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1)Introduction:

Ce document est destiné a aider 'utilisateur d’un robot Belrobotics a intervenir efficacement
en cas de fonctionnement défectueux de son robot avant d’appeler son distributeur -
importateur.

Il contient les informations, sous forme de logigramme, nécessaires pour intervenir
efficacement en fonction de chaque alarme qui peut apparaitre a I’écran du robot, que vous
pouvez recevoir par ‘SMS’ (si le robot est équipé d’un module T&T) ou que vous trouverez
dans I'historique pris par le programme Dealers Tools Suite 6.0.

2)Explication du logigramme:

a) Définition:
Un logigramme est un outil d’analyse qui permet de représenter de facon ordonnée et
séquentielle, 'ensemble des taches ou évenements mis en ceuvre pour réaliser une activité

donnée. Il est constitué d’'un ensemble de symboles relié par des fleches.

Chaque symbole représente un évenement ou une tache et la fleche matérialise la relation
d’antériorité ou de succession entre deux taches consécutives.

b) Regle:

Les symboles utilisés pour matérialiser les événement ou taches d’un processus sont de
différentes formes :

» L’ellipse : il symbolise le premier et le dernier évéenement (évenement
déclencheur et événement final) ;

A\

Le rectangle : il symbolise tout autre évenement a I'intérieur du processus ;
» Lelosange : il symbolise une étape ou I'on doit faire un choix. C'est

généralement une question par laquelle on répond par « oui » ou « non » ;
» Le demi-rectangle : il symbolise un ou plusieurs documents.

c) Code de couleurs:

Plusieurs couleurs sont utilisées, elles permettent de connaitre les compétences nécessaires
pour pouvoir réaliser le dépannage.

Vert : action pouvant étre faite par un utilisateur final ‘normal’ ;
Bleu : action pouvant étre faite par un utilisateur final ‘expert’ ;
Orange : action pouvant étre faite par un distributeur-importateur ;
Gris : action pouvant étre faite par le fabricant.


http://www.logistiqueconseil.org/Articles/Gestion-production/TOC-theorie-contrainte.htm
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3)Tableau des alarmes:

Alarmes
# Ecran du robot SMS DTS 6.0 Page
1 Bloquée sur fil Alarme bloquee sur fil / 4
2 Boudin D Alarme capteur collision Droit / 5
3 Boudin G Alarme capteur collision Gauche / 6
4 Boudin G+D Alarme capteur collision G+D / 7
5 Capot D Alarme Recul capot Droit / 8
6 Capot G Alarme Recul capot Gauche / 9
7 Capot G+D Alarme reculs capot G+D / 10
8 Code expiré Alarme Code non valide / 11
9 Contact charge ? Alarme Pas de contact de charge / 12
10 Déchargée Alarme Batterie trop faible / 13
11 Détect. Balles ? Alarme Compteur de balles / 14
12 Elévateur occ, ? Alarme Elevateur occupe / 15
13 Fil perdu Alarme Fil perdu / 16
14 Pas de signal Alarme Pas de signal / 17
15 Pas de station Alarme Pas de Station / 18
16 Patinage roue(s) Alarme Patinage roue(s) / 19
17 Perte de charge Alarme Perte de charge / 20
18 Roue D Alarme Roue Droite / 21
19 Roue G Alarme Roue Gauche / 22
20 Roues G+D Alarme Roues G+D / 23
21 Soulévement ! Alarme Soulevement ! / 24
22 Téte 1 Alarme Disque(s) de coupe / 25
23 Téte 2 Alarme Disque(s) de coupe / 26
24 Téte 3 Alarme Disque(s) de coupe / 27
25 Téte 4 Alarme Disque(s) de coupe / 28
26 Téte 5 Alarme Disque(s) de coupe / 29
27 Train av. blog \ Alarme Train avant reste en bas / 30
28 Train av. blog T Alarme Train avant reste en haut / 31
29 Trappe bloquée Alarme Trappe reste en bas / 32
30 Trappe bloquée T Alarme Trappe reste en haut / 33
31 Type batterie ? Alarme Mauvais type batterie / 34
Problemes sans apparition d’alarme
101 Clavier ne répond pas 35
102 Ne charge pas 36
103 Ne démarre pas 37
104 Ne ralentit pas 38
105 Ne s’allume pas 39
106 Vitesse lente permanente 40
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< Bloquée sur fil (001))

\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Le robot
oul est a l'intérieur NON
desa zone de
travail?
v
Allumer le robot a ’endroit précis de . Mettre le robot a I'intérieur de sa
I'alarme et appuyer sur ‘F3’. zone de travail
Affichage type Ad- xxx : xxx’ . Redémarrer le robot
Monozone ou
MULTIZONE

mulitzone?

MONOZONE

e Vérifier que vous avez sélectionné labonne zone a
I'aide delatouche ‘F3’

0 Sélectionner ou désélectionner . Vérifier que le PO08 de la zone en question
I'option 008 pour inverser la corresponde au canal de la carte station de cette
phase. méme zone. Le régler correctement si nécessaire

e Veérifier que le symbole aprés le e Veérifier que le symbole apreés le symbole ¢ a
symbole ¢ a I'écran du robot soit I'écran du robot soit devenu un ‘+’. Dans le cas
devenu un ‘+ contraire, inverser les connexions du fil

. Redémarrer le robot périphérique au niveau de la carte station de cette

zone.
. Redémarrer le robot

Le robot
redémarre?,

Contacter votre
revendeur

oul

< Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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Boudin D (002)

A

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Déplacer le robot
pour qu'il ne soit

Le robot est-il

4——O0ul bloqué contre un
plus contre 5
Fobstacle obstacle?
NON
e Vérifier si le boudin coté droit du robot n’est pas endommagé et le
réparer si possible
e Veérifier le réglage du pressostat droit. Mettre le multimétre en
fonction ‘bip’, le connecter aux 2 broches du pressostat, visser la
vis blanche dans le sens horlogique jusqu’a entendre le ‘bip’ et
revenir en arriére d’un % tour. Si le ‘bip’ est directement présent, |«
dévisser la vis blanche avant de suivre la procédure ci-dessus.
. Contacter votre revendeur s'il y a lieu de remplacer le boudin et/
ou le pressostat
Probabilité de défauts: Pressostat: 62%, boudin: 38%
A\ 4
o o reafhrarl]

Redémarrer le robot <

. Ouwrir le boitier principal du robot et
vérifier le cablage entre le(s) pressostat(s)
NON > etle MainBoarf{. . .
. Remplacer la piece défectueuse si
nécessaire
. Refermer le boitier principal

Le robot
redémarre et le
boudin D

Oul

\ 4

Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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Boudin G (003)

4

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Déplacer le robot
pour qu'il ne soit
plus contre
I'obstacle

Le robot est-il
bloqué contre un
obstacle?

NON

e Vérifier si le boudin coté gauche du robot n’est pas endommagé et
le réparer si possible

e Vérifier le réglage du pressostat gauche. Mettre le multimetre en
fonction ‘bip’, le connecter aux 2 broches du pressostat, visser la
vis blanche dans le sens horlogique jusqu’a entendre le ‘bip’ et
revenir en arriére d’un % tour. Si le ‘bip’ est directement présent,
dévisser la vis blanche avant de suivre la procédure ci-dessus.

. Contacter votre revendeur s'il y a lieu de remplacer le boudin et/
ou le pressostat

Probabilité de défauts: Pressostat: 62%, boudin: 38%

4
o le robot |

Redémarrer le robot <

. Ouwrir le boitier principal du robot et
vérifier le cablage entre le(s) pressostat(s)
NON—P etle MainBoar.d‘. . .
. Remplacer la piece défectueuse si
nécessaire
. Refermer le boitier principal

Le robot
redémarre et le
boudin G

(oJV]

y
< Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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C Boudin G+D (004) >

A

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Déplacer le robot
pour qu'il ne soit

Le robot est-i

4—O0Ut bloqué contreun
plus contre
Fobstacle obstacle?
NON
. Vérifier si le boudin du robot n’est pas endommageé et le réparer si
possible
. Vérifier le réglage des pressostats. Mettre le multimetre en
fonction ‘bip’, le connecter aux 2 broches du pressostat, visser la
vis blanche dans le sens horlogique jusqu’a entendre le ‘bip’ et
revenir en arriére d’un % tour. Si le ‘bip’ est directement présent,
dévisser la vis blanche avant de suivre la procédure ci-dessus.
. Contacter votre revendeur s'il y a lieu de remplacer le boudin et/
ou le pressostat
Probabilité de défauts: Pressostat: 62%, boudin: 38%
A\ 4
o Mo rrafiratl]

Redémarrer le robot ¢

. Ouwrir le boitier principal du robot et
vérifier le cablage entre le(s) pressostat(s)
oul > etle MainBoarfi‘. . :
. Remplacer la piece défectueusesi
nécessaire
. Refermer le boitier principal

redémarre et le

Oul

A

< Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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Capot D (005)

A

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Déplacer le robot
pour qu'il ne soit
plus contre
I'obstacle

Le robot est-il
bloqué contreun
obstacle?

NON

. Ouwrir le capot d'acces

e Vérifier que le détecteur de
recul droit ne soit pas bloqué
(retour en position neutre) ou
qu'il soit bien logé dans la
carrosserie

y . Nettoyer la zone du détecteur et/ou

A
T oul NO > reloger Ie. détecteur droit dans la
carrosserie

. Redémarrer le robot

e Veérifier les silentblocs arriere
e Vérifier visuellement et mécaniquement
le cable et I'interrupteur (PM) du capteur

Ve derecul droit
e Vérifier visuellement et mécaniquement
Le robot NON—b le détecteur magnétique (BM/BP/GM) du

redémarre? capteur de recul droit
. Remplacer la piece défectueuse
. Redémarrer le robot

Probabilité de défaut: Silentblocs: 80%,
Interrupteur: 15%, Autres: 5%

y
C Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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Déplacer le robot
pour qu'il ne soit
plus contre
I'obstacle

Capot G (006)

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Le robot est-il
bloqué contreun
obstacle?

NON

. Ouwrir le capot d'acces

e Vérifier que le détecteur de
recul gauche ne soit pas bloqué
(retour en position neutre) ou
qu'il soit bien logé dans la

. Nettoyer la zone du détecteur et/ou
reloger le détecteur gauche dansla

e Vérifier visuellement et mécaniquement
le cable et I'interrupteur (PM) du capteur

e Vérifier visuellement et mécaniquement
le détecteur magnétique (BM/BP/GM) du

carrosserie
v
I:RedemanWOUI NON—P> carrosserie

. Redémarrer le robot
e Veérifier les silentblocs arriere

Ve derecul gauche

Le robot N
redémarre? NO capteur de recul gauche

. Remplacer la piece défectueuse
. Redémarrer le robot
Probabilité de défaut: Silentblocs: 80%,
Interrupteur: 15%, Autres: 5%

oul

v
C Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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Capot G+D (007)

A

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Déplacer le robot
pour qu'il ne soit
plus contre
I'obstacle

Le robot est-il
bloqué contreun
obstacle?

NON

. Ouwrir le capot d'acces

e Vérifier que les détecteurs de
recul ne soient pas bloqués
(retour en position neutre) ou
gu'ils soientbien logés dans la
carrosserie

v . Nettoyer la zone des détecteurs et/ou
RedémaNWOUI NON—P> reloger les détecteurs dans la carrosserie

. Redémarrer le robot

e Veérifier les silentblocs arriere

e Vérifier visuellement et mécaniquement
les cables et les interrupteurs (PM) des
capteurs derecul

e Vérifier visuellement et mécaniquement

Le’robot NON—b les détecteurs magnétiques (BM/BP/GM)

redémarre? des capteurs de recul

. Remplacer les pieces défectueuses

. Redémarrer le robot

Ve

Probabilité de défaut: Silentblocs: 80%,
Interrupteur: 15%, Autres: 5%

v
C Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes
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C Code expiré (008) >

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Entrer votre code a 4
chiffres apres avoir
appuyer sur latouche *’:
*

Connaissez-vous
votre code?

e  Confirmer en appuyant
sut la touche ‘#

NON

. A partir de|’affichage principal de I'écran du robot, aller

dans ‘Données’ > ‘N° de série’

. Noter les 10 chiffres du n® de série de la carte principale
devotre robot

. Appeler votre revendeur, lui donner le n° de sériede la
carte principale et lui demander le code PUK P

e  Votre revendeur devra appeler le fabricant donc vous ne
recevrez pas votre code PUK immédiatement

. A partir de |’affichage principal de I'écran du robot, aller
dans ‘Réglages’ > ‘| 4

. Le symbole *’ s’affiche

. Entrer votre code PUK a5 chiffres

Le code PUK
est-il correct?

oul

. Le symbole ‘# s’affiche

. Entrer votre nouveau code a4 chiffres ou entrer quatre
fois zéro ‘0000’ si vous ne voulez plus de code de sécurité
a votre robot

» R

edémarrer le robot

Le robot

redémarre? NON—  Contacter votre revendeur

oul

< Probleme résolu

11

Retour au tableau

des alarmes
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C Contacts charge? (009)

4

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

e Vérifier la position de |a station de
charge par rapport aux régles
d’installation (distance station-fil

périphérique opposé)

NON—p> . Faites les modifications nécessaires

. Redémarrer le robot et luidemander
deretourner se charger via la
commande ‘F1’

. Redémarrer le robot et luidemander
deretourner se charger via la
commande ‘F1’ 4—O0ul

. Observer le robot lorsqu’il arrive a sa
station

Robot arrété
dans les 29 metres
aprésla
station?

. Nettoyer les contacts de charge du
robot et de la station avec du papier
deverre P400 si les contacts
présentent des traces d’oxydation ou
de piglres

. Redémarrer le robot et luidemander
deretourner se charger via la
commande ‘F1’

. Ajuster la hauteur du bras de
charge pour qu’il soit bien
positionné par rapport aux

NON—P>, contacts de charge du robot.

. Redémarrer le robot et lui
demander de retourner se
charger vialacommande ‘F1’

Les contacts
de charge du robot
touchent ceux de la
station?

e Veérifier le circuit de charge du robot a
I'aide du schéma de cablage

e Vérifier le circuit de charge dela station
decharge a l'aide du schéma de cablage

NON—P ¢ Vérifier visuellement et mécaniquement
les connexions au niveau de la carrosserie
et du chassis

. Redémarrer le robot et luidemander de
retourner se charger via la commande ‘F1’

Le robot charge-t-il
correctement?

4

oul

< Probleme résolu

12
Retour au tableau

des alarmes
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Déchargée (010) >

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre le robot manuellementen charge et
le relancer aprés 2h

L'alarme se
reproduit?

oul

Localiser ou le robot s'est arrété

A\ 4
e Vérifier si le robot ralentit le long
de son fil en retour station (haies,
Robot arrété le ) buissons mal taillés, ...) et les
long deson fil? our tailler sinécessaire
. Redémarrer le robot et vérifier
qu'il va se charger
L'alarme se
reproduit au
cycle suivant?
NON
oul
NON
. Vérifier les régles d’installation et modifier si
besoin
. Prendre I'historique du robot et vérifier I'état
delabatterie

v

. Modifier I'installation du cable et/ou
remplacer la piece défectueuse

Probabilité de défauts: Régles d’installation: 80%,
Batterie: 20%

v

< Probleme résolu

13
Retour au tableau

des alarmes
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Detect.balles? (011))

A

Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint
Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C
Mettre I'interrupteur principal sur OFF
Redresser le robot

Enlever le rouleau collecteur

Dégager les balles bloquées

Nettoyer complétement le réservoir de
balles

Nettoyer la bande de comptage et actionner
la manuellement a différents endroits

Balles
bloquées,
présence de

NON—>

Nettoyer |la bande de comptage et actionner
la manuellement a différents endroits
Remonter le rouleau collecteur

boue?

Remonter le rouleau collecteur

N e

edémarrer le robot |«

A 4
Remplacer la bande ¢ NO Lelrobot
de comptage redémarre?
oul

< Probleme résolu

14

Retour au tableau

des alarmes
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C Elevateur occ? (012)>

v
Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint
Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Ouwrir le capot du robot se trouvant a
I'élévateur

Dépanner ce robot en fonction de l’alarme
indiquée a I'écran

Redémarrer les robots

Présence d'un
autre robot a
I'élévateur?

<4—O0Ul

NON

Vérifier que le bras de charge de I’élévateur
soit bien revenu dans sa position initiale

Analyser ce qui empéche le bras de
charge de revenir a sa position initiale
Remplacer la piece défectueuse

Position bras OK?

NON—>

oul

Vérifier le détecteur magnétique
d’enclenchement de la bande roulante et ses
connexions dans le boitier principal de I'élévateur
et sur la carte station

A 4

Envoyer le robot a sa station de charge al’aide de
la touche F1’

. L'alarme Contacter votre
> . ou——p .
persiste? importateur
NON

C Probleme résolu

15
Retour au tableau

des alarmes
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Fil perdu (013)

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

Le robot est a

—Oul I'intérieur de sa NON—+
one de travail
\ 4
. Lors de sa manceuvre pour trouver le fil périphérique A 4
aprés un suivi de fil, le robot n’a pas trouvé son fil
endéans les 4 métres. . Regles d’installation pas respectées.
-> TrackBoarder trop grand. Vérifier PO03 & P004 > Distance en ligne droite avant et aprés |a station
et les ajuster si nécessaire de charge pas respecté
> Regles d’installation pas respectées. Obligation -> Grosse perturbation a méme le fil (béton,...)
d’avoir 5 métres avant et aprés |a station de
charge ou lefil doit étre en ligne droite

v
antacter votre ¢ oul Le pro'ble me <
importateur persiste?
NON

< Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes 16
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< Pas de signal (014)>

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

LED station verte
clignotante?

OUl

A\ 4 NON

. Allumer le robot a I’endroit précis de I’alarme et appuyer
sur ‘F3’. Affichage type A+ ‘xxx : xxx’
. Si les valeurs sont fixes a Ap+ 255 : 255, remplacer la
bobine
e Sila premiére valeur varie fortement entre 0 et 255:
= Vérifier le PO08. Le canalde la carte station de
charge doit étre identique au canal du robot.

Redémarrer le robot si vous avez remarqué une X
différence.

> Régler le PO0O. Regarder si le symbole aprésle ¢
est du type “+ ou-‘ ou du type ‘x ou /. Couleur LED
Siil est du type “+ ou-* régler PO00 a 020 et station?

redémarrer le robot. Si le robot ne démarre
toujours pas, essayer avec PO00 a 015 jusqu’a un
minimum 010.
Siil est du type ‘x ou /' régler PO0O a 158 et
redémarrer le robot. Si le robot ne démarre
toujours pas, essayer avec PO00 a 148 jusqu’a un
minimum de 138.
- Si 'alarme se fait au niveau d’un ilot, vérifier le

cablage de celui-ci. Les fils ne peuvent se croiser.

. Redémarrer le robot

ROUGE CONTINU

PAS DE COULEUR

CLIGNOTE ROUGE

\ 4 A

Vérifier I'alimentation générale de
la station de charge (Disjoncteur,
fusible 5A bornier d’alimentation
station, fusible 1A carte
électronique)

Remplacer les composants
défectueux

Redémarrer le robot

Fil Périphérique coupé
ou trop long (>1200m)
Réparer le fil ou
modifier I'installation
Redémarrer le robot

Carte électronique
station défaillante ou fil
périphérique trop court
(< 200m). Ajouter une
inductance.

Remplacer la piece
défaillante

Redémarrer le robot

‘A
I Le robot -
NON .
redémarre?
Appeler votre
revendeur ou oul
importateur

< Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes

17
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Pas de station (015))

A 4

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C <

. Redémarrer le robot et luidemander de
retourner se charger via la commande ‘F1’ a
proximité de la station

NON Station trouvée? ou

. Vérifier le sonar du robot, celui-ci doit ralentir devant un

obstacle o Vérifier les regles d’installation (distance entre
. Vérifier le sonar de la station de charge, le robot doit fils dans un passage étroit)

ralentir dans la zone de la station de charge au moins 3m . Contréler les parameétres P001, PO03 & P004

avant . Redémarrer le robot et luidemander de
e Remplacer la piece défectueuse retourner se charger via la commande ‘F1’ en
. Redémarrer le robot et luidemander de retoumer se le dirigeant afin qu’il fasse tout le tour du

charger vialacommande ‘F1’ en le dirigeant afin qu’il terrain. Si option 011 utilisé, répéter la

fasse tout le tour du terrain. Si option 011 utilisé, répéter manceuvre dans 'autre sens

la manceuvre dans I'autre sens

Probabilité de défauts: Regles d’installation: 75%

Probabilité de défauts: Sonar station: 15%, Sonar robot: 10%

e  Sil'option ‘MultiRobots’ est
cochée, essayer un retour station
en ladécochant. Si OK, c’est que
les conditions climatiques ne sont
pas bonnes (brouillard, grosse

Station trouvée? NON—> pluie,...).

. Mettre le robot manuellementa
sa station de charge et le
redémarrer une fois que les
conditions climatiques sont a
nouveau bonnes

oul

Probleme résolu

18
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

Patinage (016)

h 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

En fonction de I'emplacement du robot v
lorsde I'alarme: . Mesurer le nombre de métres de
fil périphérique total (pseudo-ilots
. Reboucher les trous dans le terrain compris) et vérifier que la valeur
. Déplacer Ie' cable trop proch? d’un ¢ oUl Tre?ce de NO ) d? P001 .« longueur total du fil
parterre, d’'une bordure ou d’un patinage? périphérique » est correcte.
arbre pour que les roues arrieres Attention valeur exprimée en
ne se bloquent pas en contre bas dizaines de métres.
du niveau de la pelouse A . Redémarrer le robot
. Redémarrer le robot
Ooul
»~ Le probleme P
L .
persiste
NON
A\ 4

Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

( Perte de charge (017D

v

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

e Ajuster lahauteur du bras de charge
pour qu'il soit bien positionné par
rapport aux contacts de charge du

NON—Pp> robot.

. Redémarrer le robot et lui demander
deretourner se charger via la
commande ‘F1’

. Nettoyer les contacts de charge du
robot et de la station avec du papier
deverre P400

. Redémarrer le robot et lui demander
deretourner se charger via la
commande ‘F1’

Contactsde
charge robot et
station alignés?

Le robot charge-t-il \__
correctement? -

. Vérifier la position de |a station de charge par rapport
aux regles d’installation (distance station-fil
périphérique)

. Vérifier le circuit de charge du robot a I'aide du

NON schéma de cablage

. Vérifier le circuit de charge de la station de charge a
I'aide du schéma de cablage

. Vérifier visuellement et mécaniquement les
connexions au niveau de |a carrosserie et du chassis

. Si plusieurs robots sur la méme zone, vérifier que
I'option 000 ‘multirobots’ soit sélectionnée

. Redémarrer le robot et luidemander de retoumer se
charger vialacommande ‘F1’

A 4

Probleme résolu

Retour au tableau 20
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BELROBOTICS me—

Roue D (018)
v

e Allumer votre robot en appuyant sur la touche ‘ON’ si celui-ci
est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché al’écran en appuyant sur
la touche C’

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

e Vérifier que la roue droite du robot n’est pas bloquée dans un
trou et/ou que le robot n’a pas fait une manceuvre dans une
pente > 30%

e  Redresser le robot

Dégager laroue
(branche, ¢ La roue tourne
accumulation NON librement?
d’herbes,...
\ 4
<

Redémarrer le robot & OUl

. Eteindre le robot

. Ouwrir le boitier principal
NON—> o Vérifier le fusible 10A
‘IWRPOW sur le
MainBoard

Le robot
redémarre?

Fusible bralé? OUF———> Remplacer le fusible 10A

NON

. Intervertir les connecteurs
de commande JWRCTL et
‘JWLCTL.

. Démarrer le robot en ayant
préalablement surélevé les
roues arriere pour qu’elles
netouchent pasle sol

. Vérifier que la roue D tourne librement
moteur débranché

. Vérifier visuellement la carte moteur de
roue D

. Vérifier visuellement et mécaniquement le
cable et le moteur de roue D

Remplacerle |

I — < >
MainBoard Message ‘Roue D’ Message ‘Roue G’ |® Remplacer la piéce défectueuse
. Rebrancher les cables moteurs sur leurs
connecteurs respectifs

out Probabilité de défauts Carte: 50%, Cable: 30%

Moteur: 20%
NON
Ih Le robot
Oout redémarre?

Retour au tableau
des alarmes 21




messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Roue G (019)
v

e Allumer votre robot en appuyant sur la touche ‘ON’ si celui-ci
est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché al’écran en appuyant sur
la touche C’

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

e Veérifier que la roue droite du robot n’est pas bloquée dans un
trou et/ou que le robot n’a pas fait une manceuvre dans une
pente >30%

. Redresser le robot

Dégager laroue
(branche, ‘ La roue tourne
accumulation NON librement?
d’herbes,...

A 4
Redémarrer le robot < OUl <

. Eteindre le robot

Ouwrir le baitier principal
Vérifier le fusible 10A
‘JIWLPOW sur le MainBoard

Le robot
redémarre?

Fusible brilé? OUF— Remplacer le fusible 10A

NON
"
e Intervertir les connecteurs nm._sgcm_ucmuc_vmm e
de commande JWLCTL’ et b=k - -9 L (|
‘JWRCTL'.

. Démarrer le robot en ayant
préalablement surélevé les
roues arriére pour qu’elles
ne touchent pasle sol

. Vérifier que le roue G tourne librement
moteur débranché

. Vérifier visuellement la carte moteur de
roue G

. Vérifier visuellement et mécaniquement le

A Remplacer le < ~ cableet le motsur de’roue G
MainBoard Message ‘Roue G’ Message ‘RoueD’ = |® Remplacer la piece défectueuse

. Rebrancher les cables moteurs sur leurs

connecteurs respectifs
out Probahilité de défauts; Carte: 50%, Cable: 30%
Moteur: 20%
NON
out Le’robot
redémarre?

v

< Probleme résolu

Retour au tableau
des alarmes 22




messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

Roue G + D (020) )
v

. Allumer votre robot en appuyant sur la touche ‘ON’ si celui-ci
est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché al’écran en appuyant sur
la touche C’

. Mettre I'interrupteur principal sur OFF

. Vérifier que les roues du robot n’est pas bloquée dans un trou
et/ou que le robot n’a pas fait une manceuvre dans une pente >
30%

. Redresser le robot

Dégager les roues
(branche Lesroues
i 4———NON
accumulation ol Iitk::: rn:t::?
d’herbes,... ?
A\ 4
Redémarrer le robot < OUI <

. Eteindre le robot

e Ouvrirle boitier principal
Vérifier les fusibles 10A
‘JWLPOW et ‘JWRPOW’ sur
le MainBoard

Le robot
redémarre?

2
=]

j
.

Fusible(s)
brilé(s)?

b
»

ou > Remplace rllgg) fusible(s)

NON
A 4

e Vérifier que la roue D tourne librement moteur
débranché

. Vérifier visuellement la carte moteur de roue droite

e Vérifier visuellement et mécaniquement le cable et
le moteur de roue droite

oul . Remplacer la piece défectueuse

. Redémarrer le robot

Probabilité de défauts: Carte: 50%, Cable: 30%
Moteur: 20%

NON

Voir fiche alarme
‘roue G’

ou——p

A\ 4

< Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

C Soulevement! (021))

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Déplacer le robot pour qu’il ne soit
plus contre I'obstacle ou dans le trou

e Enfonction de I'obstacle rencontré,
réaliser les modifications nécessaires
pour que I'alarme ne se reproduise
plus

Le robot est-il
bloqué sur un
obstacle ou dansun
trou?

NON

Le robot est-il

\ 4

NON—>,

équipé de capteur
desouléevement?

Eteindre le robot

Ouvrir le boitier principal

Mettre un jumper sur les 2 PIN de
gauche du connecteur ‘JVIB’ du
MainBoard

Probabilité du défaut: Jumper: 100%

oul

Eteindre le robot

Retirer la carrosserie et vérifier les interrupteurs et connexions a
I'aide d’'un multimétre

Ouwrir le boitier principal et vérifier visuellement et
mécaniquement le cable de soulevement.

Probabilité de défauts: Interrupteur: 70%, Cable: 30%

4
o le robot|

|

Redémarrer le robot ¢

Le robot

redémarre?

oul

C Probleme résolu

Retour au tableau

des alarmes




messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Téte 1 (022)

A 4

0 Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

. Redresser le robot

Y
Dc?:szr(ll)ar:rii:e Le disque de
accumulation NON—— coupe tourne
i librement?
d’herbes,...
h 4
dl

Redémarrer le robot < OUF

. Eteindre le robot

Le robot Ouvrir le boitier principal

redémarre? . Vérifier le fusible 5A
‘JHPOW1' sur le MainBoard
A
Fusible bralé? OU—» Remplacer le fusible 5A
NON
3 Intervertir les connecteurs
de commande JHCTRL1' et
‘JHCTRL2'.
. Démarrer le robot
Jen JWRCTL mxfd
A E
e Vérifier visuellement la carte moteur de
coupe
e Vérifier visuellement et mécaniquement le
Remplacer le cable et le moteur de coupe
MainBoardet |« — ———P ¢ Remplacer la piece défectueuse
redémarrer le robot Message ‘Tétel Message ‘Téte2 e Redémarrer le robot
Probabilité de défauts: Carte: 62%, Moteur: 25%
oul Cable: 13%
l NON
- Le robot
out redémarre?
\ 4
b Y r
Probleme résolu
Retour au tableau 25
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messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Téte 2 (023)

4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

. Redresser le robot

A 4
Dc?:szr(ll)ar:ii:e Le disque de
accumulation NON—— coupe tOUr:e
d’herbes,... librement?
h 4
Redémarrer le robot - OUI <

. Eteindre le robot

Le robot Ouvrir le boitier principal

redémarre? . Vérifier le fusible 5A
‘JHPOW?2' sur le MainBoard
A
Fusible bralé? OU—» Remplacer le fusible 5A
NON
3 Intervertir les connecteurs
de commande JHCTRL2' et
‘JHCTRL3'.
. Démarrer le robot
Hem JWRCTL et
A E
e Vérifier visuellement la carte moteur de
coupe
e Vérifier visuellement et mécaniquement le
Remplacer le cable et le moteur de coupe
MainBoard et [« P ———P*  Remplacerla piéce défectueuse
redémarrer le robot Message ‘Téte2 Message ‘Téte3 e Redémarrer le robot
Probabilité de défauts: Carte: 62%, Moteur: 25%
oul Cable: 13%
l NON
- Le robot
out redémarre?

A\ 4
C Probleme résolu

Retour au tableau 26
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messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Téte 3 (024)

A 4

e Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

0 Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

. Redresser le robot

Y
Dc?:szr(ll)ar:ii:e Le disque de
accumulation NON—— coupe tOUr:e
d’herbes,... librement?
h 4
Redémarrer le robot - OUl

. Eteindre le robot

Le robot Ouvrir le boitier principal

redémarre? . Vérifier le fusible 5A
‘JHPOW3' sur le MainBoard
A
Fusible bralé? OU—» Remplacer le fusible 5A
NON
3 Intervertir les connecteurs
de commande JHCTRL3' et
‘JHCTRL4'.
. Démarrer le robot
Hem JWRCTL et
A E
e Vérifier visuellement la carte moteur de
coupe
e Vérifier visuellement et mécaniquement le
Remplacer le cable et le moteur de coupe
MainBoard et [« P ———P e Remplacer la piéce défectueuse
redémarrer le robot Message ‘Téte3 Message ‘Téted Redémarrer le robot
Probabilité de défauts: Carte: 62%, Moteur: 25%
oul Cable: 13%
l NON
- Le robot
out redémarre?

A\ 4
C Probleme résolu
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messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Téte 4 (025)

A 4

0 Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

. Redresser le robot

A 4
Dc?:szr(ll)ar:ii:e Le disque de
accumulation NON—— coupe tOUr:e
d’herbes,... librement?
h 4
Redémarrer le robot - OUI <

. Eteindre le robot

Le robot Ouvrir le boitier principal

redémarre? . Vérifier le fusible 5A
‘JHPOW4' sur le MainBoard
A
Fusible bralé? OU—» Remplacer le fusible 5A
NON
3 Intervertir les connecteurs
de commande JHCTRL4' et
‘JHCTRL3'.
. Démarrer le robot
Hem JWRCTL et
A E
e Vérifier visuellement la carte moteur de
coupe
e Vérifier visuellement et mécaniquement le
Remplacer le cable et le moteur de coupe
MainBoard et [« P ———P*  Remplacerla piéce défectueuse
redémarrer le robot Message ‘Téted Message ‘Téte3 e Redémarrer le robot
Probabilité de défauts: Carte: 62%, Moteur: 25%
oul Cable: 13%
l NON
- Le robot
out redémarre?

A\ 4
C Probleme résolu
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des alarmes




messssssssssssssss BELROBOTICS messss—

Téte 5 (026)

4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre l'interrupteur principal sur OFF

. Redresser le robot

A 4
Dc?:szr(ll)ar:ii:e Le disque de
accumulation NON—— coupe tOUr:e
d’herbes,... librement?
h 4
Redémarrer le robot - OUI <

. Eteindre le robot

Le robot Ouvrir le boitier principal

redémarre? . Vérifier le fusible 5A
‘JHPOWS' sur le MainBoard
A
Fusible bralé? OU—» Remplacer le fusible 5A
NON
3 Intervertir les connecteurs
de commande JHCTRLS' et
‘JHCTRL4'.
. Démarrer le robot
Hem JWRCTL et
A E
e Vérifier visuellement la carte moteur de
coupe
e Vérifier visuellement et mécaniquement le
Remplacer le cable et le moteur de coupe
MainBoard et [« P ———P e Remplacer la piéce défectueuse
redémarrer le robot Message ‘Téte5 Message ‘Téted e Redémarrer le robot
Probabilité de défauts: Carte: 62%, Moteur: 25%
oul Cable: 13%
l NON
- Le robot
out redémarre?

A\ 4
C Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

< Train AV.blog 4 (027D

A 4
Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint
Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C
Mettre l'interrupteur principal sur OFF
Redresser le robot

Dégager ce qui bloque le mécanisme du
vérin (balles, branches, ...)
Nettoyer complétement le train avant

Quelque
chose bloque le
mécanisme
vérin?

NON—P>

Tester le détecteur magnétique et I'aimant
permanent qui détectent la position basse
des roues (composants du bas)

Remplacer la piece défectueuse

Probabilité de défauts: Détecteur magnétique:
80%, Aimant permanent: 10%, Vérin: 5%,
ServoDrive: 5%

h 4

Tester manuellement la montée et la

Vérifier le jeu dans le mécanisme de renvoi
d’angle du vérin et resserrer si nécessaire
Vérifier le jeu dans les paliers au niveau de
la fixation du train avant sur le chassis
principal (a remplacer 2x/an)

Remplacer les pieces usées.

!

NON

L'entretien mi-
saison, hiver fait?

oul

Contacter votre
importateur

P descente du train avant al’aidede |«
I'option 007
A 4
La train avant

NON fonctionne?

oul

( Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

< Train AV.blog P (OZSD

\ 4

Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ciest éteint
Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C
Mettre l'interrupteur principal sur OFF
Redresser le robot

Dégager ce qui bloque le mécanisme du
vérin (balles, branches, ...)
Nettoyer complétement le train avant

Quelque
chose bloque le
mécanisme
vérin?

NON—P>

Tester le détecteur magnétique et I'aimant
permanent qui détectent la position haute
des roues (composants du haut)
Remplacer la piece défectueuse

Probabilité de défauts: Détecteur magnétique:
80%, Aimant permanent: 10%, Vérin: 5%,
ServoDrive: 5%

h 4

Vérifier le jeu dans le mécanisme de renvoi
d’angle du vérin et resserrer si nécessaire
Vérifier le jeu dans les paliers au niveau de
la fixation du train avant sur le chassis
principal (a remplacer 2x/an)

Remplacer les pieces usées.

!

NON

L'entretien mi-
saison, hiver fait?

oul

Contacter votre
importateur

A\ 4

NON:

Tester manuellement la montée et la

descente du train avant al’aidede |«
I'option 007
A 4
La train avant

fonctionne?

oul

C

Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

Trappe bloquée |, (029) >

A

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre I'interrupteur principal sur OFF

Tester le détecteur magnétique et I'aimant
permanent qui détectent la fermeture de la
. Dégager ce qui blogue la fermeture de la trappe (composants du bas)

trappe (balles, boues, branches,...) Quelque chase NON—p> ® Remplacer la piéce défectueuse

A A . bloque la
. Nettoyer complétement le réservoir de fe rmqet ure?
balles )

Probabilité de défauts: Détecteur magnétique:
80%, Aimant permanent: 10%, Moteur de trappe:
5%, ServoDrive: 5%

h 4

Tester manuellement I’ouverture et la
fermeture de la trappea l'aide de

I'option 005
Y
antacter votre ¢ NO La t@ppe
importateur fonctionne?
oul
A

< Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

Trappe bloquée (030)>

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ON’ si celui-ci est éteint

e Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur la touche ‘C

. Mettre I'interrupteur principal sur OFF

. Tester le détecteur magnétique et I'aimant
permanent qui détectent I'ouverture de la
trappe (composants du haut)

NO ) . Remplacer la piéece défectueuse

. Dégager ce qui bloque I'ouverture de la
trappe (branches,...)

. Nettoyer complétement le réservoir de
balles

Quelque chose
bloque
'ouverture?

Probabilité de défauts: Détecteur magnétique:
80%, Aimant permanent: 10%, Moteur de trappe:
5%, ServoDrive: 5%

\ 4

Tester manuellement I’ouverture et la
fermeture de la trappe a I'aide de
I'option 005

) 4

Contacter votre La trappe
. 4——NON———— .
importateur fonctionne?

\ 4

< Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

C Type batterie? (031)>

A\ 4

. Allumer votre robot en appuyant sur la
touche ‘ON’ si celui-ci est éteint

. Supprimer le message d’erreur affiché a
I'écran en appuyant sur latouche ‘C

. Mettre I'interrupteur principal sur OFF

Upgrade
NiCd = LFP?

oul

Présence C4 sur

) — ;
Supprimer C4 OUL MainBoard?

NON

> Vérifier la version du software <

du robot
. Aller sur I’Extranet Belrobotics
et télécharger le bon software
NON— ¢ Faire la mise 3 jour du robot &
I'aide du DTS (Dealers Tools
Suite)
oul

e Vérifier la connexion principale de la
batterie. Bien serrer les 2 vis.

e Vérifier la connexion des fils verts
venant de la batterie sur le connecteur
‘JTBAT" du Mainboard

. Redémarrer le robot

Contacter votre
importateur

Le robot
redémarre?

<4——NON

oul

C Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

<Clavier ne répond pas (101)

A toutes les
touches?

NON

oul

\ 4

niquemen
la touche ‘0’ qui
émet un
‘Bip’?

Ouvrir le boitier principal
NON—» et connecter un nouveau
clavier ‘volant’

Remplacer le clavier

Clavier ‘volant’
répond?

oul

NON

oul

./

e  Option ‘018’ verrouillage clavier activée
. Appuyer 5 secondes sur la touche ‘0’ pour Remplacer le clavier
le déverrouiller

Remplacer le
MainBoard

oul

Clavier répond?

oul

Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

Ne charge pas (102))

A 4
LED c.je la Vérifier I'alimentation de
station ——————NON———p> .
X la station
allumée?
oul

32VDCsur le
bras de
charge?

. Vérifier le circuit de charge du
P robot <4—O0Ul
. Remplacer la piece défectueuse

e Vérifier le ‘circuit de charge’ de la
NON—> station

. Remplacer la piéce défectueuse

32VDCssur le
bras de

charge?
oul
NON
NON
Le robot Contacter votre
charge? importateur

oul

< Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

< Ne démarre pas (103D

e  Controler le cable sonar

Contrdler le systéme de détection

fermeture capot

. Remplacer la piéce défectueuse ou régler
Ecrandu ) correctement la détection fermeture

clavier éclairé? NO capot

Probabilité de défauts: Cable sonar: 85%,
Détection fermeture capot: 12%, MainBoard :
3%

oul

A 4

Appuyer sur le bouton de mise en marche
de votre robot ‘I’

\ 4

L affichage Voir fiche alarme ‘clavier

del’écran NON—P| nerépond pas’
clignotte?

Fermer le capot dans les 8 secondes ~ «—OULI

A\ 4
e Controler le systeme de détection
fermeture capot
e Veérifier que le capot d'acces se
ferme correctement “€4-NON: Le robot
o p démarre?
. Remplacer la piece défectueuse ou
régler correctement la détection
fermeture capot
oul

Probleme résolu
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BELROBOTICS me—

Ne ralentit pas (104)>

\ 4
. Vérifier que la LED de la station de charge est
bien allumée
. Démarrer le robot en direction de sa station de
charge
A 4

Remplacer I'émetteur du
robot. Tube de droite
quand vous étes face au

Remplacer le récepteur
du robot. Tube de gauche
quand vous étes face au

Robot ralentit
a proximité de
la station?

NON———

robot robot
Robot ralentit
devant .un ob§tacle NO
aux dimensions
requises?
A \ 4

. Vérifier I'émetteur (il doit vibrer
sensiblement)

0 Vérifier le cable sonar

. Vérifier la version du software si le
probléme est apparu juste apres
une mise ajour

. Remplacer la piece défectueuse

Probabilité de défauts: Emetteur: 85%,
Software: 10%, Cable: 5%

A\ 4

Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

C Ne s’allume pas (105)

Mettre l'interrupteur
principal sur ‘ON et 4——NON
allumer le robot

Interrupteur
principal sur
‘ON"?

oul

Mettre 'interrupteur principal sur ‘ON’

Redresser le robot

Ouwrir le boitier principal

Vérifier que le Mainboard est bien alimenté a I'aide
d’un multimétre, probe noir sur le chassis et probe
rouge sur JTBATP’ au niveau du Mainboard

. Si OV sur ‘JTBATP’, vérifier I'interrupteur principal et
remplacer la piéce si nécessaire

e Vérifier le fusible ‘F1’ blanc SMD
de 1A sur le MainBoard etle
remplacer si nécessaire (Robot
OFF) <4—OUl

e Vérifier les connexions des
différentes masse

. Si Vbat < 7V, remplacer la batterie

. Si Vbat < 16V, mettre en charge %
heure

e Vérifier le cable batterie
(continuité) et le remplacer si
nécessaire

Tension > 16
volts?

NON—>

'

. Mettre I'interrupteur principal sur
Le robot e
OUI ) NON—P> o Vérifier visuellement la R26 sur le
s’allume? N X
Mainboard et le remplacer si
nécessaire
A\ 4

. Prendre I'historique
du robot et vérifier
qu'il n’y a pas un faux
contact au niveau des
pistes du clavier. Cela Le robot
se traduit par des <4—0ul 5 NON

P s’allume?

messages répétitifs
‘mise hors tension’ - v
‘mise sous tension’

e  Remplacer le clavier Remplacer le clavier
si nécessaire

\ 4

Probleme résolu
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messsssssssssssssss BELROBOTICS messssssss—

C Vitesse lente permanente (106)

A\ 4
. Eloigner le robot de la Robot a
zone de sa station 4——OUl proximité de la
. Redémarrer le robot station?

Toujours en

ralenti? NON
OUI
Y , f. . | B d, ,I 4,
e Llaisser le temps au robot de e Vérifiersiil n’y apasd’éléments
PN, perturbateurs dans la zone des

récupérer latonte .

e  Tonte manuellesi le robot n‘arrive sonars et sur le capot (eau perlée,
<4—0ou Herbes hautes? NON—P> feuilles, saletés,...)

pasa récupérer la tonte . Nettoyer

Probabilité de défaut: 20%

Probabilité de défaut: 70%

Toujours en
ralenti?

A

oul

Beaucoup de Attendez I'accalmie
vent et/ou de

pluie?

oU—p,
Probabilité de défaut: 2%

NON

NON . Remplacer le récepteur

e Vérifier la version du software si le probleme
est apparu juste aprés une mise a jour

e Vérifier le cable sonar

Probabilité de défauts: Software: 4%, Récepteur: 3%
Cable: 1%

\ 4
C Probleme résolu
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