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Generel information
Denne brugermanual er udelukkende geeldende for FarmDroid FD20 v2.4.

Vejledningen er kun geeldende for falgende serienumre:
20230310XXX 0g 20230810XXX

For mere detaljeret vejledning og support, henvises du venligst til FarmDroid’s guidelines. Disse forefindes i
FarmDroid Knowlegde Base eller kan rekvireres hos din lokale distributar.

FarmDroid Knowledge Base:

https://knowledge.farmdroid.io/

Denne brugermanual er oversat fra originalsproget (engelsk). Ved tvivisspgrgsmal henvises altid til den
originale brugsanvisning.

Fabrikantens kontaktinformation:

FarmDroid ApS
Industrisvinget 5
DK - 6600 Vejen

Web: www.farmdroid.dk
Mail: info@farmdroid.dk


https://knowledge.farmdroid.io/
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1.1 Leesning og forstaelse af denne manual
Malet med denne manual er at give operatgrer og serviceteknikere den ngdvendige information for sikkert
og effektivt at kunne styre og servicere maskinen gennem dens forventede levetid.

Manualen skal leeses grundigt og forstas, far arbejdet pabegyndes. Hvis der opstar nogen former for tvivl,
kontakt da venligst din lokale distributar, far du fortseetter. Vaer venligst saerligt opmaerksom pa alle former
for sikkerhedsrelateret information.

Brugergruppedefinition

Brugergruppe Definition Opgaver

Operatgrer Har kendskab til maskinens grundleeggende Idriftseettelse og opstart
funktioner, herunder pakraevede mekaniske og
elektriske justeringer til optimering af Daglig drift

maskinens ydeevne.
Transport
Har modtaget en grundig introduktion af den
lokale FarmDroid-distributgr og har leest og Forebyggende vedligehold
forstaet brugermanualen.
Opbevaring
Denne gruppe inkluderer landmaend og deres
arbejdere, der er ansvarlige for robottens drift. | Fejlfinding

Bortskaffelse

Serviceteknikere | Har kendskab til maskinens grundleeggende For Idriftseettelse
og avancerede funktioner, herunder fejlfinding
og opsaetning af kommunikation mellem Opstart

basestationen og robotten.
Service
Har modtaget grundig traening af FarmDroid og
har leest og forstaet brugermanualen samt alle | Vedligehold
relevante retningslinjer osv.

Fejlfinding
Denne gruppe inkluderer lokale FarmDroid-
distributgrer og servicepartnere. Opbevaring
Support- Har kendskab til alle maskinens funktioner, Vedligehold

teknikere herunder fabriksindstillinger og konfiguration,
kalibreringsprocedurer og avanceret fejlfinding. | Fejlfinding

Har modtaget grundig traening af FarmDroid og
har erfaring med at arbejde med robotten.

Denne gruppe inkluderer interne medarbejdere
hos FarmDroid med erfaring med at designe
og arbejde med robotten.

Der er i manualen anvendt 2 forskellige symboler ved seerligt udvalgte forklaringer/beskrivelser for at rette
leeserens opmaerksomhed mod disse.

0 Anvendes, hvor der gnskes szerlig opmeerksomhed pa vigtig driftsmaessig information.

A Anvendes, hvor der gnskes saerlig opmeerksomhed pa vigtig sikkerhedsmaessig information.
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1.2 Ofte anvendte forkortelser
Herunder er en liste med de ofte anvendte forkortelser sammen med deres betydning.

Forkortelser

Forkortelse Betydning

HMI Human-Machine Interface

PCB Printkort monteret | aktive vogne til styring af s og lugeudstyr
RTK Real-Time Kinematic

PV Photo Voltaic

PLC Programmérbar logisk Controller(styreenhed)

GPS Global Positionerings System
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1.3 EU Overensstemmelseserklaering

EU Declaration of Conformity

Accarding lo EU Machinzry Direchve 2006/42E0, Anrex B A

Manuracturer Authorized peracn In the Community to complie tachnlcal N
FarnDroud ApS Peter Farty-Radsen

ndusinsaniget § FarmDroad ApS

DK — G500 Yejen Indurstresvinget &

O — G800 Megen

Maching descripiion and identification

Product FarmDnod FOR0 = 'Version 2.4

‘Serial numbes’-s AOEI0ANO00K 4+ JOEI0E0M00(

Commercial name FarmDrod FO20

Funclional descnpdan Self-propelied sowing and weeding robot for agnoubural use, powered by PY-Paneis and bafienes.

The robol is inlended for 100% avionormous and un-supendsed operation in field areasinon-public aeas.
15 conbrabed wia e HM panel an the robal or via Apo on modile dewvices ar PG,

Thia manufacturar hansby exprasaly daclarss that the mentioned product Tulfils all relsvant provizkzne on the Tollowing EU
DirectiveziRagulations:

SOOGIAHED DIRECTIVE 2006H3EC OF THE EUROPEAN PARLMMENT AND OF THE COLRIGIL of 17 Lisy 2008 an
machinETy, and smenaing Dvectve B514EC (recsan
RED 2014881 DIRECTIVE 201 430EL OF THE ELROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COLRGIL of 20 Feansns 2014 an e

Aamnonizadion of e izws of e MEmber SiEres rRiating fo e making Svalisbis on e mamkE! of s equipmEnT
and repsaing Direcive 100BSEC

201 WESEU DIRECTIVE 20715 EL OF THE EL\ROFPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL of 5Juns 2011 on rhe
FESITCION OF (NS USE Of CEFiSN ASZSMOUS SUDSISNCES N Seclilcal and Sacromt Squipman! (rReas]

Thia safaty featuras of the product folkow all seesrtial raguiramants of Ciractve H0SMAEC and comglles with the followdng
narmonizad safsty sfandards:

IS0 138451 2015 S3fely of machingy — Safedy-reiafed paris of conirdd sysiems FaR 1. GEneral principles for design
The safety control sysiem is designed as Performance Level d {PLr Level djin aooordance with the requirsments of
thi= slandard

S0 1MskaN, Safely of machinery — Emesgency Siop ancions — RrinciNes for gesion
The emergency sbop funclion & desigred as.a slop ctegony O inacmndance with e requiremenls: of this standard.
Power s seilched off fo hazardous moving parts resuling ininsianianeous slop of e machine

SOWFDES 3651-4:200 INCrSInST [FACAS — Safal) FEQUIrSIMENEs AN VERMCANN — Pt 47 DMEness inaLISIST FUCKS SNl el SPsems

Movernent signaling, speed limilabions, safety crgans and speed imialions e de=ignisd n acoordance with the
requirernents of Bus slandard

A complets 1128.of all applled hammonlzed standards | provided in the bedonging product maneal.
All relevant tschnical documentsfion 12 complead according to Dirsctive 2008/43EC annex: Wil part &

.|' :] { ’1"’-_&&.

(a7 Head of Innovation 03-11-2022 Vejen, DK
Peler Farty-Mad=men Posfion Date | Place
War. 1.4 03 Fa I
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1.4 UK Overensstemmelseserkleering

UK Declaration of Conformity EE

According to Supply of Machinery {Safety) Regulations 2008, Annex || &

Manufacturer Authorized person in the Community to compile technical file
FarmDirosd ApS Peter Ferby-Madsen

Industrisvinget & FammDroid ApS

Ok — 5500 \Wejen Industrisvingst 5

DK — 3600 Vejen

Machine description and identification

Product FammDroid FO20 - Version 2.4

Sens! numben'-s 20230310 + 2023081005

Commercial name FarmDroid FD20

Functional description Self-propelled sowing and wesding robat for agricultural use, powered by PV-Panels and battenes.

The robot is intended for 100% autonomous and un-supenvised cperation in fiel arsas/non-public aress.
ltis controlled via the HMI panel an the robot or via App on mobile devices or PC.

The manufacturer hereby expressly declares that the mentioned preduct fulfills all relevant provisions on the following Regulations:

5. 2008:1597 Supply of Machinery (Safety) Reguiations 2008

5.0 20171205 Razdio Equipment Requisfions 2007

51 2012:3032 The Restnction of the Uise of Cerfain Hazardous Subsfances in Electnzal and Elecironic Equipment Regulzfions
2012

The safety features of the product follow all essential requirements of Supply of Machinery [Safety] Regulations 2008 and complies
with the following harmonized safety standards:

EMNISO 121002011 Zafety of machinery — General panciples for design — Risk assessment and msk reduchion

150 13848-1:2015 Safety of machinery — Safely-relafed parts of control sysfems Part 1) General prnciples for design
The safely control system s designed as Pesformance Level d (PLr Level d) in accordance with the reguirements of
this standard

150 13850:2015 Safety of machinery — Emengency stop funchions — Prnciples for design

The emergency stop funchen is designed as a stop category 0 in accordance with the reguirernents of this standard.
Power is switched off to hazardous moving parts resulting in instantaneous stop of the machine.

150 3891-4:2020 Industrial frucks — Safely requirements and verfication — Pant 4 Dniverless industna! frucks and their systems
Movement signaling, speed limitations, safety organs and speed limitations are designed in accordance with the
requirements. of this standard.

A complete list of all applied harmonized standards is provided in the belonging product manual.

All relevant technical documentation is compiled according to Supply of Machinery | 5afety) Regulations 2008 anmex VIl part A

-
,i):@f‘ﬁish
[ = __|':e“ — Head of Innovation 03-11-2022 Vejen, DK

Peter Ferby-Madsen Position Ciste | Place

Wer. 1.0 03-11-2022
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1.5 Referenceliste til anvendte harmoniserede standarder

Nedenfor er referencer til de

anvendte harmoniserede standarder, som maskinen fuldt eller delvist lever op

til i forbindelse med CE-certificeringen.

Anvendte harmoniserede standarder

DS/EN 349 + A1:2010

Minimumafstande til forebyggelse af legemsbeskadigelse

DS/EN 894-1+A1:2008

Maskinsikkerhed — Ergonomiske krav til udformning af display og betjeningsudstyr — Del 1:
Generelle principper for personbetjening af display og betjeningsudstyr

DS/EN 894-2 + A1:2008

Maskinsikkerhed - Ergonomiske krav til udformning af display og betjeningsudstyr - Del 2: Display

DS/EN 894-3+A1:2008

Maskinsikkerhed — Ergonomiske krav til udformning af display og betjeningsudstyr — Del 3:
Betjeningsudstyr

DS/EN 894-4:2010

Maskinsikkerhed — Ergonomiske krav til udformning af display og betjeningsudstyr — Del 4:
Placering og indretning af display og betjeningsudstyr

DS/EN 1005-1 + A1:2010

Maskinsikkerhed - Menneskets fysiske ydeevne - Del 1: Termer og definitioner

DS/EN 1005-2 + A1:2010

Maskinsikkerhed - Menneskets fysiske ydeevne - Del 2: Manuel handtering af maskiner og
maskindele

DS/EN ISO 12100:2011

Maskinsikkerhed - Generelle principper for konstruktion - Risikovurdering og risikonedsaettelse

DS/EN ISO 13732-1:2008

Ergonomi — Termisk miljg — Metoder til vurdering af den menneskelige respons ved kontakt med
overflader — Del 1: Varme overflader

DS/EN ISO 13732-3:2008

Ergonomi — Termisk miljg — Metoder til vurdering af den menneskelige respons ved kontakt med
overflader — Del 3: Kolde overflader

DS/EN ISO 13849-1:2015

Maskinsikkerhed - Sikkerhedsrelaterede dele af styresystemer - Del 1: Generelle principper for
konstruktion

DS/EN ISO 13849-2:2014

Maskinsikkerhed - Sikkerhedsrelaterede dele af styresystemer - Del 2: Validering

DS/EN ISO 13850:2015

Maskinsikkerhed - Ngdstop - Principper for udformning

DS/EN ISO 13855:2010

Maskinsikkerhed - Placering af beskyttelsesanordninger under hensyntagen til legemsdeles
bevaegelseshastigheder

DS/EN ISO 13857:2008

Maskinsikkerhed - Sikkerhedsafstande til forhindring af, at haender, arme, ben og fgdder kan na
ind i fareomrader

DS/EN ISO 14118:2018

Maskinsikkerhed - Forebyggelse af uventet opstart

DS/EN ISO 14119:2013

Maskinsikkerhed - Tvangskoblingsanordninger i forbindelse med afskaermninger -
Konstruktionsprincipper og udveelgelse

DS/EN ISO 14120:2015

Maskinsikkerhed — Beskyttelsesskaerme — Generelle krav til konstruktion, fremstilling og valg af
faste og bevaegelige afskaermninger

DS/EN ISO 18497:2018

Landbrugsmaskiner og traktorer — Sikkerhed af hgjt automatiserede landbrugsmaskiner -
Konstruktionsprincipper

DS/EN 60204-1:2006 +A1:2009

Maskinsikkerhed - Elektrisk udstyr p& maskiner - Del 1: Generelle krav

DS/EN 60445:2010

Grundleeggende principper og sikkerhedsprincipper for mand-maskine-interface, maerkning og
identifikation - Identifikation af terminaler pd udstyr og tilslutninger

DS/EN 60447:2005

Grundlaeggende principper og sikkerhedsprincipper for mand-maskine-graenseflade, meerkning og
identifikation - Betjenings-principper

DS/EN 61000-6-1:2007

Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC) - Del 6-1: Generiske standarder - Immunitet for bolig-,
erhvervs- og letindustrimiljger

DS/EN 61000-6-2:2005

Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC) - Del 6-2: Generiske standarder - Immunitetsstandard for
industrielle miljger

DS/EN 61000-6-3:2007

Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC) - Del 6-3: Generiske standarder - Emissionsstandard for
bolig-, erhvervs- og letindustrimiljger

DS/EN 61000-6-4:2007

Elektromagnetisk kompatibilitet (EMC) - Del 6-4: Generiske standarder - Emissionsstandard for
industrielle miljger

DS/EN 61310-1:2008

Maskinsikkerhed - Visning, maerkning og betjening - Del 1: Krav til synlige, hgrbare og falbare
signaler

DS/EN 61310-2:2008

Maskinsikkerhed - Visning, maerkning og betjening - Del 2: Krav til maerkning

DS/EN 61439-1:2011

Lavspaendingstavler - Del 1: Generelle krav

DS/EN 61439-2:2011

Lavspaendingstavler - Del 2: Effektfordelingstavler

DS/EN 61439-3:2012

Lavspeendingstavler - Del 3: Fordelingstavler beregnet til at blive betjent af ls&egmand

DS/EN 61800-5-1:2007

Elektriske motordrev med variabel hastighed — Del 5-1: Sikkerhedskrav- Elektriske, termiske og

energimaessige.




FARMDROWID

Brugervejledning, FD20 v2.4 Version 2.4.0 — December 2022

1.6 Tekniske data
Nedenfor er angivet de grundleeggende tekniske data for robotten.

Fabrikant:
Model:
Arbejdsbredde:

Maksimalt anbefalede dyrkningsareal:

Maksimal hastighed, automatiseret
tilstand:

Maksimal hastighed, manuel tilstand:

Teoretisk maksimal heeldning for korrekt

bremsefunktion:
Maksimal anbefalet heeldning i
kgrselsretning:

Maksimal anbefalet sidevers heeldning:

Frgkasse-kapacitet:

Vognafstand min/max:

Veerktgj:

Motoreffekt-fremdrift:
Solcelle-effekt:

Batteritype:

Batteri-veegt:

Robot-veegt:

Maksimal tilladt ekstra robot veegt:
Maksimal tilladt ekstra veerktgjsveegt:
Maksimal total robotveegt:
Driftstemperatur:
Opbevaringstemperatur:
Lydniveau:

Generel forventet levetid:

Forventet batterilevetid:

FarmDroid ApS
FD 20 V2.4
Per anmodning
20 ha

950 m/t

1100m/t

15% (afhaengigt af jordtype, vadhed og generelle
egenskaber)

8% (afhaengigt af jordtype, vadhed og generelle
egenskaber)

5% (afhaengigt af jordtype, vadhed og generelle
egenskaber)

6 liter pr. frakasse

225/250mm

Konfigurérbar fra O til 12 aktive vogne
2x400W

1560W

2 X 24V 120Ah Litium batteripakke (LiFePo4)
52 kg (2 x 26 kg)

900 kg inkl. batterier

Maksimum 4 x 35kg monteret pa baghjulsophaeng

Maksimum totalt 12kg/raekke;
2kg pr fratrykkehjul + 10 kg pr vogn

1184kg
0til 40°C
-10til 50°C

Under 70dB (A)

Mere end 10 ar for hovedkomponenter ved professionelt
vedligehold

3 til 8 ar, afhaengigt af brug
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1.7 Data pa meerkepladen
Maerkepladen er placeret p& hovedstellet bagerst pa robotten og indeholder fglgende oplysninger:

10
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1.8 Robottens formal, indretning og funktion
Robotten er en hgijt automatiseret markrobot, som har til formal at sa og rense afgrgder. Den er designet til
at arbejde automatisk uden opsyn pa private marker i de respektive afgrgdesaesoner.

Robotten er batteridrevet og oplades via solpaneler. Det er muligt at betjene maskinen via betjeningspanelet
bag pa robotten via App. Den er langsomt kgrende og arbejder, sa laenge der er stram pa batterierne. Alt
efter vejret kan robotten i solrige perioder arbejde i dggndrift. | andre perioder stopper robotten, nar
batterierne er afladet, men den starter automatisk igen, nar solcellerne igen leverer strem, og hvis robottens
tilstand er sat til hgjautomatisk. Inden automatisk opstart vil robotten afgive et advarselssignal for information
til omgivelserne.

Robotten har to drivende hjul samt et frit ophaengt forhjul. Robotten navigerer ved at aendre hastigheden
og/eller omdrejningsretning p& baghjulene, hvorved robotten drejer. Herudover kan baghjulene svinge for at
kompensere for udskridning ved karsel pa skraninger.

Veerktgjet bestar af 12 vogne, som er frit ophaengt for uafhaengigt at arbejde pa jorden. Et konfigurerbart
udvalg vogne er udelukkende udstyret med passivt rensningsudstyr, mens resten er udstyret med bade sa-
og renseudstyr og tilhgrende elektronik. Vognene kan lgftes ved hjeelp af 2 aktuatorer, som ogsa kan laegge
veegt pa vognene, nar de arbejder pa jorden ved at stramme fjedrene foran.

Solcellepanelerne kan vippes og holdes oppe af to gasfjedre. Dette letter processen omkring pafyldning af
frg samt service- og vedligeholdsarbejde.

0Solpanel-toppen skal altid veere lukket ved manuel karsel eller hgjautomatisk drift.

Nedenfor er vist billeder af robotten med tilhgrende forklaring for komponenterne pa maskinen.

i Solceller Forhjul <f | Aktuator for veerktgjsbom
‘I Sakasser <) | Sikkerhedswire 5| GPS-antenner
74| GSM-antenne <} | Regnsensor | Indikatorlys

11
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Bagende-Aktuator

ile Betjeningspanel - HMI (L Styretavle (Vaerkigjsopretning)

Sikkerhedsafbryder for

el Rensemotor sikkerhedswire
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72| Motor, gear og bremse 7¢1| Solpanel afbryder 748 Heeldningssensor

12



FARMDREU@'D Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

Passive vogne
(Renseveerktgj)

Aktive vogne
(S&- og renseveerktgj)

13



FARMDR%ID Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

1.9 Betjeningspanel og menustruktur
Betjeningspanelet kan tilgds bag pa maskinen og er monteret pa et drejebeslag. Panelet kan nemt tilgas og
foldes let tilbage bagefter.

o Efterlad altid betjeningspanelet foldet ind under solpanelerne for at beskytte det bedst muligt mod vind
og vejr.

Betjeningspanelet bestar af en betjeningsskaerm (HMI), et joystick til manuelt at styre robotten samt 2
stopknapper.

Skeaermen er trykfalsom og kan betjenes ved lette tryk — ogsd med handsker. Nedenunder skaermen findes 4
fysiske knapper, som hver har en bestemt funktion.

SIEMENS

)
Lift vandring
Venstred | 0t 94
Hejre 101 %

Hus-ikon: Farer altid brugeren tilbage til hovedskaermen.

Pil venstre: Bladrer til venstre i fanerne nederst pa skaermen

Pil hgjre: Bladrer til hgjre i fanerne nederst pa skaermen

Trekant: Bladrer til alarmlisten

Menustrukturen er simpelt og logisk opbygget.

For yderligere vejledning, venligst fglg FarmDroids guidelines i FarmDroid Knowlegde Base:

https://knowledge.farmdroid.io/
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Der skal rettes seerlig opmaerksomhed mod dette afsnit, da det handler om sikkerhedsinstruktionerne
vedrgrende ibrugtagning og brug af maskinen.

Det er vigtigt, at brugeren har laest og forstaet alle de sikkerhedsrelaterede informationer far brug.

Robotten ma kun bruges til de beskrevne formal, og dens konstruktion ma ikke modificeres eller aendres
uden en forudgéende aftale med FarmDroid ApS.

A Sgrg altid for at sikre, at robotten anvendes pa et forsvarligt privat omrade, hvor der sjeeldent faerdes
uvedkommende personer. Omradet skal tillade en sikker drift af robotten inden for dennes specifikationer.
Se mere i afsnit: Opstart og ibrugtagning.

ARobotten kan ikke "se” forhindringer og stopper derfor farst ved fysisk kontakt med sikkerhedswiren.
Der kan derfor opsta materielle skader, hvis man placerer genstande (f.eks. en bil, en traktor eller lignende)
pa marken, som ikke er registreret som en forhindring under oprettelse af marken.

Nar der arbejdes pa eller inde i maskinen, sgrg da altid for at stramforsyningen er slaet fra. Sarg for at bruge
de dertil indrettede kontakter.

ANgdstop ma ikke bruges til at sla strammen fra, nar der skal udfgres arbejde pa maskinen.

ADer er 2 stramkilder p& robotten, henholdsvis batterier og solceller. Begge strgmkilder skal slas fra, nar
der udfares arbejde pa eller i maskinen. Det skal ggres i fglgende raekkefglge:

1. Sluk solcellerne pa kontakten, der er pa undersiden af solcellerne i venstre side.
2. Sluk for hovedafbryderen pa venstre side af styretavlen.

Bemaerk: Nar stremmen slas til, skal styretavlen teendes farst og herefter solcellerne, ellers oplader
solcellerne ikke batterierne. For at sla strammen til efter at have slaet hovedkontakten til igen, skal man
trykke pa stopknappen pa styrepanelet og holde den nede i cirka 15 sekunder, indtil HMI'en teender.
Stopknappen lyser op, nar der trykkes pa den.

Under elektrisk fejlfinding skal de nationale regler for arbejde pa eller nzerved spsendingsfarende
lavspaendingssystemer altid falges.

Under funktionstest skal man altid befinde sig bag betjeningspanelet. Hvis opgaven kraever, at man befinder
sig inden for sikkerhedswiren, skal der altid veere 2 personer til stede til opgaven, hvor den ene af dem altid
skal veere bag betjeningspanelet og have frit udsyn til den anden person og nem adgang til ngdstop-
knappen.

Sgrg altid for at gennemga arbejdsopgaverne pa robotten, fgr arbejdet igangseettes for at sikre, at
opgaverne udfgres effektivt og sikkert.

Nar batterierne oplades, veer da seerligt opmaerksom pa polaritet og lade-strgmstyrken.
ABatterierne kan oplades med maksimum 50A og 28,8VDC. Sarg for ikke at overoplade batterierne, da

dette kan fare til permanent skade p& batterierne. Sarg for at bruge en passende batterioplader til de
specifikke batterityper. Kontakt venligst din lokale distributar eller FarmDroid, hvis du er i tvivl.

Oplad altid hele batteripakken sammen for at undgé forskellige lade-niveauer af batteripakken. Hvis
batterierne oplades individuelt og uens, resulterer det i hgje cirkulations-stremme, nar batterierne szettes
sammen igen. Dette kan potentielt skade batterierne.
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Robotten ma kun anvendes til de beskrevne formal i afsnit 1.8 Robottens formal, indretning og funktion.
Der ma ikke opbevares eller transporteres hverken gods eller personer pa robotten. | forleengelse hertil
geelder ogsa, at robotten ikke ma anvendes til fremdrivning af andet udstyr/veerktgj end det dertil monterede
ved levering og udstyr godkendt af FarmDroid ApS.

2.1 Sikkerhedsanordninger og deres funktion

Robotten er udstyret med fem forskellige sikkerhedsanordninger, som tilsammen har til formal at sikre
brugeren og andre personer mod farlige situationer i forbindelse med anvendelse af maskinen, i
saerdeleshed under hgjt automatiseret drift. Sikkerhedsanordninger er beskrevet herunder.

1. Ngdstops-sikkerhedswire, med fglgende formal:
e Huvis et objekt traekker i eller trykker pé sikkerhedswiren, bliver ngdstopsfunktionen aktiveret,
hvilket afbryder maskinen og dermed afveerges en potentielt farlig situation.
e Markering af maskinens arbejdsomrade, og giver danner hermed en naturlig greense for, hvor
man bgr feerdes, og hvor man ikke bar feerdes under drift.

Ved aktivering af ngdstops-sikkerhedswiren afbrydes maskinen og bremserne aktiveres, hvilket
stopper robottens bevaegelse.

ANgdstops—sikkerhedswiren er placeret i en hgjde af ca. 580mm, der sikrer, at afgrgder ikke forsager
ugnsket aktivering af ngdstopsanordningen. Dette betyder, at ngdstopswiren ikke pavirkes af eventuelle
genstande, der er lavere end denne hgjde. Forhindringer eller objekter under 580mm aktiverer derfor
ikke sikkerhedssystemet.

Robotten kan altid afbrydes ved at aktivere ngdstops-sikkerhedswiren eller ved at aktivere
nadstopstrykket bag pa maskinen.

2. Ngdstopstryk placeret bagerst pa robotten ved betjeningspanelet, med falgende formal:

e Beskyttelse af brugeren ved manuel karsel, da man her feerdes bag robotten og betjener
robotten via betjeningspanelet. Skulle der opsté en farlig situation, har brugeren let adgang til
ngdstoppet. Robottens beveegelse afbrydes ligeledes, hvis brugeren stopper med at aktivere
joysticket til manuel karsel.

Ved aktivering af nagdstopstrykket afbrydes maskinen og bremserne aktiveres, hvilket stopper robottens
bevaegelse.

3. Lys- og lydsignaler, med fglgende formal:

o Indikerer, at robotten starter efter en stilstandsperiode laengere end 10 sekunder. Signalet bestar
af et konstant lydsignal i 2 sekunder, samt et lyssignal hvor alle markeringslamper pa
solcelletoppen blinker.

e For at indikere eendring af feerdselsretningen, aktiveres lysene pa den side, der drejes til. Dette
bestar af blinkende lys pa denne side af solcellepanel-toppen.

4. Geografisk indhegning omkring markarealet, med fglgende formal:

e For at sikre, at robotten bliver indenfor markarealet ved evt. fejinavigation. Hvis robotten under
automatisk drift ndr geo-hegnet, der bestar af lige linjer mellem markens hjgrnepunkter, stopper
maskinen og bremserne aktiveres, hvilket stopper robottens bevaegelse. Der vises "kgrt ud af
mark” besked i displayet pa HMI’en.

5. Afbrydelse af kgrsel hvis kgrselshastighed ikke kan opretholdes eller er for hgj, med fglgende

formal:

o Afbrydelse af karsel og besked til brugeren hvis robotten har ramt et objekt og ikke kan kare
videre.

o Afbrydelse af kagrsel og besked til brugeren hvis robotten har for sveert ved at kare pga.
jordbundsforhold.
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o Afbrydelse af karsel og besked til brugeren hvis robotten har opnaet en for hgj gennemsnits-
fremdriftsfart (over 2000m/t).

AMaskinens bevaegelseshastighed er en vaesentlig faktor for valget af sikkerhedsudstyr, hvorfor det ikke
er ngdvendigt at anvende afstandsscannere.

De forskellige sikkerhedsafbrydere pa robotten er markeret pa billederne herunder i henhold til listen
ovenfor.

N I

One is located on each side of the batteries.

Pull the blue button to reset the switch

Bag pa robotten til venstre for betjeningspanelet forefindes der en ngdstopskontakt.
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2.2 IT & kommunikationssikkerhed
Robotten er udstyret med en internetforbindelse for at understatte fiernovervagning og — betjening mellem
robotten og operataren, RTK positionssignaler og online supportfunktioner.

Al kommunikation til og fra robotten til en server sker via en TLS-kommunikationsprotokol (AES256 bit) og er
derfor beskyttet mod man-in-the-middle-angreb (hacking).

Styringspanelerne kreever indtastning af et brugerdefineret kodeord for at skifte mellem driftstilstande, hvilket
giver en basal sikkerhed for, at ugnskede personer ikke fysisk kan tage kontrol over robotten pa marken.

ADeI aldrig dit kodeord og hav det ikke liggende fysisk ved robotten.

AVed ethvert tegn pa misbrug eller hacking, skift venligst dit kodeord og konsulter din lokale FarmDroid-
distributar omgéende.

o Datakommunikation er ngdvendigt for at robotten kan udveksle information med basestationen samt
server, og hermed fungere i automatisk drift. Denne ngdvendige datakommunikation og information ejes af
FarmDroid. Dataopsamlingen er dog begreenset til driftsmaessige data fra robot og basestation, og
indeholder derfor ikke personfglsom information af nogen art, som lovmaessigt kreeves beskyttet i henhold til
GDPR.

2.3 ldriftseettelse og brug af maskinen

AVed idriftseettelse skal alle sikkerhedsforanstaltningerne kontrolleres for skader og udbedres, hvis der
findes tegn herpa. Sgrg ogsa for at kontrollere anordningerne Igbende iht. vedligeholdelsesvejledningerne i
afsnit 8.5 Forebyggende vedligeholdstjek af sikkerhedssystemet

Foretag altid en grundig gennemgang af maskinen ved idriftseettelse for at sikre, at ingen komponenter,
ledninger eller lignende er beskadiget.

Maskinen ma kun betjenes af 1 person ad gangen. Det er vigtigt, at operatgren altid er opmaerksom pa
omgivelserne og altid befinder sig ved betjeningspanelet.

Treed altid tilbage fra robotten efter opstart af hgj automatiseret drift og afvent robottens karselsmagnster, da
robotten kan kgre i en hvilken som helst retning efter opstart.

Sarg for, at robottens gnskede driftsomrade er sikkert far idriftsaettelse. Robotten ma kun idriftsaettes pa
private omrader og er kun egnet til sdning og rensning af afgrgder pa markarealer.

For en sikker idriftseettelse af robotten, foretag et grundigt sikkerhedstjek af robottens gnskede
arbejdsomréde, herunder fglgende punkter:

e Sarg for at ingen offentlige veje eller stier krydser robottens gnskede arbejdsomrade.

e Veer szerligt opmaerksom, nar der idriftsaettes ved siden af offentlige veje. Hold god afstand mellem
vejen og hjgrnepunkterne ved markopsaetningen.

e Sgrg for at holde god afstand til stejle bakker, grafter og lignende, nar markerne saettes op.
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2.4 Handtering af robotten
Robotten kan transporteres med traktor ved hjaelp af enten Markbeslaget eller Vejtransport-platformen.

AVaer opmeaerksom pa, at Markbeslaget kun ma anvendes til transport pa private omrader og ikke pa
offentlige veje.

AVed transport pa offentlige veje skal robotten transporteres pa Vejtransport-platformen eller en egnet
og godkendt trailer eller vogn og fastsurres ifglge lokal lovgivning.

AVaer opmaerksom pé veegten af robotten ved valget af traktor til transport. Robottens totalvaegt er ca.
900kg uden ekstramonterede vaegtkits.

Falg venligst falgende anbefalinger, nar den passende traktorstgrrelse veelges:

Valg af traktorstgrrelse til transport

Transportudstyr Maks total veegt for Anbefalet min. lift-kategori og traktorstgrrelse
robot + lgfteudstyr

Markbeslag 1260 kg Cat 2 /100Hp

Vejtransport-platform 1750 kg Cat 3/ 150Hp

Karsel med robotten skal forega i et meget roligt tempo, og der skal keres efter forholdene. Robotten er
hverken konstrueret eller tiltaenkt som et traditionelt arbejdsredskab til traktoren og kan derfor ikke modstéa
store pavirkninger herfra under karsel.

ABrugeren skal sgrge for, at traktoren har tilstreekkelig med veegt foran for at sikre gode
styreegenskaber, nar Vejtransport-platformen anvendes.

2.5 Robotvedligeholdelse
Fer der udfares vedligeholdelsesarbejde pa robotten, skal man altid sarge for at afbryde begge strgmkilder.

Hvis beerende dele af robotten skal fijernes eller skilles ad, skal operatagren sikre, at en midlertidig sikker
stgtte implementeres for at sikre, at robotten ikke veelter.

ADet er ikke tilladt at veere inden for sikkerhedsomradet, anvist af sikkerhedswiren, nar der udfgres
funktionstests pa robotten.
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2.6 Maskinsikkerhedsmeerkninger

Nedenfor er alle sikkerhedsrelaterede maerkninger pa robotten vist sammen med deres betydning og
placering.

Maskinsikkerhedsmeerkninger

Placering Betydning

Lofteforsteerkninger Operatgren skal informere sig om instruktionerne i
brugermanualen om lgft og transport af robotten.

Veerktgjsmontering Operatgren skal informere sig om instruktionerne i
brugermanualen om veerktgjets sdnings- og
rensningskonfiguration.

®0.

Toppunktsbeslag Operatgren skal laese og forsta afsnittet om lgft og transport af
robotten, fgr robotten transporteres.

Solcelleoplader, Fare, mulig hgj spaending!
solcellekontakt

Ydre greense pa Fare, risiko for at blive klemt fast
veerktgjssektion,
ydersiden af vognen pa
begge sider
Afskeermning for Fare, automatisk start!
fremdriftsmotorer,
forhjuls-ophaeng

Bagsiden af Fare, abn ikke solcelletoppen under kraftige vindforhold!
solcelletoppen ved
I&seanordning

Batterier, hovedtavlen, Undga hgijtryksrensning!
solcellelader

QP> pp>
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2.7 Tilbageveerende risici

AI manuel tilstand er det udelukkende op til operataren sikkert at bevaege og kontrollere robotten.
Sikkerhedsfunktionerne er stadig aktive, men det er meget vigtigt, at operatgren er szerligt opmaerksom pa
omgivelserne for at undga, at ugnskede situationer opstar.

Der er risiko for fastklemmelse, knusning og mindre kropslige skader.

AAldrig placer dig selv, andre eller udstyr i robottens karselsretning, da robotten ikke har et visuelt
detektionssystem pa grund af den lave fremkgrselshastighed. Kun ngdstopsystemet, herunder
sikkerhedswiren, stopper robotten, og dette kreever fysisk kontakt.

Der er risiko for fastklemmelse, knusning og mindre kropslige skader.

AAIdrig prgv at udfgre mekaniske justeringer og lignende, nar robotten er i drift. Robotten har ikke
sensorer til at opdage ugnskede objekter/personer inden for det omrade, sikkerhedswiren daekker. Hold dig
altid uden for sikkerhedswiren under drift!

Der er risiko for fastklemmelse, knusning og mindre kropslige skader.
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3 Ved modtagelse

Ved modtagelse foretages en grundig visuel inspektion for beskadigelser og mangler pa maskinen.

oVaer isaer opmaerksom pa kontrol af sikkerhedsfunktionerne pa maskinen, herunder sikkerhedswire og
sikkerhedsbgijlerne. Se afsnit 2.1 Sikkerhedsanordninger og deres funktion

Ved modtagelse sgrg for, at falgende komponenter er forsvarligt og korrekt monteret:

e GPS-Antenner.

e Den forreste sikkerhedswire-arm ma ikke veere i transportposition, og wireholderen pa enden skal
veere vippet til toppositionen under fastholdelse af wiren.

e Sikkerhedswiren installeres og strammes korrekt.

o Ngdstopskontakter er intakte og funktionsdygtige.

Ved konstatering af eventuelle fejl og mangler, tag kontakt til din lokale distributar, far robotten tages i brug.
For yderligere information, venligst referér til FarmDroid udpaknings-guide pa FarmDroid Knowledge Base:

https://knowledge.farmdroid.io/

22


https://knowledge.farmdroid.io/

FARMDR@)&'D Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

4 Fgr ibrugtagning

err ibrugtagning er det vigtigt at sikre, at alle brugere af maskinen har leest og forstaet hele denne
brugermanual samt modtaget traening/instruktioner fra din lokale distributar.

Herudover er der nogle praktiske foranstaltninger, der skal sikres. Disse er naermere beskrevet nedenfor.

4.1 Test af internet-ydeevne

For at sikre at kommunikationsstyrken mellem robotten og RTK-basestationen er tilstraekkelig, bar
operatgren indledningsvis udfgre hastighedsprgver af internetforbindelsen. Prgverne skal udfares bade ved
marken, hvor robotten forventes at arbejde, samt ved den gnskede basestation-placering.

Det anbefales at bruge en Smart Phone til at udfare internethastigheds-praven og at fglge fremgangsmaden
nedenfor:

1. Download en “hastighedspregve”-app til en Smart Phone eller brug fglgende link:
https://www.speedtest.net/
2. Afprgv internetforbindelsen og -ydeevnen ved marken, hvor robotten forventes at arbejde - og pa
den tilteenkte basestations-placering.
3. Evaluer downloadhastigheden for at bestemme, om forbindelsen er acceptabel, eller om der kraeves
yderligere pragver:
a. Hvis resultatet er over 1Mbps, betragtes internetforbindelsen som acceptabel.
b. Huvis resultatet er under 1Mbps, er der brug for yderligere tests.

lllustrationen herunder viser, hvordan man udfgrer prgverne ved marken:

Test Internet Field/location not
Performance Speed found suitable for
at multiple >10 kbps GSM operation.

locations

Options:

Yes

Find another GSM
Test Result Provider
Acceptable for or move to another
operation only field/location

Test Result

Acceptable

incl. Camera
use

4.2 SIM-kort fra FarmDroid

Robotten leveres med en fabriksmonteret Multi-Sim-lgsning, der giver den bedste og mest sikre forbindelse
til basestationen. Abonnement til denne service og dataforbrug er gratis i det farste ar. Servicen forbliver
inkluderet, hvis kunden abonnerer pd FarmDroid Care abonnement. For yderligere information, kontakt
venligst din distributar.
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4.3 SIM-kort fra tredjeparts-leverandgar

Kunden kan ogséa veelge at kgbe et SIM-kort fra en tredjeparts-leverandgr. Nar der kabes SIM-kort, er det
meget vigtigt at veelge en leverandar med en stabil og god daekning i alle omrader, hvor robotten og
basestationen skal anvendes.

For at skabe de bedst mulige betingelser, anbefales det at bruge en Multi-SIM-lgsning. En Multi-SIM er et
enkelt SIM-kort, der kan forbinde til forskellige operatgrer og derved vaelge det netveerk, der har den bedste
forbindelse i det specifikke omrade.

| forhold til dataforbrug uploader basestationen under normal robot-drift cirka 1,5kB/s. Dette bliver til cirka
5GB uploadet om maneden, nar robotten er i drift 24/7. P4 samme made bruger robotten den samme
datamaengde om maneden under drift.

oBrug af kameraet, fjerntilslutning til HMI og software-opdateringer gger midlertidigt robottens data-
upload betydeligt til cirka 125-175 kB/s. Dette bliver til cirka 10 GB data-upload for 15,5-22 timers daglig brug
af farnaevnte funktioner.

Nedenunder er en opsummering af det forventede dataforbrug for normal drift samt et eksempel pa
yderligere dataforbrug ved brug af fijerntilslutning til HMI og kamera.

Aktivitet  Robot* Basestation*

Normal drift-download ~5 GB om maneden ~0,5 GB om maneden
Normal drift-upload ~0,5 GB om méaneden ~5 GB om méaneden
Brug af fjerntilslutning til HMI og ~10 GB til 15,5-22 timers brug | Ikke relevant
kamera-upload

*FarmDroid kan ikke stilles til ansvar for yderligere eller uventet databrug.

0Det er anbefalet at inkludere noget raderum i data-abonnementet, indtil ejeren har samlet erfaring om
det faktiske dataforbrug. Yderligere anbefales det at have en alarmfunktion inkluderet i abonnementet, sa
ejeren kan blive informeret, for datamaengden er opbrugt.
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4.4 Montering af SIM-kort i robotten
Det anbefales ikke at udskifte det fabriksmonterede SIM-kort, medmindre det er blevet fuldt verificeret, at
denne ikke kan levere en tilstraekkelig forbindelseshastighed i det gnskede omrade.

0 Far udskiftning er det vigtigt at tage kontakt til din lokale distributar, eftersom der skal foretages
aendringer i opsaetningen p& modemmet.

oHvis der skiftes SIM-kort udbyder, skal APN indstillinger paA modemmet aendres via en LAN forbindelse
fra PC. Der forefindes en guide til dette p4 FarmDroid Knowlegde Base, knowledge.farmdroid.io

Fglg nedenstaende for montering af SIM-kort:

1. Aftal opdatering af APN indstillinger med din lokale distributar far pabegyndelse af SIM-kort
udskiftning.

2. Afbryd robottens stramforsyning i den korrekte reekkefglge (bade solceller og hovedafbryderen)

3. Demonter afdeekning omkring styretavlen

4. Demonter laget p& styretavien

5. Fjern det fabriksmonterede SIM-kort ved at trykke indad indtil der hgres et "klik”. Herefter friggres
SIM-kortet og dette kan treekkes ud med fingrene.

6. Isaet det nye SIM-kort i 4G-modul som vist nedenfor, sa det vender, som anvisningerne pa modulet
viser.

7. Tilslut strammen igen, farst hovedafbryderen og derefter solcellerne.

8. Tryk pa stopknappen pa styretavlen og hold den inde i cirka 15 sekunder indtil HMI’en teender.
Stopknappen lyser, nar der trykkes pa den.
9. Oprettelse af forbindelse kan tage op til flere timer, s& veer venligst tdimodig

SIM-Card-
slids

SIM-kortet indsaettes som illustreret ovenfor. Det er vigtigt, at SIM-kortet presses helt i, indtil der hgres et klik
og kortet lases fast. Efter opstart af robotten kan der ga flere timer, far forbindelsen er genetableret til
serveren. | denne periode vil RTK-signal heller ikke veere tilgaengeligt.
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5 Opstart og ibrugtagning

Ved ibrugtagning af en ny robot skal der saettes en eller flere marker op, fgr driften kan begynde. For at
robotten kan navigere pa et gnsket areal, skal hjgrnepunkterne samt andre markoplysninger gemmes i
robottens hukommelse.

o Man behgver kun lave markopseetningen en gang pr. mark, da markdata lagres i robotten til senere
brug. Man kan gemme op til 20 marker.

Sarg for, at batterierne er fuldt opladede, far markopsaetning og den farste overkarsel seettes i gang.

Eventuelt kan robotten placeres udenfor 24 timer fgr igangsaetning, hvis vejret tillader det. Herved oplader
robotten batterierne via solcellerne i Igbet af dagen.

5.1 Opseetning af marker og forhindringer
Markopseetning udfares fra HMI-panelet pa robotten, mens robotten fysisk flyttes rundt pa marken til hvert
hjgrnepunkt.

9Saerlig opmeaerksomhed skal rettes mod fglgende instruktioner, nar en mark szettes op:

1. Sarg for, at batterierne pa robotten er tilstreekkeligt opladet far igangsaetning (mindst 25,5V).

2. Far hjgrnepunkterne markeres, skal et marknummer vaelges i HMI og tildeles et marknavn. Veelg et
navn, der g@r marken let at identificere, huske og genkende fra andre marker.

3. Alle hjgrnepunkterne skal indsaettes i en og sammenhaendende reekkefglge rundt om hele markens
ydre kant.

4. Hjarnepunkterne markeres ved at bruge den forreste GPS pa robotten. Nar hjgrnepunkterne
markeres, skal robotten placeres, sa den forreste GPS er placeret ved det gnskede hjgrnepunkt, sa
teet p& markens ydre kant som muligt, mens den stadig er inden for enhver plovfure, treeer og andre
forhindringer.

Robotten opretter en sikkerhedszone indenfor de yderste linier mellem de fysiske hjgrnepunkter.
Denne zone bruges til forhjulet, som under drejning, i de fleste tilfaelde, vil lgbe udenfor robottens
arbejdsbredde

Sikkerhedszonens bredde afhaenger af robottens arbejdsbredde, da robotten altid har brug for den
samme plads til at dreje, grundet zero-turn teknologien.

AFor en sikker idriftsaettelse af robotten, foretag et grundigt sikkerhedstjek af robottens gnskede
arbejdsomrade, herunder fglgende punkter:

e Sarg for at ingen offentlige veje eller stier krydser robottens gnskede arbejdsomrade.

e Veer szerligt opmaerksom, nar der idriftsaettes ved siden af offentlige veje. Hold god afstand mellem
vejen og hjgrnepunkterne ved markopsaetningen.

e Sgrg for at holde god afstand til stejle bakker, grgfter og lignende, nar markerne seettes op.
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Nedenfor illustreres et eksempel pa en markopsaetning. Den orange kant symboliserer sikkerhedszonen.
Hjarnepunkterne, der er blevet markeret ved brug af den forreste GPS pa robotten, er hjgrnerne pa
ydersiden af den orange kant.

1 Reference line | 2

Legends
Safety Zone

Corner Points

Headland

Odd Passes

5 4 Even Passes

Nedenstaende tabel opsummerer de ngdvendige trin, for at opsaette en ny mark, inklusive reference til de
tilhgrende HMI-sider.
Trin | Beskrivelse HMI-side
1 Gennemfgr de forberedende opgaver, hvilket inkluderer at leese denne manual | n/a
og at transportere robotten til den gnskede mark.

Det anbefales at transportere robotten rundt pd marken ved brug af en traktor
og markbeslaget eller Vejtransport-platformen.

Nar marken seettes op, er der to regler, brugeren skal falge:

1. Ingen forhindringer ved hjgrnepunkt 1, da dette hjgrne fungerer som
referencepunkt for resten af marken.

2. Afstanden fra hjgrnepunkt 1 og til henholdsvis hjgrnepunkt nummer 2
og det sidste hjgrnepunkt skal veere stor nok til, at hjgrnepunkterne ikke
annullerer hinanden.
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4 5| |4

Til venstre pa illustrationen ovenover resulterer afstanden mellem hjarne 1 og 2
sammen med vinklen i, at de to hjgrner annullerer hinanden og bliver til ét punkt
i den inderste forager. Dette ma ikke ske ved hjgrnepunkt 1, og afstanden skall
derfor gges, eller hjgrnepunkt 1 skal flyttes til en anden position.

2 | HMIs hovedmenu, naviger til side 3 Markopsaetning og tryk pa knappen 3 Mark-
"Markopseetning”. opseatning
Field Setup

Field 13 v test

No. headland rounds 1
Distance between seeds [mm] 180
Pass seeding towards reference point at Odd pass No.
Headland seeding direction Positive

U] (i) =) &l A 3

3 I HMI, veelg “Opret ny mark”. 3.1 Mark-

opseetning 1
(O —TTTE—

Create new field

Add obstacle in field

Hvis muligheden “fortsaet markopsaetning” kommer frem, betyder det, at man er
gaet ud af markopsaetningen, eller at den blev afbrudt, fer marken blev gemt.
Dette er en mulighed for at fortseette denne markopsaetning, men denne
mulighed forsvinder, hvis man veelger at oprette en ny mark.
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4 Veelg et marknummer og indtast et passende navn til marken. Nar det er gjort, 3.1.1 Mark-

fortseet til naeste side ved at bruge pilen i gverste hgjre hjgrne. opseetning 2
o Field Setup 2 @
/|
Field 10 Avd Test Field
Enter new field name Test Field

Hvis det valgte marknummer allerede er optaget, kommer der en
notifikationsbesked frem, og det vil veere muligt at enten overskrive den
eksisterende mark eller annullere, hvorefter det bliver muligt at vaelge et andet
marknummer. Nar et marknavn er blevet indtastet, ga til naeste side ved at
bruge pilen i gverste hgjre hjgrne.

5 Flyt robotten hen til markens fgrste hjgrnepunkt, sa den forreste GPS er 3.1.2 Mark-
placeret ved markens kant. Nar robotten er pa plads, tryk da "Gem opseetning 3
hjgrnepunkt”. Hvis det placerede hjgrnepunkt ikke er pa den gnskede lokation,
kan dette slettes ved at trykke "Undo last corner point”.

[°J Set Corner points
Click to save corner point _ E
Distance from Last corner point K

Angle compared to last corner point

Undo last corner point

Set reference line

Set reference between corner point 1 and actual point above 9

Set reference

Flyt herefter robotten hen til det naeste hjgrnepunkt, som HMI’en forklarer.

Hjgrnepunkt 1 fungerer altid som referencepunkt. Fortsaet opseetningen af
hjgrnepunkter en efter en ved fysisk at flytte robotten til det naeste hjgrnepunkt
og gemme dette ved at trykke "gem hjgrnepunkt”. For hvert gemt hjgrnepunkt
vil tallet til hgjre for gem-knappen teelle en op.

oNélr robotten er placeret ved det gnskede referencepunkt, husk at trykke
"saet reference”. Dette punkt vil, sammen med hjgrnepunkt 1, lave
referencelinjen. Agrene vil altid veere parallelle med referencelinjen.

Nar alle snskede hjgrnepunkter er blevet gemt, fortsaet til nseste side ved at
bruge pilen i gverste hgjre hjgrne (denne kommer farst frem, nar referencen er
blevet sat).
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l'° Field Setup 3 6

N\ J Set Corner points

| Corner point saved | | 4 |
Move on to the next

Distance from last corner point 0.00

Angle compared to last corner point +9.6

Undo last corner point

Set reference line
Set reference between corner point 1 and actual point above

I Reference has been set I I 2 I

Der vises en opsummering af de gemte data for marken. Hvis disse svarer til
forventningerne, trykkes der pa "gem mark” knappen. Hvis ikke, kan der trykkes
pa pilen til venstre for at ga tilbage og eendre opsaetningen.

° Field Setup 4
Field information
No. outer corner points

Reference Point
No obstacles

Herefter vises "Gem forhindringer”, som giver brugeren mulighed for at
registrere omrader/forhindringer indenfor markarealet, hvor robotten ikke
kan/ma kare, som f. eks et vandhul eller et trae. For opsaetning af forhindringer
folg venligst trin 7.

° Field Setup 4 o
Field information

No. outer corner points -
Reference Point 2
No obstacles 0

Savpd

Field obstaclkes
If obstacles is desired, use the button below

or go to next page

stacles

Pilen til hgjre fgrer brugeren videre til siden for markopsaetning.

3.1.3 Mark-
opseetning 4
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7 Hvis der forefindes forhindringer pd marken, falges processen nedenfor. 3.14
Flyt robotten til det farste hjgrnepunkt ved den farste forhindring og tryk "start Forhindringer
opseetning”.

° Obstacles Setup o

Distance from last corner point 0.00
Angle compared to last corner point -95.2

One obstacle must be completed with all corner points, before selecting
and mowing to the next obstacle. All obstacles must be inside the field!

Nar front-GPS’en pa robotten er oven pa det gnskede farste hjarnepunkt,
trykkes der "Gem hjegrnepunkt”.

oDer kreeves minimum 3 hjgrnepunkter for hver forhindring. Det skal her
sikres, at den enkelte forhindring er afsluttet, far der opseettes hjgrnepunkter i
den efterfglgende forhindring.

Obstacles Setup

| Current obstacle

T )

Distance from last corner point 4,95
Angle compared to last corner point -39.1

One obstacle must be completed with all corner points, before selecting
and mowving to the next obstacle. All obstacles must be inside the field!

Undo current obstacle

Hvis det gnskes at fortryde et hjgrnepunkt, kan der trykkes pa "Fortryd sidste
hjernepunkt’. Dette sletter det sidst gemte hjgrnepunkt og nummeret, der
indikerer antal gemte hjgrnepunkter, vil teelle 1 ned.

Denne funktion kan anvendes til at slette alle hjgrnepunkter for en forhindring
hvis ngdvendigt.
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Obstacles Setup o
d

Distance from last corner point 2.56

| Current obstacle

Angle compared to last corner point +2.6

One obstacle must be completed with all corner points, before selecting
and moving to the next obstacle. All obstacles must be inside the field!

(i) £l A 3

Nar alle hjgrnepunkter for en forhindring er gemt, kan der enten trykkes “naeste
forhindring”, hvis der gnskes at tilfgje yderligere forhindringer, eller pa pilen til
hgjre, hvis man gnsker at afslutte opsaetningen af forhindringer. Hvis der ved
en fejl trykkes pa "neeste forhindring”, kan man trykke pa “fortryd forhindring”,
hvorved pilen til hgjre igen vises.

Ved tryk pa pilen til hgjre fgres man til opsummering for de gemte data for
marken. Her vil der nu ogsa fremga antallet af gemte forhindringer. Hvis data er
korrekt, trykkes der "gem mark”.

Field information

No. outer corner points
Reference Point
No obstacles

Hvis markopsaetningen er fuldfart, trykkes der pa pilen til hgjre og brugeren
ledes til siden “3.1.3 markopsaetning 4”. For yderligere information se den
naeste sektion.

© DO

No. outer corner points
Reference Point 2
No obstacles

Field obstacles

If obstacles is desired, use the button below
or go to next page

Set obstacles
o

32



FARMDRQ)ID Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

Trin Beskrivelse HMI-side

8 Nu hvor marken er sat op, skal brugeren validere eller justere 3.3 Mark-
markindstilligerne. Dette gares pa side 3.3 Markindstillinger som illustreret indstillinger
nedenfor.

T ——

No. headland
-
Distance between seeds [mm)] 180

Sowing pattern Diamond

Feld settings advanced

3.3

a) No. Headland: Der veelges her, hvor mange omgange af forager
robotten skal bearbejde. Hver forager vil have en bredde svarende til
den konfigurerede arbejdsbredde af robotten. Det vil sige med en
arbejdsbredde pa 3 meter og 3 foragre vil den totale bredde pa
forageren veere 9 meter.

b) Seed valve: Seettes denne til ON, foretages praecisions-saning, hvor
fraventilen anvendes, og marken dermed sas i portioner (fra 1 til flere
fra per portion). Med denne i OFF-indstillingen vil marken sas i linje-
saning og dermed uden praecisions-saning.

c) Distance between seeds [mm]: | denne indstilling indtastes den
gnskede afstand imellem frgportioner, malt i millimeter.

d) Sowing pattern: Heri veelges det gnskede samgnster. Dette kan
opseettes til et diamant- eller linje-mgnster.

Nar indstillingerne i denne menu er valideret som gnsket af brugeren, kan der
enten trykkes pa checkmark-ikonet i gverste hgjre hjgrne eller "Field settings
advanced”, hvis der skal laves yderligere justeringer til markens opsaetning.

Pass No. at direction from1to 4 Even No @ Odd No
Headland seeding direction e positive @ ) Negative
Safety zone [m] 1.200

Seeding overlap
Weeding overlap @

Dead bed

a. Pass no. at direction from 1 to “Reference”: Denne indstilling anvendes
til at bestemme, hvorvidt robotten skal bearbejde de lige eller ulige agre
i forhold til retningen af referencelinjen. Det valgte referencepunkt vil p&
denne side kunne ses, hvor der i dette eksempel vises punkt 4.
Hvis "0Odd no.” veelges, vil robotten bearbejde linje 1, 3, 5, 7... nar den
karer i retningen fra hjgrnepunkt 1 imod referencepunktet.

33



FARMDRQ)ID Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

Trin Beskrivelse HMI-side

Hvis "Even no.” veelges, vil robotten bearbejde linje 2, 4, 6, 8... nar den
karer i retningen fra hjgrnepunkt 1 imod referencepunktet.

b. Headland seeding direction: Hvis der i denne indstilling anvendes
“Positive”, vil robotten i forageren bearbejde linjerne i hjgrnepunkts-
reekkefglgen 1 imod 2, 3, 4....

Hvis der derimod veelges “Negative”, vil robotten bearbejde forageren
fra hjgrnepunkt 1 til det sidst indstillede hjgrnepunkt, dermed 1, ... 4, 3,
2, 1.

c. Safety zone (m): Denne veerdi udregnes automatisk fra robot til robot,
givet den indstillede arbejdsbredde. Det er her FarmDroids anbefaling
aldrig at aendre i denne.

d. Seeding overlap: Hvornar end en robot gar fra forager til ager eller ager
til forager, vil et lille areal i starten eller slutningen af ageren veere
ubehandlet, eller et areal af forageren dobbeltbehandlet (afhsengig af
indstillingen af denne). Nar denne indstilles til ON, vil hele agerens
areal blive bearbejdet, og nar denne indstilles til OFF, vil en lille sektion
veere udeladt fra robottens bearbejdelse. Dette uddybes yderligere i
nedenstaende sektion.

e. Weeding overlap: Preemissen for ovenstadende indstilling geelder ogsa i
rensning og dermed med denne stilling til "ON” vil hele agerens lsengde
renses, og med "OFF” vil en lille del af arealet forblive ubehandlet.

Nedenstaende illustrationer uddyber pa effekten ved disse indstillinger.

Billede 1 refererer til et scenarie, hvori begge funktioner indstilles til “OFF”. Nar
et hjgrne af robottens arbejdsbredde kommer i kontakt med forageren, vil den
lzfte udstyret og stoppe dens arbejde. Pa denne made vil den rade sektion
hverken sas eller renses. Den rgde sektion vil derfor std uden afgrgder med
ukrudt.

Billede 2 refererer til et scenarie, hvor begge funktioner er indstillet til "ON”. |
dette scenarie vil robotten bade sa og rense, indtil dens fulde arbejdsbredde er
indenfor foragerens omrade. Der vil derfor i dette scenarie blive sdet og renset
korrekt i ageren (det grenne omrade), men i det bla omrade vil der blive saet og
renset dobbelt, hvilket typisk vil resultere i et tab af afgrader i forageren, men
med minimal vaekst af ukrudt.
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B -

Billede 3 refererer til et eksempel, hvor seeding overlap er indstillet til ON og
weeding overlap er indstillet til OFF. Her vil der sas korrekt i det lille felt i
ageren, men sas dobbelt i det bla felt i forageren. Her vil der veere vaekst af
ukrudt i ageren (det lilla felt), mens det dobbelt-sdede felt (bl&) vil blive renset
vaek, dog med normal veekst af afgrader.

Billede 4 refererer til et scenarie, hvor seeding overlap er indstillet til OFF og
weeding overlap er indstillet til ON. | dette scenarie vil alle afgrader i det gule
felt fiernes, imens veekst af ukrudt i hele omradet holdes til et minimum.

Brugeren kan herfra fortseette til Dead bed indstillinger med tryk p& knappen
“Dead bed”

35



K[
Brugervejledning, FD20 v2.4 FARMDRQ)ID Version 2.4.0 — December 2022

Trin Beskrivelse HMI-side

9 Nar de avancerede markindstillinger er valideret, kan brugeren videreindstille 3.3.1 Dead bed
sine Dead bed indstillinger pa knappen "Dead Bed”. Denne funktion tillader
brugeren at indtaste et agernummer, hvor en sektion pa den definerede bredde
efter ageren ikke bearbejdes. Hvis det samme nummer her indtastes to gange,
vil sektionen efter ageren fordobles i bredde.

(X)

Dead bed
Dead bed width [m] [ o.500]

e poss o (15) 0] (0] () () =) (= )

Dead bed

999=disabled

a) Dead bed: Herved kan Dead bed funktionen slas fra og til med hhv.
OFF/ON

b) Dead bed width [m]: Heri kan den gnskede bredde pa Dead bed
sektionen indtastes, malt i meter.

c) Enter pass No. before dead bed (999=disabled): Heri kan der indtastes
det gnskede agernummer, hvorefter den ekskluderede sektion skal
forekomme. Hvis der ikke gnskes et dead bed, skal alle kolonner
indstilles til "999”. Det vil ikke aendre pa opsaetningen, hvilken kolonne
der indtastes et agernummer i.

Nar indstillingerne her er valideret, kan brugeren fortsaette ved tryk pa
checkmark i gverste hgjre hjgrne og derved gemme indstillingerne.

Herfra er markopseetningen faerdiggjort.

Hvis brugeren vil revidere disse indstillinger, kan dette gares fra side 3, ved
tryk pa "Field settings”

Field Setup

No. headland rounds 1
Distance between seeds [mm)] 180
Pass seeding towards reference point at Odd pass No.
Headland seeding direction Positive
U] i = &L VAN 3

0Det er her vigtigt, at der ikke aendres i indstillingerne under eller efter
saning. Enhver aendring i disse indstillinger vil geelde pa tveers af hele
marken og kan derfor resultere i, at afgrgder renses veek.
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Hvis det gnskes at opseette forhindringer i marken efter en mark et blevet
feerdiggjort, kan dette geres pa side 3, ved at trykke pa knappen "Field setup”.

Field Setup
Field 13 v test

No. headland rounds 1
Distance between seeds [mm)] 180
Pass seeding towards reference point at Odd pass No.
Headland seeding direction Positive

U © N

Tryk her pa "Add obstacle in field”.

(O T TR

Add obstacle in field

Herfra vil processen forega pa samme made som naevnt i trin 7.

Efter at forhindringen er opsat, kan brugeren slette den senest opsatte
forhindring ved tryk pa "Erase last obstacle”.

T T

Add obstacle in field Erase last obstacle

Dette valideres efterfalgende ved tryk pa knappen "Erase last obstacle”.
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O T

Erase last obstacle
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5.2 Skifte mellem eksisterende marker
Hvis robotten bruges pa mere end én mark, skal den aktuelle mark veelges i HMI, nar robotten er blevet
fysisk flyttet, far hgjt automatiseret drift seettes i gang.

Den aktuelle mark veelges i HMI pa side: 3 Markopsaetning ved at bruge rullemenuen i toppen af skaermen.

Field Setup

No. headland rounds 1
Distance between seeds [mm] 180
Pass seeding towards reference point at 0Odd pass No.
Headland seeding direction Positive

Nar den aktuelle mark er blevet valgt, vil markens navn komme frem i tekstfeltet til venstre for rullemenuen.
Derudover vil udvalgte markindstillinger blive vist.

0 Nar en mark er blevet indstillet i en robot ved anvendelse af en specifik basestation, skal denne
specifikke basestation bruges til denne specifikke mark gennem hele saesonen fra saning indtil afslutningen
af rensningen. Hvis robotten tilsluttes en anden basestation, rykkes det virtuelle referencepunkt betydeligt,
og afgrgderne risikerer at blive renset vaek. For mere information, se: FarmDroid Basestation-
Brugermanual.

Det kraever administrator-adgang at flytte kommunikations-tunnelen mellem robotten og en basestation til en
anden basestation, derfor skal dette ggres af en distributgr.
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6 Daglig drift

Den daglige betjening foregar enten via betjeningspanelet pa robotten eller ved at bruge
fiernbetjeningsmulighederne. Der er to forskellige driftsformer, manuel og hgj automatiseret drift. Der kan
kun skiftes mellem disse driftsformer fra robottens HMI, og af sikkerhedsarsager kraeves der et operatgr-
password for at skifte mellem driftsformerne. Passwordet er aktivt i 1 minut efter indtastning, og efter
leengere tid skal passwordet indtastes igen. Driftsformerne forklares yderligere herunder.

6.1 Manuel drift
Den manuelle driftsfunktion benyttes primeert til at flytte robotten rundt pa garden, inde pa marken eller til at
placere robotten ved en specifik gnsket startlokation.

0Den manuelle drift kreever ikke GPS- eller dataforbindelse men kun, at sikkerhedsfunktionerne er fuldt
funktionsdygtige.

Ved manuel drift er det muligt at styre robotten via joysticket p& betjeningspanelet. Farten kan szettes til lav
eller hgj ved at vaelge henholdsvis Skildpadde og Hare pa HMI siden, 1. hjem. Andre af robottens vaerktgjer
kan ogsa styres fra HMI’en pa betjeningspanelet.

Den manuelle driftsfunktion benyttes ligeledes i forbindelse med service og fejlfinding pa maskinen, da man
her har mulighed for at afpreve maskinens komponenter individuelt.

Asfarg altid for at frakoble begge stramkilder, far nogen former for arbejde pa robotten igangsaettes.

6.2 Hgjt automatiseret drift

Den hgijt automatiserede driftsfunktion er den primaere driftsfunktion, der anvendes. Nar denne funktion er
valgt, er det kun muligt at starte og stoppe robotten enten via betjeningspanelet eller via FarmDroid Bruger-
applikationen. Det er ikke muligt at betjene andre maskindele under hgj automatiseret drift. Det er dog muligt
at fa vist informationer, f.eks. pa HMI-side 2. Information, hvor de mest relevante driftsdata findes.

ADer ma ikke foretages mekaniske justeringer eller anden indgriben p& maskinen under hgj
automatiseret drift. Maskinen skal altid stoppes, manuel drift veelges og robotten ggres sikker, inden
mekanisk arbejde pabegyndes.

Den automatiserede driftstilstand bestar af 4 under-statusser, som er tydeligt angivet med farve pa HMI’en:

Robotten arbejder i hgjt automatiseret tilstand, eks. bevaeger sig rundt og
udfgrer arbejde.

Robotten er i hgjt automatiseret driftstilstand, men arbejdet er blevet
midlertidigt suspenderet. Dette kan vaere pa grund af enten lavt batteri eller
manglende GPS-RTK-signal. Nar batterierne er tilstraekkeligt opladet af
solcellerne, og/eller GPS-RTK-signalet er tilgeengeligt, giver robotten et
akustisk signal og pdbegynder arbejdet.

Hgjt automatiseret driftstilstand er blevet valgt fra HMI’en, men brugeren har
ikke givet robotten et startsignal fra HMI'en eller FarmDroid Bruger-
applikationen.

En fejl er opstaet under Hgjt automatiseret driftstilstand, hvilket har stoppet
robotten. En fejl kunne veere en aktivering af sikkerhedssystemet, en
procesveerdi, der har ndet en praedefineret greense, en system- eller
komponentfejl. Der kraeves en aktiv handling fra brugeren for at genoptage
arbejdet.

AFQH der skiftes til Hgjt automatiseret driftstilstand, bar brugeren inspicere robotten mekanisk for at sikre,
at sikkerhedssystemet er fuldt funktionsdygtigt.
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6.3 Fjernovervagning og -styring

Nar robotten er sat i Hgjt automatiseret driftstilstand, er det muligt at betjene robotten via FarmDroid App.
Fra applikationen kan man se status pa det igangvaerende arbejde samt enkelte betjeninger af robotten,
sasom “Start” eller "Stop”. En forudseetning for den simple fjernstyring er, at brugeren aktivt og fysisk har sat
robotten i Hgjt automatiseret driftstilstand.

0 Det er ikke muligt at skifte mellem Manuel og Hgjt automatiseret driftstilstand gennem FarmDroid App.
Af sikkerhedsarsager kan dette kun gagres lokalt pa robottens betjeningspanel.

6.4 Overbelastningsbeskyttelse af robottens fremdriftssystem

Robottens fremdriftssystem er beskyttet mod overbelastning. | tilfeelde af unormalt hgj belastning vil robotten
gradvist reducere hastigheden ned til 350m/t, hvis det er ngdvendigt, og dermed begraense belastningen til
et acceptabelt niveau. Robotten vil automatisk gge hastigheden, nar belastningen falder. Nar funktionen er
aktiv, vises den pa startskeermen pa HMI'en.

Forholdene pa marken som fugt, sten og skraninger vil pavirke belastningen af fremdriftssystemet.
Skraninger og iszer sidehaeldning vil gge belastningen i forhold til flade omrader. Sidehzeldning vil forarsage
en ujaevn lastfordeling mellem venstre og hgjre side. For at reducere denne belastning, reduceres
hastigheden automatisk og midlertidigt, indtil belastningen igen er acceptabel.

9 For at undgéa overbelastning af fremdriftssystemet, er det vigtigt, at brugeren sikrer anvendelse indenfor
de tekniske specifikationer i forhold til haeldning og veegt.

6.5 Auto belastningsstyring

Hvis en hgj belastning fortsaetter pa trods af, at overbelastningsbeskyttelsen har reduceret hastigheden, og
Auto belastningsstyringen er teendt, vil Auto belastningsstyring midlertidigt reducere kraften pa vognene og
jordveerktgj ved at haeve liften gradvist, indtil belastningen er p& et acceptabelt niveau. Hvis belastningen
fortsaetter med at stige, stopper robotten og sender en alarm.

Auto belastningsstyring-funktionen aktiveres kun, hvis robothastigheden er blevet reduceret til 350 m/t af
overbelastningsbeskyttelsen, og belastningen fortsat er for hgj. Nar belastningen falder, vil liften igen pafare
kraften pa vognene til det foruddefinerede niveau, og fremdriftshastigheden vil stige mod det foruddefinerede
niveau.

Hvis Auto belastningsstyringen er deaktiveret, vil robotten stoppe og sende en alarmbesked, hvis
belastningen forbliver for hgj, efter at fremdriftshastigheden er reduceret til 350 m/t.

Auto belastningsstyringen kan aktiveres/deaktiveres pad HMI side: 4.1.3 Kgrselsindstillinger

6.6 Batteriskift og ladning
Robotten er udstyret med to stk. 24Volt, 120Ah, Lithiumbatterier. Batterierne er tilsluttet robotten med
stikforbindelser.

Under normale forhold vil solcellernes overskudsproduktion i lgbet af dagtimerne blive brugt til at lade
batterierne op. Afhaengigt af vejrforholdene og arstiden kan opladeniveauet variere.

Det er muligt at forleenge driftstiden ved at udskifte batterierne pa robotten, nar der ikke er mere kapacitet
pa, f. eks efter en periode med overskyet vejr. Hvis batterierne lades op med eksternt udstyr, skal fglgende
instruktioner fglges:
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Afbryd robottens stramforsyning ved at fglge fire-trins-instruktionen herunder.

Batterierne ma maksimalt lades op ved 50A og 28,8V og kun med en egnet oplader til Lithium-
batteriteknologi.

Begge batterier skal lades op til samme niveau, inden for 100mV, for at undga hgje og skadende
cirkulationsstrgsmme, efter batterierne genforbindes.

Af denne arsag er det klart anbefalet at lade batterierne op parallelt.

0Det er meget vigtigt at afbryde for stramforsyningen til robotten, INDEN batterierne afmonteres, da der
ellers kan forekomme farlige bergringsspaendinger i systemet fra solpanelerne. Strgmforsyningen skal slas
fra i folgende reekkefalge.

Folg proceduren nedenfor ved batteriskift (1 til 4):

agrODE

Afbryd stramforsyningen til solcellerne.

Afbryd stramforsyningen til styretavle p& hovedafbryderen [3] pa venstre side af styretavlen.

Fjern batteriafdeekningen for at g@re batterierne tilgeengelige.

Fjern batterierne [4] et ad gangen ved at traekke stikforbindelserne af.

Nar batterierne monteres og seettes til stramforsyningen igen, falg da proceduren i modsat
reekkefalge (4 til 1). For at teende robotten efter afbrydelsen, tryk pa stopknappen pa
betjeningspanelet og hold den nede i cirka 15 sekunder, indtil HMI’en taender. Stopknappen lyser,
nar der trykkes pa den.

Se billedet med en henvisning herunder.

1
2

Lastadskiller for solcelle-sektion <} | Stopknap pa betjeningspanel

Hovedafbryder “=| Batterier med batteristik
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ABatterierne vejer 26 kg pr. stk. Sgrg derfor for at anvende egnet lgfteudstyr ved demontering og/eller
transport af batterierne, sa personskader undgas.
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6.7 Saningsindstillinger
| dette afsnit er de grundlaeggende ngdvendige justeringer beskrevet i forbindelse med saning. For mere
detaljeret vejledning henvises du venligst til FarmDroid Brugervejledninger.

0Vaer seerligt opmaerksom med justeringer bade under saning og rensning, og efterlad ikke robotten
under hgj automatisk drift, far det er sikret, at den karer som gnsket.

| skemaet nedenfor er en oversigt over indstillingsmuligheder i forbindelse med saning.

Justeringsmulighed Mek. Elek. Note

Hgjde pa veerktgjsbomme Veerktgjsbommene kan justeres i forskellige hgjder.
Hgjden kan veere ngdvendig at eendre, hvis der f.eks.
kares i bed eller for specifikke afgrader.

oVaer meget opmaerksom pa, at det ogsa kraever
opsaetning via HMI'en, hvis der eendres pa
veerktgjsbommenes hgjde.

Pa HMlI-side 4.1.9 Lift-indstillinger, skal det anvendte
monteringshul, talt fra toppen af beslaget, indtastes. Hvis
indstillingerne i HMI’en ikke indstilles korrekt, kan det
resultere i signifikante afvigelser i frg-lokationen mellem
agrene, hvilket potentielt kan ggre det umuligt at rense i
begge retninger.

oDen mekaniske hgjde pa veerktgjshommen bar ikke
justeres i seesonen, fra saning pabegyndes indtil
rensning er afsluttet.

Reekkeafstand Reekkeafstanden kan justeres ved at rykke de

individuelle vogne efter behov.

Der er opmaerkning pa rammerne for henholdsvis
450mm (225mm vognafstand) og 500mm (250mm
vognafstand) reekkeafstand.

Sgrg altid for at kontrollere, at bade aktive og passive
vogne sidder i gnsket position og er fastspaendte.

0Vaer meget opmaerksom pa, at det kraever
opsaetning via HMI'en, hvis der eendres pa
reekkeafstanden og dermed arbejdsbredden for
maskinen. Arbejdsbredden angives pa side 4.1.3
Fremdrifts- og karselsindstillinger.

Sadybde Sadybden justeres direkte p& vognen ved at lgsne 8mm
bolten og justere sd-armen op og ned. Der er indgraveret
i skala samt hakker i stalet, der angiver sadybden i
millimeter/centimeter.

Rulleskaer hgjde i forhold til Rulleskeerene kan justeres i forhold til sskeeret ved at
saskeer lgsne de to 8mm mgatrikker, der holder
justeringsbeslaget mellem rulleskeerene. Hgjden kan
justeres i forhold til de udskarede hakker i
justeringsbeslaget.
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Justeringsmulighed
Skrabebredde og -dybde
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Note
Skrabebredden justeres ved at lgsne de to 6mm
meatrikker p& armen.

Dybden justeres ved at lgsne 8mm bolten og justere
armen op og ned.

Sahjulsvinkel

Sahjulets vinkel kan indstilles ved at Igsne
elektronikboksen og vippe hele arrangementet til gnsket
position.

Afhzengigt af fratypen og om det gnskes at sa frgene
enkeltvis eller i klynger kan det veere, at vinklen skal
justeres.

Vogntryk pa jorden

Vogntrykket kan justeres via HMI-siden 4.1.9 Lift-
indstillinger.

0% er fuldt opspeendt fieder og dermed det stgrst mulige
jordtryk. Vaegtfordelingen mellem for- og baghijul
afhaenger af vognens fjederkonfiguration.

Vaegtfordeling pa vogn for/bag

Veaegtfordelingen pa vognene justeres ved at justere
fiederen mellem de forskellige huller forrest pa vognen
og pa armen, der holder fiederen.

Veelges et hul langt nede pa vognen, lzegges der mere
veegt pa bagenden, og jo laengere fiederen flyttes op,
desto mere vaegt vil der flyttes over pa vognens forreste
hjul.

Fjederen kan ogsa justeres pa traek-armen. Jo leengere
nede fijederen er placeret, desto hgjere bliver trykket pa
det forreste hjul, mens trykket p& baghjulet forbliver
nogenlunde det samme, kun afthaengigt af fiederens
placering i vognhullerne.

Tilladte frafej|

Den tilladte frafejl-greense kan indstilles i HMI'en.
Indstillingerne kan findes pa to sider:

2.1 Veerktgjsinformation — Nar robotten er i
saningstilstand

4.1.2.0 Saningsveerktgjs-indstillinger

Den indstillede veerdi repraesenterer antal tilladte fejl for
de sidste 100 registreringer.

Freafstand og saretning

P& side 3.3 Afslut mark- og sdopsaeetning kan
freafstand, saretning og forager indstilles. Siden tilgas
fra Fejl! Henvisningskilde ikke fundet..
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6.8 Omskiftning mellem saning og rensning

Efter fuldfgrt saning skal der foretages justeringer pa robotten for at skifte fra sa- til rensefunktion. Dette
geres ud fra tabellen nedenunder, og det anbefales at fglge raekkefglgen i tabellen. For mere udfarlig
vejledning, se venligst FarmDroids brugervejledninger

Aktivitet Mek. Elek.
Tam frgbeholdere Lasn de to klemmer pa frgbeholderen og bloker fra-

udlgbet med en hand, mens frgbeholderen lgftes af.

Tam fratragten ved at fijerne tragten eller ved at bruge
automatisk-tgm-funktionen pa HMI-side 4.1.2.0
Saningsveerktgjs-indstillinger

Montere taetningsdeeksel ved
tragten

Fjern tragten og genmontér den sammen med
teetningsdeekslet. Pakningen pé teetningsdaekslet skal
vendes ind mod bagpladen. Deekslet beskytter sémotor
og fraventil mod stav, fugt og vandindtraengen.

Sluk saningsfunktionen og teend rensningsfunktionen
via 4.1.2 Veerktgjsindstillinger.

Deaktiver frg og aktivering af
rensning

Rensningsindstillinger udfares i undermenuen 4.1.2.1
Basis Renseveerktgjs-indstillinger.

Husk at aktivere eller deaktivere i-reekke-rensning.

Bolten, der holder sdudstyret i den gnskede dybde,
lgsnes, og hele armen flyttes op i hvileposition.

Flyt sdarmene til holdestilling

Pa alle aktive raekker, fiern jordskraberne ved at lgsne
de to metrikker pa det horisontale beslag. Vend
stgttebeslaget rundt, sa den horisontale del er i
hjulsporet fra vognen. Installér rensetraden i den
gnskede position.

Udskift jordskrabere med
rensetrad

Flyt veerktgjssektion til
rensningsposition

Lasn de fire M8-matrikker for de to rarbgijler pa hver
veerktgjssektion. Ryk veerktgjssektionen til den korrekte
markering pa stellet. Bemaerk: Brug 450 eller 500mm
"WEED”-markeringen afhaengigt af reekkeafstanden.

225mm raekkeafstand = 450mm markering
250mm raekkeafstand = 500mm markering

Montér et ekstra szet rensetrade pa den ydre venstre
vogn. Dette er ngdvendigt for, at wirerne kan deekke
hele jordoverfladen mellem agrene.

Montér et ekstra seet
rensetrade pa den ydre
venstre vogn

Installér det ekstra seet rensetrade pa den venstre side
af vognen.

Juster rensetradene Juster rensetradene til den gnskede dybde og juster

dem sideleens for at opna den gnskede jorddaekning.

Bemaerk: Husk at justere rensetrddene mellem
blindrensning, hvor hele overfladen deekkes, og raekke-
rensning, hvor wirerne kun skal deekke jordoverfladen
mellem raekkerne.
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6.9 Renseindstillinger
| dette afsnit er de ngdvendige og relevante justeringer beskrevet i forbindelse med rensning.

Veer seerligt opmeerksom med justeringer bade under saning og rensning og efterlad ikke robotten
under automatisk drift, far det er sikret, at den kagrer som gnsket.

| skemaet nedenfor er en oversigt over indstillingsmuligheder i forbindelse med rensning.

Note

Veerktgjsbommene kan justeres i forskellige hgjder.
Hgjden kan veere ngdvendig at eendre, hvis der f.eks.
kares i bed eller for specifikke afgrader.

Justeringsmulighed
Hgjde pa veerktgjsbomme

0Vaer meget opmaerksom pa, at det ogsa kraever
opseetning via HMI’en, hvis der eendres pa
veerktgjsbommenes hgijde.

Pa HMlI-side 4.1.9 Lift-indstillinger, skal det anvendte
monteringshul, talt fra toppen af beslaget, indtastes. Hvis
indstillingerne i HMI’en ikke indstilles korrekt, kan det
resultere i signifikante afvigelser i frglokationen mellem
agrene, hvilket potentielt kan ggre det umuligt at rense i
begge retninger.

oDen mekaniske hgjde pa veerktajsbommen bgr ikke
justeres i seesonen, fra saning pabegyndes indtil rensning
er afsluttet.

Rensearmenes ude-af-raekke- Justering af rensearmenes position, nar de karer ude-af-
position reekke. Skalaen gar fra 0-100%, hvor 0% repraesenterer
rensearmene, der er fuldt ude af raekkerne.

Justeringer laves i menu 4.1.2.1 Basis
Renseveerktgjsindstillinger

Rensearmenes i-reekke- Justering af rensearmenes position nar de karer i-reekke.
position Skalaen gar fra 0-100%, hvor 100% repraesenterer
rensearmene, der er fuldt inde i reekke.

Justeringer laves i menu 4.1.2.1 Basis
Renseveerktgjsindstillinger

Venligst referér til FarmDroid Guidelines for yderligere

information.
Ikke-rense-afstand foran Justering af afstanden far afgrgder i mm, hvor der ikke
afgrader renses.

Justeringer laves i menu 4.1.2.1 Basis
Renseveerktgjsindstillinger

Venligst referér til FarmDroid Guidelines for yderligere

information.
Ikke-rense-afstand bagved Justering af afstanden efter afgrgder i mm, der ikke
afgrader renses.

Justeringer laves i menu 4.1.2.1 Basis
Renseveerktgjsindstillinger

Venligst referér til FarmDroid Guidelines for yderligere
information.
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Justeringsmulighed
Hastighed pa rensearm
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Note
Indstilling af rensearmens hastighed kan justeres i 5 trin
fra minimum til maksimum.

Denne indstilling kan hjeelpe til at reducere
jordbeveaegelsen omkring afgrgden.

Dybde pa renseskeeret

Renseskaerets dybde kan justeres ved at lgsne de to M6
matrikker, der holder skeeret fast pa armen. Herefter
skubber man skeeret til den gnskede dybde.

Den valgte rensedybde kan afleeses pa skalaen pa
renseskeerets bagside.

Dybde pa rensetrade

Rensetrddenes dybde kan justeres ved at lasne M8-
metrikken, der holder armen til rensetrdden. Herefter kan
traden justeres til den gnskede dybde.

Den valgte rensedybde kan aflaeses pa skalaen pa siden
af armen over vognen.

Justering af rensebands
bredde

Rensetrddens afstand til planterne (sideleens) kan justeres
ved at lgsne de to M6 mgtrikker, der fastspsender
rensetradens holder. Herefter kan holderen inkl.
rensetraden forskydes sideleens til den gnskede position.

Vogntryk pa jorden

Vogntrykket kan justeres via HMI-siden 4.1.9 Lift-
indstillinger.

0% er fuldt opspaendt fijeder og dermed det starst mulige
jordtryk. Veegtfordelingen mellem for- og baghjul
afhaenger af vognens fjederkonfiguration.

Veegtfordeling pa vogn for/bag

Veaegtfordelingen pa vognene justeres ved at justere
fiederen mellem de forskellige huller forrest pa vognen og
pa armen, der holder fiederen.

Veelges et hul langt nede pa vognen, laegges der mere
veegt pa bagenden, og jo laengere fiederen flyttes op,
desto mere veegt vil der flyttes over pa vognens forreste
hjul.

Fjederen kan ogsa justeres pa treekarmen. Jo leengere
nede fiederen er placeret, desto hgjere bliver trykket pa
det forreste hjul, mens trykket p& baghjulet forbliver
nogenlunde det samme, kun afhaengigt af fiederens
placering i vognhullerne.

Rense overlap

Denne indstilling gar det muligt at forskyde bade
saenkningspunktet ved opstart i ageren samt haevepunktet
ved afslutning af ageren. Dette gar det muligt helt praecist
at justere overlappet mellem arbejdet i agre og foragre, for
saledes at optimere det gnskede rensemgnster
herimellem.
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6.10 Genstart efter utilsigtet stop
Hvis, af den ene eller anden grund, en alarmgraense nas, stopper robotten og underretter brugeren, hvis
denne funktion er slaet til. Af sikkerhedsmaessige arsager er det ikke muligt at nulstille sikkerhedssystemet
pa afstand, s& hvis sikkerhedswiren eller et ngdstop er blevet aktiveret, skal brugeren manuelt genstarte
sikkerhedssystemet ude ved robotten, hvorefter robotten kan genstartes.

FARMDRGID
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Hvis stoppet skyldes en veerktgjsrelateret alarm, f.eks. hvis en graense er naet, sa kan alarmen nulstilles pa
afstand, og robotten kan genstarte. Hvis der er en reel fejl, stopper robotten, nér graensen nas igen. Hvis en
fejl opstér to eller flere gange, skal brugeren udfare en fysisk afhjaelpning.

Pa HMIl’en kan brugeren finde oplysninger om alarmerne pa siderne 1. Hjem, eller 5. Aktivitetsoversigt og

5.1 Aktivitetshistorik.

oBrugeren skal aktivt evaluere alarmerne, fgr de nulstilles, og driften genoptages.

Hvis der er en fysisk eller elektrisk fejl pa robotten, skal fejlen rettes, fer robotten genstartes i Hgit
automatiseret driftstilstand. For hjaelp til fejlfinding, se sektion 11 Fejlfinding.

6.11 Fabriksindstillinger og back-up

| HMI’en er det muligt at gendanne fabriksindstillingerne for essentielle parametre. Fglgende sider indeholder
en gendannelsesfunktion, der relaterer sig til de specifikke indstillinger pa siden:

e 4.1.2.1 Basis Renseveerktgjsindstillinger

Markopseetning og essentielle data sikkerhedskopieres til en FarmDroid-server, hver gang disse gemmes.
Hvis essentielle data mistes eller slettes i robotten, kan dette i de fleste tilfaelde genskabes af FarmDroids

Care team.

Herunder er relevante standart fabriksindstillinger for mekaniske komponenter pa robot og veerktg;j:

Vognafstand

Veerktgjssektion -

Séaning

Veerktgjssektion -
Rensning

Baghjulsafstand

Arbejdsbredde

25cm 500mm 500mm 196cm, hvilket er det | 3m*
"SOW”-markering "WEED”-markering | yderste hul

22,5cm 450mm 450mm 176¢cm, hvilket er det | 2,7m*
"SOW”-markering "WEED”-markering | midterste hul

*Denne indstilling indtastes pa side 4.1.3 — Fremdrifts- og karselsindstillinger.

Venligst konsultér med din lokale distributer i tilfeelde af specielle opsaetninger.
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7 Transport
Robotten kan flyttes mellem marker eller til og fra garden med en af to forskellige transportlgsninger fra
FarmDroid: Markbeslaget og Vejtransport-platformen.

Hvis brugeren skal transportere robotten pa offentlige veje, skal Vejtransport-platformen bruges, da brug af
denne lever op til bredde-, fikserings- og lyskrav. Alternativt kan brugeren benytte en egnet og lovlig vogn.

7.1 Markbeslag
Robotten kan transporteres med en traktor ved hjeelp af det inkluderede Markbeslag, der kan monteres pa
en traktors 3-punkts-ophaeng Kat. 2 eller 3.

AVaer opmaerksom pé, at Markbeslaget udelukkende ma bruges til transportbrug pa private omrader og
ikke péa offentlige veje.

Karsel med robotten skal foregd i et meget stille og roligt tempo, og forholdene skal tages i betragtning.
Robotten er hverken bygget til eller teenkt at skulle fungere som et konventionelt veerktgj til traktorer, og
derfor kan den ikke holde til kraftige pavirkninger fra traktoren under transport.

Markbeslaget monteres i 3-punkts-ophaenget, som pa normalt traktorudstyr. Transportbeslaget skal veere
plant, nar det tager fat i robotten, sa sgrg for at justere det gverste lift-punkt, far robotten lgftes.

Veer seerligt opmeerksom, nar der bakkes for at samle robotten op. Markbeslagets to arme skal flugte med
Izftepunkterne pa robotten. Bak forsigtigt, indtil der opstar kontakt mellem transportbeslaget og robotten
(skab forsigtigt kontakt med robottens fastggrelsespunkter). Se venligst illustrationerne nedenunder.

Nar transportbeslaget rgrer |gftepunkterne pa robotten, laft da forsigtigt transportbeslaget, indtil der skabes
positiv kontakt mellem transportbeslaget og robottens Igftepunkter (igen, skab forsigtigt kontakt med
robotten) og stop da.

Seet traktoren i parkeringstilstand og monter keeden mellem toppunktet pd Markbeslaget og robotten.

0Srzsrg for at stramme boltene i sjeeklerne ordentligt, bade nar robotten lgftes, og nar robotten ikke er
Izftet i beslaget. Herved transporterer du altid robotten sikkert, sjaeklerne tabes ikke, nar de ikke er i brug.

Se illustrationen herunder for et billede af Igftning af robotten ved brug af markbeslaget.

i Markbeslag

“*| Markbeslagets nederste lgftepunkter

72| Robot <) | Robottens gverste |gftepunkt

<} | Robottens nederste lgftepunkter %) | Markbeslagets gverste Igftepunkt
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8 Vedligeholdelse

Vedligehold er vigtigt for alle slags maskiner, og isaer nar man arbejder med hgjpraecisions-udstyr, som
FarmDroid-robotten. Veer derfor saerligt opmaerksom p& anbefalingerne i de fglgende kapitler for at sikre, at
din robot arbejder som forventet.

Ved at fglge de nedenstaende tabeller inklusiv de supplerende retningslinjer sikrer du at holde robotten i den
bedst mulige stand, hvilket farer til det bedst mulige sd- og rensearbejde. Dette mindsker ogsa antallet af
utilsigtede stop, der kan forekomme.

0Venligst kontakt din lokale distributgr eller FarmDroid for vedligeholdsvejledninger.

8.1 Forbyggende vedligeholdelsestjek pa robotten
Tabellen herunder viser robottens anbefalede service- og vedligeholdsintervaller.

Sgrg altid for at falge retningslinjerne, nar der udfgres vedligeholdelsesarbejde. Hvis du er i tvivl, kontakt da
din lokale distributgr for rad, far service/vedligeholdsopgaven pabegyndes.

AHusk altid at falge sikkerhedsinstruktionerne, nar der udfgres inspektioner eller vedligeholds- og
servicearbejde pa robotten. Seet altid robotten til manuel drift og sluk da begge stramforsyninger, fer der
laves arbejde inde i robotten.

o 2

= 3T

g 2 Kommentarer

[®)] o0

o =
Kontroller for generelle Visuelt Udskift dele hvis nagdvendigt.
issl:??jreﬂésl robotten og ek Kontakt din lokale distributgr, hvis der er skade
sikkerhedsudstyr. pa sikkerhedssystemet.
Kontroller for Auditivt Udskift dele hvis ngdvendigt.
usaedvanlige lyde fra tiek
robotten, iseer fra
fremdriftsmotorer, gear
og bremser.
Kontroller for Igse bolte Efterspaend lgse bolte og matrikker med
og matrikker. passende moment.
Kontroller batterierne for | Visuelt Veer seerligt opmaerksom, nar der arbejdes
skade. tiek med skadede batterier. Adlyd altid lokal

lovgivning.
Kontroller daektryk Visuelt Mal deektrykket, hvis det er ngdvendigt.
ek Daektrykket skal veere pa mindst 0,8 bar.
Kontroller for skidt | Visuelt Tjek, om blade eller andre objekter stopper
regnsensoren tjiek regnsensorens tragt. Regnsensoren er let
tilgeengelig fra robottens forende.

Kontroller for Auditivt/ Skub rammen sideleens, frem og tilbage. Hvis
usaedvanligt slgr pa Visuelt der er slar, bar det veere hgrbart. Tjek
baghjulsstyretgjet tiek styringstaengerne for usaedvanligt slar.
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Kommentarer

Udskift bgsninger, hvis det er ngdvendigt.

Hvis slgret er mere end 1mm ved et af
forbindelsespunkterne, udskift da bgsningerne
pa forbindelsesstangen.

Grundigt tjek af hele
robotten

Lav en grundig inspektion af hele robotten en
gang om aret.

Tjek, om der er lgse bolte/mgatrikker, kablernes
tilstand, b@sninger osv.

Dette bar udfgres af en autoriseret distributar.

8.2 Forbyggende vedligeholdelsestjek pa vaerktgjerne
Tabellen herunder viser veerktgjernes anbefalede service- og vedligeholdsintervaller.

Sgrg altid for at falge retningslinjerne, nar der udfares vedligeholdelsesarbejde. Hvis du er i tvivl, kontakt da
din lokale distributer for rad, far service/vedligeholdsopgaven pabegyndes.

AHusk altid at falge sikkerhedsinstruktionerne, nar der udfares inspektioner eller vedligeholds- og
servicearbejde pa robotten. Saet altid robotten til manuel drift og sluk da begge stremforsyninger, far der

laves arbejde inde i robotten.

Ugentlig

=
S
)
=
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Kommentarer

Kontroller for general

Visuelt

Udskift dele, hvis det er ngdvendigt.

Hvis der er fejl, kontakt din lokale distributar.

skade pa veerktgjerne. tiek
Kontroller for Auditivt
useedvanlige lyde fra sa- | tjek
systemet og

rensningsmotorerne.

Kontroller for fra-sensor- | Visuelt
kontamination. tiek
Kontroller for slar i Visuelt
vognophaeng. tiek

Tjek alle lyssensorer via HMI-skaermen. Det er
en god made at tjiekke, om en sensor er
usaedvanligt beskidt og derved forhindre
utilsigtede stop under sa-perioden ved
proaktivt at rense sensorerne.

Brug kun komprimeret luft eller blgdt klaede til
at renggre sensorerne med, da de er meget
folsomme over for mekanisk skade.

Med veerktgjerne lgftet, skub sideleens frem og
tilbage pa hver vogn. Hvis der er slgr, bar det
veere synligt. Tjek for slgr pa begge ender af
forbindelsesarmene.

Hvis slgret er mere end 1mm ved et af
forbindelsespunkterne, udskift da bgsningerne
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Kommentarer
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pa forbindelsesarmen og vognens
forbindelsespunkt.

Kontroller rulleskaer Visuelt Tjek kuglelejerne i rulleskeerene for
kuglelejer. tiek usaedvanligt slid og verificer, at alle rulleskaer
drejer frit.

(Som standard er skiverne mekanisk presset
sammen forenden)

Kontroller for slid pa Visuelt Med veerktgjerne lgftet, tjek hvert flex-hjul for
vogn-flex-hjul. tiek synlig skade og udskift dem, hvis det er
ngdvendigt.

Lave en grundig inspektion af alt veerktgjet en
gang om aret.

Tjek, om der er lgse bolte/mgtrikker, kabler,
plastikoverflader osv.

Grundigt tjek at alt
veerktgjet

Dette bar udfgres af en autoriseret distributar

8.3 Vedligeholdstjek af sliddele
Tabellen herunder viser sliddelenes anbefalede service- og vedligeholdsintervaller.

Sliddet kan variere signifikant afhaengigt af jordtype og karselsforhold. Vaer venligst seerligt opmaerksom pa,
hvordan sliddet udvikler sig under dine specifikke forhold og tag dette med i betragtningen, nar du
bestemmer de bedst passende udskiftningsintervaller for dig.

Sarg altid for at fglge retningslinjerne, nar der udferes vedligeholdelsesarbejde. Hvis du er i tvivl, kontakt da
din lokale distributer for rad, far service/vedligeholdsopgaven pabegyndes.

AHusk altid at fglge sikkerhedsinstruktionerne, nar der udfgres inspektioner eller vedligeholds- og
servicearbejde pa robotten. Seet altid robotten til manuel drift og sluk da begge stremforsyninger, far der

laves arbejde inde i robotten.

Kommentarer
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Ugentlig

Slitage af i-raekke- Visuelt Tjek for slid omkring kanten af renseskeeret,
renseskaer. tiek seerligt omkring krogen.
Renseskaerene skal skiftes, nar bladet er slidt
vaek.
Slid pa Visuelt Med veerktgjerne lgftet, ryk forsigtigt
forbindelsesarmen til tiek rensearmen frem og tilbage for at tjekke, om
rensemotoren. der er unormalt slar pa rensemotorens
forbindelsesarm.
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Kommentarer

Ugentlig

oF
S
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Hvis slgret er mere end 1,5mm ved et af de to
haengslingspunkter, udskift da de to bgsninger
og/eller akslen, hvis den er beskadiget.

Slid pa i-reekke- Visuelt Med veerktgjerne lgftet, ryk forsigtigt i-raekke-
rensearmens haengsler. | tjek rensearmen op og ned for at tiekke, om der er
unormalt slar.

Hvis slgret er mere end 1,5mm ved et af de to
haengslingspunkter, udskift da de to bgsninger
og/eller akslen, hvis den er beskadiget.

Slid pa rensefjedrene. Visuelt Slid vil veere mest synligt teet pa de punkter,
tiek hvor rensefjedren er bukket.

Rensefjedrene skal udskiftes, hvis de er slidt
ca. halvt igennem, eller hvis de er gaet i

stykker.
Slid pa lasepladerne der | Visuelt Slid vil veere pa lasepladernes nederste kant.
?gr:i?l:ngsfjedrene ek Udskift, hvis det nederste er slidt vaek, da
' rensefjederens buk ikke leengere er beskyttet.
Slid pa saskeer Visuelt Slid pa skeerets skeere
tiek
flade.

Udskift hvis skeeret er slidt fladt eller er for
bredt til korrekt saning af fra.

8.4 Kgb og udskiftning af sliddele og reservedele
Kontakt din lokale distributer for keb af sliddele og reservedele.

Sliddele kan generelt skiftes af brugeren.

Reservedele skal udskiftes af en FarmDroid-servicetekniker gennem din lokale distributer for at sikre korrekt
funktionalitet og for at bevare robottens garanti.

Veer seerligt opmeerksom pa instruktionerne tilhgrende reservedelene og sgrg for at leese dem grundigt og
forsta dem fuldt ud, fgr der padbegyndes nogen form for arbejde.
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8.5 Forebyggende vedligeholdstjek af sikkerhedssystemet
Robottens sikkerhedssystem er designet til at have en levetid pa mindst 30 ar ved korrekt vedligehold.
Vedligehold af robottens sikkerhedssystem skal kun udfgres af treenede professionelle.

Sikkerhedssystemet opfylder kravene for at opna Performance Level D, kategori 2.
PLC’en fungerer som OTE i kategori 2-testkredslgbet.

Se Bilag A for ledningsdiagrammer.

Sarg altid for at fglge retningslinjerne, nar der udferes vedligeholdelsesarbejde. Hvis du er i tvivl, kontakt da
din lokale distributar for rad, fer service/vedligeholdsopgaven pabegyndes.

AHusk altid at falge sikkerhedsinstruktionerne, nar der udferes inspektioner eller vedligeholds- og
servicearbejde pa robotten. Szet altid robotten til manuel drift og sluk da begge stremforsyninger, far der
laves arbejde inde i robotten.

o 2

E S

g 2 Kommentarer

[®)] o0

2 =
Kontroller for general Visuelt Konsulter din lokale distributar, hvis der
skade pa robotten og tiek opdages skader pa sikkerhedsudstyret.
iseer dens
sikkerhedsudstyr.
Kontroller for skade pa Visuelt Disse skal udskiftes omgaende, hvis de er
de visuelle indikatorer. tiek skadede.
Kontroller for skade pa Akustisk Disse skal udskiftes omgaende, hvis de er
de auditive indikatorer. tiek skadede.

Robotten spgrger automatisk efter rutinetjek af
de auditive indikatorer med 2-ugers-intervaller.
Sarg for at falge instruktionerne pa HMI’'en.

Kontroller Visuelt Tjek om sikkerhedswirens stramhed er
sikkerhedswirens tiek acceptabel og ikke teet pa kontaktpunkterne pa
stramhed. nogen af wire-kontakterne.

Juster wire-stramheden, hvis det er
ngdvendigt, ved at bruge en 10mm fastnggle
ved hver wire-kontakt.

Sikkerhedssystem. Visuelt Aktiver begge ngdstop-wire-kontakter og
tiek ngdstop-trykknappen individuelt for at afprove
sikkerhedssystemet.

Aktiver bade sikkerhedswire-kontakterne og
ngdstop-knappen individuelt for at teste
sikkerhedssystemet.

Udfar en separat test for hver kontakt for at
tiekke, at de er fuldt funktionsdygtige.

Robotten spgrger automatisk efter rutinetjek af
de auditive indikatorer med halvarlige
intervaller. Sarg for at falge instruktionerne pa
HMl’en.
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ADet er meget vigtigt, at alle de sikkerhedsrelaterede dele listet herunder kun udskiftes med den preecis
samme del med det samme varenummer eller en lignende del med preecis samme specifikationer. Hvis du
er i tvivl, kontakt da altid din lokale distributar.

Sikkerhedsrelaterede dele-liste

Del-beskrivelse Producent Del-nummer Kvantitet
Hovedrelze Siemens 3RT2026-2KB40 1
Sikkerhedsrelee Schneider Electric XPSUAF13AC 1
Ngdstopknap Schneider Electric XALK178F 1
Ngdstopskontakt til sikkerhedswire, Schneider Electric XY2CJL17H29 1
venstre
Ngdstopskontakt til sikkerhedswire, Schneider Electric XY2CJR17H29 1
hgjre
Wire-strammer til ngdstopskontakt til Schneider Electric XY2CZ210 2
sikkerhedswire
Rad sikkerhedswire, 10m Schneider Electric XY2CZ301 1
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9 Opbevaring

Nar saesonen er forbi, anbefales det at opbevare Robotten i en lade, garage eller noget lignende, hvor

FARMDRUID

Robotten kan sta i ly for regn, sne, vind eller andre negative miljgpavirkninger.

For Robotten seettes i opbevaring i vintermanederne eller uden for seesonen, er der en raekke tjek, der skal

udfgres. Disse tjek kan ses i tjeklisten herunder.

A Fer arbejde pabegyndes inden for sikkerhedswiren, skal strammen slas fra ved: 1. Sluk solcellerne pa
kontakten placeret pa undersiden af solcellerne i venstre side. 2. Sluk for hovedafbryderen pa venstre side af

styretavlen.

#  Del

1

Renggr Robotten

Beskrivelse
1.

Lav en visuel inspektion af solceller og ledninger. Hvis
der ikke findes nogen skader, vask panelerne med vand
og en blgd vaskebgrste.

Undga at sprgijte vand direkte pa elektriske komponenter
sasom laderegulator, motorer, stik-forbindelser, batterier
osv. En vredet vad klud skal bruges til at renggre disse
komponenter i stedet.

Det er kraftigt anbefalet ogsa at vaske resten af
Robotten med koldt vand med lavt tryk og en mellem-
blgd vaskebgrste.

®Undgé hgjtryksrensning af batterier, elektriske

bokse, solcelleoplader.

Sikkerhedssystemer

Tjek, at alle ngdstop og sikkerhedswirer virker. Disse
skal testes og nulstilles en ad gangen.

Sa-system

Placer sd-enhederne i sa-positionen for at rette de
gennemsigtige sa-slanger ud.

Tem sa-systemet og sa-kasserne.

Fjern sa-kasserne og tragtene for at bekraefte, at
systemet er tomt, og rens evt. kasserne med trykluft.
Nar de er rene og tgrre, kan kasserne genmonteres.
Rens frg-sensorerne med trykluft. Brug kun trykluft til at
rense sensorerne med, da de er meget fglsomme over
for mekanisk skade.

Rensesystem

N

Foretag en visuel inspektion af rensemotorerne,
pasbolte, forbindelses- og rensearmene. Hvis der er slid
pa nogle af delene, bar de udskiftes.

Hvis der er Igse bolte, skal de strammes.

Tjek stikforbindelserne og ledningerne for at se, om der
er skader.

Batterier

Oplad batterierne helt med en egnet 24V LINMC-
oplader. Med den givne og anbefalede oplader fra
FarmDroid nas dette niveau pa sikker vis ved en
opladning over natten.

Frakobl og afmonter batterierne fra Robotten og opbevar
dem ved en temperatur pa over 10°C. Hvis selve
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# Del Beskrivelse Udfart

Robotten opbevares ved over 10°C, er det nok blot at
frakoble batteriforbindelserne.

6 | Hjul og gear 1. Lav en visuel inspektion af fremdriftsmotorerne og gear.
Tjek derudover gearakslen for slgr ved at tage godt fat i
deekkene med dine heender og rykke hjulene frem og
tilbage.

2. Huvis der er skade p& motorernes eller gears belaegning,
skal disse pletmales med en passende maling.

6 Nar Robotten tages ud af opbevaring, far en ny saeson starter, laes da denne manual igen.
Derudover skal sikkerhedssystemet tjekkes igen, far driften igangsaettes.
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10 Bortskaffelse

Efter endt brug skal Robotten bortskaffes eller genbruges i overensstemmelse med lokal lovgivning og
praksis. Det er ejerens ansvar at sikre, at dele ikke efterlades steder eller i tilstande, der kan pavirke miljget
og veere en fare for mennesker og dyr. Iszer batterier og solceller skal handteres med varsomhed efter endt
brug.

- Batterierne skal aldrig dbnes eller adskilles af utraenede personer. Hvis de abnes og handteres
ukorrekt, kan der opsta en stor risiko for eksplosion. Batterierne indeholder kemiske stoffer og
materialer, der kan vaere skadelige for miljget. Derudover kan de fleste af materialerne, hvis de
genbruges korrekt, genanvendes til fremstillingen af nye batterier. Derfor kan batterierne endda
udggre en veerdi, hvis de genbruges korrekt.

- Demonterede og endda skadede solceller kan producere stregm af hgj spaending, nar de udseettes
for sollys. Hvis solcellerne eller forbindelser er skadede, skal kun treenede professionelle handtere
dem. For at undga farer for uvidende mennesker og dyr, skal solcellerne frakobles og bortskaffes
ansvarligt. Under al handtering af solcellerne skal de holdes fra at blive udsat for sollys.

Hoveddelene af Robottens stel og veerktgijer er lavet af rustfrit stdl og kan genbruges. Disse dele kan udgare
en veerdi, nar Robotten bortskaffes.
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11 Fejlfinding
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Under normal brug vil Robotten informere brugeren om fejl relateret til drift via aktivitetsoverblikket pa side: 1.
Hjem, eller 5. Aktivitetsoversigt og 5.1 Aktivitetshistorik. i HMI’en.

Afhaengigt af alarmen er brugeren muligvis ngdt til at nulstille eller rette &rsagen til fejlen.

Fejl Guide

Sa-fejl

Hvis Robotten er stoppet pa grund af en sa-fejl, tiek da falgende, i prioriteret
reekkefalge.

A For arbejde pabegyndes inden for sikkerhedswiren, skal strammen slas fra i
falgende raekkefalge. 1. Sluk solcellerne p& kontakten placeret pa undersiden af
solcellerne i venstre side. 2. Sluk for hovedafbryderen pé venstre side af
styretavlen. Bemaerk: Nar strgmmen sluttes til igen, skal hovedafbryderen
teendes fgrst, og derefter solcellerne, ellers vil solcellerne ikke oplade batterierne.

Abn solcellerne for nem adgang til s&-veerktajerne og frg-kasserne.

1. Identificer med HMI’en hvilket sa-veerktgj, alarmen relaterer til. Hvis
alarmen relaterer sig til en stgvet frg-sensor, rens da sensoren fra
fraventilens frg-udlgb ved brug af et blgdt stykke stof, der ikke kan ridse
lyssensorens overflade.

2. Tjek, omder er frg i alle frg-kasserne.
3. Tijek, at hver frg-kasse er sat ordentligt ind i udsorteringstragtene.

4. Tjek, om frg-ventilen er blokeret, eller om fremmede genstande forhindrer
ventilen i at arbejde ordentligt. Hvis dette er tilfeeldet, skal disse
genstande fjernes.

Nar problemet er blevet identificeret og rettet, luk da solcelletoppen ned, og nar
alle personer star uden for sikkerhedswiren, teend da hovedafbryderen pa venstre
side af styretavlen og teend solcellerne.

Nulstil sikkerhedswiren og ngdstoppene, hvis ngdvendigt.

For at sla strammen til efter at have slaet hovedkontakten til igen, skal man trykke
pa stopknappen pa styrepanelet og holde den nede i cirka 15 sekunder, indtil
HMJI’en teender. Stopknappen lyser op, nar der trykkes pa den.

Det anbefales at lave en manuel funktionstest for at verificere, at problemet er
blevet lgst. Ga til side 4.3 Manuel funktionstest i HMI'en. Veelg det relevante
vaerktgj og aktiver funktionstest. Udfgr da fglgende test.

1. Aktiver frg-ventilen ved at teende og slukke den 3-5 gange.
Frg-ventilen skal lave et klik, hver gang den aktiveres og deaktiveres,
ellers sidder ventilen maske fast &ben eller er blokeret.

2. Aktiver frg-ventilen og lad den veere teendt og start da sd-motoren og
verificer, at sd-motoren drejer ved at positionen [°] og frg ladet begge
teeller.

Verificer nu, at frg-registreret teeller ligesom frg ladet. Hvis sd-motoren
drejer, men frgene ikke registreres gennem den abne frg-ventil, er
enheden maske lgbet tar for frg, eller systemet er blokeret mellem sé&-
skiven og frg-ventilen.

60




FARMDRQ)ID Version 2.4.0 — December 2022

Brugervejledning, FD20 v2.4

Fejl Guide

Rensearmsfejl Hvis Robotten stopper med en rensearmsfejl, gar da fglgende:

1. Udfer en visuel inspektion fra ydersiden af sikkerhedswiren. Hvis objekter
opdages, sluk for strammen og ga til trin 2. Hvis ingen objekter opdages,
ga til trin 4.

2. Seet Robotten i manuel med HMI’en.

A For arbejde pabegyndes inden for sikkerhedswiren, skal strammen slas
fra i felgende reekkefglge. 1. Sluk solcellerne pa kontakten placeret pa
undersiden af solcellerne i venstre side. 2. Sluk for hovedafbryderen pa
venstre side af styretavien. Bemaerk: Nar strammen sluttes til igen, skal
hovedafbryderen teendes farst, og derefter solcellerne, ellers vil solcellerne
ikke oplade batterierne.

3. Fjern fremmede genstande eller forhindringer.
Nar problemet er blevet identificeret og rettet, kan robotten genstartes.
Nar du star uden for sikkerhedswiren, teend da hovedafbryderen pa
venstre side af styretavlen og teend solcellerne. Nulstil sikkerhedswiren og
ngdstoppene, hvis hgdvendigt.

4. Lav en manuel test for at verificere, at rensningsarmen fungerer. Ga til
side 4.3 Manuel funktionstest i HMI'en. Veelg det relevante vaerktgj og
aktiver funktionstesten. Saet output-styrken til 50 og aktiver
rensningsmotoren. Hvis motoren ikke udfgrer den fulde bevaegelse,
deaktiver da den manuelle funktionstest og ga til trin 5.

5. Gatil side 4.1.2.2 Rensningsveerktgjs-indstillinger — Avancerede og
udfer et koblingstjek. Alle motorer bgr bevaege sig hele vejen ud og ind
igen. Hvis et koblingstjek fejler, skal der foretages en visuel inspektion af
den specifikke motor.

Stremmen skal afbrydes ud fra anvisningerne i trin 2, hvorefter det
manuelt skal kontrolleres, at rensningsarmen kan beveege sig hele vejen
ud og ind. Hvis der er fuld bevaegelse, sla strgm til robotten igen. Nar
robotten starter op, vil den udfare et koblingstjek. Hvis dette fejler, kontakt
da venligst din distributar.

Robotten sidder fast | Hvis robotten stopper med en *fastkgrt’-alarm, skal fglgende kontrolleres.

1. Lav en visuel inspektion af robotten i marken med opmaerksomhed rettet
mod mudderhuller, store sten eller andre forhindringer, der forhindrer
robotten i at bevaege sig fremad.

AFIM der udfares nogen former for fysisk arbejde pa robotten eller
foretages inspektion teet pa, saet driften til manuel tilstand i HMI'en.

2. Inspicer fremdriftsmotorerne og gear for fremmede eller fastklemte
genstande. Hvis der identificeres sddanne objekter, ga til trin 4.

3. Ved brug af joysticket, se om robotten kan bevaege sig forleens og
bagleens og kare i en lige linje. Kontrollér ligeledes, at robotten kan dreje i
begge retninger. Hvis der ikke findes nogen fejl, saet robotten i position og
genstart automatisk drift. Hvis en fejl identificeres, ga venligst til trin 4.

4. Sla strgmmen fra i falgende raekkefelge. 1. Sluk solcellerne pa kontakten
placeret pa undersiden af solcellerne i venstre side. 2. Sluk for
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hovedafbryderen pa venstre side af styretavien. Bemaerk: Nar strammen
sluttes til igen, skal hovedafbryderen teendes farst, og derefter solcellerne,
ellers vil solcellerne ikke oplade batterierne.

5. Hvis der er nogen fastklemte genstande eller fremmedlegemer, fiern da
disse. Alternativt, undersgg om stikket for stramforsyningerne til de(n)
fejlramte motor(er) er forbundet ordentligt.

Nar problemet er blevet identificeret og rettet, kan robotten genstartes. Nar alle
personer star uden for sikkerhedswiren, teend da hovedafbryderen pa venstre side
af styretavlen og teend solcellerne. Nulstil sikkerhedswiren og ngdstoppene, hvis
ngdvendigt.

For at sla stremmen til efter at have sldet hovedkontakten til igen, skal man trykke
pa stopknappen pa styrepanelet og holde den nede i cirka 15 sekunder, indtil
HMTI’en teender. Stopknappen lyser op, nar der trykkes pa den.

Hvis problemet ikke er lgst, kontakt da din distributar.

Intet RTK-signal

Hvis robotten ikke har noget RTK-signal, ga til side 4.1.6 GPS i HMI'en. Hvis
GPS-dataene opdateres, og robotten forbinder til mere end 10 satellitter uden at
have RTK-signal, udfgr da fglgende procedure.

1. Genstart GPS-systemet ved at slukke og teende for 24V forsyningen via
HMI panelet pa side 4.1. Efter genstart vent ca. 2 minutter og tjek om
GPS-koordinaterne pa HMI side 4.1.6 GPS opdateres og om robotten
ligeledes modtager RTK korrektioner. Hvis dette ikke er tilfeeldet,
fortseettes til naeste step herunder.

2. Tjek om basestationen er teendt.

3. Genstart basestationen i henhold til fejlfindingsguiden i Brugermanualen
for Basestation v2.0.

Hvis ovenstaende ikke lgser problemet, kan det indikere, at der mangler
datakommunikation mellem robotten og basestationen. | dette tilfeelde, kontakt
FarmDroid Care eller din distributar.

Fejl

Batterier og solceller

Guide

Hvis batterierne ikke bliver ladet op af solcellerne, kan det indikere, at
solcellekontakten er slukket, at robottens stragmforsyning er blevet teendt i forkert
reekkefglge eller at laderegulatoren er i fejltilstand.

For at sikre, at solcellerne lader korrekt, udfar fglgende trin:
1. Placér robotten udenfor i dagslys

2. Sluk solcellerne pa kontakten placeret pa undersiden af solcellerne i
venstre side.

3. Sluk for hovedafbryderen pa venstre side af styretavlen og vent 10 sek.
4. Teend for hovedafbryderen pa venstre side af styretavien.

5. Tryk pa stopknappen pa styrepanelet og hold den nede i cirka 15
sekunder, indtil HMI’en taender og vent pa, at den starter op.
Stopknappen lyser op, nar der trykkes pa den.
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6. | HMrlen, ga til side: 2. Kgrselsinformation og hold gje med
batterispaendingen.

7. Teend solcellernes kontakt og se, om batterispaendingen gges. Hvis
speendingen ikke gges, fortsaet til trin 8.

8. Paladeregulatoren, verificer LED’ernes status.

LED indication:
® permanent on

@ blinking
O off
Regular operation
LEDs Bulk Absorption Float

Bulk (*1) @ O
Absorption O O
Automatic equalisation (*2) O @
Float O o

Note (*1): The bulk LED will blink briefly every 3 seconds when
the system is powered but there is insufficient power to start
charging.

Note (*2): Automatic equalisation is introduced in firmware v1.16

Fault situations

LEDs Bulk Absorption Float
Charger temperature too high o]
Charger over-current
Charger over-voltage O
Internal error (*3) O
Note (*3): E.g. calibration and/or settings data lost, current sensor
Issue.

9. Hovis laderegulatoren er i fejltilstand, tilslut venligst til opladeren via
VictronConnect-appen, der kan fas til iOS og Android-enheder. Hvis fejlen
relaterer sig til en indstilling, kan problemet normalt Igses via appen.

Hvis ovenstaende ikke lgser problemet, skal distributaren kontaktes for
professionel support.

o Det er vigtigt, at brugeren ikke gar i gang med uautoriserede modifikationer for at omga
sikkerhedssystemer eller -komponenter, eller pa andre mader saetter sikkerhedsfunktioner til side for at
genoptage drift. Derudover skal brugeren ikke lave driftsmaessige modifikationer, da FarmDroid ApS i begge
tilfeelde ikke kan holdes til ansvar for negative konsekvenser, og garantien bortfalder ogsa.

FarmDroid Care kan kontaktes pa telefon pa hovednummer +45 8863 8766 eller direkte +45 8863 8770
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Power diagram FD20 - 2.4 - 2023

. : _ Power bank k
Solar Panel Solar switch PW charger 2 x 120 Ah Li-lon - -L_ Control box TL” 2x 120 Ah LHon | Rain sensor

Battery ' \ Power bank [ i

" “ . Battery :

: HMI
5A fuse (F2) {Start buton from F2
Main Switch Screen from PLC)
10A fuse (F8)
3 pole relay 40A main Fuse Addon supply PLC
(Addon connector)
Pole 3
Pole 1
Pole 2 GMNSS rear GNSS front 24 Vdc to
12v Vde
. . Converter
Drive Motor Left Motor driver Left
6 x Marking light Work Light Hom Camera
Drive Motor Right Motor Driver Right
2 x actuator
10A fuse (F&) Right lift
Rear wheel steer
Wheel brakes SA fuse (F3) Seeding and weeding A—
tools (max 6 pcs) 15 A fuse (F5) 10A fuse (FT) .
; Left Iift
_ Right
Seeding and weeding Addon
inclination sensor tools (max G pcs) 15 Afuse (F4) 10A fuse (F9) Safety Supply
Left (Addon connector)
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Ground diagram FD20 - 2.4 - 2023

2 x 120 Ah Li-lon

Battery
m _ _ Power bank _
Solar Panel Solar switch oo Gontrolbox i o 120 Ah Lidlon |
! H Power bank [ ;
! : HE Battery !
Drive Motor Left Motor driver Left GND terminal Seeding and weeding
Power : tools (max & pcs)
: Left
GND block Camera [ 24/12v mmﬂ__ﬁn and M.mmﬁ_w:m
. . Meotar Driver Right ; s (max 6 pes
Drive Motor Right Pover converter Right
Ground Terminals Addon
1 x actuator Ground Terminals 19-21
Left lift 1-2
2 x actuator Ground Terminals
Right lift 3-6
Rear wheel steer
Ground Terminals
8-16
Work Light Display Brake Left mB::,_n_.___meh:_:m_w
PLC 6 x Marking light Motor .n:cmﬂ Left inclination sensor Motor m.u__._<¢ﬂ Right Brake right Addon
Signals Signals
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