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1.Viktig information

Symboler som anvands i bruksanvisningen

é Sakerhetsrelaterad information visas i en gra ruta markerad med en rod triangel.

Viktig information visas i en gra ruta markt med en informationssymbol.

Avsedd anvandning

Roboten ar konstruerad for att vara sdker att anvanda forutsatt att den anvands i enlighet med
bruksanvisningen.

Go Cleaner ar en automatisk tvattrobot som ar avsedd att ersatta manuell hégtryckstvattning, till exempel
tvatt av slaktkycklingstall.

All annan anvandning av roboten ar olamplig. Om anvisningarna i denna bruksanvisning ignoreras kan det
leda till olyckor och skador pa méanniskor, omgivningar eller djur.
Robottyp

Informationen i denna bruksanvisning galler for robottypen Go Cleaner. En maskinskylt fast pa roboten visar
CE-markning, robottyp, serienummer, tillverkningsar och annan viktig information, se Figur 1.

Envirologic AB (publ)
H H Norra Depagatan 2
Envirologic | 725
Sweden
Type Go Cleaner | Cleaning robot
SIN 10xxxxxx
Manufact. c €
Man 2025
Max in Ambient o
pressure | 220bar Jtemp™ | +1-+55°C
Voltage 24 VDC [Weight | 390 kg

Figur 1 maskinskylt

Anvandningsbegransningar
e Go Cleaner far endast anvandas av utbildad personal

e Go Cleaner far endast anvandas i enlighet med anvisningarna i denna bruksanvisning

Atervinning

E Roboten omfattas av det EG direktiv 2012/19/EU (WEEE). Symbolen med den éverkorsade
soptunnan indikerar att produkten inte far kasseras som osorterat avfall utan maste lamnas till
en lamplig insamlingsplats for atervinning.

| enlighet med REACH-forordningen 1907/2006 innehaller batterierna bly (CAS 7439-92-1) men ar inte
skadliga sa lange batterierna inte ar skadade. Folj regionala bestammelser for bortskaffande av batterier.



2.Sakerhet

Sadkerhetsinstruktioner

Det ar viktigt att anvandningen av roboten foljer sakerhetsinstruktionerna och varningarna i detta
 kapitel. Las detta dven om du redan ar bekant med anvdndningen av roboten.

LY

| denna bruksanvisning finns viktig information om sdker anvdndning och underhall av roboten.
Bruksanvisningen ska betraktas som en del av produkten och ska forvaras sa att den ar lattillganglig.

Roboten ar konstruerad i enlighet med gallande standarder och direktiv. Aktuell information om dessa finns
i forsakran om Overensstammelse (CE-dokument).

Anvisningarna i denna bruksanvisning maste foljas for att sdkerstélla att robotens sékerhet och prestanda
bibehalls.

é e Det dr inte tillatet att ta bort eller modifiera sakerhetsanordningarna eller tillbehor pa
roboten.

g e Endast kvalificerad personal far reparera roboten.

Varningar

Sakerhetsanordningarna och varningsetiketterna pa roboten ar utformade for att férhindra olyckor.
Huvudansvaret for saker anvandning ligger hos de personer som anvander, underhaller eller reparerar
roboten. For att sakerstalla saker anvandning ska instruktioner och varningar féljas och respekteras.

Nodstoppsknapp

Som en extra forsiktighetsatgard finns en nddstoppsknapp installerad inom rackhall under
operatdrspanelen. Om knappen trycks in stannar roboten och vattenstralen omedelbart.

Transport av roboten

Vid transport av roboten med ett fordon (till exempel med en lastbil eller slapvagn):

e Roboten ska endast transporteras i uppratt lage, paslagen och sakert férankrad sa att den inte
kan valta eller utsattas for nagon annan form av mekanisk skada.

=

v

¢ Om man misstanker att ett fel har uppstatt pa grund av en olycka under transporten ska
robotens funktion kontrolleras innan den tas i bruk.

¢ Vid behov ska roboten lyftas i chassit.
e Under transport ska roboten sdkras i chassit.

Flytta robot

é e Roboten far endast forflyttas nar den ar paslagen.

e Metod for att forflytta roboten ska anpassas efter underlag och personlig formaga.
P
‘ /ﬁ' a e Om underlaget lutar (uppfor eller nedfér) ska motordrivning anvandas, anvand inte

|
: ' transporthjulet!




Fysiska forutsattningar

A

¢ Roboten kan endast tvatta hus med harda golyv, till exempel av betong.

¢ Roboten kan endast tvatta hus med vaggar innehallandes metall, till exempel armerad betong
eller plat.

e Roboten kan endast tvatta hus med jamna vaggar, vars utskjutande objekt inte ar djupare an
20 cm.

Programmera och starta tvatt

@rpP>

<

©

r

e Innan tvatten paborjas ska omradet vara fritt fran manniskor (férutom den person som utfor
programmeringen) och djur.

¢ Innan tvatten pabodrjas ska omradet vara fritt fran hinder och utrustning som kan paverka
radarsensorernas avstandsmatning. Dorrar och portar ska vara stangda.

e Varningsskyltar ska placeras vid samtliga ingangar till omradet under tvatten.

e Den person som utfér programmeringen ska anvanda horselskydd, andningsmask och
skyddsglasogon. Annan rekommenderad utrustning inkluderar skyddsklader, stévlar och
handskar.

e Under programmeringen ska personen som utfér den halla ett sdkert avstand fran robotens
rorliga delar och hogtrycksvattenstralen.

e Under programmeringen ska roboten hanteras pa ett sddant satt att vattenstralen eller
robotens rorliga delar inte kommer i kontakt med kanslig elektronik eller annan kanslig
utrustning.

e Den automatiska tvatten ska aterstartas om vattenflodet avbryts. Detta for att sdkerstélla att
ratt ventil i dubbelmunstycket ar 6ppen nar flodet aterstalls.

Skotsel och underhall

A\
g‘

o Skolj roboten noggrant efter anvandning. Anvand inte hogtrycksvatten.

¢ Endast kvalificerad personal far utfora reparationer pa roboten.

Risk for valtning

>

&
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e Transportera inte roboten i parkerat lage om underlaget lutar mer an 20 grader at sidan.

e Om tornet ar vridet 90 grader fran mittlaget och teleskopet och armen &r i sina mest
utstrackta lagen, far underlaget inte ha en lutning pa mer an 5 grader (beroende pa om
vattenstralen ar riktad uppat eller nedat).

e Vid tvatt bakom roboten i det markerade omradet i Figur 4 finns det en risk for valtning som
beror pa underlaget och positionen for bommen, teleskopet och armen. Om du arbetar i detta
omrade rekommenderas att teleskopet befinner sig i sitt mest indragna lage.

e Nar transporthjulet anvands maste tornet vara centrerat.




Batterier

A Roboten innehaller blybatterier. For sdker hantering, observera féljande:
e Kortslut inte batteripolerna.

E‘ e Stang av roboten och koppla bort batterierna fore underhall.
¢ Batterierna maste laddas i ett valventilerat utrymme utan brandfarliga material.
e Ladda endast med godkanda laddare.

e FOr att undvika kortslutning nar du byter batterier ska du alltid forst ta bort kontakten fran
minuspolen pa det batteri som ar anslutet till roboten. Anslut i sin tur alltid denna pol sist.

e Atervinn endast vid auktoriserad anldggning (innehaller bly).

Inbyggda sakerhetsanordningar

Roboten har ett inbyggt sakerhetssystem med flera olika larm. Om ett stoppande larm utléses stoppar
roboten omedelbart driften, stanger av vattenstralen och visar en larmtext pa operatérspanelen. Larmet
maste bekraftas innan driften kan aterupptas.

e Skydd mot stromfel tillhandahalls av en sékring pa kretskortet.
e Skydd mot Iag batterispanning tillhandahalls av datorn och indikeras av ett larm vid intraffande.

e Skydd mot kollision under drift tillhandahalls av varje enskild motor och indikeras av ett larm om
motorn inte ror sig som forvantat.

Etiketter
Klamrisk
Go Cleanel,
-\—M“‘M/
Nodstoppsknapp

Batterier

Risk for
e valtning

Figur 2 placering av sékerhetsetiketter



3.Tekniska specifikationer

Robotens delar

Operatorspanel

Nodstoppsknapp

Laddningskontakt

Slangvinda

Slangstyrning

Joystickkontakt /

Bakre radarsensorer

Figur 3 robotens delar

Tekniska data

Total bredd:

Total langd i hopfallt lage:
Total hojd i hopfillt lage:
Maximal rackvidd for armen:
Vikt:

Stromforsorjning:
Elmotorer:
Omgivningstemperatur:
Forvaringstemperatur:
Larm:

Vattenforsorjning:
Munstycke:

Slangvinda:

Rekommenderat vattentryck:
Rekommenderat vattenflode:

Ljudniva' :
Laddare:

Antenn

Transporthjul
Svangbara framhjul

0,8m

2,0m

1,6 m

40m

390 kg

24 V DC (2 st. blybatterier pa 12 V)
24V DC (totalt 9 stycken)

1°Ctill 55 °C

Tomd pa vatten, -10 °C till 60 °C
Larm via SMS vid driftstérning
Fran extern hogtryckstvatt
Rotormunstycke 0.55 + sekundar 0.55

100 m hogtrycksslang (separat mandvrering).
Ansluten till en standad-hogtryckstvatt.

180-220 bar (18-21 MPa)

16-18 I/min

94 dB(A)

se separat specifikation som medfoljer laddaren

1 Uppmitt pa rotor med rotormunstycke och 190 bars vattentryck.

6

Teleskop

| ‘\
~ Arm

T

Dubbelmunstycke

\ Framre radarsensorer



Rackvidd

Tvattarmens rackvidd, sdker arbetsradie for tornet och slangens rackvidd framgar av Figur 4.

Tornets rorelse-

A Teleskopets
omfang: 400°

rackvidd: 4,0 m

Slangens
rackvidd: 100 m

Figur 4 armens réickvidd, sdker arbetsradie for tornet och slangens réckvidd

Munstycken

Roboten ar utrustad med dubbla munstycken, ett framatriktat och ett bakatriktat. En kulventil inuti
munstyckshuset anvands for att vdxla mellan dem.

4.Allman information

Denna bruksanvisning, tillsammans med hjalptexterna i operatérspanelen, innehaller all information som
behovs for att forbereda, programmera, hantera platser, program och recept, samt utféra och avsluta en
tvattprocess. Den innehaller ocksa nédvandig information om hur roboten anvands pa basta och sikraste
satt.

Kort funktionsbeskrivning

Tvattroboten far 24 V spanning fran tva 12 V blybatterier. Roboten tvattar med hogtrycksvatten (varmt eller
kallt) med eller utan tillsatser. Vattnet tillfors fran en extern hogtryckstvatt via en 100 m lang slang som ar
monterad pa en slangvinda som mandvreras separat av roboten i enlighet med hur roboten ror sig. Tvatten
utfors av en tvdttarm som kan roras i alla riktningar och som har en maximal rackvidd pa 4 m. Med hjdlp av
joysticken kan roboten programmeras att rora sig och tvatta pa ett tillfredsstallande satt. Efter denna
programmering kan roboten utféra rorelserna pa egen hand for att uppna ett tillfredsstéllande tvattresultat.

Starta roboten

Huvudstrémbrytaren finns under operatérspanelen. Nar roboten slas pa tar startprocessen cirka 2 minuter.
Nar startskarmen i Figur 5 visas ar roboten klar att anvandas.



[innnnnnn) Location: No location selected

MANUAL NAVIGATE

Figur 5 startskédrm

e

SETTINGS

Hjalpsystem
Vissa skarmar har en knapp med ett fragetecken, som visas i Figur 5. Nar du trycker pa den knappen visas
relevanta hjalpttexter pa skarmen.

Larmsystem

Om nagot ovéantat intraffar utloser roboten ett larm som visas pa skarmen. Larm delas in i tva kategorier:
e stoppande larm stoppar omedelbart alla rérelser, effektueringar och vattenstralen
e icke stoppande larm informerar anvdandaren om avvikelser som kan paverka prestanda

Stoppande larm maste bekraftas innan anvandningen kan aterupptas. Alarmhistoriken kan granskas genom
att trycka pd INSTALLNINGAR och sedan p& ALARMLISTA. En referens éver méjliga larm finns i
avsnittetLarmlista .

Laddning av roboten

Nar batterierna laddas maste tvattroboten vara avstiangd. Batterierna kan inte laddas nar roboten ar
paslagen. Laddaren maste anslutas till roboten innan den ansluts till vagguttaget.

Nar laddaren ar ansluten till vagguttaget ska endast den orange statuslampan vara tand. Se laddarens
bruksanvisning for mer information. For att foérlanga batteriets livslangd rekommenderas att tvattroboten
alltid ar ansluten till laddaren nar den inte anvands. Det ar viktigt att roboten laddas omedelbart efter att en
tvattprocess har avslutats.

Laddaren maste anslutas till den avstangda roboten innan den ansluts till vagguttaget.

5.Manovrering

Manuellt lage

Manuellt ldge innebar att tvattroboten anvands utan féregaende programmering. Manuellt ldge anvands till
exempel nar roboten forflyttas fran sin forvaringsplats till det hus som ska tvattas. Innan forflyttningen ska
roboten startas. Skarmen for manuellt 1age nas fran startskarmen, se Figur 6.



Figur 6 manuell skérm

I manuellt Iage kan tvattroboten mandvreras med knapparna pa operatorspanelen eller med joysticken. Det
rekommenderas att anvdanda manuellt |age for att bekanta sig med joysticken och de olika rérelserna.

Forflyttning av roboten

Roboten kan forflyttas manuellt antingen genom att skjuta den for hand eller med hjalp av motorerna. For
transport utan motordrift lyfts roboten upp pa transporthjulet, se Figur 3, sa att bakhjulen lyfts fran
underlaget. Roboten kan ocksa kdras manuellt med hjélp av hjulmotorerna fran operatorspanelen eller
joysticken.

Transporthjulet kan ocksd anvandas for att klattra 6ver trosklar.

é Om marken lutar mot eller bort fran dig maste motorn anvandas, anvand inte transporthjulet!

Folj ocksa instruktionerna i avsnittet | enlighet med REACH-férordningen 1907/2006 innehaller batterierna
bly (CAS 7439-92-1) men &r inte skadliga sa lange batterierna inte ar skadade. Folj regionala bestammelser
for bortskaffande av batterier.



Sakerhet.

Joystick

Joysticken behovs under programmeringsprocessen. Joysticken ansluts till tvattroboten via en sex
meter lang kabel, vilket underlattar processen genom att undvika stank eller kollision med
robotens tvattarm.

Joysticken ansluts till det svarta uttaget, som finns under huven pa tvattrobotens bakre hégra sida, se Figur
3. Kontakten maste vridas 90 grader for att sitta ordentligt fast nar den ar ansluten. Joysticken anvands for
att styra alla rorelser hos tvattroboten, inklusive att sla pa och stéanga av vattnet. Se Figur 7 for en 6versikt
av joysticken.

En oversikt 6ver de olika rorelserna finns i Figur 8.

Framat

Figur 7 joystick

Rérelseriktningarna i denna bruksanvisning beskrivs sett bakifran roboten.

Motorpulser

Motorrorelser mats med hjalp av sa kallade pulser. Olika motorer har olika intervall, vilket framgar av Figur
8. Genom att trycka pa info-knappen (i) pa manuella skairmen kan man se de enskilda pulsvardena. Under
programmeringen registrerar roboten forandringar i pulsvarden och sparar dirmed motorrorelserna.

Parkering

Roboten har definierade parkeringspositioner som all programmering bade startas och avslutas i.
Fabriksdefinierade parkeringspositioner kan ses i tabellen nedan.

Motor Impulstal

Bom 700 (horisontellt)

Torn 0 5 (rakt framat)

Teleskop 0 (helt indraget)

Arm -55 15 (parallell med bom)

Munstycke 0 +1 (bakat, nedat nar armen ar parkerad)

10



Initialisering

Om robotmotorerna av nagon anledning har tappat pulsviardena maste de initialiseras. Proceduren for varje
motor som kan initialiseras visas i tabellen nedan. En réd cirkel visas pa den manuella skdrmen om
initialiseringen inte har utforts.

Motor Initialiseringsprocedur

Bom Sank bommen helt och hall kvar i 3 sekunder.

Torn Vrid tornet 45° och tillbaka i varje riktning tva ganger.
Teleskop Forlang teleskopet nagot och dra sedan in det helt.
Arm Vrid armen 45° utat och tillbaka tva ganger.
Munstycke Vrid munstycket tva varv at vardera hall.

11



Bom upp/ner

Bommen ror sig cirka 100° fran botten (position 0) till
toppen (position 1250). Parkeringspositionen ska vara
horisontell (cirka position 700).

Flytta joysticken bakdat/framat

Roboten framat/bakat

Flytta joysticken framdt/bakat samtidigt som du trycker

pad knapparna 1 och 2 samtidigt.

A—

Teleskop ut/in
Teleskopet kan foras ut fran sin parkerade position 0
till position 425.

Flytta joysticken framat/bakdt samtidigt som du
trycker pa knapp 1.
ﬁ

I * |

AN

Munstycke hoger/vianster

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

Flytta joysticken Gt héger/véinster medan du trycker
pa knapp 2

Se

Figur 8 rérelser och réckvidder

12

Torn hoger/vanster

Tornet kan rora sig cirka 200° i bada riktningarna
(positioner £1000) fran sin parkerade position framat
(cirka position 0).

Flytta joysticken at héger/viinster

7 O\

Robot hoger/vinster
Flytta joysticken at héger/véinster samtidigt som du
trycker pa knapparna 1 och 2 samtidigt

=

Arm ut/in
Armen ror sig fran sin parkerade position parallellt med
bommen (position cirka -55). Armen kan foras ut cirka
315 (till position 1100) sa att den pekar uppat.

Flytta joysticken at héger/viinster medan du trycker
pd knapp 1.

4




6.Navigering

Radarsensorer

Roboten ar utrustad med fyra radarsensorer som den anvander for att bestamma sin position i huset. De
framre och bakre sensorerna anvands for att bestdmma start- och slutpositioner, medan de sidovanda
sensorerna pa hoger sida anvands for att halla roboten parallell med vaggen. Se Figur 9 for en schematisk
oversikt.

Figur 9 schematisk 6versikt éver radarsensorernas positioner
Radarsensorernas rackvidd i sidled ar 0,6 till 22 m.

Spar

Roboten ror sig framat och bakat langs raka spar som programmerats under installationen, samtidigt som
den alltid haller slangens fastpunkt bakom sig. Nar tvatten av ett spar &r klar, flyttar sig roboten sjalv mellan
sparen genom att rotera 45 grader, kora mellan tva spar och sedan rotera 45 grader tillbaka till dess
framatriktad position. Se Figur 12 for ett exempel pa sparuppsattning.

o Navigering ska alltid ske med munstycket inom 1 m fran robotens mittlinje och med vatten
sprutande nedat eller uppat (inte at sidorna). Detta for att bibehalla tyngden pa drivhjulen och
inte motarbeta robotens styrning.

Navigeringsskarm

Navigeringslagets skdarm kan nas fran startskdrmen, se Figur 10. | navigeringslaget kan tvattroboten flyttas
runt i huset med hjalp av knapparna pa operatdrspanelen.

Location: No location selected

c Reference distance: ~ 200.0 cm

Figur 10 navigationsskédrm
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7.Installation

Innan den forsta tvatten av ett hus kan paborjas maste roboten installeras. Installationsprocessen bestar av
tre huvudsteg: skapande av en plats, programmering och skapande av recept. Processen utfors en gang per
unikt hus.

Skapande av plats

En plats motsvarar det hus som ska tvattas. Platsen ges matt (ldngd och bredd) och en tvattningshojd for
vatten- och foderlinorna i ett slaktkycklingstall kan stallas in. Om ett annat hus varierar i storlek eller
utformning maste en ny plats for det huset skapas.

Om huset ar storre dn vad som kan hanteras med tanke pa slangens langd maste det delas upp i tva eller
flera platser.

Platserna har beskrivande namn, till exempel:
o GAMLA_HUSET
e NYA HUSEN_1-4
e STORA_HUSET_FORSTA_HALVAN

For att skapa en ny plats, tryck pa INSTALLNINGAR pa startskdrmen och tryck sedan pa PLATS. P4 skirmen
som visas, se Figur 11, tryck pa NY PLATS och ange platsens namn. Tryck sedan pa REDIGERA for att ange

matt och lagga till spar.
00
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Figur 11 platsskdrm

Lagg till spar

Sparen definieras av deras avstand till hoger vagg. Lagg till det antal spar som behdovs for att tacka hela
platsen. | allmadnhet behovs ett spar per lina i ett slaktkycklingstall. Roboten centrerar sig automatiskt pa
sparet under navigering. Se Figur 12 for ett exempel pa sparuppsattning tillsammans med motsvarande
layout.
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Spar9
Spar 1

Figur 12 exempel pd spdruppsdttning

Programmering

e Innan du programmerar, las dven avsnittet “ProgrammeringstipsProgrammeringstips”.

e Programmeringen bor goras i ett smutsigt hus med fungerande vattentryck.

e Eventuella pauser under programmeringen kommer inte att synas under den automatiska
tvatten. Darfor kan programmeringen utforas pa ett avslappnat satt, utan bradska.

Ett program ar en inspelad uppsattning rorelser for en vald plats som definierar en tvattprocedur. Det
skapas, “programmeras”, med hjalp av joysticken eller knapparna pa skdarmen. Syftet med
programmeringen ar att skapa korta rérelsesekvenser som kan upprepas for att tacka en specifik del av
huset. Programmen kan vanligtvis delas in i fyra olika omradestyper:

o Tak

e Vatten- och foderlinor

e Vagg

e Golv
Programmen &r indelade i tre steg. Stegens beteckning och syfte framgar av tabellen nedan.

e Start

e Mitten

e Slut
Ett startprogram flyttar tvattarmen fran parkeringslaget, startar vattenstralen och flyttar sedan armen till
en position dar en repeterbar sekvens kan initieras.
Ett mittenprogram ar en kort upprepbar rorelsesekvens dar den forsta och sista punkten ar nara
varandra/identiska for att sekvensen darmed ska kunna upprepas sémlést dver hela sparlangden. Ett
mittenprogram innehaller vanligtvis 1 eller 2 navigationssteg.
Ett slutprogram innefattar att stanga av vattnet och parkera tvattarmen.
Programmen ges beskrivande namn som &r specifika fér det omrade som tvattas. Namnen ska innehalla
tillrackligt med information for att vara latta att identifiera for korrekt anvandning. Namnkonventionen ar

TYP_SPAR_STEG_RIKTNING. Exempel:
15



e GOLV_FORSTA_FODER_START
e GOLV_VATTEN_ 2,3,4_MITTEN_FRAM
e GOLV_LINA_5_SLUT

e VAGG_HOGER_1M_START
e VAGG_HOGER_1M_MITTEN_BAK
e VAGG_HOGER_1M_SLUT

e VATTEN_VANSTER_L1_START

e VATTEN_HOGER_L1_MITTEN_BAK
e FODER_HOGER_L2-8_SLUT

e FORDERLINOR_MITTEN_FRAM

e TAK_VATTENLINOR_START
e TAK_7M_MITTEN_FRAM
e TAK_L1_SLUT

Programmen upprepas langs sparen och tar inte hansyn till eventuella avvikelser langs dessa. Det innebér
att programmen bor skapas med hela sparet i atanke sa att inga kollisioner sker och sa att ingen kanslig
utrustning skadas av vattenstralen. Det &r ocksa rekommenderat att dteranvanda program mellan spar. |
och med detta kan program skapas fran valfri position langs ett spar.

Vattenstralen ska alltid vara paslagen vid programmering. Detta beror pa att vattentrycket paverkar
tvattarmens position. Dessutom blir tvattresultatet omedelbart synligt.

Det finns vissa roérelser som bor undvikas:
e Flytta tornet med vattnet i sidled, eftersom det 6kar stromférbrukningen och slitage pa tvattarmen.

e Att fora teleskopet in och ut upprepade génger, eftersom det 6kar slitaget pa tvattarmen och sanker
tvattens hastighet.

e Att féra bommen upp och ner upprepade ganger, eftersom det 6kar energiférbrukningen och
sanker tvattens hastighet.

o Att flytta teleskopet nar bommen ar hog, eftersom det 6kar energiférbrukningen och slitage pa
tvattarmen.

e Navigera bade framat och bakat inom ett program, eftersom det 6kar risken for navigationsfel pa
grund av att drivhjulen slirar och framhjulen vrider sig.

e Navigera med munstycket mer an 1 m fran sparet eller 1,5 m fran tornets centrum, eftersom det
Okar risken for navigationsfel pa grund av att drivhjulen slirar och svanger pa grund av sidokrafter.

e Navigera med vattenstralen riktad at sidan, eftersom det 6kar risken for navigeringsfel pa grund av
sidokrafter.

For att skapa ett nytt program, tryck p& INSTALLNINGAR p4 startskdrmen och tryck sedan pd PROGRAM. P&
féljande skdrm registreras rorelser antingen med hjalp av knapparna pa skairmen MANUELL, med hjalp av
knapparna pa skarmen NAVIGERA eller med hjalp av joysticken pa skarmen JOYSTICK. Se till att valja ett
giltigt spar for programmeringen. Se Figur 13 for de olika programmeringsldgena. Under programmeringen
kan felaktiga rorelser tas bort genom att trycka pd ANGRA och hela programmet kan startas om genom att
trycka pa BORJA OM.
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NAVIGATE JOYSTICK

L

Nar det repeterbara monstret har programmerats trycker du pa OK for att spara programmet och ge det ett
namn. Om programmet ar ett mittenprogram som kan repeteras obegransat antal ganger klickas
motsvarande ruta i.

\
/| EDIT PROGRAM

Figur 13 programmeringsskdrm

Skapa recept

Ett recept ar en sammanstallning av program som tacker ett helt spar. Sammanstallningen avgor vilka
program som ska koras och i vilken ordning. Det ar darfor viktigt att ta hansyn till programtyper,
programsteg och riktning. Ett startprogram infogas i borjan eller slutet av ett spar. P4 motsvarande satt
infogas ett slutprogram i den motsatta anden av ett spar. Ett mittenprogram kan infogas en eller flera
ganger for att tacka hela sparet. Det kan ocksa anges att automatiskt upprepas tills en viagg detekteras
framfor eller bakom roboten. Proceduren upprepas for varje spar.

Recepten kan delas in i olika uppgifter, till exempel:
e Blotlaggning
e  Fortvatt av tak och linor
e Endast golv
e Fullstandig tvatt

Recepten ges beskrivande namn som anger vilket spar som tvéattas och vilken uppgift som utfors.
Namnkonventionen &r SPAR_UPPGIFT, exempelvis:

e FODERLINOR_BLOTLAGGNING

e LINA_2-8 TAK_LINOR_FORTVATT
e HOGER_VAGG_GOLV

e L1 _KOMPLETT

For att skapa ett nytt recept, tryck pa INSTALLNINGAR p4 startskdrmen och tryck sedan pa RECEPT. P&
skdrmen som visas, se Figur 14, tryck pa SKAPA RECEPT. Nu visas program som tillhér den valda platsen till
vanster. Darifran kan de infogas i listan till h6ger genom att trycka pa hogerpilarna. Flera instanser av ett
program infogas med knappen “x”. Om ett mittenprogram som kan upprepas obegransat infogas markeras
det med en asterisk. Nar receptet ar klart trycker du pa OK for att spara receptet och ge det ett namn.
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Create recipe

Open recipe

Reset

Play

° @ EDIT RECIPE

Figur 14 receptskdrm

Programmeringstips

1.

Inlarningsprocessen bor ske med arbetstryck, eftersom tvattarmen paverkas av kraften fran
vattenstralen.

Inldrningen av program bor ske i ett smutsigt omrade for att man ska kunna observera
vattenstralens spar.

Hall avstand till husets utrustning och inventarier under programmeringsprocessen. Detta ar viktigt
nar tvattarmens position andras for att undvika kollisioner om tvattroboten har en nagot
annorlunda position under tvattprocessen. Det kan ocksa finnas skillnader i husets utrustning nar
man gar fran ett hus till ett annat liknande.

Var forsiktig och undvik att skada husets utrustning; hall munstycket pa tillrackligt avstand.

Hall munstycket pa ett avstand dar vattentrycket och traffbilden ar tillrdckliga for att utféra den
uppgift du har planerat for programmet. Ju ndrmare ytorna du ar, desto hogre blir trycket, men det
leder ocksa till fler rorelser och langre program pa grund av den mindre traffbilden.

Anvand det bakatriktade munstycket nar du tvattar ytor, sdsom foder-/vattenlinor och ventiler,
ovanifran. Var forsiktig nar du slar pa vattnet sa att ratt munstycke valjs. Nar du byter munstycke,
stang av vattnet, flytta armen till horisontellt lage, vrid munstycket, kér tornet, bommen, teleskopet
eller maskinen i minst 5 sekunder och sla sedan pa vattnet igen.

Pauser under programmeringsprocessen registreras inte, sa det finns gott om tid att planera nasta
steg.

Under automatisk tvatt startar nasta rorelse lite innan den foregdende rérelsen ar avslutad, vilket
innebar att roboten rundar av hérnen. Under automatisk tvatt kan detta leda till nagot kortare
munstycksrorelser jamfort med de rérelser du har lart roboten. Slutsatsen blir dérmed att du alltid
bor gora dina munstycksrorelser lite langre an nddvandigt.

Tvatten ska utforas med cirkulara rorelser: torn, arm och munstycke. Detta resulterar i snabbare,
mer ergonomiska och energieffektiva program. Linjdra rorelser med bommen och teleskopet ska
endast anvandas for att inta en ny position for att sedan fortsdtta med en cirkular rorelse. De linjara
rorelserna ar tyngre att utféra och kan 6ka slitaget pa roboten om de anvands felaktigt.

10. Under programmeringen, prioritera enligt féljande:

a. Ingalarm: Hall sdkerhetsmarginaler till interidrer som linor, golv, vaggar, tak och ventilation.
Prioritera saker navigering.

b. Effektivitet och hastighet: Tack omradet med fa och standardiserade rorelser. Jaga inte
smuts och fokusera inte pa envis smuts.

c. Resultat: Bor inte prioriteras hogre eftersom det kan leda till att programmen blir
Overambitiosa, komplexa, riskfyllda och bade energi- och vattenineffektiva.
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11. Nar ett program har skapats kan det testas och justeras (redigeras) for att optimera sédkerhet,
hastighet och tackning. Borja med enkla program som fungerar istallet for att skapa det “perfekta”
programmet. Detsamma galler for att skapa ett recept. Nar ett recept har skapats kan det testas for
att utvarderas och justeras (redigeras) vid behov.

8.Automatisk tvatt

Kontrollera féljande fore tvatt:

1. Att omradet som ska tvattas ar fritt fran hinder som kan stora tvattprocessen eller
robotens navigering.

Att hogtryckstvatten ar paslagen och ansluten till inkommande vatten.
Att hogtrycksslangen ar fast centralt pa vaggen bakom roboten.

Att laddaren ar frankopplad och att batterierna ar tillrdckligt laddade.
Att du vet var du ska borja tvattprocessen.

o Gl g» B[

Att det omrade som ska tvattas ar fritt fran manniskor och djur och att varningsskyltar ar
uppsatta vid samtliga ingangar till huset.

Att armen for slangstyrning ar i sitt forlangda lage.
Att alla ledningar ar installda pa ratt hojd.

Forberedelser
Innan automatisk tvatt paborjas maste platsen forberedas:

e Stdll in vatten- och foderlinor till den forutbestamda hojden enligt informationen i robotens plats
som motsvarar huset som ska tvattas.

e Ta bort 16s utrustning eller andra hinder som kan stéra tvatten eller robotens navigering.

e Placera hogtryckstvatten och fast robotslangen bakom roboten, helst centrerad pa vaggen bakom
roboten. Anvand en forlangningsslang om det behovs for att kunna ansluta robotens slang bakom
roboten.

e Forlang armen for slangstyrning bakom roboten och se till att slangen ar ordentligt upprullad pa
slangvindan.

Start

For att starta en automatisk tvatt, valj den plats som motsvarar det hus som ska tvattas. Nu visas linjehdjden
som den aktuella platsen har konfigurerats med pa skarmen tillsammans med de spar som konfigurerats for
platsen. Tryck pa START pa startskdarmen och lagg till recept pa varje spar som ska tvattas. Detta
konfigurerar hela tvattprocessen. Se Figur 15 for ett exempel pa en fullstandigt konfigurerad tvattprocess.
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jinnEEE Ny Location: Home

Track (m) Assigned Recipe Reset
40m  CEILING_FEED_LINES RS

20m  WALL RIGHT m N~ Play
2.0m  WATER_LINES m N~

40m  FEED_LINES m N~

40m  FLOOR FEED_LINES RS

Add Step Load Wash Schedule| Save Wash Schedule

Figur 15 tvéttschema

Né&r tvatten ar konfigurerad trycker du pa NAVIGERA och placerar roboten

1. parallellt med hoger vagg

2. padet forsta sparet enligt listan, pa det avstand som anges pa skdrmen

3. pa ratt avstand fran vaggen bakom roboten, enligt vad som anges pa skdrmen
Nar ratt position har uppnatts, tryck pa KOR for att starta tvatten.

Roboten kommer att slutfora receptet for ett spar innan den byter till ndsta spar och dess recept. Roboten
kommer automatiskt att flytta sig mellan sparen.

Aterstart

Tvattprocessen kan pausas och aterupptas pa skarmen. Om tvatten avbryts av ett stoppande larm, forsok
att atgarda problemet och ateruppta tvattprocessen. Om det inte ar moijligt, avbryt tvattprocessen och
konfigurera en ny enligt stegen i foregaende avsnitt.

Avbryta en automatisk tvatt

En automatisk tvatt kan avbrytas innan den &r klar genom att trycka pa AVBRYT pa skdrmen. Nar du trycker
pa PAUS eller nodstoppsknappen stoppas roboten omedelbart, men tvatten kan aterupptas om nodstoppet
kvitteras och du trycker pd ATERUPPTA.

Notifieringar
Nar roboten har avslutat en tvattprocess skickar den ett textmeddelande (SMS) till en forkonfigurerad

mottagare. Roboten skickar ocksa ett textmeddelande om den gar in i ett stopp ande larm som inte
omedelbart bekraftas pa skarmen. Se avsnittet Larmlista for fullstandig information.

9.Larmlista

Om problemen kvarstar, kontakta service.

Kod Niva Beskrivning

104 Stoppande Allvarligt problem med kommunikationshardvaran.

106-107 Stoppande De installerade komponenterna ar inkompatibla med varandra.
113 Stoppande En motor kan inte rora sig ordentligt (fastnat).

114 Stoppande Batteriets laddningsniva ar I3g. Ladda roboten.

115, 155,158  [Stoppande Allvarligt problem med hardvarans stromforsorjning.

116 Stoppande Allvarligt problem med initieringen av hardvaran.
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121 Stoppande Roboten kunde inte navigera. Se till att roboten ar korrekt placerad
innan du borjar tvatta.

123 Stoppande Roboten kunde inte slutfora en tvatt. Se till att ratt tvattprogram
anvands och att roboten ar korrekt placerad innan du startar tvatten.

10. Underhall

é e Anvand inte hégtryck for att rengora roboten.
o Nar roboten inte anvands maste den forvaras i ett frostfritt utrymme.

Efter anvdndning ska roboten rengéras noggrant med en lagtrycksslang. Batterierna ska laddas fullt efter att
tvattroboten har avslutat tvatten. Som tumregel galler att batterierna ska laddas lika lange som roboten har
tvattat. Forvara roboten i ett valventilerat, frostfritt utrymme, helst alltid med laddaren ansluten.

Folj de rekommenderade serviceintervallen som anges av distributéren.
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11. EG-forsakran om overensstammelse

Vi,

Envirologic AB, org.nr. 556572-1775

Norra Depagatan 2

754 54 Uppsala

SVERIGE

Telefonnummer +46 18 39 82 30

forsakrar pa eget ansvar att produkten:

Go Cleaner, artikelnummer 10XxXxXXxx

som denna forsakran avser 6verensstammer med foljande direktiv:
Europaparlamentets och radets direktiv 2006/42/EG (17 maj 2006) om Maskiner,
Europaparlamentets och radets direktiv 2014/30/EU (26 februari 2014) om Elektromagnetisk kompatibilitet
Europaparlamentets och radets direktiv 2014/53/EU (16 april 2014) om Radioutrustning

Europaparlamentets och radets direktiv 2011/65/EU (8 juni 2011) om RoHS

Den tekniska tillverkningsdokumentation som kravs enligt dessa direktiv férvaras pa Envirologic AB:s
huvudkontor, Norra Depagatan 2, a754 54 Uppsala, Sverige.

Uppsala %" 9 oktober 2025

Martin Pamrin, VD
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Envirologic

Adress Envirologic AB
Norra Depagatan 2

SE-754 54 Uppsala
Sverige
Telefon: +46 (0)18 39 82 30
E-post info@envirologic.se

support@envirologic.se
Webbplats: www.envirologic.se



