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1 Informations générales

Ce manuel de I'utilisateur concerne uniquement le FarmDroid FD20 v2.4.
Le manuel couvre les numéros de série suivants.
20230310XXX and 20230810XXX

Pour davantage d’assistance, veuillez consulter les directives FarmDroid. qui se trouvent dans la base de
connaissances ou contacter votre distributeur local.

Base de connaissances FarmDroid :

https://knowledge.farmdroid.io/

Coordonnées du fabricant :

FarmDroid ApS
Industrisvinget 5

DK - 6600 Vejen, Danemark
Internet : www.farmdroid.dk
Mail: info@farmdroid.dk



https://knowledge.farmdroid.io/
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1.1 Lire et comprendre ce manuel

L’objectif de ce manuel est de transmettre aux opérateurs et aux techniciens de maintenance les
informations nécessaires pour exploiter la machine efficacement et en toute sécurité pendant toute sa durée
de vie prévue.

Le manuel doit étre lu attentivement et compris avant de commencer tout travail. En cas de doute, veuillez
consulter votre revendeur local avant de commencer. Veuillez accorder une attention particuliére a toutes les
informations relatives a la sécurité.

Définition groupe d'utilisateurs

Groupe Définition Taches
utilisateurs
Opérateurs Connaissent les fonctions basiques de la Préparation et mise en service

machine, y compris les réglages mécaniques et
électriques pour optimiser les performances de | Exploitation quotidienne
la machine.
Transport
Ont suivi une présentation compléte du
revendeur local FarmDroid et ont lu et compris | Maintenance préventive
le manuel d’utilisateur.
Stockage
Ce groupe d'utilisateurs comprend les fermiers
et leurs employés responsables de Dépannage
I'exploitation du robot.

Elimination

Techniciens de | Connaissent les fonctions basiques et Avant la préparation
maintenance avancées de la machine, y compris la

recherche de pannes et les réglages de la Préparation et mise en service

communication entre la station de base et le

robot. Maintenance

Ont recu une formation compléte par Dépannage

FarmDroid et ont lu et compris le manuel de

I'utilisateur ainsi que toutes les directives Stockage

pertinentes, etc.

Ce groupe d'utilisateurs comprend les

revendeurs locaux FarmDroid et les

partenaires de maintenance.
Techniciens Connaissent toutes les fonctions de la Maintenance

d'assistance machine, y compris les réglages d’'usine et la
configuration, les procédures de calibrage et la | Dépannage
recherche avancée des pannes.

Ont été parfaitement formés chez FarmDroid et
ont I'expérience du travail sur le robot.

Ce groupe d'utilisateurs comprend les
employés de Farmdroid avec I'expérience de la
conception et du travail sur le robot.

Dans ce manuel, deux symboles différents sont utilisés pour indiquer les chapitres et les paragraphes
importants au lecteur.

o Utilisé pour attirer I'attention a des informations importantes relatives a I'exploitation.
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A Utilisé pour attirer I'attention a des informations importantes relatives a la sécurité.

1.2 Abréviations courantes
Les abréviations utilisées couramment avec leur signification sont listées ci-dessous.

Abréviation Définition

IHM Interface Homme-Machine

PCB Carte de circuit imprimé — Tableau de bord électronique sur le bras de semis
monté sur la remorgue active

RTK Cinématique en temps réel

PV Photovoltaique

API Automate Programmable Industriel

GPS Global Positioning System — dans ce cas, l'abréviation désigne le systéme de
positionnement sur le globe.
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1.3 Déclaration de conformité UE

EU Declaration of Conformity c €

According o EU Machinery Dwrectve 20080250, Anrcx 1A

Manufacburer Authorized peracn In the Community to complle tschnlcal fle
Farnlroid ApS Peter Farby-Madsen

ndusinzvinget § FarmiDiroid ApS

DK — 3800 Yejen Indursirissinget &

D — BEDD Wegen

Machins description and identification

Froduct FarnDrod FO2 = Version 2.4

Serial numbesr-s ATEANAN0H00L0 + AR 0000

Commercial name Farmnbraid FD240

Funclional descrpion Sedf-propeled =owing and weeding robot for agnoubural use, powered by PY-Paneis and batienes.

The robel s milended for 100% aulcromous and un-supsrvissd aperalian in fisld areasinon-public areas.
! ix contraled via the HMI panel on the robal or via App on mobile devices or PC.

Tha manufachurar hersby sxprasely daclanes that the mentloned product TulMBs all relsvant provizions on the following EU

DirectiveaiRagulations:

FOOBAEY DIRECTIVE 200642EC OF THE ELVOPEAN PARLUAMENT AND OF THE COUNCIL of 17 sy 2006 on
machineny, and amending Dvecthe 05 T4EC ecasn

RED 21anEl CIRECTIVE 201 4B0EL OF THE ELWROFEAN PARLWAMENT AND 0F THE COUNCIL of 20 Febasny 2074 on e
AaTMAEEN0N o e iswE O the MEmber Siafes rmiating o e anmmmmﬂf?ﬂﬂm
ang repesing Direcive 1000SEC

201 1AEL CIRECTIVE 201 485EL OF THE ELNROPEAN PARLWMENT AND OF THE COUNCIL of 5 June 2011 on the

resiriction of the use of cerlaln hazamous subsiances in Seciical and shacinnc cqupman! (reoas]

Tha safaty featurzs of the product folkow all sesential reguiramants of Diractve J00SMAEC and complles with tha following
narmonizad eafsty standands:

150 1384512015 Safeny of machingr) — Safedy-revated paris of conirg sysiams Fart 1 General princines for cesgn
The safety control sysiem is designed as Performaree Leswed d {PLr Lewel d) in aocordance with he reouinsnents of
= standard

S0 18802018 B3Ry of mecihiner)y — Emergency Siop ivctions — Rinciies for aesign
The emengency stop funchion & designed as a siop categony O in acmdance with e requirements. of this standard.
Power = sailched off io hazardous moving parls resuling in insianiansous slop of e machine

SOFDES 3691-4:200 INalrs!iral FUCKS — Sciel) FEqUIrSmEnts and' VERMcaian — Fart £ DIveness indusifisi LCHS Snd thalr Sysems

Movernent signaling, speed limitatians, salety organs and speed imialions arr designed i accordance: with the
requiremnents of s slandad

A comglets |28 of all appllied harmonlzed etandards 12 provided In the bslonging product manual.
All relevant technical documenitation 12 complad according to Directive 2008/42EC annex Wil part &

." N — Head of Innovation 03-11-2022 Vejen, DK
Peler Fasdy-Madmen Pasion Caxte f Place
Ver. 1.4 02 2l
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1.4 Déclaration de conformité UK

UK Declaration of Conformity EE

According to Supply of Machinery {Safety) Regulations 2008, Annex 11 A

Manufacturer Authorized persan in the Community to compile technical file
FarmiDroid ApS Pater Fery-Madsen

Industrisvinget & FamDroid ApS

Dk — 6500 Veen Industisvingst 5

Dk, — 3500 Vejen

Machine description and identification

Produrct FarmDroid FO20 —\ersion 2.4

Serial number’-s 2023031 000K + 20230810004

Commencial name FarmDroid FO20

Functional description Self-propelled sowing and wesding rebot for sgricultural use, powsred by PYW-Pansls and battenies.

The robat is intended for 100% autcnormous and un-supenvised cperation in field areasinon-public aress.
It is controlled wia the HMI panel on the robot or vis App on mobie devices or PC.

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

5. 20081587 Supply of Mzctunery (Safefy] Reguiafions 2008

S1.2017:1208 Radio Equipment Reguizfions 2047

S0 2012:3032 The Restnction of the Uise of Gerfain Hazardous Subsfances in Electnzal and Blectronic Equipment Reguizfions
2012

The safety features of the product follow all essential requirements of Supply of Machinery [5afety) Regulations 2008 and complies
with the following harmonized safety standards:

ENISO 121002011 Eafety of machinery — Genersl panciples for design — Risk assessment and msk reduchion

120 13848-1:2015 Zafety of machinery — Safely-related parts of control sysfems Fart 1 Gensral prnciples for design
The safety control system s designed as Pesformance Level d (PLr Level d) in accordance with the requirements of
this standard

150 13350:2015 Zafety of machinery — Ememgency shop funchions — Prnciples for design
The emergency stop funchion is designed as a stop category 0 in accordance with the requirements of this standarnd.
Power is switched off to hazardous mowving parts resuiting in instantaneous stop of the machine.

150 3891-4:2020 Industrial trucks — Safely requirements and venficalion — Part 4 Driverless industngl frucks and their systems

Movemert signaling, speed limitations, safety organs and speed limitations are designed in sccordsnce with the
requirements of this standand.

A complete list of all applied harmonized standards is provided in the belonging product manual.
All relevant technical decumentation is compiled according to Supply of Machinery |Safety] Regulations 2008 annex VIl part A.

-
£

) AT~

= _f:f — Head of Innovation 03-11-2022 Vejen, DK

Peter Farby-Madsen Paosition D=/ Place

Ver. 1.003-11-2022
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1.5 Liste des références aux normes harmonisées appliquées
Ci-dessous se trouvent des références aux normes harmonisées appliquées, selon que la machine
corresponde totalement ou partiellement a la certification CE.

Normes harmonisées appliquées

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 fadder kan n&
ind i fareomrader

DS/EN ISO 14118:2018

Maskinsikkerhed - Forebyggelse af uventet opstart

DS/EN ISO 14119:2013

Maskinsikkerhed - Tvangskoblingsanordninger i forbindelse med afskeermninger -
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

Grundlaeggende 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

Lavspeendingstavler - Del 2: Effektfordelingstavler

DS/EN 61439-3:2012

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

DS/EN 61800-5-1:2007

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

energimaessige.
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1.6 Caractéristiques techniques
Ci-dessous sont précisées les données techniques de base pour le robot.

Fabricant :
Nom du modéle :

Largeur de travail :

Zone maximale couverte
recommandée :

Vitesse maxi mode Fortement
Automatisé :

Vitesse maxi mode manuel :

Pente maxi de retenue par les
freins (statique) :

Pente maxi recommandée pour
I'exploitation :

Inclinaison maxi recommandée
pour ’exploitation :

Contenance de la trémie a
semences :

Distance mini / maxi de la
remorque :

Outil :

Puissance du moteur de
propulsion :

Puissance panneau solaire :
Type de batterie :
Poids des batteries :

Poids de base du robot :

Poids supplémentaire maxi
autorisé du robot :

Poids supplémentaire maxi
autorisé de laremorque :

Poids total maxi du robot
Température d'exploitation :
Température de stockage :

Niveau de bruit :
Durée de vie moyenne
attendue :

Durée de vie attendue des
batteries :

FarmDroid ApS
FD 20 V2.4

A la demande

20 ha

950 m/h

1100 m/h

15 % (selon le type de terre, 'lhumidité et les caractéristiques
générales)

8 % (selon le type de terre, 'lhumidité et les caractéristiques
générales)

5 % (selon le type de terre, 'lhumidité et les caractéristiques
générales)

6 litres par trémie

225/ 250 mm

Configurable avec 0 a 12 rangées actives

2x400 W

1560W

2 packs de batteries au lithium de 24V 120Ah (LiFePo4)
52 kg (2 x 26 kg)

900 kg avec les batteries

4 x 35 kg maxi, montés sur le chassis de la roue arriére

12 kg maxi au total par rang ;
2 kg par roue plombeuse de semoir + 10 kg par remorque

1184 kg

0a40°C
-10a50°C
Inférieur & 70 dB (A)

Plus de 10 ans pour les principaux composants entretenus par un
professionnel.

3 a 8 ans (suivant 'utilisation)

Version 1.2 — décembre 2021
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1.7 Données sur la plaque signalétique
La plaque signalétique est située a I'arriére du robot, sur le chassis principal et elle comporte les
informations suivantes.




L[
Manuel de I'utilisateur, FD20 v2.3 FARMDRQ)’D Version 1.2 — décembre 2021

1.8 Objet, structure et fonction du robot
Le robot est un robot de champ Fortement Automatisé dont le but est I'ensemencement et le sarclage de
récoltes en rangées. Il est congu pour fonctionner automatiquement sans surveillance dans des champs
privés pendant les saisons de récolte respectives.

Le robot fonctionne avec des batteries chargées par des panneaux solaires. La machine peut étre
commandée a l'aide du panneau de commande a l'arriére du robot ou avec I'application FarmDroid. Le robot
se déplace lentement et fonctionne quand les batteries sont suffisamment chargées. Selon les conditions
météorologiques, le robot peut fonctionner 24 heures sur 24 pendant les périodes ensoleillées. A d’autres
moments, le robot s’arréte quand les batteries sont vides et redémarre automatiquement quand les
panneaux solaires fournissent a nouveau de I'énergie, s’il est resté en mode Fortement Automatisé. Avant
de redémarrer automatiquement, le robot émettra un signal d’avertissement pour avertir les gens aux
alentours.

Le robot a deux roues motrices et une roulette pivotante a I'avant. Le robot se déplace en changeant de
vitesse et / ou de sens de rotation des roues arriére, ce qui fait tourner le robot. En plus, les roues arriere
peuvent tourner pour compenser le dérapage sur des pentes.

L’outil comprend 12 remorques suspendues individuellement pour travailler la terre de maniére
indépendante. Une série configurable de remorques est équipée uniquement avec le matériel
d’ensemencement passif, tandis que les autres sont équipées a la fois du matériel d’ensemencement et de
sarclage, et de I'électronique associé. Les remorques peuvent étre levées a 'aide de deux actionneurs, qui
peuvent aussi appliquer une force sur les remorques quand elles travaillent la terre, en tendant les ressorts a
l'avant.

Le haut des panneaux solaires peut étre incliné, et ils sont maintenus par deux ressorts a gaz. Ceci facilite le
chargement de la machine avec les semences, ainsi que les travaux d’entretien et de maintenance.

oLe panneaux solaire doit toujours étre fermé pendant I'exploitation.

Les figures ci-dessous présentent les piéces utiles avec des références a leur nom et leur fonction.
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Panneaux solaires 74| Roue avant <1 | Actionneur d'attelage
Réservoirs de semences 51 | Cable de sécurité 5| Antennes GPS
Antenne GSM | Capteur de pluie )l | Témoins lumineux

Actionneur de I'extrémité

0/ Pupitre de commande ariere

Panneau principal

Interrupteurs du cable de
sécurité

ik Moteur de sarclage 14 Suspension de roue avant
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1l57| Interrupteur d'arrét d'urgence 1741 Chargeur du panneau solaire Interrupteur principal

ilef s Batteries 71| Points de levage Point supérieur d’attelage

Moteur de propulsion,
embrayage et frein

Interrupteur du panneau

25 solaire

22 Capteur d’inclinaison

w A

h.’ L-_.l-‘m-"A A

Remorque passive
(outil de sarclage)

Remorque active (semis et
sarclage)
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1.9 Panneau de commande et structure du menu
Le panneau de commande est accessible par I'arriere de la machine et il est monté sur un support pivotant.
Le panneau de commande est facilement accessible et il peut étre replié apres utilisation.

o Toujours replier le panneau de commande (sous les panneaux solaires) pour le protéger autant que
possible des intempéries.

Le panneau de commande comporte un écran de commande, un joystick pour le contréle manuel du robot et
2 boutons d'arrét.

L'écran est tactile et il peut étre commandé par effleurement, méme avec des gants. Sous I'écran se
trouvent 4 boutons physiques qui ont chacun une fonction unique.

SIEMENS

s
4l

Sobt 19
g0t

g
Lift vandring
Venstred | 0t 94

101 %

Icébne maison : Raméne I'utilisateur au menu principal.

Fleche vers la gauche : Navigue vers la gauche dans les onglets en bas de I'écran.
Fleche vers la droite : Navigue vers la droite dans les onglets en bas de I'écran.

Triangle : Navigue dans la liste des alarmes.

La structure du menu est simple et construite logiquement.

Pour d'autres informations, veuillez consulter les directives FarmDroid dans la base de connaissances
FarmDroid : https://knowledge.farmdroid.io/

12
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Ce chapitre doit étre étudié avec attention car il présente les consignes de sécurité concernant la mise en
service et 'utilisation de la machine.

Il est important que I'utilisateur ait avoir lu et compris toutes les informations relatives a la sécurité avant
l'utilisation.

Le robot doit étre utilisé uniquement dans le but décrit, il ne doit pas étre modifié dans sa structure sans
accord préalable de FarmDroid ApS.

AAssurez—vous gue le robot est toujours utilisé dans un espace privé sécurisé dans lequel des
personnes non habilitées sont rarement présentes. Le site doit également permettre une exploitation en
sécurité du robot.

Autres informations au chapitre : Préparation et mise en service

ALe robot ne peut pas « voir » les obstacles, il s’arréte donc uniquement en cas de contact physique
avec le cable de sécurité. C’est pourquoi des dégats matériels peuvent se produire si des objets (par ex. une
voiture, un tracteur ou similaires) sont laissés dans le champ et qu’ils n’ont pas été enregistrés comme
obstacle pendant la délimitation du champ.

APendant le travail sur ou dans la machine, il faut toujours s’assurer que I'alimentation électrique est
coupée. Assurez-vous d'utiliser les interrupteurs signalés.

ALe bouton d’arrét d’urgence ne doit pas étre utilisé pour couper I'alimentation pendant que la machine
fonctionne.

ALe robot posséde deux sources d’énergie, respectivement les batteries et les panneaux solaires. Les
deux sources d'énergie doivent étre débranchées par rapport au travail effectué sur ou a l'intérieur de la
machine dans l'ordre suivant :

1. Désactivez les panneaux solaires avec l'interrupteur situé sur la face inférieure des panneaux solaires a
gauche.

2. Tournez l'interrupteur principal vers la gauche sur le panneau de commande principal.

Attention : lorsque I'alimentation est activée, le panneau de commande principal doit étre allumé d’abord,
sinon les panneaux solaires ne commenceront pas a charger les batteries. Pour rétablir I'alimentation aprés
avoir tourné l'interrupteur principal, vous devez appuyer et maintenir enfonceé le bouton d’arrét sur le
panneau de commande pendant 15 secondes env. jusqu’a ce que I'lHM s’allume. Le bouton d'arrét s’allume
guand il est enfoncé.

Pendant un dépannage sur le circuit électrique, les réeglements applicables au niveau national relatifs au
travail sur ou a proximité d’'un appareil sous basse tension doivent étre respectés.

Pendant les essais de fonctionnement, il faut toujours se placer derriére le panneau de commande. Si le
travail nécessite une personne a l'intérieur du cable de sécurité, deux personnes doivent travailler ensemble,
'une étant toujours derriére le panneau de commande, avec une vue dégagée sur l'autre personne et un
acceés libre au bouton d’arrét d’'urgence.

Effectuez toujours les taches sur le robot avant le début du travail, pour vous assurer qu’elles sont réalisées
de maniere efficace et sire.

Lors de la charge des batteries, soyez extrémement prudent au sujet de la polarité et des courants de
charge.
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ALes batteries peuvent étre chargées en 50A et 28,8 VDC au maximum. Veillez & ne pas surcharger les
batteries, ceci pourrait causer des dommages permanents. Veillez a utiliser un chargeur de batteries adapté
pour le type de batterie spécifique. En cas de doute, veuillez consulter votre revendeur local ou bien
FarmDroid.

Chargez toujours le bloc de batteries entier pour éviter des différences de niveau de charge.
Si les batteries sont chargées de maniéere indépendante et irréguliére, des courants transversaux importants
se produiront lors du raccordement, ce qui peut endommager les batteries.

Le robot doit étre utilisé uniqguement dans le but décrit au point 1.8 Objet, structure et fonction du robot.
Aucune marchandise et aucune personne ne doit étre transportée sur le robot. De méme, le robot ne doit
pas étre utilisé comme systéme de propulsion pour des équipements / outils autres que I'équipement monté
lors de la livraison et I'équipement agréé par FarmDroid ApS.

2.1 Dispositifs de sécurité et leurs fonctions

Le robot est équipé de cinq dispositifs de sécurité différents. Ensemble, leur objectif est de protéger
l'utilisateur et les autres personnes des situations dangereuses au cours de I'utilisation de la machine, en
particulier pendant I'exploitation Fortement Automatisée. Les dispositifs de sécurité sont décrits ci-dessous.

1. Cable de sécurité d’arrét d’urgence, dont I'utilité est :
e Siun obstacle ou un objet appuie contre le cable, la fonction d’arrét d’'urgence arrétera la
machine et préviendra I'escalade d’une situation dangereuse.
e Délimitez la zone de travail de la machine. Ceci délimite une zone dans laquelle I'utilisateur a le
droit ou non de se trouver pendant I'exploitation.

Si l'arrét d’'urgence est activé, la machine s’arréte, les freins sont activés et bloquent les
mouvements du robot.

ALe cable de sécurité d’arrét d’'urgence est placé a une hauteur de 580 mm env. pour éviter un
déclenchement involontaire par les récoltes. Ceci signifie aussi que le cable de sécurité d’arrét
d’'urgence ne sera pas activé par des objets plus bas que cette hauteur, les obstacles ou objets plus
bas ne déclencheront donc pas le systéme de sécurité.

Le robot peut étre désactivé a tout moment, par activation manuelle du cable de sécurité d’arrét
d’urgence, ou en appuyant sur le bouton d'arrét d’'urgence a l'arriere de la machine.

2. Bouton-poussoir d’arrét d’urgence a l'arriére du robot a c6té du panneau de commande, dont

Putilité est :

o Protéger I'utilisateur pendant I'exploitation manuelle, quand I'utilisateur se trouve derriére le
robot et pilote le robot a l'aide du panneau de commande. En cas de situation dangereuse,
l'utilisateur acceéde facilement au bouton d’arrét d’'urgence. Le mouvement s’arrétera aussi si
l'utilisateur cesse d'utiliser le joystick pendant I'exploitation manuelle.

Si l'arrét d’'urgence est activé, la machine s’arréte, les freins sont activés et bloquent les
mouvements du robot.

3. Témoin lumineux et sonore, dont I’utilité est :
e Signale le démarre du robot aprés une pause supérieure a 10 secondes. Ce signal sonore dure
2 secondes et il est accompagné par le clignotement de toutes les lampes en haut du panneau
solaire.

¢ Indique un changement de direction de déplacement. Le signal lumineux du c6té de la rotation
est activé, par le clignotement des lampes sur ce c6té du panneau solaire en haut.

4. Délimitation géographique du champ, dont I'utilité est :
o Veillez a ce que le robot reste dans le champ en cas d’erreur de navigation. Pendant le
fonctionnement en automatique, si le robot atteint la cléture virtuelle, constituée de lignes droites
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virtuelles entre les coins du champ, la machine s’arrétera, les freins seront activés et bloqueront
les mouvements du robot. Un message d'erreur « Out of Field » (Hors champ) sera affiché sur
FIHM.

5. Arrét du déplacement ou du fonctionnement si la vitesse prévue ne peut pas étre atteinte ou
si elle est trop élevée, dont I'utilité est :
e Arrét du déplacement ou du fonctionnement et message a l'utilisateur si le robot s’est arrété
suite a un défaut de propulsion.
o Arrét du déplacement ou du fonctionnement et message a I'utilisateur si le robot a atteint une
vitesse moyenne de déplacement trop élevée (supérieure a 1000 m/h).

A La vitesse de déplacement de la machine est un facteur essentiel pour le choix des dispositifs de
sécurité, et c’est précisément pourquoi il n’est pas nécessaire d’utiliser des scanners de distance ou des
appareils similaires.

Les interrupteurs de sécurité sur le robot sont représentés sur la figure ci-dessous selon la liste ci-dessus.

One is located on each side of the batteries.
Pull the blue button to reset the switch
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2.2 Informatique et sécurité de la communication
Le robot est équipé d’une passerelle Internet pour transmettre les messages de et vers I'opérateur, les
signaux de positionnement RTK et les fonctions d'assistance en ligne.

Toutes les communications entre le robot et un serveur basé sur un nuage sont réalisées selon un protocole
de communication TLS (bit AES256) et donc protégées contre les attaques « man in the middle » (piratage).

Le panneau de commande demande la saisie d’'un mot de passe défini par I'utilisateur pour basculer entre
les modes d’exploitation, ce qui donne un faible niveau de sécurité contre la prise de commande indésirable
du robot sur site.

ANe jamais partager votre mot de passe et ne pas le laisser physiquement sur le robot.

AEn cas d’indications d’abus ou de piratage, veuillez modifier votre mot de passe et consulter votre
revendeur local FarmDroid immédiatement.

0 La communication de données est nécessaire pour que le robot échange des informations avec la
Station de base et le serveur, ce qui est une condition préalable pour le fonctionnement. Ces données
nécessaires au fonctionnement sont la propriété de FarmDroid, cependant 'acquisition de données est
limitée aux données spécifiques du robot et de la Station de base, c.-a-d. qu’elle ne couvre pas les
informations personnelles gérées par le RGPD (Réglement général sur la Protection des données).

2.3 Mise en service et exploitation du robot

ALors de la mise en service, il faut vérifier 'absence de dégats sur tous les dispositifs de sécurité, qui
doivent étre réparés si nécessaire. Veillez a contréler régulierement les dispositifs selon les instructions de
maintenance au chapitre 8.5 Contr6le de maintenance préventive sur le systéeme de sécurité.

Toujours effectuer une examen complet de la machine avant la mise en service pour vérifier que les
composants, cables ou similaires ne sont pas endommageés.

La machine doit étre exploitée par une seule personne a la fois. Il est important que I'opérateur surveille les
environs et soit toujours derriére le panneau de commande.

Toujours s’écarter du robot aprés le démarrage en mode Fortement Automatisé et attendre son mouvement,
car le robot peut se diriger dans n’importe quelle direction aprés le démarrage.

Avant la mise en service, s’assurer que la zone d’exploitation choisie pour le robot est slre. Le robot doit
étre mis en service uniquement sur des terrains privés, et il est prévu uniquement pour 'ensemencement et
le sarclage de récoltes dans des champs.

Pour une mise en service en sécurité du robot, effectuer un contrdle de sécurité complet de la zone a couvrir
par le robot, y compris les points suivants :

e Assurez-vous qu’aucune route, allée, aucun sentier ne traverse la zone a couvrir par le robot.

e Soyez particulierement attentif lors de la mise en service a proximité de voies publiques. Conservez
une distance adaptée entre la route et les points d’angle pendant la délimitation du champ.

e Assurez-vous de maintenir une distance adaptée par rapport aux collines, fossés etc. pendant la
délimitation des champs.
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2.4 Manipulation du robot
Le robot peut étre transporté a I'aide d’un tracteur en utilisant le support de champ ou de la plateforme de
transport sur route.

ALe support de champ peut étre utilisé uniquement pour le transport sur des terrains privés uniguement
et pas sur la voie publique.

APour le transport sur la voie publique, le robot doit étre transporté sur la plateforme de transport sur
route, ou sur une remorque adaptée et agréée ou un chariot, et arrimé en sécurité selon la législation locale.

ALors du choix du tracteur pour le transport, les opérateurs doivent prendre en compte le poids du robot.
Le poids total a sec du robot est d’environ 900 kg, c.-a -d. sans kits de poids additionnels montés.

Veuillez tenir compte des recommandations pour le choix de la taille de tracteur adaptée :

Choix de la taille du tracteur pour le transport

Moyen de transport Poids total maxi du robot Attelage minimum recommandé et
y comp. dispositif de transport | taille du tracteur

Support de champ 1260 kg Cat 2/100 Hp

Plateforme de transport | 1750 kg Cat 3/150 Hp

sur route

Le transport du robot avec un tracteur doit étre effectué a une vitesse trés réduite et stable, et les conditions
locales doivent étre prises en compte. Le robot n’a pas été construit et n’est pas prévu pour fonctionner
comme un outil classique avec le tracteur, il ne peut donc pas résister a des impacts violents pendant le
transport.

AL’utilisateur doit s’assurer que le tracteur est suffisamment lourd a I'avant pour atteindre de bonnes
propriétés de conduite lors du levage de la plateforme de transport sur route.

2.5 Maintenance du robot
Avant d’effectuer des travaux de maintenance sur le robot, toujours désactiver les deux sources d’énergie.

Si des piéces de soutien du robot doivent étre retirées ou démontées, I'opérateur doit mettre en place un

soutien temporaire sr pour éviter le basculement du robot.

AII est interdit de se tenir dans la zone de sécurité délimitée par le cable de sécurité pendant les essais
de fonctionnement du robot.
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2.6 Marquages de sécurité sur la machine
Tous les marquages relatifs a la sécurité sur le robot sont listés ci-dessous, avec leur emplacement et leur

signification.

Marquages de sécurité sur la machine

Emplacement

Signification

Supports de levage

Avant le levage et le transport du robot, I'opérateur doit
consulter les instructions du manuel de I'utilisateur
concernant ces activités.

Montage de l'outil

Avant la configuration de semis et de sarclage de l'outil,
I'opérateur doit consulter les instructions du manuel de
l'utilisateur concernant ces activités.

()]

<

. . :
| o
3;;3 1;;3 o

)

Support d'attelage
supérieur

L’opérateur doit lire et comprendre le chapitre qui traite du
levage et du transport du robot avant le transport du robot.

Chargeur de panneau
solaire, interrupteur du
panneau solaire

Danger, risque de haute tension !

Limite extérieur sur la
partie outil, remorque
extérieure des deux
cotés

Danger, risque de pincement !

Capots du moteur
d’entrainement, bras
support roue avant

Danger, démarrage automatique !

Coté arriére du haut du
panneau solaire prés du
dispositif de verrouillage

Danger, ne pas ouvrir le haut du panneau solaire en cas de
vents forts

2 PP PP

Batteries, boitier
électrique, chargeur de
panneau solaire

Eviter le nettoyage a haute pression !
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2.7 Risques résiduels

AEn mode manuel, 'opérateur décide seul de déplacer et de commander le robot.

Les fonctions de sécurité sont encore actives, mais il est extrémement important que I'opérateur fasse trés
attention aux alentours, pour éviter des situations inattendues.

Risque de pincement, d’écrasement et de blessures corporelles mineures.

AVOUS, d’autres personnes ou des appareils ne devez jamais vous trouver sur le trajet du robot, car il n’a
pas de systéme de détection visuelle en raison de sa faible vitesse de déplacement. Seul le systéme d’arrét
d’'urgence du robot, y compris le cable de sécurité, arrétera le robot, ce qui demande une interaction
physique.

Risque de pincement, d’écrasement et de blessures corporelles mineures.

ANe jamais tenter d’effectuer des réglages mécaniques ou autres sur le robot en marche. Le robot n’est
pas équipé de capteurs de détection d’objets / de personnes dans la zone couverte par le cable de sécurité.
Toujours rester a I'extérieur du cable de sécurité pendant le fonctionnement !

Risque de pincement, d’écrasement et de blessures corporelles mineures.

19



Manuel de I'utilisateur, FD20 v2.3 FARMDR llD Version 1.2 — décembre 2021

3 A laréception
A la réception, il faut effectuer un contréle visuel de l'absence de dégéts et de défauts sur la machine.

oSoyez particulierement attentif au contrdle des fonctions de sécurité sur la machine, y compris le céble
de sécurité et l'interrupteur d'arrét d'urgence. La machine ne démarrera pas si toutes les fonctions de
sécurité ne peuvent pas étre activées correctement. Voir chapitre 2.1 Dispositifs de sécurité et leurs
fonctions.

A la réception, assurez-vous que les éléments suivants sont montés correctement :

e Antennes GPS.

e Le bras avant du cable de sécurité ne doit pas étre en position de transport et le support de cable
doit étre poussé en position supérieure pour tenir le cable.

e Cable de sécurité installé et correctement tendu.

e Bouton-poussoir d'urgence intact et fonctionnel

En cas de détection d’erreurs et de défauts possibles, contactez votre revendeur local avant la mise en
service du robot.

Pour d'autres informations, veuillez consulter les instructions de déballage FarmDroid dans la base de
connaissances FarmDroid : https://knowledge.farmdroid.io/
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4 Avant la preparation

0Avant la mise en service, il est important que tous les utilisateurs de machine aient lu et compris le
manuel de I'utilisateur dans son intégralité, ainsi que la formation / les instructions regues par votre
fournisseur local.

En plus, certaines mesures pratiques doivent étre prises. Elles sont décrites ci-dessous.

4.1 Essai delaperformance Internet

Pour s’assurer que la puissance de la communication entre le robot et la station de base RTK est suffisante,
I'opérateur doit effectuer les essais initiaux de la connexion Internet. Les tests doivent étre effectués a la fois
dans le champ dans lequel le robot va fonctionner et a 'emplacement souhaité de la station de base.

Il est recommandé d’utiliser un smartphone pour effectuer I'essai de performance Internet et de suivre la
procédure ci-dessous :

1. Télécharger une application « Essai rapide » sur un smartphone ou utiliser le lien suivant :
https://www.speedtest.net/
2. Testez la connexion Internet et la performance dans le champ dans lequel le robot va fonctionner et
a I'emplacement souhaité de la Station de base.
3. Evaluez le résultat du test de la vitesse de téléchargement pour déterminer si la connexion est
acceptable ou si des tests supplémentaires sont nécessaires.
a. Sile résultat du test initial est supérieur a 1 Mbps, la connexion Internet est considérée
comme acceptable.
b. Sile résultat est inférieur a 1 Mbps, des tests supplémentaires sont nécessaires.

La figure ci-dessous montre comment réaliser les tests dans le champ :

Test Internet Field not found
Performance Speed N suitable for GSM
) o> ‘
at multiple >10 kbps operation.
locations

Options:
Yes

Test Result Find another field

Acceptable
incl. Camera
use

Test Result
Acceptable for
operation only

(o]
Install Radio in
base station

4.2 Carte SIM de FarmDroid

Le robot est livré avec une solution multi-SIM montée en usine qui fournira la meilleure connexion et la plus
sOre avec le robot. La souscription & ce service et la consommation de données est gratuite pendant la
premiére année. Ce service sera prolongé si le client souscrit un abonnement d’entretien FarmDroid. Pour
des informations complémentaires, veuillez contacter votre revendeur.

4.3 Carte SIM d’un fournisseur tiers

Le client peut également décider d'acheter une carte SIM chez un fournisseur tiers. Lors de I'achat d’'une
carte SIM, il est trés important de choisir un fournisseur avec une bonne couverture stable dans toutes les
zones d’utilisation de la Station de base et du robot.

Pour obtenir les meilleures conditions possibles, il est recommandé d’utiliser une solution multi-SIM. Une
multi-SIM est une carte SIM unique qui se connecte a différents opérateurs et donc qui choisit le réseau
assurant la meilleure connexion dans la zone spécifique.
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En termes de consommation de données, la Station de base téléchargera environ 1,5 kB/s pendant le
fonctionnement normal du robot. Ceci correspond approximativement a 5 GB par mois quand le robot
fonctionne 24 heures sur 24 et 7 jours sur 7. De méme, le robot utilise le méme volume de données par mois
pendant le fonctionnement.

0L’utilisation de la caméra, la connexion a distance a I'lHM et les mises a jour logicielles augmentent
temporairement et sensiblement le téléchargement de données par le robot jusqu’a environ 125 a 175 kB/s.
Ceci augmente le téléchargement de données a environ 10 GB pour 15,5 a 22 heures de fonctionnement
quotidien.

Ci-dessous se trouve un résumé de la consommation de données attendue en fonctionnement normal, et un
exemple de consommation supplémentaire de données liée a I'utilisation de I'lHM a distance et de la
caméra.

Activité Robot* Station de base*

Téléchargement normal fonctionnement ~5 GB par mois* ~0,5GB par mois*

Chargement normal fonctionnement ~0,5GB par mois* ~5 GB par mois*

Utilisation de I'lHM a distance et ~10 GB pour 15,5 a 22 heures N/A
téléchargement caméra d’utilisation*

*FarmDroid ne peut étre tenue responsable d’une utilisation supplémentaire ou inattendue de données.

oII est fortement recommandé de prendre un peu de marge lors de la souscription de données, jusqu’a
ce que le propriétaire ait une certaine expérience de la consommation de données réelle. En outre, il est
recommandé d’inclure une fonction d’alarme dans la souscription, pour informer le propriétaire que les
données ont été utilisées presque en totalité.

4.4 Remplacer la carte SIM dans le robot
Il N’est pas recommandé de remplacer la carte SIM montée en usine avant de vérifier soigneusement qu’elle
ne peut pas assurer une connectivité suffisante dans la zone.

0Avant de commencer le remplacement, il est important de consulter votre revendeur, étant donné que
les réglages du modem doivent étre modifiés.

oSi le fournisseur de carte SIM est modifié, les réglages APN doivent étre mis a jour en connectant un
ordinateur portable via un cable LAN. Vous trouverez un guide pour cette opération sur la base de
connaissances FarmDroid, knowledge.farmdroid.io.

Suivez ces instructions pour remplacer la carte SIM :

1. Demandez au revendeur de mettre & jour les réglages APN avant de commencer le remplacement
de la carte SIM.

2. Débrancher les alimentations électriques du robot dans le bon ordre (panneaux solaires et
interrupteur principal). Voir le chapitre 2. Consignes de sécurité pour des informations
complémentaires)

3. Retirez le capot autour du panneau de commande

Retirez le capot du panneau de commande

5. Retirez la carte SIM existante en appuyant doucement avec un petit tournevis jusqu’a ce que vous
entendiez un petit « clic ». Maintenant retirez le tournevis et la carte SIM sortira.

6. Insérer la carte SIM de remplacement dans l'interstice comme représenté sur la figure ci-dessous et
appuyez doucement avec un tournevis jusqu’a ce que vous entendiez un petit « clic ». Remontez le
capot du panneau de commande et le capot autour du panneau de commande

E
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7. Rebranchez I'alimentation électrique, d’abord l'interrupteur principal, puis les panneaux solaires.

8. Appuyez sur le bouton d’arrét sur le panneau de commande et maintenez-le enfoncé pendant env.
15 secondes, jusqu’a ce que I'lHM s’allume. Le bouton d'arrét s’allume quand il est enfoncé.

9. L'établissement de la connexion peut prendre plusieurs heures, s’il vous plait soyez patient.

Emplacement
carte SIM

La carte SIM est insérée dans le logement comme représenté ci-dessus. Il est important d’enfoncer la carte
SIM complétement dans son logement jusqu’a entendre un clic mécanique. Apres la remise sous tension du
robot, la reconnexion du modem au serveur peut prendre plusieurs heures aprés le remplacement de la
carte SIM. Pendant cette période le signal RTK ne sera pas disponible.
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5 Préparation et mise en service

Lors de la mise en service d’un nouveau robot, un ou plusieurs champ(s) doivent étre délimités avant le
début de I'exploitation du robot. Pour que le robot se déplace dans une zone spécifique, les points d’angle
doivent étre définis et les autres données du champ doivent étre enregistrées dans la mémoire du robot.

oUne seule définition de champ est nécessaire pour chaque champ, étant donné que les données sont
enregistrées dans le robot pour une utilisation ultérieure. Vous pouvez enregistrer 20 champs au maximum.

Assurez-vous que les batteries sont complétement chargées avant de démarrer la définition du champ et la
premiere exploitation.

En option, vous pouvez placer le robot a I'extérieur 24 heures avant la mise en service si les conditions
météorologiques le permettent. Ainsi, le robot chargera ses batteries pendant la journée a I'aide des
panneaux solaires.

5.1 Délimitation du champ et obstacles
La délimitation du champ est réalisée a partir du panneau IHM du robot pendant que le robot est déplacé
physiquement a chaque angle du champ.

0 Les instructions suivantes doivent étre suivies avec attention pendant la délimitation du champ :

1. Assurez-vous que les batteries du robot sont suffisamment chargées avant de commencer
(minimum 25,5 V).

2. Avant de marquer les points d’angle, un emplacement de champ doit étre sélectionné dans I'lHM et
il doit recevoir un nom de champ. Utilisez un nom de champ facile a identifier, a mémoriser et qui se
distingue des autres champs.

3. Tous les points d’angle doivent étre définis dans une seule suite chronologique continue tout autour
du bord extérieur du champ.

4. La position physique du GPS avant sur le robot est utilisée pour définir un point d’angle. C’est
pourquoi il est important de disposer le robot de fagon a ce que le GPS avant soit situé dans le point
d’angle souhaité, aussi prés que possible du bord extérieur du champ, tout en restant a l'intérieur
d’'un sillon de charrue, d’arbres, ou d’autres obstacles.

Le robot va créer une zone de sécurité a I'intérieur des lignes extérieures des points d’angle
physiques du champ. Cette zone est utilisée pour tourner, étant donné que, dans la plupart des cas,
la roue avant sort des zones couvertes par le robot lors de la rotation.

La largeur de la zone de sécurité dépendra de la largeur de travail du robot, étant donné que le robot
aura toujours besoin du méme espace pour tourner grace a la technologie de rotation zéro.

Apour une mise en service en sécurité du robot, effectuez un contréle de sécurité complet de la zone a
couvrir par le robot, y compris les points suivants :

e Assurez-vous qu’aucune route, allée, aucun sentier ne traverse la zone a couvrir par le robot.

e Soyez particulierement attentif lors de la mise en service a proximité de voies publiques. Conservez
une distance adaptée entre la route et les points d’angle pendant la délimitation du champ.

e Assurez-vous de maintenir une distance adaptée par rapport aux collines, fossés etc. pendant la
délimitation des champs.

La figure ci-dessous présente un exemple de définition de champ. La bande orange symbolise la zone de
sécurité. Les points d’angle marqués a I'aide du GPS avant du robot sont les angles extérieurs de la bande
orange.
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7277 Corner Points

Headland

Odd Passes

Even Passes

Le tableau ci-dessous résume les étapes nécessaires pour définir un nouveau champ, y compris la
référence a la page IHM correspondante.

Etape Description Page IHM

1

Terminez les taches préparatoires, y compris la lecture de ce manuel et le N/A
transport du robot vers le champ souhaité.

Il est recommandé de transporter le robot dans le champ a I'aide d’un tracteur
et du support de champ, ou en alternative la plateforme de transport sur route.

Deux regles doivent étre respectées par I'utilisateur lors de la définition d’un
champ :

1. Pas d’obstacle au point d’angle 1, étant donné qu’il sert de référence
pour le reste du champ.

2. Ladistance entre le pont d'angle 1 et le second et dernier point

d’angle, respectivement, doit étre suffisante pour éviter que les points
ne s'annulent entre eux.
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Page IHM

4 s| [a

placé a un autre endroit.

Sur la figure ci-dessus, a gauche, la distance entre les points 1 et 2 combinés
avec I'angle fait que les deux angles s’annulent et deviennent un point a
l'intérieur de la tourniére. Ceci n’est pas autorisé autour du point d'angle 1,
c’est pourquoi la distance doit étre augmentée ou le point d’angle 1 doit étre

2 Dans la structure racine de I'lHM, rendez-vous en Page 3 Délimitation du
champ et cliquez sur le bouton « Field Setup (Délimitation du champ) ».

Field Setup

3 Délimitation
du champ

Field 13 v

test

No. headland rounds
Distance between seeds [mm]
Pass seeding towards reference point at

Headland seeding direction

i"j 0 E &L A 3

1
180

Odd pass No.

Positive

3 Dans I'lHM, sélectionnez « Create New Field (Créer un nouveau champ) ».

(O

3.1 Délimitation
du champ 1

Add obstacle in field

Si I'option « Continue Field Setup (Poursuivre la délimitation du champ) »
apparait, cela signifie que vous étes sorti de la définition du champ ou que
vous l'avez interrompue avant d’enregistrer le champ. C’est une option pour

26



Manuel de I'utilisateur, FD20 v2.3 FARMDR ID Version 1.2 — décembre 2021

poursuivre la définition du champ, cependant cette option disparaitra si elle est
sélectionnée pour créer un nouveau champ.

Sélectionnez un numéro de champ de votre choix et saisissez un nom adapté | 3.1.1

pour le champ. Ensuite, rendez-vous sur la page suivante a l'aide de la fleche Délimitation
dans le coin supérieur droit. du champ 2
/" Field Setup 2 @
Field 10 v Test Field
Enter new field name Test Field

Si le champ sélectionné est déja occupé, un message d’avertissement
apparaitra et il sera possible d‘écraser le champ existant ou de le supprimer,
puis de choisir un autre emplacement d’entrée de champ.

Une fois le nom du champ saisi, rendez-vous sur la page suivante a l'aide de
la fleche dans le coin supérieur droit.

Déplacez le robot dans le premier point d’angle du champ, le GPS avant situé¢ | 3.1.2

a la limite du champ. Quand il est en place, appuyez sur « Save Corner Point Délimitation
(Enregistrer point d’angle) ». Si vous souhaitez rectifier le point d’angle, vous du champ 3
pouvez annuler le dernier point d’angle rentré en appuyant sur « Undo last
corner point ».

r° Field Setup 3
L J Set Corner points

Click to save corner point _

Distance from Last corner point
Angle compared to last corner point

Undo last corner point

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

Set referance 0
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Puis déplacez le robot vers le point d’angle suivant suivant les instructions sur
I'IHM. Le point d'angle 1 servira de point de référence. Continuez a définir les
angles I'un apreés l'autre en déplagant physiquement le robot vers le point
d’angle suivant, et en les enregistrant par une pression sur le bouton « Save
Corner Point (Enregistrer point d’angle) ». Le chiffre a droite du bouton
s’incrémentera avec chaque angle rentré.

oQuand le robot est situé au point d’angle de référence souhaité, n’oubliez
pas d’appuyer sur « Set Reference (Créer référence) ». Ce point avec le
point d’angle 1 représentera la ligne de référence. Les passes seront
toujours paralléles a la ligne de référence.

Une fois tous les points d’angle enregistrés, rendez-vous sur la page suivante
a l'aide de la fleche dans le coin supérieur droit. (Celle-ci n’apparaitra que
lorsque la référence aura été définie)

s Field Setup 3

\__/|

Set Comer points

Corner point saved a
Move on to the next
Distance from last corner point 0.00
Angle compared to last corner point +9.6

Set reference line

Set reference between corner point 1 and actual point above
Reference has been set 2

Un résumé des réglages du champ est présenté. Si ceux-ci correspondent aux | 3.1.3

attentes par rapport au champ, appuyez sur le bouton « Save field (Enregistrer Délimitation
champ) «. Sinon revenez en arriére a l'aide de la fleche dans le coin supérieur du champ 4
gauche de 'lHM.

F° Field Setup 4
N/ Field information

No. outer corner points +
Reference Point 2
Mo obstacles 0
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L’option « Set obstacles (Régler les obstacles) » va maintenant apparaitre, qui
permet a l'utilisateur de régler les zones défendues dans lesquelles le robot ne
fonctionnera pas, par ex. autour d’un arbre ou d’un trou d’eau. Pour une aide

sur le réglage des obstacles, voir I'étape 7.

s Field Setup 4

N/ Field information
4

No. outer corner points
Reference Point 2
Mo obstacles 0

Field obstaclkes
If obstacles is desired, use the button below L
or go to next page
Set obstacles
(i) ' S A
La fleche a droite vers I'avant dirigera I'utilisateur vers la page de réglage du

champ.

Si des obstacles existent dans le champ, il faut suivre le processus décrit ci-
dessous. Déplacez d'abord le robot vers le premier point d’angle du premier
obstacle et appuyez sur « Start setup (Dématrre le réglage) ».

s Obstacles Setup

\__/|

3.1.4 Obstacles

®)

Start setup

Ol

0.00
-95.2

Distance from last corner point
Angle compared to last corner point

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

Quand le GPS avant du robot est situé en haut du premier point d'angle de
I'obstacle, appuyez sur « Save Corner Point (Enregistrer point d’angle) ».

0 Un obstacle doit étre défini par au moins 3 points d’angle. Assurez-vous
d’avoir bien terminé de saisir 'obstacle en cours, avant de passer au

suivant.
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 Etape Description Page IHM
Obstacles Setup

Current obstacle

—— . __[ufe

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 moving to the next obstacle. All obstacles must be inside the field!

=Tz a
(U (i) &l N 3.1

Si un point d’angle a été saisi par erreur, vous pouvez utiliser la fonction
« Undo last corner point (Annuler le dernier point d’angle) ». Une pression
effacera les coordonnées du dernier point d’angle enregistré et le chiffre
indiquant le point d’angle diminuera d’une unité.

Cette fonction peut étre utilisée pour effacer tous les points d'angle d’obstacles
si nécessaire.

Obstacles Setup

Current obstacle

:

Distance from last corner point 2.56

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!

Undo last corner point Next Obstacle
g o M

Une fois tous les points d’angle autour de 'obstacle enregistrés, appuyez soit
sur « Next obstacle (Obstacle suivant) » en présence d’'un autre obstacle, ou
sur la fleche en haut a droite. Si obstacle suivant a été pressée par erreur,
appuyez sur « Undo current obstacle (Annuler obstacle présent) » et la fleche
« Next (Suivant) » apparaitra a nouveau.

Une pression sur la fleche « Next (Suivant) » ménera I'utilisateur vers la page
Enregistrer la parcelle et le nombre total d’obstacles apparait a présent dans le
résumé. S'il est exact, appuyez sur « Save field (Enregistrer le champ) ».
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Etape

Description

[o_J Field information .I

No. outer corner points
Reference Paoint
Mo obstacles

Save field

Si, a ce stade, le champ a été entierement délimité, 'utilisateur doit appuyer
sur la fleche dans le coin supérieur droit de la page IHM, et arriver sur la page
« 3.1.3 Délimitation du champ 4 ». Pour des informations, voir le chapitre
suivant.

o Field Setup 4 o

Field information

No. outer corner points i
Reference Point 2
Mo obstacles 1

Field obstaclkes

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

Set obstacles

Page IHM

La configuration du champ est maintenant terminée et doit étre soit validée,
soit rectifiée par I'utilisateur. Ceci se fait sur la page 3.3 (Field Settings) selon
lillustration ci-dessous.

81 Field 13 L@

No. headland

Seed valve

Distance between seeds [mm]

Line

Sowing pattern Diamond

AlR[]n

Feld settings advanced

AN\ 3.3

a. No. headland: Choisissez le nombre de tourniéres que le robot doit
effectuer. La largeur de chaque tourniére sera équivalente a la largeur
de travail du robot. Une largeur de travail du robot de 3m et 3
tourniéres fera donc une largeur totale de tourniére de 9 m.

&l

3.3 Réglages du
champ
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Etape Description Page IHM
b. Seed valve: Actionnez cette option si vous souhaitez que le robot séme

le champ en portions (de 1 a plusieurs). Laissez I'option sur OFF si le
robot doit effectuer le semis en ligne.

c. Distance between seeds (mm): Indiquez la distance en millimétres
souhaitée entre chaque graine.

d. Sowing pattern: Sélectionnez le mode d’ensemencement. Vous pouvez
choisir entre Line et Diamond.

Lorsque les réglages sont terminés, appuyez sur la coche en haut a droite
pour continuer, ou choisissez I'option ‘Field settings advanced’ si vous
souhaitez accéder au menu de parametres avanceés.

Field settings advanced

Pass No. at direction from1to 4 Even No. @ Odd No.

Headland seeding direction e Positive @ Negative

Safety zone [m] m

Seeding overlap

Weeding overlap @
TN

a. Pass no. at direction from 1 to ‘reference’ : Servez-vous de ce réglage
pour déterminer si le robot doit faire des passages pair ou impair par
rapport a la ligne de référence. Lorsqu’un point de référence a été
choisi, celui-ci sera visible sur I'écran (“4” dans I'exemple ci-dessus).

Si 'option Odd No. est sélectionnée, le robot effectuera le semage des
rangées 1, 3, 5, 7...en partant du point d’angle 1 vers le point de
référence indiqué.

Si I'option Even No. est sélectionnée, le robot effectuera le semage
des rangées 2, 4, 6, 8...en partant du point d’angle 1 vers le point de
référence indiqué.

b. Headland seeding direction : Mettez le marqueur en position “Positive”
si vous voulez que le robot se déplace du point d’angle 1 vers le 2, 3, 4
etc. Choisissez la position “Negative” si vous voulez que le robot se
déplace du point d’angle 1 vers le point d’angle final d’abord, puis aux
autres en ordre décroissant.

c. Safety zone (m): La valeur est calculée automatiquement en fonction
de la largeur de travail du robot. FarmDroid recommande de ne jamais
la changer.
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Etape Description Page IHM
d. Seeding overlap: Lorsque le robot passe du champ a la tourniére ou

inversement, il y aura, a moins que la section en question soit en
perpendiculaire, une partie du surface qui ne sera pas traitée, soit le
sera deux fois (selon les réglages de chevauchement). Si I'option ON
est sélectionnée, la surface entiére sera traitée. Si I'option OFF est
sélectionnée, la section en question ne sera pas traitée.

e. Weeding overlap: Pareillement pour la fonction désherbage, si I'option
ON est sélectionnée, la surface entiére sera traitée. En position OFF, la
section en question ne sera pas traitée. Voir l'illustration ci-dessous
pour une représentation visuelle :

L’image numéro 1 représente le cas ou I'option OFF est choisie pour les deux
fonctions (Seeding et Weeding overlap). Lorsque le robot s’approche du point
ou sa largeur de travail va chevaucher sur la tourniére, la remorque sera
surélevée et la zone indiquée en rouge ne sera pas traitée. Cette section du
champ ne sera donc pas ensemencée, ni désherbée.

L’image numéro 2 représente le cas ou I'option ON est choisie pour les deux
fonctions. Dans ce cas, le robot continuera d’effectuer le semis et le
désherbage jusqu’a ce qu’il atteigne la fin de la ligne, traitant ainsi une petite
section (la zone bleue) deux fois. Les cultures dans cette section seront pour
la plupart enlevées, mais les mauvaises herbes seront sous contréle.

’

L’image numéro 3 représente le cas ou I'option ON est choisie pour la fonction
Seeding overlap, tandis que la fonction Weeding overlap est mise en position
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Etape Description Page IHM
OFF. Avec cette combinaison, la surface entiére sera ensemencée, mais la

partie se situant dans la tourniére sera perdue, puisque les cultures seront
enlevées lors du désherbage ultérieur.

L’image numéro 4 représente le cas ou la fonction Seeding overlap est en
position OFF tandis que la fonction Weeding overlap est en position ON. Il n’y
aura alors pas d’ensemencement sur la surface entiére de chevauchement.
Les efforts de désherbage supplémentaires pourront étre maintenus a un
minimum, puisque la fonction du Weeding overlap suffira a enlever la plupart
des mauvaises herbes.

9 Une fois les réglages revus et actualisés, I'utilisateur peut choisir d’ajouter un 3.3.1 Champ
‘champ mort’ a I'aide de la fonction Dead bed. Cette fonction permet de créer mort

un espace vide entre les passages de champ traités. Appelé ‘champ mort’ cet
espace ne sera pas traité. Si un numéro de passage identique est entré dans
deux cases, le champ mort sera équivalent a deux fois la largeur saisie dans la
case Dead bed width (largeur du champ mort).

@J Dead bed LQ

Dead bed

Dead bed width [m]

Enter pass No. [+999) [+999] [+999] [+999] [+999] [+999] [999] [ 999
Z::;;M [599] (5999] () [599] (93] [z599] (593s) [599)

[1999] [ +999] [ +999) [ +999] | +999] { +999] [ +999] [ +999)

[+999) [ +999] [ +999] [ +999) (+999] { +999] [ +999] [ +999]

[+999]( +999] [ +999) { +999] | +999] { +999] [ +999] [ +999)

a. Dead bed: Activez ou désactivez la fonction ici.

b. Dead bed width (m): Indiquez ici la largeur désirée du champ mort (en
metres).

c. Enter pass No. before dead bed (999=disabled): Entrez ici le numéro
du passage précédant le champ mort souhaité. Souvenez-vous de la
largeur du champ mort au moment du réglage. Si vous souhaitez
désactiver une case, entrez la valeur 999.

Aprés avoir saisi les réglages souhaités, appuyez sur la coche en haut a droite
pour valider votre choix.

La configuration du champ est maintenant entierement terminée.

Si l'utilisateur souhaite revoir les réglages ultérieurement, cela est possible en
choisissant la commande “Field settings” située a la page 3 du manuel.
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Etape Description Page IHM

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

Feld settings
U, 0

0II est absolument essentiel de ne pas changer les réglages semis
une fois que ’ensemencement a débuté ou durant le traitement du
champ spécifigue. Si la distance semis est altérée, le changement
s’appliquera également pour toute graine semée antérieurement ce
qui entrainera I’enlévement du végétal lorsque le robot effectuera le
désherbage.

10 | Sil'utilisateur souhaite ajouter ultérieurement un obstacle dans un champ, cela
est possible en choisissant la commande “Field setup” située a la page 3 du
manuel.

Reportez-vous a la Section 5.2 Passage entre des champs existants pour
de plus amples instructions a ce sujet.

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

Appuyez sur “Add obstacle in field”.
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Etape Description

O T T

Create new field

Add obstacle in field

Répétez la procédure décrite en étape 7.
Une fois un obstacle configuré, il est également possible de supprimer le

dernier obstacle ajouté. Pour ce faire, choisissez la commande “Erase last
obstacle” située a la page 3 du manuel, dans la section “Field setup”.

O TR

Create new field

Add obstacle in field Erase last obstacle

Appuyez a nouveau sur “Erase last obstacle” pour confirmer votre choix .

Page IHM
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Etape Description

° Field Setup 1

Le dernier obstacle ajouté est maintenant supprimé.

Version 1.2 — décembre 2021

Page IHM

5.2 Passage entre des champs existants

Si le robot est utilisé dans plus d’'un champ, le champ actuel doit étre sélectionné dans I'lHM une fois le robot
déplacé physiquement dans le champ, et avant de commencer I'exploitation en mode Fortement Automatisé.

Le champ actuel est sélectionné dans I'lHM sur la page : 3. Sélection du champ et informations en

utilisant le menu déroulant en haut de I'écran.

Fed Setup

test

v
No. headland rounds N
Distance between seeds [mm)
Pass seeding towards reference point at

Headland seeding direction

U] (i ) = &l A 3

Une fois que le champ souhaité a été sélectionné, le nom associé au champ apparaitra dans le champ de
texte & droite du menu déroulant. En plus, une sélection de paramétrages de champ sera affichée.

1

180

Odd pass No.
Positive

ﬂ Quand un champ a été délimité avec le robot et une station de base spécifique, cette station devra étre
utilisée pour ce champ pendant toute la saison, de 'ensemencement jusqu’au terme du sarclage. Si le robot
est connecté a une autre station de base, le point de référence virtuel se déplace sensiblement, et les
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récoltes pourraient étre arrachées. Pour de plus amples informations, voir : Manuel de I'utilisateur
station de base Farmdroid.

L'acces admin est nécessaire pour déplacer le tunnel de communication du robot vers une autre station de
base, c’est pourquoi ceci doit étre effectué par un distributeur.
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6 Exploitation quotidienne

L’exploitation quotidienne est réalisée a partir du panneau de commande sur le robot ou a I'aide des option
de commande a distance. Deux modes d’exploitation sont disponibles, Manuel et Fortement Automatisé. Il
est possible de basculer entre ces deux modes d’exploitation uniguement dans I''HM ou sur le robot, et pour
des raisons de sécurité, le mot de passe de I'opérateur est nécessaire pour cela. Le mot de passe est actif
pendant 1 minute apreés la saisie, c.-a-d. si davantage de temps s’est écoulé, le mot de passe devra étre
saisi a nouveau. Ces modes sont présentés en détail ci-dessous.

6.1 Exploitation manuelle
La fonction d’exploitation manuelle est utilisée fondamentalement pour déplacer le robot a la ferme, dans le
champ ou pour placer le robot a un emplacement précis de départ.

oL’exploitation manuelle ne nécessite pas de GPS ou de connexion de données. Il faut seulement que
les fonctions de sécurité soient totalement opérationnelles.

En exploitation manuelle, il est possible de déplacer le robot a I'aide du joystick sur le panneau de
commande. La vitesse peut étre basculée entre basse et haute en choisissant respectivement Tortue ou
Liévre respectivement, sur la page d’accueil de 'lHM. Les autres outils du robot peuvent étre pilotés a partir
de I'lHM sur le panneau de commande.

Le mode d’exploitation manuel est également utilisé pendant la maintenance ou le dépannage de la
machine, étant donné que ce mode permet de tester individuellement les composants de la machine.

AVeillez a toujours couper les deux alimentations électriques avant de commencer tout travail a
l'intérieur du cable de sécurité.

6.2 Exploitation Fortement Automatisée

Le mode d’exploitation Fortement Automatisée est le mode le plus utilisé. Quand ce mode est choisi, le robot
peut étre démarré et arrété uniqguement a l'aide du panneau de commande, ou bien a partir de I'application
utilisateur FarmDroid. Aucune autre piéce de la machine ne peut étre commandée manuellement en mode
Fortement Automatisé. Cependant il est possible de lire des informations, par ex. sur 'lHM page « 2.
Informations générales », ou les données opérationnelles les plus utiles sont disponibles.

A Vous n'avez pas le droit de procéder & des réglages mécaniques ou a toute autre intervention sur la
machine en mode Fortement Automatisé. Avant le début de travaux mécaniques, le robot doit toujours étre
arrété, I'exploitation manuelle sélectionnée et le robot sécurisé.

Le mode Automatique comporte quatre sous-états clairement signalés par une couleur sur I'lHM :

Le robot fonctionne en mode Fortement Automatisé, c.-a-d. qu’il se déplace
dans le champ et qu’il effectue un travail.

Le robot est en mode Fortement Automatisé, cependant I'exploitation a été
suspendue temporairement. Ceci peut étre di a une charge de batteries
faible ou un défaut de signal GPS-RTK. Quand les batteries sont
suffisamment chargées par les panneaux solaires, et/ ou le signal GPS-
RTK est disponible, le robot émettra un signal sonore et recommencera a
fonctionner.

Le mode Fortement Automatisé a été sélectionné a partir de I'lHM, mais
I'utilisateur n’a pas donné au robot le signal de démarrage a partir de
I'IHM, ou de I'application utilisateur FarmDroid.

Une erreur s’est produite en mode Fortement Automatisé, et le robot s’est
arrétée. L’erreur peut étre une activation du systéme de sécurité, une
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valeur de processus qui atteint un seuil prédéfini ou un dysfonctionnement
de systéme ou de composant.

Une action de l'utilisateur est nécessaire pour reprendre I'exploitation.

AAvant de passer en mode Fortement Automatisé, 'utilisateur doit contréler le robot mécaniquement
pour s’assurer que le systeme de sécurité est totalement fonctionnel.

6.3 Surveillance et exploitation a distance

Quand le robot est en mode Fortement Automatisé, il est possible de I'exploiter via I'application utilisateur
FarmDroid. A partir de I'application, il est possible de voir le statut de I'exploitation en cours, et d’effectuer
des opérations basiques, comme « Start » (Démarrage) ou « Stop » (Arrét). L’exploitation simple a distance
présuppose que l'utilisateur ait réglé physiquement le robot en mode Fortement Automatisé.

0 Il n’est pas possible de basculer entre les modes Manuel et Fortement Automatisé a partir de
I'application utilisateur FarmDroid. Pour des raisons de sécurité, ceci peut étre effectué uniquement sur le
robot.

6.4 Protection contre la surcharge de la propulsion du robot

Le systéme de propulsion est protégé contre la surcharge. En cas de charge anormalement élevée, le robot
réduira progressivement sa vitesse a 350 m/h si nécessaire, limitant ainsi la charge a un niveau acceptable.
Le robot augmentera automatiquement la vitesse si la charge diminue. Quand la fonction est active, elle est
affichée sur I'écran d'accueil de I'lHM.

Les conditions dans le champ, comme I'’humidité, les cailloux et les pentes, influenceront la charge sur le
systeme de propulsion. Les pentes, et en particulier les pentes latérales, augmenteront la charge par rapport
a des zones planes. Les pentes latérales provoqueront une répartition inégale de la charge entre les cotés
gauche et droit. Pour réduire cette charge, la vitesse diminue automatiquement et provisoirement jusqu’a ce
gue la charge soit & nouveau acceptable.

G Pour éviter une charge excessive sur le systéme de propulsion, les utilisateurs doivent veiller a
travailler selon les caractéristiques technigues du robot en termes de poids et de pentes.

6.5 Contrbleur Auto Load

Si la charge élevée persiste méme si la protection contre la surcharge de la propulsion a réduit la vitesse, et
si le contréleur Auto Load est activé, il réduira la pression sur les remorques et les outils de travail de la terre
en remontant graduellement I'attelage jusqu’a ce que la charge soit a un niveau acceptable. Si la charge
continue a augmenter, le robot s’arrétera et émettra un signal.

La fonction du contrdleur Auto Load est activée uniqguement si la vitesse du robot a été réduite a 350 m/h par
la fonction de protection contre la surcharge, et si la charge est encore trop élevée. Quand la charge
diminue, I'attelage appliquera a nouveau la pression sur les remorques au niveau prédéfini et la vitesse de
propulsion sera augmentée vers le niveau prédéfini.

Si le contrdleur Auto Load est désactivé, le robot s’arrétera et enverra un message d’alerte si la charge reste
trop élevée aprés réduction de la vitesse de propulsion a 350 m/h.

Le contrdleur Auto Load peut étre activé / désactivé dans I'lHM a la page : 4.1.3 Réglages de
fonctionnement

6.6 Remplacement et charge des batteries
Le robot est équipé de deux batteries de 24 V, 120 Ah au lithium. Les batteries sont reliées au robot par des
connecteurs enfichables.
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Dans des conditions normales, I'énergie produite en excédent par les panneaux solaires pendant la journée
sera utilisée pour charger les batteries. Selon les conditions météorologiques et le moment de l'année, le
niveau de charge peut varier.

Il est possible de prolonger 'autonomie en remplagant les batteries du robot quand elles sont déchargées,
par ex. aprés une journée nuageuse. Si les batteries sont chargées avec un appareil externe, les instructions
suivantes doivent étre suivies :

1. Débranchez I'alimentation électrique sur le robot en suivant les instructions en quatre points ci-
dessous.

2. Les batteries doivent étre chargées a 50 A maxi et 28,8 V, et uniquement avec un chargeur adapté
aux batteries au lithium.

3. Les deux batteries doivent étre chargées au méme niveau, a 100 mV prés, pour éviter des courants
de circulation importants et préjudiciables, qui pourraient causer des dégats apres le rebranchement

des batteries.
Pour cette raison, il est fortement recommandé de charger les batteries en paralléle.

0 Il est trés important de débrancher I'alimentation électrique du robot AVANT de démonter les batteries.
Sinon des tensions de contact dangereuses peuvent se produire dans le systéme, provoquées par les
panneaux solaires. L’alimentation électrique doit étre débranchée dans I'ordre suivant.

Suivez la procédure ci-dessous lors du remplacement des batteries (1 a 4) :

1. Débranchez l'alimentation électrique pour les panneaux solaires [1]

2. Deébranchez I'alimentation électrique du panneau principal avec I'interrupteur principal [3] sur le c6té
gauche du panneau.

3. Retirez le capot des batteries pour les rendre accessibles.

Retirez les batteries [4] une par une en débranchant les connecteurs enfichables.

5. Pour le montage des batteries et pour rebrancher I'alimentation électrique, suivez la procédure dans
I'ordre inverse (4 a 1). Pour rétablir 'alimentation aprés un débranchement, appuyez sur le bouton
d’arrét sur le panneau de commande et maintenez-le enfoncé pendant 15 secondes env. jusqu’a ce
que I''HM s’allume. Le bouton d'arrét s’allume quand il est enfoncé.

Ea

Voir la figure avec I'explication ci-dessous.
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‘. Interrupteur pour les panneaux solaires <} | Bouton d'arrét sur le panneau de commande

Interrupteur principal sur le panneau de

480 Batteries avec connecteur enfichable
commande

ALes batteries pésent 26 kg chacune. C’est pourquoi il faut utiliser un appareil de levage adapté lors du
démontage et/ ou du transport des batteries pour éviter les blessures corporelles.
6.7 Paramétres de semis

Ce chapitre décrit les réglages de base nécessaires pour 'ensemencement. Pour des informations plus
précises, veuillez consulter les directives d’utilisation FarmDroid.

oSoyez trés attentifs aux réglages a la fois pendant 'ensemencement et le sarclage, et ne laissez pas le
robot en mode automatique avant de vérifer que le robot fonctionne comme vous le souhaitez.

Le tableau ci-dessous présente un synoptique des paramétres de réglage des semis.

Réglages possibles Remarque
Hauteur de la section de I'outil

La poutre de I'outil peut étre réglée mécaniquement sur
plusieurs hauteurs. Il peut étre nécessaire de régler la
hauteur si le robot fonctionne sur un lit de germination
ou pour des récoltes spéciales.

0 Gardez a I'esprit que si la hauteur mécanique est
modifiée, des modifications seront également
nécessaires dans I'lHM.
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Remarque

Le trou de montage utilisé, en comptant a partir du haut
du support doit étre saisi dans I'lHM, en page 4.1.9
Réglages de I'attelage. Des réglages effectués de
maniére incorrecte dans I'lHM peuvent provoquer un
écart important dans I'emplacement de la graine entre
les passes, ce qui pourrait rendre le sarclage impossible
dans les deux directions.

0 La hauteur mécanique de la poutre de I'outil ne doit
pas étre modifiée au cours de la saison, entre le
début de I'ensemencement et la fin du sarclage.

Ecart des rangées

La distance entre les rangs peut étre réglée en
déplacant les remorques individuelles a volonté.

Les poutres de l'outil et le chassis sont marqués pour
une distance entre rangs de 450 mm (distance de
remorque 225 mm) et 500 mm (distance de remorque
250 mm).

En plus, assurez-vous toujours que les remorques
actives et passives sont dans la position souhaitée et
solidement serrées.

6 Gardez a 'esprit que des modifications de
réglage sont nécessaires dans I'lHM si les
modifications mécaniques affectent la largeur de
travail du robot. La largeur de travail est réglée en
page 4.1.3 Paramétres de propulsion et de
fonctionnement.

Profondeur de semis

La profondeur de semis est réglée directement sur la
remorque en desserrant le boulon de 8 mm et en
réglant le bras de semis vers le haut ou le bas. Une
échelle est gravée dans I'acier sur le c6té du bras de
semis, qui indique la profondeur de semis en millimétres
(pas de 10 mm).

Hauteur du disque de rouleau

La hauteur du disque de rouleau peut étre réglée par
rapport & la part de coultre en desserrant les deux
boulons de 8 mm entre les disques de rouleau. Une
échelle est gravée dans le support de réglage du disque
de rouleau pour faciliter le méme réglage dans tous les
sillons.

Largeur et profondeur de
raclage du sol

La largeur de raclage du sol est réglée en desserrant
les deux écrous de 8 mm sur le bras.

La profondeur est réglée en desserrant le boulon de
8 mm et en réglant le bras vers le haut ou le bas.

Angle de la roue de semis

L’angle de la roue de semis peut étre réglé en
desserrant le boitier électronique et en basculant
'appareil entier dans la position souhaitée.

Selon le type de semis et selon si vous souhaitez semer
par graine isolée ou en amas, I'angle devra étre ajusté.
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Pression de la remorque sur le
sol

Répartition du poids sur
l'avant / I'arriére de la
remorque

Erreurs de capteur de graines
admises
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Remarque

La pression de la remorque peut étre réglée via I''lHM en
page 4.1.9 Paramétres de |'attelage.

0 % correspond a un ressort tendu au maximum, et
donc a la pression la plus forte possible sur le sol. La
répartition du poids entre la roue avant et la roue arriere
dépend de la configuration du ressort de la remorque.

La répartition du poids de la remorque peut étre réglée
avec le ressort entre les différents trous a I'avant de la
remorque et sur le bras qui tient le ressort.

Si vous utilisez un trou vers le bas de la remorque, le
poids sera transféré sur l'arriére de la remorque. Plus le
ressort est déplacé vers le haut, plus le poids sera
déplacé vers l'avant de la remorque.

Le ressort peut aussi étre réglé sur le bras tendeur, plus
le ressort est déplacé vers le bas, plus la tension sera
appliquée sur la roue avant, tout en maintenant une
pression relativement égale sur la roue arriére, selon
I'emplacement du ressort dans les trous de la remorque.

Le seuil d’erreur de graine admis peut étre réglé sur
I'lHM. Le réglage est possible sur deux pages :

2.1 Informations sur 'outil — en mode semis
4.1.2.0 Parameétres de I'outil de semis

La valeur réglée représente le pourcentage d’erreur
pour les 100 derniers enregistrements de graines.

Distance de semis et direction
de semis

Vous pouvez paramétrer la distance de semis, la
direction de semis et le nombre de tourniéres en page
3.3 Terminer paramétrage champ et semis. Vous
pouvez accéder a la page depuis 3. Sélection et
information sur le champ.
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Une fois 'ensemencement terminé, des paramétrages doivent étre effectués sur le robot pour passer des
fonctions Semis aux fonctions Sarclage. Ceci est effectué selon le tableau ci-dessous et il est recommandé
de suivre l'ordre présenté dans le tableau. Pour des informations plus précises, veuillez consulter les

directives d’utilisation FarmDroid.

Activité
Videz les récipients de
semences.

Remarque

Desserrez les deux pinces sur le récipient de graines et
bloquez la sortie des graines avec une main pendant
gue vous sortez le récipient de semences. Videz
I'entonnoir de graines soit en retirant 'entonnoir, soit en
utilisant la fonction d’auto-vidage sur I'lHM en page
4.1.2.0 Paramétrages outil de semis.

Montez la bague d’étanchéité
de I'entonnoir

Désactivez 'ensemencement
et activez le sarclage.

Déplacez les bras de semis en
position de repos

Remontez I'entonnoir avec la bague d’étanchéité de
sorte que la surface d'étanchéité soit appliquée contre la
plaque arriere. Ceci empéche la poussiére, I'humidité et
'eau d’entrer dans le moteur de semis et les piéces
internes de la vanne de semis.

Désactivez la fonction de semis et activez la fonction de
sarclage avec 4.1.2 Activation d’outil.

Les réglages de sarclage sont effectués en page 4.1.2.1
Réglages outils de sarclage — Bases.

N’oubliez pas d’activer ou de désactiver le sarclage en
ligne.

Le boulon maintenant I'appareil de semis a la
profondeur souhaitée est desserré, et le bras entier est
remonté en position de repos sur le support de repos.

Remplacer les racleurs de sol
avec le kit de cébles de
sarclage

Sur toutes les rangées actives, retirez les racleurs de
sol en desserrant les deux écrous sur le support
horizontal. Retournez le support pour que la partie
horizontale soit dans le passage de la roue. Installez le
systeme de céble de sarclage dans la position désirée.

Déplacer I'outil en position de
sarclage

Desserrez les quatre écrous M8 pour les deux pinces
de tube, sur chaque partie outil. Faites glisser les outils
vers la marque adaptée sur le chassis. Attention selon
I'écart entre les rangées, utilisez la marque 450 ou

500 mm « WEED ».

225 mm d’écart entre les rangées = marque 450 mm
250 mm d’écart entre les rangées = marque 500 mm

Monter un kit de céble de
sarclage supplémentaire sur la
remorque extérieure gauche

Montez un kit de cable de sarclage supplémentaire sur
la remorque extérieure gauche. Ceci est nécessaire
pour que les cébles couvrent toute la surface du sol
entre les passes.

Installez le kit de cable de sarclage supplémentaire sur
la gauche de la remorque.

Régler les cables de sarclage

Réglez les cables de sarclage a la profondeur souhaitée
et latéralement pour obtenir la couverture de sol
souhaitée.
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Attention rappelez-vous de régler les cables de
sarclage entre deux sarclages a lI'aveugle, quand toute
la surface est couverte, et le sarclage des rangs, quand
les cébles doivent traiter uniguement la surface du sol
entre les rangs.

6.9 Parameétres de sarclage
Dans ce chapitre sont décrits les réglages utiles et nécessaires relatifs au sarclage.

oSoyez trés attentifs aux réglages a la fois pendant 'ensemencement et le sarclage, et ne laissez pas le
robot en mode automatique avant de vérifier que le robot fonctionne comme vous le souhaitez.

Vous trouverez dans le tableau ci-dessous un synoptique des parameétres de réglage du sarclage.

Méch. Elec. Remarque

La poutre de 'outil peut étre réglée mécaniquement sur
plusieurs hauteurs. Il peut étre nécessaire de régler la
hauteur si le robot fonctionne sur un lit de germination

ou pour des récoltes spéciales.

Réglages possibles
Hauteur de I'outil

oGardez a l'esprit que si la hauteur mécanique est
modifiée, des modifications seront également
nécessaires dans I'lHM.

Le trou de montage utilisé, en comptant a partir du haut
du support doit étre saisi dans I'lHM, en page 4.1.9
Réglages de I’attelage. Des réglages effectués de
maniére incorrecte dans I'lHM peuvent provoquer un
écart important dans I'emplacement de la graine entre
les passes, ce qui pourrait rendre le sarclage impossible
dans les deux directions.

6La hauteur mécanique de la poutre de 'outil ne doit
pas étre modifiée au cours de la saison, entre le
début de 'ensemencement et la fin du sarclage.

Position hors rang des bras de Réglage de la position des bras de sarclage hors des
sarclage rangs. L'échelle va de 0 a 0%, ou 100 % correspond a
la position des bras de sarclage déplacés
mécaniquement complétement hors des rangs.

Les réglages sont effectués dans le menu 4.1.2.1
Parameétres de I’outil de sarclage — Bases.

Pour des informations supplémentaires, voir le guide

FarmDroid.
Position en rangs des bras de Réglage de la position des bras de sarclage en rangs.
sarclage L'échelle va de 0 a 100 %, ou 100 % correspond a la

position des bras de sarclage déplacés mécaniquement
compléetement dans les rangs. Les réglages sont
effectués dans le menu 4.1.2.1 Paramétres de I’outil
de sarclage — Bases.

Pour des informations supplémentaires, voir le guide
FarmDroid.
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FARMDR%ID Version 1.2 — décembre 2021

Remarque

Réglage de la distance de non-sarclage devant la
récolte en mm. Les réglages sont effectués dans le
menu 4.1.2.1 Paramétres de 'outil de sarclage —
Bases.

Pour des informations supplémentaires, voir le guide
FarmDroid.

Distance de non-sarclage
derriere la récolte

Réglage de la distance de non-sarclage derriere la
récolte en mm. Les réglages sont effectués dans le
menu 4.1.2.1 Paramétres de 'outil de sarclage —
Bases.

Pour des informations supplémentaires, voir le guide
FarmDroid.

Vitesse du bras de sarclage

Le réglage de la vitesse de mouvement des bras de
sarclage peut étre effectué sur 5 niveaux, du minimum
au maximum.

Le réglage peut réduire le mouvement de la terre autour
de la plante.

Profondeur de la lame de
sarclage

La profondeur de la lame de sarclage peut étre réglée

en desserrant les deux boulons M6 qui maintiennent la
lame sur le bras. Ensuite, la lame peut étre placée a la
profondeur souhaitée.

La profondeur choisie peut étre vérifiée sur I'échelle a
I'arriere de la lame de sarclage.

Profondeur des céables de
sarclage

La profondeur des céables de sarclage peut étre réglée
en desserrant le boulon M8 qui maintient le support du
céable de sarclage. Ensuite, le cable peut étre placée a
la profondeur souhaitée.

La profondeur choisie peut étre vérifiée sur I'échelle sur
le cOté du bras au-dessus de la remorque.

Couverture des cables de
sarclage

La distance entre le cable de sarclage et les récoltes
(latéralement) peut étre réglée en desserrant les deux
écrous M6 qui maintiennent le support du cable de
sarclage.

Ensuite, le support et le cable de sarclage peuvent étre
déplacés latéralement dans la position souhaitée.

Pression de la remorque sur le
sol

La pression de la remorque peut étre réglée via 'lHM en
page 4.1.9 Paramétres de I'attelage.

0 % correspond & un ressort tendu au maximum, et
donc a la pression la plus forte possible sur le sol. La
répartition du poids entre la roue avant et la roue arriére
dépend de la configuration du ressort de la remorque.

Répartition du poids sur
'avant / I'arriére de la
remorque

La répartition du poids de la remorque peut étre réglée
avec le ressort entre les différents trous a I'avant de la
remorque et sur le bras qui tient le ressort.

Si vous utilisez un trou vers le bas de la remorque, le
poids sera transféré sur l'arriere de la remorque. Plus le
ressort est déplacé vers le haut, plus le poids sera
déplacé vers l'avant de la remorque.
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Remarque

Le ressort peut aussi étre réglé sur le bras tendeur, plus
le ressort est déplacé vers le bas, plus la tension sera
appliquée sur la roue avant, tout en maintenant une
pression relativement égale sur la roue arriére, selon
I'emplacement du ressort dans les trous de la remorque.

Réglages possibles

Réglage du chevauchement du
sarclage

Ce réglage permet d’ajuster le point d‘abaissement de
I'attelage au début de chaque passe, ainsi que le point de
levage a la fin de chaque passe. Ceci permet de régler le
chevauchement entre les passes / les tourniéres pour adapter
le schéma de sarclage souhaité aux intersections des passes.

6.10 Redémarrage aprés un arrét involontaire

Si pour une raison quelconque, un seuil d’alarme est atteint ou si une panne se produit, le robot s’arrétera et
avertira 'utilisateur si cette fonction a été activée. Pour des raisons de sécurité, il n’est pas possible de
réinitialiser le systéme de sécurité a distance, donc si le cable de sécurité ou un arrét d’'urgence a été active,
l'utilisateur doit réinitialiser le systéeme de sécurité manuellement sur le robot, puis le robot pourra étre
redémarré.

Si l'arrét est provoqué par une alarme en lien avec un oultil, par ex. si un seuil est atteint, cette alarme peut
étre réinitialisée a distance et le robot pourra étre redémarré. S’il y a une vrai panne, le robot s’arrétera
guand le seuil sera atteint a nouveau. Si une panne se produit deux fois ou plus, I'utilisateur devra trouver
une solution physique.

Sur I'lHM, l'utilisateur peut trouver des informations au sujet des alarmes sur les pages 1. Home Auto, 5.
Liste d'événements et 5.1 Historique des événements.

0L’utilisateur doit évaluer activement les alarmes avant de les réinitialiser et de reprendre I'exploitation.

S’il y a une panne physique ou électrique sur le robot, la panne doit étre réparée avant de redémarrer le
robot en mode Fortement Automatisé. Pour I'assistance au dépannage, voir le chapitre 11 Dépannage.

6.11 Réglages en usine et sauvegarde
Dans I'lHM, il est possible de rétablir les réglages d’usine pour les parameétres essentiels. Les pages
suivantes comportent une fonction de rétablissement liée aux réglages spécifiques sur la page :

e 4.1.2.1 Paramétres de I'outil de sarclage — bases

La délimitation du champ et les données essentielles sont envoyées a un serveur FarmDroid a chaque fois
gu’elles sont enregistrées. Si des données essentielles sont perdues ou effacées dans le robot, elles
peuvent la plupart du temps étre recréées par I'équipe de maintenance FarmDroid.

Vous trouverez ci-dessous les réglages d’usine standard pour le robot mécanique et le réglage de l'outil :

Distance de la Outil — Semis Outil — Sarclage Distance de laroue  Largeur de
remorque arriere travail
25cm 500 mm | 500 mm 196 cm, c’est-a-dire 3m*
Marque de semis | parque de sarclage le trou le plus a
I'extérieur
22,5cm 450 mm ~ | 450 mm 176 cm, c’est-a-dire 2,7 m*
Marque de semis | Mmarque de sarclage le trou central

*Ce réglage se trouve en page 4.1.3 — Réglage de propulsion et de fonctionnement

Veuillez consulter votre revendeur local en cas de réglages non standard.
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7 Transport

Le robot peut étre déplacé entre des champs ou bien de et vers la ferme, avec une ou deux solutions de
transport différentes de FarmDroid, le support de champ ou la plateforme de transport sur route.

Si l'utilisateur n’a pas de moyen de transport pour le robot sur la voie publique, la plateforme de transport sur
route doit étre utilisée, car elle est conforme aux exigences de largeur, de fixation et d'éclairage. En
alternative, il doit utiliser un chariot ou une remorque adapté(e) et pouvant circuler sur la voie publique.

7.1 Support de champ
Le robot peut étre transporté I'aide d’un tracteur avec le support de champ fourni, qui peut étre monté sur un
attelage de tracteur a 3 points de cat. 2 ou 3.

ASoyez conscient que le support de champ est autorisé uniqguement pour déplacer le robot sur des
terrains privés et pas sur la voie publique.

Le robot doit étre piloté a une vitesse trés réduite et stable, et les conditions générales doivent étre prises en
compte. Le robot n’a pas été construit et n’est pas prévu pour fonctionner comme un outil classique avec le
tracteur, il ne peut donc pas résister a des impacts violents du tracteur pendant le transport.

Le support de champ est monté sur un attelage a 3 points, comme un équipement de tracteur normal. Le
support de champ doit étre parallele au sol quand il est fixé au robot. Il faut donc s’assurer de régler le point
supérieur en conséquence avant de lever le robot.

Soyez particulierement attentif quand vous faites marche arriére avec le tracteur pour accrocher le robot.
Les deux bras du support de champ doivent étre alignés avec les points de levage sur le robot. Faites
marche arriére doucement jusqu’a ce que le support de champ entre en contact avec le robot (toucher
doucement les points de fixation du robot). Voir les illustrations ci-dessous.

‘| Support de champ Z | Points d’'attelage inférieur support de champ

7| Robot 51| Point d’attelage supérieur du robot

<1 | Points d’attelage inférieurs du robot 5 | Points d’attelage supérieur support de champ
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Quand le support de champ touche les renforts de levage sur le robot, levez doucement le support de
champ jusqu’a un contact positif entre celui-ci et les points d'attelage du robot (encore une fois, entrez
doucement en contact avec le robot) et arrétez.

Sécurisez le tracteur en mode Stationnement et accrochez la chaine entre le point supérieur d’attelage du
support de champ et le robot.

AVeillez a serrer correctement les boulons dans les manilles, a la fois lors du levage du robot et quand le
robot n’est pas attelé dans le support. De cette maniére, vous transporterez toujours le robot en sécurité et
les manilles ne tomberont pas quand elles ne seront pas utilisées.
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8 Maintenance

La maintenance est importante pour tous les types de machine et en particulier pour les équipements de
haute précision comme le robot FarmDroid. Soyez particulierement attentifs aux recommandations dans les
chapitres suivants pour étre sdr que votre robot fonctionne comme prévu.

Si vous suivez les matrices ci-dessous qui comportent des directives supplémentaires, vous conserverez le
robot dans le meilleur état possible, pour obtenir la meilleure performance de semis et de sarclage. De plus,
ceci réduit le nombre d'arréts involontaires éventuels.

oVeuiIIez consulter votre revendeur local ou bien FarmDroid pour les directives de maintenance.

8.1 Contréles préventifs de maintenance sur le robot
Le tableau ci-dessous comporte tous les intervalles d’entretien et de maintenance recommandés pour le
robot.

Assurez-vous de suivre les directives lors des travaux de maintenance. En cas de doute, veuillez demander
conseil a votre revendeur local avant de commencer le travail d’entretien / de maintenance.

ASouvenez-vous de toujours suivre les consignes de sécurité lors des inspections ou de la maintenance
et des travaux d’entretien sur le robot. Toujours mettre le robot en mode manuel et désactiver les deux
sources d’énergie avant d’entrer dans le robot.

Commentaires

Quotidien
semaine
hague mois

Vérifiez I'absence de Controle Remplacer les piéces si nécessaire.

dommages généraux sur le | visuel En cas de dommages sur le systéme de sécurité,

robot et en particulier sur le contactez votre revendeur local.

systeme de sécurité.

Vérifiez 'absence de bruits | Contréle Remplacer les piéces si nécessaire.

inhabituels sur le robot, en | auditif

particulier au niveau des

moteurs d’entrainement,

des embrayages et des

freins.

Vérifiez que les boulons et Serrez les boulons et les écrous au couple requis.

les écrous sont bien serrés.

Vérifiez I'absence de dégats | Controle Soyez particulierement attentif quand vous travaillez

sur les batteries. visuel avec des batteries endommagées. Référez-vous
toujours a la Iégislation locale.

Contrblez la pression des Controle Contr6lez la pression des pneus si nécessaire.

pneus. visuel La pression des pneus doit &tre au minimum de 0,8
bar.

Contrblez I'absence de Contrdle Vérifiez qu’aucune feuille morte ou aucun objet n’est

saleté dans le capteur de visuel coincé dans I'entonnoir du capteur de pluie. Le

pluie. capteur de pluie est facilement accessible de I'avant
du robot.

Vérifiez 'absence de jeu Contrdle Poussez le cadre latéralement, en avant et en

inhabituel dans la visuel / arriere. Le jeu devrait étre audible le cas échéant.

commande des roues auditif Contrélez I'absence de jeu dans les barres de

arriere. direction.
Remplacez les bagues de paliers si nécessaire.
Si le jeu est supérieur & 1 mm sur I'un des points de
jonction, remplacez les bagues sur la barre de
liaison.
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Commentaires

Chaque

semaine
haque mois

Controle complet de Effectuez une inspection compléte du robot une fois
l'intégralité du robot par an.

Vérifiez 'absence de boulons / écrous desserrés,
I'état des cables, des bagues etc.

Ceci doit étre effectué par un revendeur agréé.

8.2 Contrbles de maintenance préventive sur les outils
Le tableau ci-dessous présente les intervalles d’entretien et de maintenance recommandés pour les outils.

Assurez-vous de suivre les directives lors des travaux de maintenance. En cas de doute, veuillez demander
conseil a votre revendeur local avant de commencer le travail d’entretien / de maintenance.

ASouvenez-vous de toujours suivre les consignes de sécurité lors des inspections ou de la maintenance
et des travaux d’entretien sur le robot. Toujours mettre le robot en mode manuel et désactiver les deux
sources d’énergie avant d’entrer dans le robot.

Commentaires

Chaque

Quotidien
semaine
haque mois

Vérifiez 'absence de Contréle

Remplacer les pieces si nécessaire.
dommages généraux sur visuel
les outils.
Contrélez I'absence de Controle En cas de défaut contactez votre revendeur local.
bruits anormaux sur le auditif
systeme de semis ou les
moteurs de sarclage.
Vérifiez I'absence de Contrdle Contrblez tous les capteurs de lumiére sur I'écran
contamination du capteur visuel de 'lHM. C’est un bon moyen de découvrir qu’un
de graines. capteur est trés sale, et donc d'éviter des arréts
involontaires pendant la période de semis, en
nettoyant les capteurs de maniére proactive.
Utilisez uniquement de I'air comprimé ou un chiffon
doux pour nettoyer les capteurs, car ils sont trés
sensibles aux dégats mécaniques.
Vérifiez 'absence de jeu Controle A 'endroit o les outils sont levés, poussez chacun
dans les supports de visuel des bras de remorque latéralement, en avant et en
remorque. arriére. Le jeu devrait étre visible le cas échéant.
Controlez I'absence de jeu anormal aux deux
extrémités des barres de liaison.
Si le jeu est supérieur & 1 mm sur I'un des points de
jonction, remplacez les bagues sur la barre de
liaison et au point de liaison de la remorque.
Contrblez les roulements & | Contrdle Contrélez I'absence d’'usure anormale sur les
rouleaux des disques visuel roulements a rouleaux des disques et vérifiez que
tous les disques tournent librement.
(En cas de défaut, les disques sont rapprochés par
la force mécanique a l'avant).
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Commentaires

Chaque

semaine
haque mois

Controler 'usure sur les Controle Quand les outils sont levés, vérifiez I'absence de
roues souples de la visuel dégats visibles sur chaque roue souple et
remorque. remplacez-la si nécessaire.

Contrdle complet de Effectuez une inspection compléte de 'outil une fois
l'intégralité de I'outil par an.

Vérifiez 'absence de boulons / écrous desserrés,
les cables, les surfaces en plastique etc.

Ceci doit étre effectué par un revendeur agréé.

8.3 Contréle de maintenance des piéces d’usure
Le tableau ci-dessous présente les contréles de maintenance recommandés pour les pieces d’usure.

L’'usure peut varier sensiblement selon le type de terre et les conditions d’exploitation. Soyez
particulierement attentif au développement de I'usure dans vos conditions particuliéres, et tenez-en compte
pour déterminer les intervalles de remplacement les mieux adaptés pour vous.

Assurez-vous de suivre les directives lors des travaux de maintenance. En cas de doute, veuillez demander
conseil a votre revendeur local avant de commencer le travail d’entretien / de maintenance.

Commentaires

semaine

Chaque

Usure sur la lame de Contrdle Controlez l'usure sur le bord de la lame de sarclage,
sarclage dans les rangs. visuel en particulier autour du crochet.
Le couteau de sarclage doit étre remplacé si la lame
est usée.
Usure sur le bras de liaison | Controle Quand les outils sont levés, secouez doucement le
sur le moteur de sarclage. visuel bras de sarclage vers 'avant et I'arriére pour controler

I'absence de jeu anormal sur le bras de liaison sur le
moteur de sarclage.

Si le jeu est supérieur a 1,5 mm sur I'un des deux
points de jonction, remplacez les bagues sur la bras
de liaison, et / ou les douilles si elles sont

endommagées.
Usure sur les articulations du | Controle Quand les outils sont levés, secouez doucement le
bras de sarclage dans les visuel bras de sarclage dans les rangs vers le haut et le bas
rangs. pour vérifier 'absence de jeu anormal.

Si le jeu est supérieur a 1,5 mm sur I'un des deux
points d’articulation, remplacez les deux douilles et /
ou l'arbre s’il est endommagé.

Usure sur les ressorts de Contréle L’usure la mieux visible se trouve au niveau des spires
sarclage visuel du ressort de sarclage.

Les ressorts de sarclage doivent étre remplacés s’ils
sont usés a moitié ou s'ils sont casseés.

Usure sur les plaques de Contrdle L’usure se trouvera sur le bord inférieur des plaques
verrouillage maintenant les | visuel de verrouillage.
ressorts de sarclage Remplacez le fond s'il est usé, pour que la courbure

du ressort de sarclage soit exposée a la terre.
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Commentaires

semaine

Chaque

Contrdle L’usure se trouvera sur le bord inférieur du soc
visuel semeur. Remplacez le fond s’il s’est trop aplati ou qu'il
est trop large pour les graines.

Usure sur le soc semeur

ASouvenez-vous de toujours suivre les consignes de sécurité lors des inspections ou de la maintenance
et des travaux d’entretien sur le robot. Toujours mettre le robot en mode manuel et désactiver les deux
sources d’énergie avant d’entrer dans le robot.

8.4 Achat et remplacement de piéces d’usure et de piéces détachées
Veuillez contacter votre revendeur local pour I'achat de piéces d’usure et de piéces détachées.

Généralement, les piéces d’'usure peuvent étre remplacées par I'utilisateur.

Les pieces détachées doivent étre remplacées par un technicien de maintenance FarmDroid par
I'intermédiaire de votre revendeur local, pour assurer le fonctionnement correct et conserver la garantie du
robot.

Soyez particulierement attentif aux instructions relatives aux pieéces détachées et veillez a les lire et les
comprendre intégralement avant de commencer tout travail.

8.5 Contrble de maintenance préventive sur le systéme de sécurité

Le systéme de sécurité du robot est congu pour une durée de vie d’au moins 30 ans s'il est correctement
entretenu. La maintenance du systéme de sécurité du robot doit étre effectuée uniqguement par des
professionnels formés.

Le systéme de sécurité répond aux exigences du Niveau de performance D, catégorie 2.
L’API fonctionne comme I'OTE dans le circuit de test de la catégorie 2.

Veuillez vous référer a I'annexe A pour les schémas de cablage électrique.
Assurez-vous de suivre les directives lors des travaux de maintenance. En cas de doute, veuillez demander

conseil a votre revendeur local avant de commencer le travail d’entretien / de maintenance.

ASouvenez-vous de toujours suivre les consignes de sécurité lors des inspections ou de la maintenance
et des travaux d’entretien sur le robot. Toujours mettre le robot en mode manuel et désactiver les deux
sources d’énergie avant d’entrer dans le robot.

Commentaires

=
2
=l
=
<]
>S5
(o4

‘hague semaine
Chague mois

Vérifiez 'absence de Contréle Consultez votre revendeur local si vous constatez
dommages généraux sur le | visuel des dégats sur le systeme de sécurité.

robot et en particulier sur le
systéme de sécurité.

Vérifier 'absence de Contrdle Remplacez immédiatement en cas de dégéats.
dommages sur les témoins | visuel
lumineux.
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Vérifier 'absence de Controle Remplacez immédiatement en cas de dégats.
dommages sur le signal sonore . N
sonore 9 9 Le robot demandera automatiquement un contrdle

de routine du signal sonore a intervalles de 2
semaines. Assurez-vous de suivre les instructions

sur 'IHM.
Contrdle de la tension du Contrdle Vérifiez que la tension du cable de sécurité est
cable de sécurité. visuel acceptable et pas trop proche des points de

commutation des deux interrupteurs a cable.

Réglez la tension du céble sur chaque interrupteur a
cable si nécessaire, a 'aide d’'une clé de 10 mm.

Systéme de sécurité. Controle Activez individuellement les deux interrupteurs a
visuel cable d’'urgence et le bouton-poussoir d'urgence
pour tester le systéme de sécurité.

Effectuez un test séparé de chaque interrupteur
pour vérifier son bon fonctionnement.

Le robot demandera automatiquement un contréle
de routine du signal sonore a intervalles
semestriels. Assurez-vous de suivre les instructions
sur I'HM.

AII est de la plus haute importance que toutes les pieces liées a la sécurité listées ci-dessous soient
remplacées uniqguement par exactement la méme piece, avec la méme référence, ou par un composant
similaire avec exactement les mémes caractéristiques. En cas de doute, contactez votre revendeur local.

Description de la piéce Fabricant Référence piece Quantité
Relais principal Siemens 3RT2026-2KB40 1
Relais de sécurité Schneider Electric XPSUAF13AC 1
Bouton-poussoir d'urgence Schneider Electric XALK178F 1
Interrupteur d'arrét d’'urgence fil-piege, Schneider Electric XY2CJL17H29 1
gauche
Interrupteur d'arrét d’'urgence fil-piege, Schneider Electric XY2CJR17H29 1
droit
Tendeur de cable pour l'interrupteur Schneider Electric XY2Cz210 2
d’arrét d’'urgence a fil-piége
Cable rouge, 10 m Schneider Electric XY2Cz301 1
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9 Stockage
En fin de saison, il est recommandé d’entreposer le robot dans une grange, un garage ou similaire, ou le
robot sera a I'abri de la pluie, de la neige, du vent, ou d’autres impacts météorologiques négatifs.

Avant d’entreposer le robot pour les mois d’hiver et hors-saison, certains contrbles doivent étre effectués.
Ces contréles sont listés ci-dessous :

A Avant de travailler a I'intérieur du cable de sécurité, I'alimentation doit étre coupée comme suit : 1.
Désactivez les panneaux solaires avec l'interrupteur situé sur la face inférieure des panneaux solaires du
cOté gauche du robot. 2. Désactivez I'interrupteur principal a gauche sur le panneau de commande principal.

#  Article Description Terminé
1 | Nettoyage du 1. Effectuez un contréle visuel des panneaux solaires et des
robot cables. Si aucun dommage n’est détecté, lavez les

panneaux a I'eau et avec une brosse douce.

2. Evitez les projections directes sur les composants
électriques, par ex. le contrdleur de charge, moteurs,
connecteurs, batteries etc. Un chiffon humide essoré doit
étre utilisé a la place pour nettoyer ces composants.

3. Il est également fortement recommandé de laver le reste
du robot a I'eau froide sous basse pression avec une
brosse douce.

\/ Evitez de laver & haute pression les batteries, le

coffret électrique, le chargeur du panneau solaire.

2 | Systémes de 1. Vérifiez que tous les arréts d’urgence et les cables de
sécurité sécurité fonctionnent. Ceux-ci doivent étre testés et
réinitialisés un par un.

3 | Systéme de 1. Placez les appareils de semis en position
semis d’ensemencement pour redresser les tubes de semis
transparents.

2. Videz le systeme de semis et les boites de semences.
Retirez les boites de semis et les entonnoirs pour vérifier
que le systéme est vide et nettoyez les boites a I'air
comprime.

Une fois propres et séches, les boites peuvent étre
remontées.

3. Nettoyez les capteurs de semences a I'air comprimé.
Utilisez uniquement de I'air comprimé pour nettoyer les
capteurs, car ils sont trés sensibles aux dégats

mécaniques.
4 | Systeme de 1. Effectuez un contréle visuel des moteurs de sarclage,
sarclage boulons, de la liaison et des bras de sarclage. Si vous
détectez de l'usure sur ces piéces, elles doivent étre
remplacées.
2. Sivous trouvez des boulons desserrés, ils doivent étre
resserreés.

3. Vérifier 'absence de dommage sur les connecteurs
enfichables et les cébles.
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# | Article Descrltlon Terminé
5 | Batteries Charger complétement les batteries avec un chargeur

adapté 24V LINMC. Le chargeur agréé et fourni par
FarmDroid permet d’atteindre ce niveau en toute sécurité
par une charge de nuit.

2. Débranchez et démontez les batteries du robot et
entreposez-les a une température supérieure a 10 °C. Si
le robot lui-méme est entreposé au-dessus de 10° C,
débranchez seulement les connecteurs des batteries.

3. Il est recommandé d’effectuer une charge de
maintenances des batteries a I'aide d’un chargeur adapté
LIMNC de 24 V tous les 6 mois de stockage.

6 | Roues et 1. Effectuez un contréle visuel des moteurs de propulsion et

engrenages des engrenages. En plus, vérifiez I'absence de jeu sur
I'arbre de transmission et saisissant fermement les pneus
et en secouant les roues vers l'avant et I'arriére.

2. Sile revétement des moteurs et des engrenages est
endommageé, il peut étre retouché avec une peinture
adaptée.

0Lorsque vous sortez le robot de I'entreposage au début d’'une nouvelle saison, relisez ce manuel. En
plus, il faut vérifier le systéme de sécurité a nouveau avant de démarrer I'exploitation.
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10 Elimination

En fin d’utilisation, le robot doit étre éliminé ou recyclé selon la législation et les pratiques locales. Il est de la
responsabilité du propriétaire de s’assurer que des objets ne sont pas laissés dans des endroits ou dans des
conditions qui impactent négativement I'environnement, et qui peuvent présenter un risque pour les gens et
les animaux. Les batteries et les panneaux solaires en particulier doivent étre traités avec précaution apres
le démontage :

- Les batteries ne doivent jamais étre ouvertes ou démantelées par du personnel non formé. Si elles
sont ouvertes ou manipulées de facon incorrecte, il y a un risque d’explosion. Les batteries
contiennent des substances et des matiéres chimiques qui peuvent étre nocives pour
'environnement. De plus, si elles sont recyclées correctement, la plupart de ces matiéres peuvent
étre réutilisées dans la fabrication de nouvelles batteries. Ainsi les batteries peuvent avoir une
certaine valeur, méme recyclées.

- Les panneaux solaires démantelés ou méme endommagés seront capables de produire du courant
a haute tension s’ils sont exposés au soleil. Seuls des électriciens formés doivent manipuler des
panneaux solaires ou des connecteurs endommageés. Pour éviter les risques pour des personnes
peu méfiantes et des animaux, les panneaux solaires doivent étre débranchés et éliminés de
maniére responsable. lls doivent étre tenus a I'écart du rayonnement solaire pendant toute la
manipulation.

Les éléments de base du corps et des outils du robot sont en acier inoxydable et peuvent étre recyclés. Ces
éléments présentent une certaine valeur apres le démontage du robot.
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11 Dépannage
Pendant I'utilisation normale, le robot informera l'utilisateur des erreurs d’exploitation par le synoptique

« Activité » en page : 1. Home Auto ou 5. Liste des événements et 5.1 Historique des événements dans
FIHM.

Selon I'événement ou 'alarme, l'utilisateur peut étre invité a réinitialiser ou a corriger la cause de l'erreur.

Erreur de semis Si le robot s’est arrété a cause d’une erreur de semis, vérifiez les points suivants,
dans l'ordre de priorité.

A Avant de travailler a I'intérieur du cable de sécurité, I'alimentation doit étre
coupée dans l'ordre suivant : 1. Désactivez les panneaux solaires avec
linterrupteur situé en dessous. 2. Désactivez I'interrupteur principal a gauche sur
le panneau de commande principal. Attention : lorsque I'alimentation est activée,
le panneau de commande principal doit &tre allumé d’abord, sinon les panneaux
solaires ne chargeront pas les batteries.

Ouvrez les panneaux solaires pour accéder facilement a I'outil de semis et aux
boites de semences.

1. SurI'lHM, identifiez I'outil de semis concerné par I'alarme. Si I'alarme est
liée a un capteur de semences poussiéreux, nettoyez le capteur a partir
de la sortie de semences de la vanne de semis, a l'aide d’un tissu doux
qui ne peut pas rayer la surface du capteur de luminosité.

2. Vérifiez la présence de semences dans tous les boites de semences.

3. Vérifiez que la sortie de chaque boite de semence est correctement
insérée dans les entonnoirs de semences.

4. Vérifiez si la vanne de semis est bloquée ou si un corps étranger
empéche la vanne de fonctionner. Si c’est le cas, ces obstacles doivent
étre retirés.

Une fois le probléme identifié et résolu, fermez le dessus des panneaux solaires
et, quand vous étes debout a I'extérieur du cable de sécurité, tournez
l'interrupteur principal @ gauche sur le panneau de commande principal, puis
activez les panneaux solaires.

Réinitialiser le cable de sécurité et les arréts d’urgence si nécessaire.

Pour rétablir 'alimentation aprés avoir tourné l'interrupteur principal, vous devez
appuyer et maintenir enfoncé le bouton d’arrét sur le panneau de commande
pendant 15 secondes env. jusqu’a ce que I'lHM s’allume. Le bouton d'arrét
s’allume quand il est enfoncé.

Il est recommandé d’effectuer un test de fonctionnement manuel pour vérifier que
le probléme a été résolu. Allez a la page 4.3 Test de fonctionnement manuel
dans I'lHM. Sélectionnez I'outil correspondant et Activer le test de fonctionnement.
Puis effectuez le test suivant.

1. Activez la vanne de semis en appuyant dessus et en la relachant 3a 5
fois.
La vanne de semis doit faire un clic a chaque fois qu’elle est activée et
désactivée, sinon elle pourrait étre coincée en position ouverte ou
bloquée.

2. Activez la vanne de semis et laissez-la activée, puis démarrez le moteur
de semis et vérifiez qu’il compte les positions [°] et Graines chargées.
Puis contrélez que le compteur Graines détectées affiche le méme
décompte que Graines chargées. Si le moteur de semis tourne mais que
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les graines ne sont pas détectées par la vanne de semis ouverte, il N’y a
peut-étre plus de graines dans I'appareil, ou bien le systéme est bloqué
entre le disque a graines et la vanne de semis.

Erreur de bras de
sarclage

Si le robot s’est arrété a cause d’erreurs sur le bras de sarclage, effectuez les
points suivants :

1.

Allez & la page 4.1.2.2 Paramétres de I'outil de sarclage — Avancés, et faites
un contrdle de 'embrayage. Tous les moteurs ne doivent pas se déplacer
complétement vers I'extérieur puis vers I'intérieur. Si un contréle d’embrayage
est un échec, il faut effectuer un contréle visuel du moteur concerné.
L’alimentation doit étre coupée selon I'étape 2, puis il faut vérifier
manuellement que le bras de sarclage peut se déplacer complétement vers
'extérieur et l'intérieur. Si I'amplitude est compléte, réactivez le robot. Quand le
robot démarre, il effectue un contréle de 'embrayage. Si ce n’est pas le cas,
veuillez contacter votre revendeur.

Effectuez un contréler visuel de I'extérieur du cable de sécurité. Si des
objets sont détectés, coupez l'alimentation et passez a I'étape 2. Si aucun
objet n’est détecté, alors passez a 'étape 4.

Passez le robot en mode Manuel | sur 'lHM.

A Avant de travailler a I'intérieur du céble de sécurité, I'alimentation
doit étre coupée dans l'ordre suivant : 1. Désactivez les panneaux
solaires avec l'interrupteur situé en dessous. 2. Désactivez l'interrupteur
principal a gauche sur le panneau de commande principal. Attention :
lorsque 'alimentation est activée, le panneau de commande principal doit
étre allumé d’abord, sinon les panneaux solaires ne chargeront pas les
batteries.

Retirez tout objet étranger ou tout obstacle.

Une fois le probléme identifié et réglé, le robot peut étre redémarré.
Debout a I'extérieur du cable de sécurité, tournez l'interrupteur principal a
gauche sur le panneau de commande principal, puis activez les panneaux
solaires. Réinitialiser le cable de sécurité et les arréts d’'urgence si
nécessaire.

Effectuez un test de fonctionnement manuel pour vérifier le
fonctionnement du bras de sarclage.

Allez a la page 4.3 Test de fonctionnement manuel dans I'lHM.
Sélectionnez 'outil correspondant et Activer le test de fonctionnement.
Réglez la puissance de sortie a 50 et activez le moteur de sarclage. Si le
moteur n’effectue pas un mouvement complet, stoppez le test de
fonctionnement manuel et passez a I'étape 5.

Robot bloqué

Si le robot s’arréte a cause d’'une alarme « Bloqué », les points suivants doivent
étre vérifiés.
1.

Contrdlez visuellement le robot dans le champ, et en particulier les
fondriéres, les grosses pierres, ou les autres obstacles qui empéchent le
robot d’avancer.

A Avant d’effectuer un travail physique sur le robot ou un contréle a
proximité, passez en mode d’exploitation Manuel sur I'lHM.

Contrdlez 'absence de corps étrangers ou emmélés dans les moteurs de
propulsion et les engrenages. Si un objet est identifi€, passez a I'étape 5.
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3. Testez le joystick en faisant avancer et reculer le robot et en le déplagant
en ligne droite. Vérifiez également que le robot peut tourner dans toutes
les directions. Si aucune erreur n’est détectée, replacez le robot et
redémarrez I'exploitation automatique. Si une erreur est identifiée, veuillez
continuer a l'étape 5.

4. Coupez 'alimentation dans I'ordre suivant. 1. Désactivez les panneaux
solaires avec l'interrupteur situé en dessous. 2. Désactivez l'interrupteur
principal a gauche sur le panneau de commande principal. Attention :
lorsque l'alimentation est activée, le panneau de commande principal doit
étre allumé d’abord, sinon les panneaux solaires ne chargeront pas les
batteries.

5. Le cas échéant, retirez tout objet étranger ou tout obstacle. Sinon, vérifiez
que les prises d’alimentation du(des) moteur(s) défectueux sont
correctement branchées.

Une fois le probléme identifié et réglé, le robot peut étre redémarré. Debout a
I'extérieur du cable de sécurité, tournez I'interrupteur principal a gauche sur le
panneau de commande principal, puis activez les panneaux solaires. Réinitialiser
le cable de sécurité et les arréts d’urgence si nécessaire.

Pour rétablir 'alimentation aprés avoir tourné l'interrupteur principal, vous devez
appuyer et maintenir enfoncé le bouton d’arrét sur le panneau de commande
pendant 15 secondes env. jusqu’a ce que I'lHM s’allume. Le bouton d'arrét
s’allume quand il est enfoncé.

6. Sile probleme n’est pas résolu, contactez votre revendeur.

Pas de signal RTK

Si le robot ne recoit pas de signal RTK, consulter la page 4.1.6 GPS dans I'lHM.
Si les mises a jour des données GPS et le robot sont connectés a plus de 10
satellites sans signal RTK, exécutez la procédure suivante :

1. Redémarrez le GPS en désactivant I'alimentation 24V sur 'lHM sur la
page 4.1. Aprés le redémarrage, attendez env. 2 minutes et vérifiez que
les coordonnées se mettent a jour sur I'lHM en page 4.1.6 GPS, et si le
systéme recoit les corrections RTK. Si tel n'est pas le cas, allez a I'étape.

2. Vérifiez que la station de base est alimentée.

3. Redémarrez la station de base selon le guide de dépannage fourni dans
le manuel de l'utilisateur de la station de base 2.0.

Si ceci ne résout pas le probléme, il N’y a peut-étre pas de communication de
données entre le robot et la station de base. Dans ce cas contactez le centre
d’assistance FarmDroid ou votre revendeur.

Batteries et
panneaux solaires.

Si les batteries ne sont pas chargées par les panneaux solaires, cela peut
indiquer que l'interrupteur du panneau solaire est désactivé, ou que le robot a été
activé dans un ordre erroné, ou que les contr6leurs de charge sont en mode
panne.

Pour vérifier que les panneaux solaires chargent, effectuez les étapes suivantes :
1. Sortir le robot a la lumiéere naturelle.
2. Désactivez les panneaux solaires avec I'interrupteur situé en dessous.

3. Désactivez l'interrupteur principal a gauche sur le panneau de commande
principal et attendez 10 secondes.
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4. Activez interrupteur principal a la gauche sur le panneau de commande
principal.

5. Appuyez sur le bouton d’arrét sur le panneau de commande et
maintenez-le enfoncé pendant env. 15 secondes, jusqu’a ce que I'lHM
s’allume et attendre qu’il démarre. Le bouton d'arrét s’allume quand il est
enfoncé.

6. Surl'lHM, allez a la page: Error! Reference source not found. et surveillez
la tension de la batterie.

7. Activez I'interrupteur de panneaux solaires et notez si la tension de la
batterie augmente. Si la puissance n‘augmente pas, passez a I'étape 8.

8. Sur les contrbleurs de charge, vérifiez I'état des LED.

LED indication:
® permanent on
@ blinking
O off

Regular operation

LEDs Bulk Absorption Float
Bulk (*1) o O
Absorption O ]
Automatic equalisation (*2) O L
Float 0O 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. Sile contréleur de charge est en mode panne, veuillez connecter le
chargeur a l'application VictronConnect, disponible pour les appareils iOS
et Android.

Si la panne est liée a un réglage, elle peut normalement étre résolue via
'application.

Si ceci ne résout pas le probléme, il faut contacter le revendeur pour obtenir une
assistance professionnelle.

o Il est important que I'utilisateur n’effectue aucune modification illicite pour contourner ou désactiver un
dispositif de sécurité par un autre moyen pour poursuivre I'exploitation. De plus, I'utilisateur ne doit pas
effectuer de modifications fonctionnelles, car dans les deux cas FarmDroid ApS ne peut pas étre tenue
responsable de conséquences négatives, et la garantie ne s’appliquera pas.
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L'assistance de FarmDroid peut étre contactée par téléphone au standard +45 8863 8766 ou au poste direct
+45 8863 8770.
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Power diagram FD20 - 2.4 - 2023

. : : : Power bank k
Solar Panel Solar switch PW charger 2x 120 Ah Li-lon - -." Control box TL” 2 x 120 Ah Li-lon | Rain sensor
Battery ' H Power bank [ i
[ : 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 GNSS rear GMNSS front 24 Vdc to
12v Vdc
. . Converter
Drive Motor Left Motor driver Left
6 x Marking light Work Light Horn Camera
Drive Motor Right Mator Driver Right
2 x actuator
10A fuse (F6) Right lift
Rear wheel steer
Wheel brakes 5A fuse (F3) Seeding and wesding |+ actuator
tools (max 6 pcs)  — 15 A fuse (F5) 10A fuse (FT) N
. Left lift
_ Right
Seeding and weeding Addon
inclination sensor tools (max 6 pes) — 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 end Conirolbox o 120 A Lidon |
! , Power bank [ i
! : I Battery !
Drive Motor Left Motor driver Left GND terminal Seeding and weeding
Power ' tools (max & pcs)
' Left
GND block Camera | 24/12v mmwmm_%h and ma@n_w:m
. . Mator Driver Right t s (max 6 pcs
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 OE::M_.__MMM:__Hm_m
PLC 6 x Marking light _.,____Qoq.n:<mﬂ Left inclination sensor Motor U_.Emﬂ Right Brake right Addon
Signals Signals
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Circuit électriq Electrical Box termination overview

T
B" indicates blue connector
Middle connector
Bottom connector S —
3 >
Name on cable attached =32 a
ACTS-GND_ YO [*® wm o\ o 3
EEEER ACTR-MOVE OUT_ 1D | Dg W3S 4
o DQ a0,4 -
o P — ACTS-MOVE OUT 7 4 22 @
o g g|>|>[w ] m 3
<) = ™
(3= § é Ceearsupry ey e[ TOD COHHEETOF -
NE R (CFeersUPPLY 20v___ o6
ofl=m|-|of +
> o % o=
2217135
@* gl
o A ((Addon Salely supply 24V Je
3 — PCBL-GND__ e
& 3 PCBR - GND
- 2
g 3 TV 22V BLUE
[¢] 1Y)
31 R 1o — | 3 & RiDsafetyrelsy «» «
El = N - N
E -4 ACTL-SUPPLY 24V o < | | } )
< 3 CACTRSUPPLY 2V Yo | o —
S 3 ACTS SUPPLY 24V o WA E: =@ B B [ a :Z|f
) ” (CICLSENSOR 2AV-EROW) © D D d d
= ENE - z s 2 a
= CEEER ), —
Cearakenze_ % —
EEEE -
& [>>>|> T I
a
- &[Z[=]& A0 | 0000
Oflalal+g ] 2
= g g oo §
KA EIE g 52
TFoluls|s |
S|lo|c|o|w H &%
I Fls|g8] 2 b3
ol%s|8|= CACTRGND Do [0 ND — = 241-1CH32-0XBO
als|<| = (EVISCRSGNALWHITE D Jo-  FS®STX | o — ] T =
=le = ACTLNMOVEIN Y| o= RS485RX | o 9 | [t
©lg T = » Pl 0
Sle ol CACTRGND Do [o TND — S =~ H oo g S o) =
a|<] @ CCTmovE ouT Y0 | o oaa01 [ ~— o N il £RROR | 0 | 0 §|§ =
= o ACTRMOVEIN YO e- 00202 | |+ Ui E = o = O B
2 2 z i
By Gmow wle. o o0 e SE [ ] [}
& GCEmoEdli_Y e = 0203 |- il =E Q =
CRorsuove st JOLo- D00t | o' oo &= O =)
(TS ont,_De [o o E, =
CrcTsvovEN Y0 ] o- 0Q05 o 3 !
LIGHTL-SUPPLY 24V D] o- DQaos | 4 O
rs GND v B .
. DQ 20,7 |:: T : 8
LIGHTR SUPPLY 24V o- DQalo0 o™ g, 9}
> GND —o :|§ o O =]
o Diode g :
eSO e et [ o = 8/ g
X GND ~ .
Diode _:: = o J O
<o DQals | o2 = =l O =
o w ND —o 2 sl O -
(CROYSTCK LErTBLACK. Yo | o= 0200 o] o @] w O =4
oo Dlaot <|= o o o s O o
(GG Do [o 0 = - o o Lal| Gead Ul
(OYSTICK BACK-GREEN. 0] o LEC I Y BN o O o a T
CAGsE. )Ole- D@03 | o= o) s o =
. [= Tt S Q o 0| ©
o Dla04 o|_. . e} o o g >
TFE Jele D05 |o|S | 3 o 0| ~—_P
= = | ol a o
o - | . ~~®O lol=" _a °l=|o o
° | = - o ga o [ >
= > /"QG‘)' |o = o|| =
2= g o] 88 k=i
< |F C ) —_
= o 1 T
- AI12 N - L7 e =
CHIRETURN ) o |o- Al13 < |V ™~ ol 8 =
| > > | RN
> O = 8 = . = g E 5 8 =
Cozout Yo | o <f_. N =
CH2-RETURN ) & | o= S12 | ; N @) /E\ =~ N o : 8 O, -
b A S FERES || -2
— o o i H
~ = ) ol > = |o F Q 1 N
—~ ] ol T M
- il \ee ol oy @ o [eELO L
N ] g e
| [ANALOG INPUTS - - Iz_mamnnsl
"Addon-Safely-GND o GND —o ! | 7
T Bus+ <f_ - .
"Addon-pin6 © o Bus- <|\° @ S221BHIZ0XE0 /I [ g B> 3
> m o fo o] oTr o 5o f 1 © ]
Grciove )0 | o abto | o]y, > O Q % o -0 Q O g
CeioEsur )0 e o0t [o|S | QLo 222 0 QI o a
Sore—a | 2 S|lemiErias|l7 B
CRcros o |o- LELEEY INY ha O w2l o ig oo O
o Dabi3 o= H o) O Sl o] B2 9 g O o) =)
[ O IPM el 2 £22 o O o
() )2 Yylo| o i@ o
: H| =2 g oo ige > =)
v Vin = 24V0C OUTAUTS w ' 24VDC OUTRUTS o
v Vin V \n\i i/




