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ZUCCHETTIL.

CENTRO SISTEMI'

LE SOLUZIONI CHE CREANO SUCCESSO



Promemoria Preinstallazione

Ricordarsi Che:

Prima Dell’installazione : Hai rasatoil prato prima dell’installazione, soprattutto ai bordi ?

C’eunapresadi correntein prossimita del prato ?

Quanto egrande il prato ? Lebatterie sono adeguate ?

Piombo 2x12V 7A  finoa 400Mq
Piombo 2x12V 12A  finoa 700Mq
Litio 1x25.2vV 6A finoa 700Mq
Litio 2x25.2V 6A fino a 1000M g

Durante L’installazione Metti subito Il robot in Ricarica.

Controllale pendenze provando il robot con I’ opzione perimetro NO.
(In accensioneil tasto START premuto per 3 Secondi)

Aree Secondarie. Devono avere dei passaggi ampi >2MT

Decidi Dove metterel’alimentatore ed il trasmettitore.
- Presadi corrente
- lrrigazione

A Finelnstallazione Informail cliente che devefar partireil robot ad orari distanti dalla
partenza di un eventuale impianto di irrigazione.

LascialaLamaa5-6 Cm ed informail cliente che la deve abbassare quando
estato assorbitoil filo perimetrale.

Provail robot sul Prato.




| ntroduzione & Caratteristiche

Ricordarsi Che:

Copertura Massima 0-1000 Mq.

Ogni robot copre al massimo 1000M g. Non esager ate e tenete presente chei
giardini piu complessi con aree separate riducono i Mg medi coperti dal
robot.

Lamadi Taglio di 30Cm di Diametro.

Ci tornera utile in seguito.

Copertura media di 300 Mg ogni oradi
Lavoro sul prato.

Ci tornera utilein seguito.

Pendenza M assima 30°

E’ la massima pendenzaraggiungibile dal robot.

Ricordatevi cheil problema principale € la discesa perché quandoiil robot
arrivasul filonon riesce atornarein dietro. Per migliorareil lavor o del
robot le soluzioni sono le Batterie al Litio el antiribaltamento.

Primadi iniziarel’installazione consigliamo di effettuare subito la provain
discesa. Accendete premendoil tasto start per piu di 3 secondi (Ignora
Perimetro), posizionateil robot in discesa, fategli sentire un urto alla scocca e
verificate chedurantelaretromarciaed il cambio di direzioneil robot non
ditti o non si capovolga.

Gestione ar ee Secondarie.

Il robot gestisce una sola ar ea; se vi sono zone secondarie ma con ampi
passaggi (> 2M T) possiamo comungue consider arla come un@nica zona.
Queste aree s intendono come parti di prato collegate al prato principale con
un passaggio ampio e quindi facilmente attr aver sabile. Seil passaggio € da
definirsi grande o stretto da poterci entrare da solo dipende dalla dimensione
delle aree.

Finitura del Bordo.

Lafinituradel bordo éfatta duranteil normale lavoro.

Il robot lascia indicativamente dai 5 ad i 10 Cm di erba non rasata nel caso
di un prato delimitato da muretto. E' importante spiegare al cliente che
effettuare labordatura per 5010 Cm €' lo stesso tempo. L’ unica cosa che
puo essere fattain una fase successiva all’installazione &€ la posa nel terreno a
filo prato di piccole mattonelle che eliminano la necessita della bor datur a.

Sensore pioggia

Il robot € dotato di questo sensore che per mette al robot di fermarsi sul
pratoediripartireil giorno successivo. Seil robot € acceso durantela
pioggiail sensoresi disabilita da solo e quindi lavora anchein caso di

pioggia.




| nstallazione

Preliminari

Ricaricaddlebatterie.

Prima di tutto metterein caricail Robot. Tornera utile a fine installazione per
verificareil corretto funzionamento.

Verificate chel’alimentatore sia corretto (Litio-Piombo) e verificate
I'installazione corretta del ponticello che informa la scheda sul tipo di batteria
in dotazione (Ponticello Inserito = Litio, Disinserito = Piombo)

Aggiustareil Giardino

Prima di procedere all’installazione € necessario far notare al cliente cosa deve
esser e aggiustato nel prato.

| problemi pitl comuni sono piccole buche, giocattoli di piccole dimensioni,
sass, in linea gener ale tutti gli oggetti che non sono sentiti come ostacolo e che
passano sotto la scocca del robot e che quindi possono essere pres dallalama di
taglio.

Impianto di irrigazione

Fate attenzione all’impianto di irrigazione; € necessario capire dove sono gli
irrigatori e posizionareil punto di alimentazione del filo perimetrale e di
alimentazione del robot in un punto dovel’irrigatore non getti acqua.

Alimentatore

Posizionare I’ alimentator e rispettando le seguenti regole:

- Posizionarloin una zona protetta dall’ acqua

- Preferibilmente va messo all’interno

- Semesso all’esterno va messo in un box ventilato non al sole diretto e
all’acqua.

- Preferibilmentein unazona areata

- Devesgtareall’esterno del prato enon all’interno

- Deveesserealmeno a 2-3 Mt dal prato.

- | cavi chearrivano dal perimetro al trasmettitore, nel tratto prato-
perimetro devono essere ben uniti ointrecciati. || cavo non deve essere
lasciato attor cigliato a matassa, ma deve esser e disteso per non creare
campo magnetico.

Posizionareil Filo Perimetrale

Dopo aver deciso la posizione dell’ alimentator e/ Trasmettitor e possiamo
installareil filo perimetrale. Per posizionareil filo € necessario rispettare
alcuneregole:

- Condgliamodi installareil filoin superficie e non interrato. Dopo
Alcune settimane verra assor bito dal terreno. (le prime settimane la
lama di taglio deve essere piu alta del normale 5Cm Circa)

- Partendo dal trasmettitore, colleghiamo il connettor e nero.

- Girareinsensoorario

- Quando incontrate un’aiuola deve essere fatta in senso antiorario. Se
shagliate il robot sentel’aiuola primadi arrivare al filo.

- Sevi sono due aiuolevicinedaunasi passa all’altra.

- Rigpettatele seguenti distanze:

0 Muro30Cm
0 Siepe35Cm
0 Piscina, Buca, Precipizio 70Cm

- Il filoin eccedenza non deve essere lasciato ammatassato.

- Eventuali giunzioni devono esser e fatte con materiale apposito tipo
I’autoaglomer ante della 3M “scotch 23”.

- Tuttelecurvedevono esserefatteil meno possibile ad angolo vivo.

- Allafinedell’installazione collegare I’ arrivo al connettore Rosso. NB :
[l tratto di filo che dal pratoritornaal trasmettitore deve passare
vicino al filo di andata partita dal connettore nero.

Verifica Trasmettitore

perimetro verificare chel’alimentatore ed il trasmettitore funzionino
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correttamente.

Spiegazione Led del Trasmettitore:
Verde/Giallo Lampeggiante : Perimetro Ok.

Verde Fisso . Perimetro Interrotto o non collegato.
Rosso Lampeggiante : Perimetro Troppo corto.
Led spento : Caricabatteria non collegato, Fusibile del

trasmettitore Guasto, Trasmettitore Guasto.

Spiegazione Led dell’alimentatore :

Verde Fisso : Alimentator e Funzionante.

Rosso Fisso . Alimentatore Funzionante con batteriein
carica Veloce.

Spento : Alimentator e non acceso o guasto.

Area Secondaria

Con area secondariaintendiamo una parte di prato collegata al prato
principale con una strettoia difficilmente raggiungibile casualmente. Seil
passaggio € da definirsi grande o stretto da poterci entrare da solo dipende
dalla dimensione dell’ area primaria Ovviamente |’ area secondaria deve essere
allo stesso livello dell’ area primaria (Senza scalini)

I robot non gestisce le aree secondarie intese in questo senso. In questi cas s
puo gestire’installazione indicando al cliente di spostar e manualmente il robot
daunazonaall’altratutti i giorni.

I passaggio minimo e di 2Mt dafilo afilo. Quindi in totaleil passaggio che
dobbiamo aver e a disposizione deve essere di 2 m e 60cm .

Nel casoin cui questo passaggio sia molto lungo € preferibile che la distanza
dei 2Mt siaaumentata. Seinvece € un tratto breve 2 Metri possiamo azzardare
gualche centimetro in meno.

Area Secondaria Chiusa

Con area secondaria chiusa intendiamo una parte di prato separ ata dal prato
principale che, per0 € stata collegata con il filo perimetrale di andata e di
ritorno.

11 robot deve essere portato manualmente nell’ ar ea chiusa.
Questi tipi di soluzioni sono da sconsigliarsi quando i prati sono grandi perché

la gestione diventa difficile ed il robot non ha modo di lavorare con erba gia
rasata, mas trovalo stesso arasare erba giatroppo alta..

Installazione senza perimetro

E’ possibilefar lavorareil robot anche senza perimetro. E' un’opzione che
sconsigliamo e che nor malmente € usata a scopo dimostr ativo o per piccoli

prati adiacenti al prato principale completamente delimitati da una steccionata
(Ancheleaiuole)




Programmazione Robot

Programmazione ed Altro.

Configurazione Telecomando

Ogni telecomando che esce di fabbrica possiede un identificativo univoco. Un
Telecomando € abbinato ad un robot tramite la seguente procedur a:

—il robot deve esser e inizialmente spento.

—premereil tasto START per accendereil robot e tenerlo premuto.

—premereil tasto centrale del telecomando; il robot emette un bip acuto efa
lampeggiar e alter nativamenteil led blu ed il giallo (gli altri led di stato
sono spenti)

—rilasciareil tasto START

—premerein sequenzai tasti sinistro, centrale e destr o del telecomando. Per
ogni tasto premuto il robot emette un bip acuto ed infine s spenge; dalla
successiva accensioneil robot puo esser e pilotato con il telecomando.

—senon s esegue la sequenza corretta entro 10 secondi, il robot emette un
bip grave e s spenge.

Riaccenderee provareil telecomando.

Spiegazione Tasti

“START”
Per accendereil Robot

“START premuto per 1 secondo “ :
Il robot mostra la configurazione software.
led stato blu : modello Basic
led statogiallo  : modello Deluxe
led batteriarosso : Batterie al Piombo
led batteria verde : Batterieal Litio

“START premuto per 3 secondi “
Il Robot lavoraignorando il filo perimetrale.

“OFF* Per spengereil robot.

Dopo I'accensione
Partenza Ritardata.
Soloal primo START, selotenete premuto per almeno 3 secondi :
Il robot entrain stand-By (Blu lampeggiante) pronto per ripartire
dopo 3 ore. Utile per i clienti che vogliono una partenza ritardata del
robot.

Lamadi Taglio.
Con il robot in movimento, premendo il tasto START per ailmeno 3
secondi s abilita edisabilitalalama di taglio.

Spiegazione Led.
Batterie

| led della batteriaindicanoil livello di carica attuale:
—verdefisso . batteriacarica

—verde lampeggiante : batteria quasi carica.

—rosso lampeggiante : batteria quasi scarica.
—rosso fisso . batteria scarica.




Operativo

Quandoiil robot € operativo il led verde € sempre acceso o lampeggiante e gli
altri led indicano ognuno un aspetto dello stato corrente:

—verde: lampeggia quando éin pausa, acceso fisso quando éin funzione.
—rosso: lampeggia quando la lama é disabilitata, spento quando é abilitata.
—blu: lampeggia per “pioggia’ o per “partenzaritardata”, acceso fisso per
“prato completato”, spento mentre sta eseguendo il ciclo di lavoro.

—giallo: lampeggia per “segnale assente”, acceso fisso per “ segnale
presente”, spento in modalita “ senza perimetro”

Stand-By
Quandoiil robot éin stand-by tutti i led sono spenti, lampeggia soloiil led

verde orosso della batteria, con frequenza molto bassa, ad indicare chela
batteria é rispettivamente carica o scarica.

Errori
Quandoil robot non e operativoi led della batteriaed il led di stato verde

sono spenti, il led di stato rosso € lampeggiante ela combinazione dei led di
stato blu egialloindicail tipo di malfunzionamento:

Blu Giallo

Spento Spento El(t)g/(:;e:?rség% 0 250 metri senza
Spento Lampeggiante Blackout

Spento Acceso Fuori perimetro

L ampeggiante Spento Blocco motoreruota

Acceso Spento Blocco motore lama

Acceso Acceso Blocco sensore urti




Errori Mostrati dal Robot E Relativi Motivi

Elenco Errori

Errore Motore Ruote

Il guasto € dacercarsi nel :
- Motore
- Encoder
- DrivedellaschedaMadre

- Fusbile“F1" della scheda Madre Guasto

- Eventuale accumulo di erba che si interpone fra la ruota e la scocca
portante.

Errore Motore Lama

Il guasto € dacercarsi nel :
- Urtoin un Sasso
- MotoreBruciato
- Encoder
- Cuscinetto
- ReléddlaschedaMadre

- Fusbile“F1" della scheda Madre Guasto

- Fili Motore o Fili sul Connettore verde rotti o distaccati a causa
dellavibrazionedellaLAMA

Il robot lavora a lama spenta e dopo 10
minuti lariaccende.

- Erbaceffettivamente Alta

- Materialecheblocca I’ albero motore
- Cuscinetto bloccato

- Spazzolefinite

- Motore Guasto

- Encoder

No Segnale

- Alimentatore Guasto

- Alimentatorein Protezione di Calore
- Filo Effettivamente Rotto

- Bobinedel robot staccate

- Ricevitore Guasto

Significato dei led del trasmettitore.

Verde/Giallo Lampeggiante : Perimetro Ok.

Verde Fisso . Perimetro Interrotto o non collegato.
Giallo Fisso : Reset iniziale di 5 Secondi.

Rosso Lampeggiante : Perimetro Troppo corto.

Rosso Fisso : Trasmettitore Guasto.

Led spento : Caricabatteria non collegato, Fusibile del

trasmettitor e Guasto, Trasmettitor e Guasto.
Provedafare.

Staccareil caricabatteria per 5Minuti eriprovare.
Provare ad eseguire un ponticello sul trasmettitore simulando un piccolo
perimetro. E controllarei led del trasmettitore.

NEL CASO IN CUI IL GUASTO PERSISTA CONTROLLARE LA
SESSIONE AVANZATA DELLA RICERCA GUASTI . COSA FARE IN
CASO DI FILO PERIMETRALE INTERROTTO.

Sync Error o No Segnale o Giallo della
tastiera Lampeggiante

Il messaggiodi errore” Sync Error” avviene all’avvio del robot ed indica
che non vienericonosciuto il ricevitore sinusoidale. | motivi possono essere:
- Ricevitore Sinusoidale non inserito correttamente. Tutte le
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operazioni di rimozione/l nserimento devono esser e fatte a robot
spento.

- Fusbile“F1” della scheda Madre Guasto.

- Ricevitore Sinusoidale Guasto.

- SchedaMadre Guasta.

Fuori Perimetro.

Possibili Cause:

- L’alimentatoreduranteleore piu calde vain protezione di
temperatura. In questo caso distanziareil trasmettitore ed installare
il caricabatteriain un luogo arieggiato.

- Pendenza eccessiva.

- Disturbi al motoreruote (Encoder).

- Catenalenta

- Connettori delle bobine non collegati correttamente. Controllarein
figura.

Batterieal Piombo Valori di riferimento

Led Tastiera

Piombo:

—verdefisso : batteriacarica >249V
—verdelampeggiante : batteria quasi carica >24,0V
—rosso lampeggiante : batteria quasi scarica > 235V
—r0sso fisso : batteria scarica >230V

27,5V Tensionedi stabilizzazione. E’ il valore di carica della batteria.
Durantelaricaricalabatteriaraggiungecircai 29,4V e poi riscende a 27,5V.
Durantelafasedi ricaricaveloceil led dell’ alimentator e diventa r osso fisso.

Batterieal Litio Valori di riferimento

Led Tastiera

Litio:

—verdefisso : batteriacarica >270V
—verdelampeggiante : batteriaquasi carica >25,3V
—rosso lampeggiante : batteria quasi scarica > 24,9V
—r0sso fisso : batteria scarica >24,4\V

29,3V Tensione di stabilizzazione. E’ il valoredi carica della batteria.
Durantelaricaricalabatteriaraggiungecircai 30V epoi riscende a 29,3V
Durantelafasedi ricaricaveloceil led dell’ alimentator e diventa r osso fisso.

Aggiornamento Versione ETFLASH

E’ consigliato effettuar e I’ aggior namento softwar e ogni volta che viene
riparatoil robot. Molto importante e controllar e periodicamente la
documentazione delle modifiche effettuate. Scaricabile dal sito internet
ftp://ftp.centrosistemi.it/Ambrogio/Etflash/Release.pdf .

Controllo Errori con AREPORT

E’ possibile scaricare sul computer le statistiche di oredi lavoro ed errori del
robot. Questafunzione non € ancora disponibile.

Revisione per Aggiornamento

Ogni volta che un robot entra per riparazione é consigliato :

- Eseguireil download del report per controllare programmazioni ed
eventuali errori con il software“Lawn Mower Report” (Quando
sara disponibile)

- AggiornarelaVersionedel Robot con ETFLASH.

- Controllareepulirei contatti di tutti i Fusibili.

- Controllarel’impedenza dei pomelli di ricarica e del cavo di
ricarica.

- Pulirecon carta vetratai pomelli di ricarica.
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- Controllare, tirareed ingrassarela catena. || grasso deve
obbligatoriamente esser e resistente all’ acqua.
- Controllareil buono stato delle batterie

Segue anche un elenco di Operazioni “ Straordinarie” per i Robot prodotti
nel 2006.

Applicare la nuova piastra. Una volta applicata la piastrina saranno
visibili 4 punti dove é necessario farei 4 fori nella plastica per migliorare
lo sfogo d’aria del motore.

Motore di taglio : Mettere il Doppio Magnete se non presente. | magneti
saranno posizionati unoin unadirezioneel’altro nell’altra direzione.

Scheda Madre: Aggiornareil Software all’ ultima versione.

- ATTENZIONE : E’ necessario rispettareil collegamento delle
bobine comeindicatoin figura. La Bobina proveniente dal dietro
della scheda madr e deve esser e collegata in basso (Connettore
Scheda M adre). La bobina di fronte alla scheda madre deve essere
collegata piu in alto (Connettore Ricevitore).

SchedaMadre: Sec'€ il fusibileda 15Ah Mettereil Fusibile da 20Ah

SchedaMadre: Tagliareil piedino di destra del Diodo D17

Scheda Madre: Controllare chelabollaaMercurio sia Ben fissata.

Batteria Al litio. Se presente una sola batteria al Litio aggiungere il
condensatore da 100uF nel cablaggio disponibile per la seconda batteria
al Litio per essere sicuri che non vadain Protezione.

Trasmettitore Sinusoidale. Cambiare il Fusibile Interno Con un fusibile
da 4Ah.

Configurarecorrettamenteil tipo di motore Installato.
Ponticello scollegato significa IM S, Ponticello inserito significa
(Dunker)
Nessun Ponticello significa chei motori ruota sono entrambi Dunker
oentrambi IMS
#1 Inserito significa cheil motoresinistro (Mot Sx) € un Dunker.
#2 Inserito significa cheil motoredestro (Mot Dx) €un Dunker.
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Problematiche Avanzate

Elenco Errori

Encoder Motore Lama Non Funzionante
Il motoregiramail robot daerrore

Il guasto € dacercarsi in unodi questi componenti :
- Encoder Motore Lama
- IMPORTANTE chesialnstallato il doppio Magnete.
- Cablaggio
- Fusbile“F1" dellaschedaMadre
- SchedaMadre

Il robot si accende da solo appena s
collega il cavo delle batterie.

Il guasto € dacercarsi in unodi questi componenti :
- Tastiera
- SchedaTastiera
- Flat Grigio che collega Scheda Tastiera alla Scheda Madre
- SchedaMadre

Per individuareil problema € necessario eseguire le prove sotto elencate.
- Scollegalebatterie
Scollega il cavo grigio checollegail display alla scheda madre dal
lato della scheda madre. Facendo in modo cherimanga collegato al
display.
Scollega il flat della tastiera dal display.
Ricollega le batterie.
0 A questopuntoseil robot si accende significa che la scheda
madre e guasta. E’ Necessario cambiarla.
o Altrimenti collegail flat grigio alla scheda madre. Seil
robot si accende significa che la scheda tastiera € guasto o
c’'€ umidita sui connettori. Prova a pulirlo o a sostituirlo.
0 A questopuntocollegail Flat dellatastiera, il robot
dovrebbe accendersi. In questo caso significachelatastiera
e guasta. Probabilmente con il tasto ON sempre premuto.

Il robot una volta acceso non s spenge

Il guasto édacercarsi in uno di questi componenti :
- Tadtiera
- SchedaTastiera
- Flat Grigio che collega la scheda Display alla Scheda Madre
- SchedaMadre

Il robot una volta acceso si spenge dopo
pochi secondi

Il guasto édacercarsi in uno di questi componenti :
- Bollaal MercuriodellaschedaMadre
- Tensionedellebatterie
- SchedaMadre

| motivi che possono portare a spengereil robot dopo pochi secondi sono :
Bolla a Mercurio non ben saldata. Provare a saldarla nuovamente.
Tasto OFF in corto nel display o nellatastiera.

Ricercalnterruzionefilo Perimetrale

In caso di perimetro interrotto e quindi di led Verde fisso le verifiche da fare
sono le seguenti.
- Controllareil fusibileinterno al trasmettitore ed eventualmente sostituire.
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- Controllare con un Tester gli ohm del filo perimetrale. Controllare
I'impedenza staccando il connettore bianco (A) al trasmettitore da 6 Poli
(+Alimentatore, -Alimentatore, Perimetro, Perimetro, Non Usato, Non
Usato), Controllare i due poli centrali, I'impedenza deve essere sotto i 20
ohm altrimenti significa che I'interruzione puo essere o sotto la base o sul
perimetro.
E’ necessario quindi effettuare il controllo dell’impedenza staccando il filo
perimetrale al connettore rosso e nero del trasmettitore e controllare
I'impedenza déel filo perimetrale . Se anche in questo caso I'impedenza € alta
significa che il perimetro e veramente interrotto. Indicativamente
I'impedenza deve essere come in tabella sotto.

200 metri di cavo 2,8 ohm

400 metri di cavo 5,6 ohnm

600 metri di cavo 8,4 ohm
Se i valori sono molto piu alti significa che le giunzioni non fanno contatto
bene.
L’altro controllo deve essere fatto mettendo un puntale del tester in terra e
I'altro a contatto dei due fili perimetrali. 11 valore rilevato deve essere
superiore a 850K ohm, se € inferiore significa che ci sono giunzioni non ben
isolatedaterra.

Ricercainterruzionefilo perimetrale con
I’uso del Cerca Interruzione.

L articolo permettedi rilevarela zona di rottura del filo perimetrale
Sinusoidale a 8K hz Canale A.

Durante la prima accensione |’ appar ato potrebbe accenders erimanere
acceso anche lontano dal filo perimetrale, in questo caso lasciare il pulsante e
premerlo di nuovo.

Operazioni da Eseguire
- Accenderel’alimentatore e connettere la base al trasmettitore.
- Disconnettereil filo perimetrale di arrivo (Connettore R0ss0).

- Premeteil pulsante seguendoil perimetroin senso orario (Cavo che
€ rimasto connesso).

- L’antennadel cercainterruzione deve essere posizionata molto
vicino al filo (1 CM)

- Seil filoperimetrale éinterrato deve essere portato in superficie.
Ovviamente |’ oper azione deve esser e fatta ogni 10Mt.

- Quandoil cercainterruzioni si accende significa che riconosceil
segnale, e quindi il perimetro fino a quel punto & connesso.

- Neél casonon si accendail problema é sezionato fra il punto
precedentemente funzionante e il punto dove siete adesso.

- Per sicurezzaripetete I’ oper azione negli ultimi due punti.

Una volta trovatal’interruzione deve esser e connesso nuovamenteil filo
perimetrale correttamente. Consigliamo per le giunzioni di usareil nastro
Autoaglomer ante della 3M Shotch 23.

Trasmettitore Sinusoidale

- Problemi di surriscaldamento
- Problemi di Blackout

Nuova Versione 08-09-2006. | nuovi trasmettitori sinusoidali sono
riconoscibili dall’etichetta con la scritta “MOD V.080906". La nuova
Versione tende a limitare il surriscaldamento limitando la corrente
principalmente nei giardini piccoli. Cambiail significato dei Led.

ROSSO FISSO . Trasmettitore Guasto.

GIALLO FISSO . Reset Iniziale di circa 5 Secondi.
VERDE FISSO : Perimetro Interrotto o non
attaccato. Fusibileinterno al trasmettitore guasto.

ROSSO LAMPEGGIANTE . Perimetro troppo corto inferiore

alOMetri di filoperimetrale.
VERDE/GIALLO LAMPEGGIANTE : Perimetro Funzionante.

Il significato dei Led €il seguente:
0 Verdeeélatensionetrasmessa sul perimetro.
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0 Gialloeil target acui punta che dovrebbe esser e sempre 9-
10 lampeggi altrimenti ci vuoleil 48V. Segue alcuni Esempi
molto indicativi.

0 -Giardinodi 40Mtdifilo 2Verdi 10 Gialli.

0 - Giardinodi 600 Mt di filo 10 Verdi 10 Gialli.

0 - Giardinodi 700 Mt di filo10 Verdi 8 Gialli.

E’ stato inoltre cambiato il tipo di fusbile. Attualmente e installato un
3,15Ah Rapido.

Spengimenti Causati dalla Batteria al
Litio.

Nel caso in cui vi siano robot che si spengono quando s avvia la lama o
casualmente ad esempio quando trovano erba alta eseguire le seguenti
verifiche.

1. In caso di Robot dotati di 2 Batterie al Litio eseguire la seguente
verifica. Provare ad accendere il robot attaccando una sola batteria
alla volta. Questa verifica serve per controllare che entrambe le
batterie siano funzionanti. Se una batteria non € funzionante
controllare il fusibile interno, altrimenti contattare |'assistenza
Tecnica ZCS.

2. Incaso di Robot dotati di una sola batteria verificare che vi sia sulla
batteria un’etichetta con scritto FINAL TEST RO2 e la data sia
almeno di settembre 2006. In ogni caso la soluzione consiste
nell’applicare un condensator e da 100uF (Richiedibile anche a ZCS)
nel cablaggio della seconda batteria, oppure si pud risolvere
eseguendo un ponticello comein figura.

Problema di tempo di lavoro
edi RicaricaBatterieLITIO

In caso di robot che non lavorano un tempo sufficiente effettuare le seguenti
verifiche:

Prima di tutto prima di verificareil robot effettuare | seguenti cambiamenti
eripetereil ciclodi lavoro.
- PulirelaLamaeresidui d’erba
- Pulireecontrollarel Pomelli di ricarica.
- Lasciareil robot in caricatuttala notte e verificareil primo ciclo di
lavoro.
- Verificarelavelocita del motore di taglio.

Queste prove servono per portare il robot in una condizione di lavoro
normale. Seil problema persiste proceder e come segue :

- In caso di Robot dotati di 2 Batterie al Litio eseguire la seguente
verifica. Provare ad accendere il robot attaccando una sola batteria
alla volta. Questa verifica serve per controllare che entrambe le
batterie siano funzionanti. Se una batteria non €& funzionante
controllare il fusbile interno, altrimenti contattare |’'assistenza
TecnicaZCS.

- Controllare visvamente o con un tester il contatto all’interno dei
pomelli di ricarica che servono aricaricarelebatterie

Se il problema persiste € necessario rimuovere dal robot la scocca e la
protezione superiore. Accendereil robot in ricarica. Dopo 3 ore effettuare le
seguenti verifiche con un tester digitale:
- Misurare latensione all’uscita dell’ alimentatore (Connettor e bianco
piedino 1,2) deve essere 29,3-29,5
- Misurare la tensione ad i pomelli di ricarica, deve essere 29,3-29,5
altrimenti il problema e nei cablaggio.
- Misurare la tensione alle batterie Deve essere 29,0-29,5. Altrimenti
il problema € nel cavetto interno dai pomelli di ricarica alla scheda
madre.
- Né caso in cui tutte le precedenti verifiche siano corrette un altro
problema potrebbe essereil Volmetro della scheda madre.

Se tutte queste verifiche non hanno permesso di individuare il problema
purtroppo € necessario effettuare pass di verifica con i seguenti articoli che
influenzano laricarica ed il tempo di lavoro.
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- Alimentatore

- Cavodiricarica

- Pomélli di Ricarica
- Cablaggio del robot
- SchedaMadre

- Batteria

- Motoredi Taglio

- Lama

Aggior namento Softwar e

Prima di effettuare un aggiornamento Software verificare sempre il tipo di
ricevitore installato ed il modello della scheda madre. || modello di scheda
madr e si riconosce a robot appena acceso. Tenendo premuto il tasto On dopo
un secondo il robot indica con i led la configurazione :

- Led Batterie=Verde acceso : Configurato per il Litio

- Led Batterie = Rosso acceso : Configurato per il Piombo
-  Leddi Stato =Blu acceso : Versione BASIC

- Leddi Stato = Giallo acceso : Versione DEL UXE

A questo punto € necessario selezionareil file giusto ad esempio seil robot
un Deluxe selezionareil file:

Deluxel00.a37 per il robot Ambrogio L 100 Deluxe
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