesul de instruire trebuie sa se realizeze folosind presiunea de lucru, intrucat
bratul este afectat de puterea de la apa care curge.

2. Evitati retragerea telescopului cand flesa se afla in pozitia maxima de ridicare,

210



RO

intrucat acest lucru genereaza un nivel ridicat de tensionare asupra motorului
telescopului.

3. Introducerea programelor trebuie realizata in tarcuri murdare pentru a putea
observa calea jetului de apa.

4. Asigurati-va ca nu exista obstacole locale in niciun tarc, cum ar fi echipament de
extractie a gazului, stalpi, etc. Dacd existd, procesul de instruire trebuie sa aiba loc
n tarcul respectiv, pentru a evita coliziunile.

5. Pastrati o distanta de aproximativ 15 cm fata de echipamentul casnic si de
dependinte in timpul procesului de instruire. Acest aspect este important cand se
modificd pozitia flesei, pentru a evita coliziunea in cazul in care robotul de curatare
are o pozitie usor diferita in timpul procesului de curatare. De asemenea, poate
exista o discrepanta in echipamentul casnic cand se deplaseaza de la un tarc la
altul.

6. Daca nu este posibil sa se tina cont de punctul 5, din cauza lipsei de spatiu sau

a problemelor asemanatoare, trebuie sa luati in considerare deplasarea din zona

n care se poate produce o coliziune, Thainte de a modifica Thaltimea flesei, de
exemplu, sau de a retracta telescopul. Astfel, puteti sa va asigurati ca nu va exista o
intrerupere a productiei ca urmare a coliziunii, chiar daca anumite parti ale bratului
ating echipamentul.

7. Aveti grija si evitati deteriorarea echipamentului casnic; tineti duza la distanta
corespunzatoare.

8. Tineti duza la o distanta la care apa are presiune si pulverizatorul are debit
pentru a va putea gestiona sarcina planificata pentru program. Apropierea mai
mare de suprafete asigura presiune mai ridicata, dar duce si la miscare din cauza
pulverizatorului mai ingust.

9. Este important sa nu existe obstacole majore care sa poata afecta roata de
ghidare in timpul deplasarii aferente procesului de curatare. Acest lucru poate
determina robotul sa alunece sau sa se rasuceasca si sa se abata de la pozitionarea
precisa. (Pentru a evita acest lucru, pot fi folositi marcatori suplimentari de pozitie.)

10. Daca folositi o duza dubl3, aveti grija cand porniti apa, asigurati-va ca ati ales
duza corecta. Cand schimbati duza, opriti apa, mutati bratul intr-o pozitie
orizontala, rotiti duza, rulati turnul, flesa, telescopul sau masina, timp de cel putin

5 secunde si de-abia apoi porniti apa.

11. incercati sa realizati procesul de instruire pentru tarcuri noi in mod eficient.
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Romana

Masurarea duratei aferente fiecarui tarc reprezinta un instrument de lucru

optim. Este foarte important sa impartiti tarcul in parti mai mici. Este foarte usor sa
mentineti concentrarea timp de cateva minute, dar dupa un timp aceasta se
diminueaza si incepeti sa faceti greseli.

Rulati intotdeauna un program pentru curatare bruta si unul pentru curatare mai
aménuntita! in cadrul primei sesiuni programate, podelele tarcului vor fi spalate si
se va salva ca program. Limitati-va la tarcurile standard, de ex. indiferent de tipurile
de tarcuri pe care le aveti. Este o greseala evidenta sa realizati instruirea intr-un
tarc special sau intr-un semi-tarc pentru prima data cand va aflati intr-o sectiune
noua.

12. Data viitoare cand curatati o sectiune care arata ca cea in care ati programat
robotul, trebuie sa refaceti cel mai ineficient program. Acest lucru inseamna ca
este util sa va notati anumite lucruri privind modul in care au evoluat lucrurile
dupa ultima curatare, astfel incat sa va amintiti ce doriti sa faceti. Poate nu ati fost
satisfacut cu podeaua din partea dreapta a tarcului, asa ca refaceti programul. Daca
procedati astfel, instruirea din timpul fiecarei sesiuni de curatare va dura intre 15 si
30 de minute in perioada urmatoare. Rezultatul va fi ca veti reduce constant durata
de curatare, rezultatele se vor imbunatati si veti invata cum sa folositi robotul in cel
mai eficient mod. Cand veti fi complet satisfacut cu tarcurile standard, este timpul
sa treceti la urmatoarele.

13. Pauzele din timpul procesului de instruire nu sunt inregistrate, asa ca exista
timp suficient sa va planificati urmatoarea mutare.

14. In timpul curatarii automate, miscarea ulterioara va incepe putin inainte de
finalizarea miscarii anterioare, ceea ce inseamna ca robotul va rotuniji colturile.
n timpul sp&larii automate, acest lucru poate duce a miscari mai scurte ale duzei
comparativ cu acele miscari introduse robotului. Concluzia este sa setati
intotdeauna miscarile duzei putin mai lungi decat este necesar.

9. Intretinerea

Dupa utilizare, robotul va fi curatat temeinic cu un furtun cu apa. Bateriile vor fi
incarcate complet dupa spalarea robotului de curatare. Ca regula de baza e bine
sa aveti grid ca bateriile sa fie incarcate atunci cand porniti spdlarea. Depozitati

robotul intr-o zona bine ventilata si ferita de inghet.

e Nu folositi presiune ridicata pentru curdtarea robotului
& e (Cand robotul nu este folosit, trebuie tinut intr o zona ferita de
inghet.
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10. Declartie Europeana de conformitate
Noi,

Envirologic AB, org nr 556572-1775
Rapgsgatan 33

754 54 Uppsala

SUEDIA

Telefon +46 18 39 82 30,

declaram pe proprie raspundere ca produsul:

EVO Cleaner, nr articol 08xxxxxxx

care face obiectul prezentei declaratii, este in conformitate cu urmatoarele
standarde sau documente normative:

Directiva Consiliului 2006/42/EC (17 mai 2006) privind utilajele,

Directiva Consiliului 2014/30/EU (26 februarie 2014) privind compatibilitatea
electromagnetica

Dosarul tehnic de constructie impus de aceasta Directiva este pastrat la sediul
central al Envirologic AB, Rapsgatan 33 754 54 Uppsala Suedia.

Uppsala: 2022-02-01
Envirologic AB

[N

Martin Pamrin, CEO
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