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Introduzione:

Lo scopo di questo documento é assistere il proprietario di un robot Belrobotics quando &
necessario intervenire per risolvere un problema del robot, prima di contattare il
distributore o l'importatore.

I manuale contiene informazioni sotto forma di diagramma di flusso che spiegano come
procedere nel caso in cui sul display del robot venga visualizzato un allarme o si riceva un
SMS con un allarme (se il robot &€ dotato di un modulo T&T) oppure si riscontri un allarme
nello storico estratto con il programma Dealer Tools Suite 6.0.

1) Descrizione del diagramma di flusso:

a) Definizione:

un diagramma di flusso € uno strumento analitico che consente di presentare operazioni o
eventi in modo ordinato e sequenziale. E costituito da una serie di simboli collegati da una
freccia.

Ogni simbolo rappresenta un'operazione o un evento e la freccia indica la priorita o il follow-
up tra 2 operazioni consecutive.

b) Regola:

i simboli utilizzati per mostrare gli eventi o le operazioni di un processo presentano forme e
significati diversi:

»  Ellissi: simboleggia il primo e I'ultimo evento (evento iniziale ed evento finale);

» Rettangolo: simboleggia tutti gli altri eventi del processo;

» Diamante: simboleggia una fase in cui occorre compiere una scelta.
Generalmente si tratta di una domanda che prevede una risposta "Si" o "No";

» Semirettangolo: simboleggia uno o piu documenti.

c) Codifica colori:

nel manuale sono utilizzati diversi colori che permettono di identificare le competenze
necessarie per eseguire le procedure di risoluzione dei problemi.

Verde: I'azione puo essere eseguita da un "normale" utente finale;

Blu: I'azione pud essere eseguita da un utente finale "esperto";

Arancione : I'azione deve essere eseguita da un distributore o dall'importatore;
Grigio: I'azione deve essere eseguita dal produttore.
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2)Tabella degli allarmi:

Allarmi

N. Display del robot SMS DTS 6.0 Pagina

1 Fermo sul cavo Allarme Fermo sul cavo Bloccato sul cavo 4

2 Bordo sens. Dx Allarme Bordo sens.Dx Guasto al bordo sensibile 5

destro
3 Bordo sens. Sx Allarme Bordo sens.Sx Guasto al bordo sensibile 6
sinistro
4 Bordo sens.Sx+Dx Allarme Bordo sens.Sx+Dx Guasto al bordo sensibile 7
5 Coperchio Dx Allarme Coperchio Dx Guasto all'interruttore della 8
carrozzeria lato destro
6 Coperchio Sx Allarme Coperchio Sx Guasto all'interruttore della 9
carrozzeria lato sinistro
7 Coperchio Sx+Dx Allarme Coperchio Sx+Dx Guasto all'interruttore della 10
carrozzeria

8 Manca codice Allarme Manca codice Codice di sicurezza scaduto 11

9 Contatto staz ? Allarme Contatto staz.? Nessun contatto di carica 12
10 Scaricata Allarme Scaricata Tensione della batteria bassa 13
11 Palle detectore? Allarme Palle detectore? Guasto al sensore delle palline 14
12 Busy elevator ? Allarme Fermata occupato Stazione di scarico occupata 15
13 Perdita cavo Allarme Perdita cavo Perdita cavo 16
14 No segnale cavo Allarme No segnale cavo No segnale cavo 17
15 Stazione ? Allarme Stazione ? Nessuna stazione rilevata 18
16 Slittamento Allarme Slittamento Slittamento delle ruote 19
17 Perdita carica Allarme Perdita carica Carica non riuscita 20
18 Ruota Dx Allarme Ruota Dx Ruota destra bloccata 21
19 Ruota Sx Allarme Ruota Sx Ruota sinistra bloccata 22
20 Ruota Sx+Dx Allarme Ruote Sx+Dx Tutte le ruote bloccate 23
21 Sollevato! Allarme Sollevato! Robot sollevato 24
22 Testa 1 Allarme Testa Testa di taglio 25
23 Testa 2 Allarme Testa Testa di taglio 26
24 Testa 3 Allarme Testa Testa di taglio 27
25 Testa 4 Allarme Testa Testa di taglio 28
26 Testa 5 Allarme Testa Testa di taglio 29
27 Ruote ant blocc @ Allarme Ruote ant. blocc Ruote bloccate in basso 30
28 Ruote ant blocc 1 Allarme Ruote ant. blocc Ruote bloccate in alto 31
29 Vasca bloccata |, Allarme Vasca bloccata Chiusura vasca bloccata 32
30 Vasca bloccata Allarme Vasca bloccata Apertura vasca bloccata 33
31 Batteria tipo ? Allarme Batteria tipo ? Problema di identificazione 34

della batteria
Problemi senza allarmi

101 Tastiera non funzionante 35
102 Non carica 36
103 Non si avvia 37
104 Non rallenta 38
105 Non si accende 39
106 Bassa velocita permanente 40
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Fermo sul cavo (001)

y

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

| sensore bobinasi
trova all'intemo della

3
> zonadelimitata dal e
cavo?
\ 4
Awviare il robot sul luogo esatto . -
. e 8 e . Portare il robot nell'area di lavoro
dell'allarme, quindi premere "F3". Tipo N
. . ) e  Riavviare il robot
didisplay Ad- ‘xxx : xxx
Monozona o
. MULTIZONA
Multizona?
MONOZONA
. Verificare se la zona visualizzata corrisponde alla zona

e  Selezionareo deselezionare reale

I'opzione 008 per scegliere la fase . Verificare se PO08 per I'area in questione corrisponde al

opposta canale della scheda elettronica della stazione relativa alla

M A q stessaarea. Correggerese necessario.
. Controllareil simbolo dopo che il o, o . .
3 I display & di . Verificare cheil simbolo dopo ¢ sul display del robot sia

i'TbOIO ¢ sul display e diventato diventato "+". In caso contrario, invertirei collegamenti

+ del cavo periferico a livello della scheda elettronica della
e  Riavviare il robot stazione.

. Riavviare il robot

Il robot sie
riavviato?

Contattareil proprio
installatore.

si

Problema risolto

tabella degli

allarmiRitorna alla
e ———— e —




Spostareil robot in modo
chenon si trovi piti contro
I'ostacolo
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Bordo sens.Dx (002)

A

. Avwviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo é spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

3 Il obot ébloccato

Riavviareil robot

> contro un ostacolo?

Verificare se il bordo sensibile destro del robot &danneggiato eripararlo se necessario
Verificare la regolazione del pressostato sul lato destro. Portare il multimetro sulla
funzione "bip", collegarlo ai 2 pin del pressostato, awitare lavite biancain senso orario
fino aquando non si sente un "bip" quindisvitare di % giro. Sesisente immediatamente
un "bip", svitare lavite bianca prima di continuare con la fase successiva. «
Contattare il proprio rappresentante se occorre sostituire il bordo sensibile e/o il
pressostato

Probabilita di guasto: Pressostato: 62%, bordo sensibile: 38%

A

| robot riparte

e il bordo sensibile
dx

funziona?

. Aprireil corpo principale del robot e
verificare il cablaggio trai(l) pressostato(i)
) e la scheda principale
N . Sostituire eventuali componenti rotti
. Chiudere il corpo principale

Problema risolto

Ritorna alla 5

tabella deqgli allarmi
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Bordo sens.Sx (003)

A

. Avviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo é spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

Spostareil robot in
modo che non si
trovi pili contro

Il robot &
t bloccato contro

el
l'ostacolo un ostacolo?
I
. Verificare se il bordo sensibile sinistro del roboté danneggiato e
ripararlo se necessario
. Verificare |a regolazione del pressostato sul lato sinistro. Portare il
multimetro sulla funzione "bip", collegarlo ai 2 pin del pressostato,
avvitare la vite bianca in senso orario fino a quando non si sente
un "bip" quindi svitare di % giro. Se si sente inmediatamenteun |
"bip", svitare la vite bianca prima di continuare con la fase -
successiva.
. Contattare il proprio rappresentante se occorre sostituire il bordo
sensibile e/o il pressostato
. Probabilita di default: Pressostato: 62%, bordo sensibile: 38%
v
A 4

o Aprireil corpo principale del robot e
verificare il cablaggio trai(l) pressostato(i)
e la scheda principale

. Sostituire eventuali componenti rotti

. Chiudere il corpo principale

Il robot riparte
e il bordo sensibile NO—>
sX
funziona?

4

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi 6
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Bordo sens.Sx+Dx (004)

A

e Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

Spostareil robot in

modo che nonsi | 4 N Il robot & bloccato
trovi pil contro ” contro un ostacolo?,
I'ostacolo
vlo
e  Verificare se il bordo sensibile del robot & danneggiato e ripararlo
se necessario
. Verificare la regolazione dei pressostati. Portare il multimetro
sulla funzione "bip", collegarlo ai 2 pin del pressostato, avvitare la
vite bianca in senso orario fino a quando non sisente un "bip"
quindi svitare di % giro. Se si sente immediatamente un "bip", <
svitare la vite bianca prima di continuare con la fase successiva.
e  Contattareil proprio rappresentante se occorre sostituire il bordo
sensibile e/o il pressostato
. Probabilita di default: Pressostato: 62%, bordo sensibile: 38%
\ 4
Riavviare il robot

A

. Aprireil corpo principale del robot e
verificare il cablaggio trai(l) pressostato(i)

No——> e la scheda principale

. Sostituire eventuali componenti rotti

. Chiudere il corpo principale

Il robot riparte
e il bordo sensibile
funziona?

Sk

4

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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Spostareil robot in

modo che nonsi |

Coperchio Dx (005) >

4

Avviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

Il robot &

trovi piu contro

bloccato contro
un ostacolo?

Pulire'area del sensore e/o posizionareil
sensore destro nella carrozzeria

Verificarei silent bloc posteriori
Verificare visivamente e meccanicamente
il cavo e l'interruttore (PM) del sensore

Verificare visivamente e meccanicamente

I'elemento sensibile magnetico (BM/BP/
GM) del sensore posteriore lato destro

Probabilita di default: Silent bloc: 80%,

I'ostacolo
NO
0 Aprire il coperchio diaccesso
. Verificare che il sensore posteriore sul lato
destro non sia bloccato (ritomo in
posizione neutra) e siacorrettamente
posizionato (GM/PM) nella carrozzeria
v ___ , .
N L'interruttore e
Riavviare il robot |« ; No—P>
I:—l‘ J' funzionante? o
. Riavviare il robot
.
.
»e posteriore destro
.
Il robot si riavvia? No—>
e  Sostituire I'elemento rotto
e  Riavviare il robot
.
.
sensore: 15%, altri: 5%

A 4

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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Coperchio Sx (006) >

y

. Avviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo e spento

. Eliminare il messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"

Spostareil robot in
modo che nonsi |
trovi pili contro

I'ostacolo

Il robot &
bloccato contro
un ostacolo?

NO

v

. Aprire il coperchio di accesso

. Verificare cheil sensore posteriore
sul lato sinistro non sia bloccato
(ritorno in posizione neutra) e sia
correttamente posizionato (GM/PM)
nella carrozzeria

v . N . Pulire I'area del sensore e/o posizionareil
L'interruttore e

Riavviare il robot Sk funzionante? No—> sensore sinistro nella carrozzeria

. Riavviare i robot

e Verificarei silent bloc posteriori

. Verificare visivamente e meccanicamente
il cavo e l'interruttore (PM) del sensore
posteriore sinistro

o Verificare visivamente e meccanicamente

Il robot si riavvia? N > I'elemento sensibile ma.gnetioo (B.N.I/BP/
GM) del sensore posteriore lato sinistro

e Sostituire |'elemento rotto

. Riavviare il robot

»Ve

e  Probabilita di default: Silent bloc: 80%,
sensore: 15%, altri: 5%

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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Spostareil robot in
modo che non si

Coperchio Sx+Dx (007)>

h 4

. Avviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo é spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"Portare l'interruttore
principale su "OFF"

Il robot &

bloccato contro
un ostacolo?

NO
. Aprire il coperchio di accesso
. Verificare chei sensorinon siano

bloccati (ritorno in posizione neutra)
e siano correttamente posizionati
(GM/PM) nella carrozzeria

L'interruttore &

»
trovi piti contro |
I'ostacolo
v
Riavviare il robot ¢

Sk NO——»

funzionante?

Pulire|'area deisensori e/o posizionareil
sensore nella carrozzeria
Riavviare il robot

»e

I robot si riavvia?

\ 4

NoO——

Verificarei silent bloc posteriori
Verificare visivamente e meccanicamente
il cavo e gli interruttori (PM) dei sensori
Verificare visivamente e meccanicamente
I'elemento sensibile magnetico (BM/BP/
GM) dei sensori posteriori

Sostituire gli elementi rotti

Riavviare il robot

Probabilita di default: Silent bloc: 80%,
sensore: 15%, altri: 5%

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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< Manca codice (008)

A

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo é spento

. Eliminare il messaggio di errore a video
premendo il tasto "C"

. Premere il tasto *" e
digitare il codice a 4 cifre:
*

_ st Il codice & noto?

. Confermare premendo il
tasto ‘#

NO

v

0 Dalla schermata principale del display accedere a ‘Dati’
quindi a ‘N° seriale’

. Prendere nota delle 10 cifre del numero di serie della
scheda principale del robot

0 Contattareil proprio rivenditore, comunicargli il numero
diserie della scheda principale e richiedere il codice PUK |

. Il rivenditore dovra contattare il produttore, quindi non
sara possibile disporreimmediatamente del codice PUK

. Dalla schermata principale del display, scegliere
‘Regolazioni’, quindi ‘Nuovo codice’

. Viene visualizzato il simbolo ‘*’

. Inserireil codice PUK di 5 cifre

Il codice PUK &
corretto?

si

v

. Viene visualizzato il simbolo ‘#
. Inserire il codice di 4 cifre o digitare ‘0000’ se non si
desidera inserire piu alcun codice disicurezza nel robot

A
R

iavviare il robot

A\ 4

N > Cont.attare il proprio
installatore.

I robot si riavvia?

si

Problema risolto

Ritorna alla 1

tabella deqgli allarmi
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Contatto staz.? (009) >

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo e spento

. Eliminare il messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"

. Controllarela posizione della stazione di carica
L4 Riavviare il robot e ripetere il processo . facendo riferimento alleistruzioni di installazione
dicarica utilizzando la funzione F1’ Il robotsi éa rrestato (dlst_anza stazione-filo periferico difrontealla
q n s entro 29 metri dopo la NO—P» stazione)
. Osservare il robot quando arriva alla stazione? . Emiicile FEECsEe ra o
stazione . Riavviareil robot e ripetere il processo di carica
utilizzando lafunzione ‘F1’

. Pulirei contatti di carica del robot e
della stazione con carta vetrata P400
se i contatti mostrano tracce di | contatti di carica dei
ossidazione o rimangono incollati. st robot toccano quelli

. Riavviare il robot e ripetere il processo della stazione?

di carica utilizzando la funzione F1’

. Regolare |'altezza del braccio di carica
in modo che sia ben posizionato

N » rl.spet.to a!contattl d| carica fiel robot

. Riavviare il robot e ripetere il processo
di carica utilizzando la funzione ‘F1’

e  Controllareil circuito di carica del robot
facendo riferimento allo schema elettrico

e  Controllareil circuito di carica della
stazione di carica facendo riferimento allo
schema elettrico

e  Controllare visivamente e
meccanicamente i collegamenti rispetto
alla carrozzeria e al telaio

. Riavviare il robot e ripetere il processo di
carica utilizzando la funzione ‘F1’

Il robot sta
P<_effettuando la carica
correttamente?

si

Problema risolto

Ritorna alla

tabella degli allarmi 12
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Scaricata (010)

y
. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento
e Eliminareil messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"
e Caricare manualmente il robot e riavviarlo
dopo 2 ore

Stesso allarme?

ii

Individuare dove il robot si & fermato

) 4

e \Verificarese il robot rallenta
lungo il cavo mentre avanza verso
la stazione (siepi; cespugli non

Il robot si arresta R . !

. —— S tagliati correttamente, ...) e
lungo il cavo? " .
tagliare se necessario

e Riavviare il robot e controllare se

rocede a caricarsi

Stesso allarme
durante il ciclo
successivo?

s

NO l

. Controllarei requisiti di installazione e
modificare se necessario

. Controllare nello storico del robot lo stato
della batteria

. Modificare l'installazione del cavo e/o
sostituire le parti danneggiate.

v

e  Probabilita di default: Requisiti di

installazione: 80%, batteria: 20%

Problema risolto

13

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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Palle detectore? (011)>

A 4

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

. Eliminare il messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"

. Portare I'interruttore principale su OFF

. Sollevare il robot verticalmente

. Rimuovere il rullo collettore

. Eliminare le palline bloccate

. Pulire accuratamenteil contenitore delle S linebi
. i te . . . .- . .
alline . a’inebloccate, e  Pulirelacinghia contatore in diversi punti
P 5 q q . —s fango nella NO—» ) ,g P
e  Pulirelacinghia contatore manualmente in macchina? e  Rimontare ilrullo collettore
diversi punti

. Rimontare il rullo collettore

v
P Riavviare il robot ¢

v
Sostituire la cinghia N 1l robot
—No——
contatore si avvia?
1
A

Problema risolto

Ritorna alla 14

tabella deqgli allarmi
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Busy elevator ? (012)

A

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

e Eliminareil messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"

e Aprireil coperchio del robot in
corrispondenza dell'elevatore
. Risolvere il problema secondo il messaggio ——st
che appare sullo schermo
. Riavviare il robot

E presente un
altro robot
ell'elevatore?

NO
e Verificare se il braccio di carica dell'elevatore
ritorna nella posizione iniziale
Posizione del . Ane!hzza.re cosa puo |mped|r<? ?I braFglc? di
. NoO——Pp caricaditornare alla sua posizione iniziale
braccio corretta? L )
. Sostituire la parte difettosa
si
Verificareil rilevatore magnetico sul supporto
contatto eil relativo collegamento nello sportello
principale dell'elevatore e nella scheda della
stazione del corpo principale.
A
Inviare il robot alla stazione dicarica utilizzando il |
tasto ‘F1’ -
» - Ancoralo stesso N » Contattareil proprio
sk )
allarme? | installatore.
NO

Problema risolto

15

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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Perdita cavo (013) >

A

e  Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil
display non si accende

. Cancellare il messaggio di errore: premere il
tasto ‘'C’

| robot si trova all'interno del
cavo perimetrale?

; . ) Le istruzioni diinstallazione non sono state seguite. Verificare che
1l robot segue il cavo perimetrale alla distanza trackborder per

tornare alla stazione di ritorno Quando sitrova in prossimita . Il cavo perimetrale sia diritto per almeno 5 metri prima e dopo la
della stazione (rilevato il sonar della stazione), manovra verso il stazione di ritorno per la distanza richiesta (vedere il manuale di
cavo ma non lo trova dopo 4 metri. installazione)

. Non ci sia niente sul terreno che disturba il segnale perimetrale

nelle immediate vicinanze della stazione diritorno (cemento
armato, cavi elettrici ecc..). In caso contrario, installare la stazione
diritorno in un'area priva di disturbi

. Le istruzionidi installazione non sono state seguite.
. La distanza trackborder & eccessiva. Verificare PO03 e
P004, quindi ridurre ai valori appropriati

. Registrare la posizione del robot su una mappa dopo
I'errore "Perdita cavo" e indicare la direzione del robot .
riscontrata. In alternativa, scattare una foto <, Il problema e P
. Contattare il proprio installatore e mostrargli lamappa (o risolto?

inviargli la foto)

si

Problema risolto

16

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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No segnale cavo (014)>

A\ 4

e Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil
display non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il
tasto ‘'C’

1I LED della stazione di
Sk ritomo lampeggia con
luce verde?

\ 4 NO

Accendereil robot nel punto esatto in cui & stato generato l'allarme
"No segnale cavo"

Premere ‘F3’. Il display mostra Ap+ ‘NNN:NNN"

Se il display mostra Ad+ 255:255’ e se entrambi i valori rimangono
invariati quando si sposta il robot avanti e indietro, significa che la
bobina é guasta e deve essere sostituita

Se le prime 3 cifre cambiando rapidamente tra 0 e 255:

e Controllare il parametro PO08 (canale). Deve corrispondere al v
canale selezionato nellastazione diritorno. In caso contrario,
regolare entrambe le selezioni (selettore sulla scheda
elettronica della stazione e il parametro P008) sullo stesso

valore. Se corrisponde, andare al punto successivo Dichecolore & il
e Seilrobot generaun allarme in prossimita di un'isola, - LED?
controllare attentamente il layout del cavo perimetrale: i cavi
non possono incrociarsi!
e Seicontrollisopraindicati non evidenziano anomalie, osservare ROSSO FISSO
con attenzione cio che appare sul display dopo il simbolo ¢.
e Se viene visualizzato ‘+’ o ‘=, impostare PO00 su 020 e riavviare
il robot. Se il robot non siavvia, impostare set PO0O su 015, NESSUN COLORE
quindi riavviare il robot. Se ancora non funziona, ridurre PO00 a
010
e Se viene visualizzato ‘x’ 0 ‘/’, impostare PO0O su 158 e riavviare
il robot. Se il robot non si avvia, impostare set PO00 su 148, ROSSO LAMPEGGIANTE
quindi riavviare il robot. Se ancora non funziona, ridurre PO00 a
138
\ 4 A Y
. Il cavo perimetrale & . Il cavo perimetrale &

. Verificare I'alimentazione elettricaalla tagliato o troppo troppo corto (lunghezza
stazione diritorno: la presa dell'edificio, Iungo (oltre 1200 minima 200 metri).
l'interruttore automatico nella stazione, metri) Inserire un'induttanza.
il fusibile da 5 A sulla morsettiera, il . Riparareil cavo . Se il cavo perimetrale &
fusibile da 1 A sulla scheda elettronica 3 . N

. Resettare l'interruttore automatico o perimetrale o OK, & necessario
sostituire il fusibile saltato modificare sostituire la scheda

. Riavviare il robot l'installazione elettronica. Sostituirla

. Riavviare il robot . Riavviare il robot
NO- Il robot si riavvia? >+

Contattare
l'installatore sl

Problema risolto

Ritorna alla 17

tabella deqgli allarmi




messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Stazione ? (015)

tasto ‘C’

ritorno

A
e Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil
display non si accende
e Cancellare il messaggio di errore: premere il

e Riavviare il robot e riportarlo a circa 20 metri
dalla stazione di ritorno
e Premere ‘F1’ perinviarlo alla stazione di

A

A

Stazione trovata? sk

Verificare il sonar del robot: posizionarsi di fronte al robot che
avanza e verificare se rallenta quando vi vede e se accelera quando
vi spostate dalla sua percorso. Se il suo comportamento e diverso, il
sonar puo essere sporco. Se e pulito, il sonar (o la sua scheda
elettronica) & guasto e deve essere sostituito

Se il sonar del robot funziona correttamente, verificare il sonar della
stazione diritorno: inviare il robot alla stazione di ritorno e verificare
che il robot rallenti una volta giunto ad almeno 3 metri dalla stazione
diritorno. Se il comportamento e diverso e seil sonar della stazione
& pulito, questo (o la sua scheda elettronica) & guasto e deve essere
sostituito

Controllo finale dopo |a sostituzione del componente difettoso:

e Portare il robot nell'area piu lontana dalla stazione diritorno.
Dirigereil robot lontano dal cavo perimetrale e premere ‘F1’
per farlo tornarealla stazione in modo che debba compiere
un'inversione completa al cavo perimetrale

e Se ¢ selezionata I'opzione 011 (il robot tornaalla stazione da
entrambe le direzioni), ripetere la stessa operazione in modo
che il robot torni alla stazione da qualsiasi direzione

Probabilita della causa prima in base all'esperienza: sonar della
stazione — 15% o sonar del robot — 10%

e Verificare che leistruzioni di installazione siano
state seguite, in particolare la distanza minima
nei passaggi stretti (larghezzatra i cavi e
lunghezza del passaggio stretto)

o Verificare leimpostazioni dei parametri POO1
(lunghezza del cavo perimetrale), PO03 e PO04
(distanza trackborder)

e Portare il robot nell'area piti lontana dalla
stazione di ritorno. Dirigere il robot verso il cavo
perimetrale e premere ‘F1’ per riportarlo alla
stazione di ritorno in modo che debba compiere
un'inversione completa al cavo perimetrale

e Se éselezionata I'opzione 011 (il robot ritorna
alla stazione da qualsiasi direzione), ripetere la
stessa operazione in modo che il robot torni alla
stazione da qualsiasi direzione

p - L
all'esperienza: Le istruzionidi installazione non
sono state seguite — 75%

Stazione trovata?

Se e impostata |'opzione ‘MultiRobots’, deselezionarla e
riprovare (premere ‘F1’). Se il robot ritorna
normalmente puo essere dowto a condizioni di
maltempo (forte pioggia o nebbia spessa), che risultano

piu critiche quando é selezionata |'opzione
‘Multirobots’

In caso di forte maltempo, portare manualmente il
robot alla stazione di ritorno e awiarlo dinuovo
quando il tempo migliora

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Slittamento (016)

A

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo e spento

. Eliminare il messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"

In base al punto in cui si trovava il robot al
momento dell'allarme: Y . Misurare la lunghezza totale
(metri) del cavo perimetrale

o [ispiiel byl fepEie (pseudo-isole incluse) e controllare

* \S’ipcci’::a;eu'r:::’&:‘: ZL‘L‘:}V:d:Zp::n ¢ . Tracce di y N cheil valore.P001 (Iunghezza totale
A7, T (e m [ Gee ot slittamento? del ca\{o perimetrale) sia corretto.
rimanga bloccato con le ruote posteriori Attenzione: valore espresso in
sollevate dal terreno, contro il lato decine di metri.
inferiore del prato A . Riavviare il robot

. Riavviare il robot

P<_Stesso problema? >«

Problema risolto

Ritorna alla

tabella degli allarmi 19




Pulire i contatti sia del robot che della
stazione di ritorno con carta vetrata
P400 (a granafine)

Riavviare il robot e inviarlo alla stazione
diritorno premendo ‘F1’

Perdita di carica (017)>

A 4

Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil

display non si accende

Cancellare il messaggio di errore: premere il

tasto ‘C’

contatti di carica del robot &
della stazione di ritomo sono
allineati?

e Regolare il braccio di carica della stazione di
ritorno per allinearlo all'esatta posizione dei
contatti di carica del robot

NOP> e Pulire i contatti di carica sia del robot che

della stazione diritorno con carta vetrata
P400 (grana fine)

e Riawiare il robot e inviarlo alla stazione di

ritorno premendo ‘F1’

Il robot si carica
normalmente senza

messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

perdita di carica?

NO .

Verificare la distanza tra la stazione di ritomo e il cavo
perimetrale (fare riferimento alle istruzioni di
installazione)

Controllareil circuito di carica del robot con lo schema
elettrico (falsi contatti, corrosione ecc.)

Controllareil circuito di carica della stazione di ritorno
con lo schema elettrico (falsi contatti, corrosione ecc.)
Controllare visivamente e meccanicamente i
collegamenti sul coperchio del robot e dello chassis

Se si utilizzano piu robot nella stessa zona, verificare
che I'opzione 000 ‘MultiRobots’ sia correttamente
impostata

Riavviare il robot e inviarlo alla stazione di ritorno
premendo ‘F1’

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Ruota Dx (018)

v

e Awviare il robot premendo il tasto ‘ON’ se questo & spento

. Cancellare il messaggio di errore sul display premendo il tasto
‘c

. Portare l'interruttore principale su OFF

e  Verificare che laruota destra del robot non sia bloccata in un
buco e/o che il robot non si trovi su una pendenza > 30%

e  Sollevare ilrobot in verticale

Liberare la ruota
(rami, erba, ...)

La ruota gira
liberamente?

il robot |

Riavviare il robot

A
A

. Spegnere il robot (interruttore
principale)

No—» o Aprireil vano principale

e  Controllareil fusibile da 10 A JWRPOW’

sulla scheda principale

1l robot
si riavvia?

Fusibile saltato? s———» Sostituire il fusibile da 10 A

NO

. Scambiare i connettori di
comando JWRCTL" e JIWLCTL’

. Avviareil robot dopo aver
sollevato le ruote posterioriin
modo che non tocchino il

terreno
. Assicurarsi che la ruota destra giri liberamente
quando il motore & scollegato
. Controllare visivamente la scheda elettronica
della ruota destra
Sostituire la . Controllare visivamente e meccanicamente il
— scheda < — - — > cavo e il motore della ruota destra o
principale Messaggio ‘Ruota Dx Messaggio ‘Ruota Sx’ |, Sostituire il componente difettoso
. Scambiare dinuovo JWLCTLe JWRCTL
1 e Probabilita diguasto: Scheda: 50%, cavo: 30%

Motore: 20%

Il robot si
i riavvia?
A\ 4
Problema risolto
Ritorna alla 21
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Ruota Sx (019)
v

e Avviare il robot premendo il tasto ‘ON’ se questo & spento

. Cancellare il messaggio di errore sul display premendo il tasto
‘c

. Portare l'interruttore principale su OFF

e  Verificareche laruotasinistra del robot non sia bloccatain un
buco e/o che il robot non si trovi su una pendenza > 30%

e  Sollevare il robot in verticale

Liberare laruota
(rami, erba, ...)

La ruotagira
liberamente?

bot

Riavviare il ro

A
A

e Spegnere il robot (interruttore
principale)
) e Aprireil vano principale
N . Controllareil fusibileda 10 A
‘IWLPOW sullascheda
principale

1l robot
si riavvia?

Fusibile saltato? s—— Sostituire il fusibile da 10 A

NO

. Scambiare i connettori di
comando ‘JWLCTL’ e JWRCTL’

. Awviare il robot dopo aver
sollevato le ruote posteriori in
modo che non tocchinoil

terreno
. Assicurarsi che |a ruota sinistra giri liberamente
quandoil motore é scollegato
. Controllare visivamente la scheda elettronica
della ruota sinistra
Sostituire la . Controllare visivamente e meccanicamente il
——PN———scheda < — ~ — > cavo e il motore della ruota sinistra L
principale Messaggio ‘Ruota Sx’ Messaggio ‘Ruota DX’ |, Sostituire il componente difettoso
. Scambiare dinuovo JWLCTL e JWRCTL
si e  Probabilita diguasto: Scheda: 50%, cavo: 30%

Motore: 20%

Il robot si
riavvia?

St

Problema risolto

22
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Ruota Sx+Dx (020) >
v

e Awviare il robot premendo il tasto ‘ON’ se questo & spento

. Cancellare il messaggio di errore sul display premendo il tasto
‘c

o Portare I'interruttore principale su OFF

e Verificare che entrambe le ruote del robot non siano bloccate in
un buco e/o che il robot non si trovi su una pendenza > 30%

. Sollevare il robot in verticale

Liberare la ruota
(rami, erba, ...)

Le ruote girano
liberamente?

- 1 robot |

Riavviare il robot

A

A

. Spegnere il robot (interruttore
principale)
. Aprire il vano principale
NO——— P>
. Controllare i fusibili da 10 A
JWLPOW e ‘JWRPOW’ sulla scheda
principale

Il robot si avvia?

Fusibile(i

) Sostituire i(l) fusibile(i) da
saltato(i)?

10A

NO

A 4

. Assicurarsi che |a ruota destra giri liberamente quandoiil
motore é scollegato

. Controllare visivamente la scheda elettronica della ruota
destra

. Controllare visivamente e meccanicamente il cavo e il

Isi motore della ruota destra

. Sostituire il componente difettoso

. Riawiare il robot

. Probabilita diguasto: Scheda: 50%, cavo: 30%, motore:
20%

Allarme ‘Ruota
Sx+Dx?

Vedere il foglio
allarme ‘Ruota SX

\ 4

Sk

Problema risolto

Ritorna alla 23
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Sollevato (021)

A

e Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil
display non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il
tasto ‘C’

e Spostareil robot dall'ostacolo o dal buco

® Prendere misure adeguate a evitare la
ripetizione del problema: posizionare
barriere di protezione/palettiattorno st
all'ostacolo — vedere le istruzioni di
installazione per la dimensione minima,
riempireil buco ecc.

Il robot & bloccato contro un ostacolo
oinun buco?

NO

® Spegnere il robot (interruttore principale)

e Aprireil vano principale per accedere alla
scheda elettronica principale

® Portare un jumper sui 2 pin di sinistra sul
connettore ‘JVIB della scheda elettronica

E presente un sensore di

P sollevamento sul robot? (robot No—P»  principale
costruito prima del 2009) o Richiudere con attenzione il vano
principale
® Probabilita della causa prima: Jumper -
100%

si

v

e Spegnere il robot (interruttore principale)

o Togliereil coperchio e controllare l'interruttore di sollevamento ei
collegamenti dei cavi utilizzando un multimetro, per individuare
eventuali malfunzionamenti o caviscollegati

o Aprireil vano principale e controllare visivamente e meccanicamente il
cavo che collegail sensore di sollevamento alla scheda elettronica
principale

NO ® Probabilita della causa prima: interruttore di sollevamento — 70%,

cavo del sensore di sollevamento - 30%

v
4k » R

iavviare il robot

A

1l robot
si avvia e
riprende il
lavoro?

si

v

Problema risolto

Ritorna alla
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Testa 1 (022)

A

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display
non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

o Sollevare il robot in verticale

Rimuovere |'oggetto
La testa ditaglio &

che lo blocca: ramo,
\ 4——no ' o
ammasso d'erba, libera di girare?

detriti, frutta ecc.

v
Riavviare il robot

| ¢
«

® Spegnere il robot (interruttore principale)

Il robot si avvia e ) e Aprireil vano principale
riprende il lavoro? No e Controllareil fusibileda 5 A JHPOW1’

sulla scheda elettronica principale

N Sostituire il fusibile da 5A
bi ?
Fusibile saltato? S———7P HPOW1’

NO

v

o Scambiare i connettori di
comando ‘JHCTRL1" e ‘JHCTRL2'.
e Riavviare il robot

JDBGL e JWRCTL wefd

€, A"

© Controllare visivamente la scheda elettronica
del motore della testa ditaglio 1
e Controllare visivamente e meccanicamente il

o Sostituire la scheda cavo e ilmotore della testa di taglio
elettronica principale & — - — —P o Sostituire il componente danneggiato 4
o Riavviare il robot Messaggio ‘Testa 1 Messaggio Testa2” |, Riavviare il robot
* Probabilita della causa prima: Scheda

elettronica — 62%, motore — 25%, cavo — 13%

si
i NO

Il robot si
riavvia?

Sk

v

Problema risolto

25
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Testa 2 (023)

A

e Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display
non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

e Sollevare il robot in verticale

Rimuovere I'oggetto

che lo blocca: ramo, ¢ NO La testa ditaglio &
ammasso d'erba, libera di girare?
detriti, frutta ecc.
A\ 4

il robot |

Riavviare il robot

A

® Spegnere il robot (interruttore principale)

Il robot si avvia e N > e Aprireil vano principale

riprende il lavoro? o Controllareil fusibileda 5 A JHPOW2’
sulla scheda elettronica principale
A
- N Sostituire il fusibile da 5A
? s
Fusibile saltato —p N
NO
® Scambiare i connettori di
comando ‘JHCTRL2’ e JHCTRL3'.
® Awviare il robot
® Controllare visivamente la scheda elettronica
del motore della testa ditaglio 2
 Controllare visivamente e meccanicamente il
® Sostituire la scheda cavo e ilmotore della testa di taglio
elettronica principale & — " — - o Sostituire il componente danneggiato <
o Riawviare il robot Messaggio Testa Messaggio ‘Testa3’ |, piavviare il robot
* Probabilita della causa prima: Scheda
si elettronica — 62%, motore — 25%, cavo — 13%
i NO
N Il robot si
riavvia?

\ 4

Problema risolto

Ritorna alla 26



meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Testa 3 (024)

h 4

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ se il display
non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

e Sollevare il robot in verticale

Rimuovere |'oggetto
che lo blocca: ramo,
ammasso d'erba,
detriti, frutta ecc.

La testa di taglio
e libera digirare?

A 4
re il robot

Riavvia < St <

® Spegnere il robot (interruttore principale)

Il robot si avvia e N ) e Aprireil vano principale

riprende il lavoro?, e Controllareil fusibileda 5 A JHPOW3’
sullascheda elettronica principale
A
-~ Sostituire il fusibile da 5A
?
Fusibile saltato? S———P> HPOW3'
I
e Scambiare i connettori di
comando ‘JHCTRL3’ e JHCTRL4'.
® Awviare il robot
e Controllare visivamente la scheda elettronica
del motore della testa ditaglio 3
o Controllare visivamente e meccanicamente il
® Sostituire la scheda cavo e ilmotore della testa di taglio
elettronica principale & — - — P> ¢ Sostituire il componente danneggiato -
o Riavviare il robot Messaggio ‘Testa 3 Messaggio “Testad” |, piavviare il robot
o Probabilita della causa prima: Scheda
si elettronica — 62%, motore — 25%, cavo — 13%
i NO
N Il robot si
B riavvia?

A 4

Problema risolto

Ritorna alla
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Testa 4 (025)

h 4

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display
non si accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando |'interruttore principale

e Sollevare il robot in verticale

Rimuovere |'oggetto
che lo blocca: ramo,
ammasso d'erba,
detriti, frutta ecc.

La testa di taglio
¢ libera digirare?

w%

Riavviare il robot

A

Sk <%

® Spegnere il robot (interruttore principale)

Il robot si avvia e N ) e Aprireil vano principale

riprende il lavoro? e Controllareil fusibileda 5 A JHPOW4’
sulla scheda elettronica principale
A
N Sostituire il fusibile da 5A
ibil ? S|
Fusibile saltato —p I —
I
e Scambiare i connettoridi
comando ‘JHCTRL4’ e JHCTRL3'.
® Avviare il robot
 Controllare visivamente la scheda elettronica
del motore della testa ditaglio 4
e Controllare visivamente e meccanicamente il
e Sostituire la scheda cavo e ilmotore della testa di taglio
elettronica principale < — " — ,§ o Sostituire il componente danneggiato 4
o Riavviare il robot Messaggio ‘Testa 4 Messaggio “Testa3" |, giavviare il robot
o Probabilita della causa prima: Scheda
si elettronica — 62%, motore — 25%, cavo — 13%
i NO
N Il robot si
> riavvia?

A 4

Problema risolto

28
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meessssssssssssssss BELROBOTICS messsssssssssss——

Testa 5 (026)

A 4

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display
non si accende

 Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

o Sollevare il robot in verticale

Rimuovere I'oggetto
che lo blocca: ramo,
ammasso d'erba,
detriti, frutta ecc.

La testa di taglio
e libera digirare?

A 4
. il robot |

Riavviare il robot

A

A

® Spegnere il robot (interruttore principale)

Il robot si avvia e N ) o Aprireil vano principale

riprende il lavoro?, e Controllareil fusibileda 5 A JHPOWS’
sulla scheda elettronica principale
A
N Sostituire il fusibile da 5A
L 3
Fusibile saltato? S——Pp HPOWS’
NO
¢ JHCTRLS JHCTRL4 JHCTRL 3 JHCTRL2 JHCTRLAL
® Scambiare i connettoridi
comando ‘JHCTRLS’ e JHCTRL4'.
® Awviare il robot
Jem JWRCTL exf?
A e
 Controllare visivamente la scheda elettronica
del motore della testa ditaglio 5
 Controllare visivamente e meccanicamente il
o Sostituire la scheda cavo e ilmotore della testa di taglio
elettronica principale — " — - o Sostituire il componente danneggiato <
e Riavviare il robot Messaggio “Testa 5 Messaggio ‘Testad’ | Riavviare il robot
 Probabilita della causa prima: Scheda
si elettronica — 62%, motore — 25%, cavo — 13%
i NO
Il robot si
a' riavvia?
\ 4
Problema risolto
Ritorna alla 29
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Ruota anteriore bloccata in basso (027) )

4

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display non
si accende

® Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

e Sollevare il robot in verticale

C'e qualcosa sul percorso che blocca
lo spostamento del martinetto?

A 4
o Controllareil sensore magnetico e il magnete permanente

® Rimuovere |'oggetto (ramo, pallina da golf, supporto che rilevano la posizione inferiore deltreno di ruote

bersaglio, supporto bandierina, bottiglia di plastica, lattina, anteriore

detriti ecc.) o Sostituire il componente difettoso
o |dentificare da dove proviene I'oggetto e prendere misure

adeguate per evitare la ripetizione dello stesso problema e Probabilita della causa prima: Sensore magnetico — 80%,
e Pulireil treno diruote anteriore magnete permanente — 10%, martinetto — 5%, scheda

elettronica servoazionamento — 5%

A 4
Controllare manualmenteil
movimento del treno di ruote P
anteriore verso il basso e verso l'alto
utilizzando I'opzione 007

\ 4

e Controllareil gioco nella trasmissione del movimento
del martinetto. Regolare di conseguenza

o Controllareil gioco nei cuscinetti assiali che collegano
il treno di ruote anteriori al telaio. | cuscinetti devono
essere sostituiti due volte all'anno

® Sostituire le parti usurate

T

NO

Manutenzione
invernale
effettuata?

Iltreno diruote
No—_ anteriori funziona
correttamente?

si

v

Contattare
I'installatore

si

Problema risolto

Ritorna alla
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Ruota anteriore bloccata in alto (028) >

4

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display non
si accende

 Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

o Sollevare il robot in verticale

C'é qualcosa sul percorso che blocca
lo spostamento del martinetto?

\ 4
® Controllare il sensore magnetico e il magnete permanente

© Rimuovere ['oggetto (ramo, pallina da golf, supporto che rilevano la posizione superiore deltreno di ruote

bersaglio, supporto bandierina, bottiglia di plastica, lattina, anteriore

detriti ecc.) ® Sostituire il componente difettoso
o |dentificare da dove proviene I'oggetto e prendere misure

adeguate per evitare la ripetizione dello stesso problema ® Probabilita della causa prima: Sensore magnetico — 80%,
e Pulireil treno diruote anteriore magnete permanente — 10%, martinetto — 5%, scheda

elettronica servoazionamento — 5%

\ 4
Controllare manualmenteil
g movimento del treno di ruote P
anteriore verso il basso e verso |'alto
utilizzando |'opzione 007

o Controllareil gioco nella trasmissione del movimento
del martinetto. Regolare di conseguenza

e Controllareil gioco nei cuscinetti assiali che collegano
il treno di ruote anteriori al telaio. | cuscinetti devono
essere sostituiti due volte all'anno

® Sostituire le parti usurate

!

NO

Manutenzione
invernale
effettuata?

Iltreno diruote
No—=_ anteriorifunziona
correttamente?

si

si
Contattare
l'installatore

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Vasca bloccata in basso (029) >

A

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display non si
accende

® Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

® Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

e Sollevare il robot in verticale

C'é qualcosasul percorso che blocca
o spostamento la chiusura della vasca2

A 4

¢ Rimuovere il blocco (fango, pallina da golf, e Controllareiil SO EL eth(?f-.‘ il ma.gne:te
detriti ecc.) permanente che rilevano la posizione di chiusura

dello sportello vasca (componente inferiore)
 Sostituire il componente difettoso

o |dentificare da dove proviene e adottare misure
adeguate a impedire la ripetizione dello stesso

problema _ : o Probabilits della causa prima: Sensore magnetico —
o Pulireil contenitore delle palline con attenzione, 80%, magnete permanente — 10%, motore vasca —
inclusi i due angoli dietro il tamburo di raccolta 5%, scheda elettronica servoazionamento — 5%

\ 4
Controllare manualmenteil
movimento del treno di ruote
anteriore verso il basso e verso l'alto
utilizzando I'opzione 005

Lavasca si apre e
chiude
normalmente?

Contattare
l'installatore

4—no

si

Problema risolto

Ritorna alla

tabella degli allarmi 32




messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Vasca bloccata in alto (030) >

A

o Accendereil robot: premere il tasto ‘ON’ seil display non si
accende

o Cancellare il messaggio di errore: premere il tasto ‘C’

o Spegnere il robot utilizzando I'interruttore principale

o Sollevare il robot in verticale

C'é qualcosa sul percorso che blocca
o spostamento la chiusura della vasca?

\ 4 A
o Rimuovere il blocco (fango, pallina da golf, e Controllare il sensore magnetict? e il magngte
detriti ecc.) permanente che rilevano la posizione dichiusura

dello sportello vasca (componente superiore)

o |dentificare da dove proviene e adottare misure orE X
 Sostituire il componente difettoso

adeguate a impedire la ripetizione dello stesso

problema : . * Probabilita della causa prima: Sensore magnetico —
o Pulireil contenitore delle palline con attenzione, 80%, magnete permanente — 10%, motore vasca —
inclusi i due angoli dietro il tamburo di raccolta 5%, scheda elettronica servoazionamento — 5%

v
Controllare manualmenteil
movimento del treno di ruote
anteriore verso il basso e verso I'alto
utilizzando I'opzione 005

Lavasca si apre e
chiude
normalmente?

Contattare
l'installatore

4————no

si

Problema risolto

Ritorna alla 33

tabella deqgli allarmi




messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Batteria tipo ? (031)

A 4

. Awviare il robot premendo il tasto "ON", se
questo & spento

. Eliminare il messaggio di errore avideo
premendo il tasto "C"Portare l'interruttore
principale su "OFF"

Cambiato
batterie da NiCd
a LFP?

si

Presenza C4 sulla

Rimuovere C4 <& Sk L
~ scheda principale?

NO

» | Controllare |a versione software | 4
del robot

. Scaricare il software corretto

Versione OK? N > dalla extranet di Belrobotics
: . Aggiornare il robot utilizzando

DTS (Dealers Tools Suite)

si

v

. Controllareil collegamento principale
della batteria. Serrare le 2 viti.

e  Controllareil collegamento dei fili -
verdi dalle batterie al connettore
‘JBAT sulla scheda principale

0 Riavviare il robot

n rei ri Lo
Co tatta eil proprio 4+—no Il robot si riavvia?
installatore.

Problema risolto

34
Ritorna alla

tabella deqgli allarmi




messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

( Tastiera non funzionante (101)>

Tutti i tasti?

h 4

Sostituire la tastiera

si

Solo il tasto ‘0’
emette dei bip?

NO—P,

Aprireil corpo principale e
collegare una tastiera "al
volo"

si

Opzione ‘018 blocco tastiera attivata
Premere il tasto ‘0’ per 5 secondi per
sbloccare

La nuova tastiera
risponde?

si

NO

Sostituire la tastiera

Sostituire la scheda
principale

La tastiera

risponde?

si

Problema risolto )

Ritorna alla

abella deqli allarmi
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BELROBOTICS meesssssssssss——

Non carica (102)

o Controllareil circuito di carica del
robot
e Risolvere il possibile problema o

v

NO

sostituire

gli eventuali comp

e Controllare la polarita: fase ‘+' sul contatto superiore,

11 LED della
stazione Controllare I'alimentazione elettrica
funziona? NO alla stazione: rete, circuito

L—P automatico, fusibile da 20 A sul
terminale di collegamento, fusibile da
1 A sulla scheda elettronica

si

* Controllare la tensione tra i contatti del bracciod
carica:
deve essere 32 Vcc

fase ‘- suquello inferiore

NO

e Controllareil circuito di carica della
stazione

o Risolvere il possibile problema o
sostituire
gli even

® Controllare la tensione tra i contatti del braccio di

carica:
deve essere 32 Vcc
e Controllare la polarita: fase ‘+' sul contatto superiore,
fase ‘- suquello inferiore

Il robot si
ricarica?
NO
Contattare
l'installatore
il
v

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Non si avvia (103) >

. Controllareil cavo del sonar

)4 . Controllareil sistema di rilevamento della
chiusura

e  Sostituire il componente difettoso o
regolare il sistema di rilevamento della
chiusura del coperchio

Lo schermo della
tastiera & acceso?

e  Probabilita di guasto: Cavo delsonar: 85%,
sistema di rilevamento della chiusura del
coperchio: 12%, scheda principale: 3%

v
P Premere il pulsante diawio delrobot ‘I
A\ 4
| disol Vedere il foglio di allarme
Chiudere il coperchio entro 8 secondi  €—s IalmpIZZga?a/? No——Jp ‘Tastiera non funzionante’
A\ 4
. Controllareil sistema di rilevamento
della chiusura del coperchio
. Controllare che il coperchio di

accesso sia chiuso correttamente 4N I robot si riavvia?

. Sostituire il componente difettoso o
regolare il sistema di rilevamento
della chiusura del coperchio

si

Problema risolto

Ritorna alla 37

tabella deqgli allarmi




messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Non rallenta (104)

A 4

o Verificare che il LED della stazione di ritomo
funzioni (lampeggiante con luce verde)
o Dirigere il robot verso la stazione di ritorno

o || ricevitore del sonar del robot
funziona bene

o L'emettitore del sonar del robot &
difettoso: I'emettitore & ilsensore (sl

o || ricevitore del sonar del robot &
difettoso: il ricevitore € il sensore
No»>  sinistro quando si guarda verso il

Il robot rallenta quando si
avvicina alla stazione?

destro quando si guarda verso il robot
robot o Sostituirlo
 Sostituirlo
Il obot non rallenta di fronte a
un nomale ostacolo? NO-
(vederele istruzioni di installazione) ¢

e Controllare I'emettitore del sonar.
Posizionare delicatamente le dita sullo

A stesso ma senza premere: si deve
avvertire una vibrazione

® Se non vibra controllare I'integrita del
cavo del sonar

 Controllare la versione del software
installato utilizzando la tabella delle
compatibilita. Sospettare questa causa
se il problema si & manifestato dopo un
aggiornamento software

o Aggiornare alla versione software
corretta o sostituire il componente
difettoso

. s L
all'esperienza: emettitore - 85%,
software errato - 10%, cavo del sonar -
1 5%

Problema risolto

Ritorna alla

tabella degli allarmi 38




Non si accende (105)

Portare l'interruttore

principale su ‘ON’ e
avviare il robot

4——no

L'interruttore
principale &
‘ON’?

si

Sollevare ilrobot in verticale
Aprireil corpo principale

Verificare che la scheda principale sia correttamente
alimentata utilizzando un multimetro, una sonda nera
sul telaio e una sonda rossa su ‘JTBATP’ sulla scheda

principale

Se si riscontra 0 V su JTBATP’, controllare l'interruttore
principale e se necessario sostituirlo con uno di

ricambio

Controllare il piccolo fusibile per
montaggio superficiale bianco ‘F1’
sulla scheda principale e sostituirlo
se necessario (robot spento)
Controllare i collegamenti delle
diverse masse

s

Tensione > 16 V?

messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Se Vbat <7V, sostituire la
batteria

Se Vbat < 16 V, caricare per
mezz'ora

Controllareil cavo della batteria
(continuita) e sostituire se
necessario

|

Il robot si

Sk

v

. Consultare nello
storico del robot la
presenza di cattivi
contattinel
connettore della
tastiera. Viene
visualizzato un
messaggio ripetitivo
‘switch off’ - ‘switch
on’

. Se necessario
sostituire la tastiera

accende?

NO————P»

Portare l'interruttore principale su
‘OFF

Controllare visivamente R26 sulla
scheda principale e sostituire se
necessario

Il robot si

accende?

4

Sostituire la tastiera

Problema risolto

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi
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messsssssssssssssss BELROBOTICS meesssssss—

Bassa velocita permanente (106)

v
e Portare il robot fuori dalla
portata della stazione sonar 1 robot & vicino
s
(oltre 20 metri) alla stazione?
e Riavviare il robot
Funziona ancora
a bassavelocita? NO

v —— - —

o Fare funzionare il robot per un paio di giorni S Colntrollare la Il?°55|bl|§ Presenz(z; dlrdet”t'

perché portil'erbaa un livello basso sul sonar o nelle sue vicinanze (foglie,
o Se l'erba & troppo alta e/o il robot non riesce sporco, gocce d'acqua ecc.) o di qualsiasi

a tenere il passo con la crescita dell'erba, N elemento che disturbi il funzionamento dei

s ? NO—
tagliare prima l'erba per risolvere la Erba molto alta? sonar
situazione e Pulire o eliminare la causa del disturbo

o Probabilita della causa prima: 20%

Funziona ancora
lentamente?

A

Siate pazientie attendere che

Pioggia 0 vento il tempo migliori

i?
forti? Probabilita della causa prima:

2%

NO
\ 4

No e Controllareil cavo del sonar

e Controllare la versione software installata
consultando la tabella delle compatibilita.
Sospettare questa causa se il problema si &
manifestato dopo un aggiornamento del software

o Aggiornare alla versione software appropriata o
sostituire il componente difettoso, in questo caso il
ricevitore del sonar (sensore destro)

 Probabilita della causa prima: errore software —

4%, ricevitore del sonar - 3%, cavo del sonar—1%

v
Problema risolto

40

Ritorna alla

tabella deqgli allarmi




