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Kalibrierung

Klicken Sie auf“Kalibrierung’, um die korrekte Montage und Kalibrierung des Rasenméahroboter-Gehauses zu tberpriifen.
Als Assistent bei den Kalibrierungsvorgangen wird eine Ampel eingeblendet:

o
T

Test/Schritt Test/Schritt Test/Schritt A
NICHT KOMPLETT
KOMPLETT

1. Liftsensor (1/4)

Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Fliche. Uberpriifen Sie die Ausgangsposition (rote und gelbe Ampel) und die
angehobene Position der Frontseite (griine Ampel). Sollte die Ampel in der Ausgangsposition griin sein, stellen Sie den
Magnet (A) nach unten; sollte die Ampel in der angehobenen Position der Frontseite rot sein, stellen Sie den Magnet (A)
nach oben. Nachdem Sie die richtige Position des Magneten ermittelt haben, ziehen Sie die Schraube fest und heben Sie
die Frontseite zwei- oder dreimal an, um die einwandfreie Funktion des Magneten festzustellen. Heben Sie erneut die

Frontseite des Roboters an und klicken Sie auf “Weiter”.

2. Neigungssensor (2/4)

Kalibrieren Sie den Nullpunkt des Neigungssensors: stellen Sie hierzu den Rasenmahroboter auf eine ebene Flache und

klicken Sie auf“Start”. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

3. Hiillenauslenkung Nullpunkt (3/4)

Kalibrieren Sie den Nullpunkt des Sensors: stellen Sie hierzu den Rasenméahroboter auf eine ebene Flache und klicken Sie

auf“Start”. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

4. Hiillenauslenkung Triggerpunkt (4/4)
Kalibrieren Sie den Stosensor: Stellen Sie den Roboter

auf eine ebene Fliche. Uben Sie eine Kraft von ca. 1,5 kg A
(Schubwert 12 (A)) auf die Frontseite des/der Gehauses/ /
Haube aus und klicken Sie auf “Weiter”.
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Nach Abschluss des Schritts 4/4 zeigt die Software das Fenster “Protokoll” mit sémtlichen Informationen zu der soeben
ausgefihrten Kalibrierung.

& RoboMower

Schritteauswahl & Protokol [ I = e 5™

=/ Emak

Kalibrier-Bericht
Datum: 21/06/2016
h‘-l . First Name:
- “w - Last Name:
ﬂ‘\& 5 Geratename:
: Artikelnummer:

Code: 6313050653

Version Fimmware 16038

Version linker Antrieb1 . 2vE

Version rechter Antrieb1.2v6

Version Messerl1.1vh

Produltionsdatum: 20130131

Modell: Emak 1200

Software: Emak 1200

Schritt 1 Liftsensor: Wert= 1-> 0k

Schritt 2 Neigungssensor: Werte: -817 207 -» Ok

Schritt 3 Haubenauslenkung Nullpunkd: Mewtral: ¥= 0Y=-1 -= Ok
Schritt 4 Haubenauslenkung Triggerpunkd: Schakpunki= 8 -= Ok
Ol dof 4

Fehler: Oof 4

ausgelassen: Dof 4

Bemerung

Klicken Sie auf“Weiter", um die Informationen in einer Textdatei auf PC zu speichern. Diese Textdatei wird in dem unter “Path
Logfile” ausgewahlten Verzeichnis gespeichert und folgendermafien benannt: “Seriennummer”_Cal.txt.

& RoboMower

Sie kénnen auch nur einen oder mehrere Vorgiange aus Schritteauswahl

einer Liste auswahlen und ausfiihren. Klicken Sie hierzu auf
“Schritteauswahl”, bevor Sie den Roboter kalibrieren. B e (E=8 HoR ==
Markieren Sie die betreffenden Vorgédnge und klicken | [ . B Litsensor

Sie auf OK. Das Programm fiihrt nur die markierten H:‘f;:f:j:”;‘:un Nullouri
Kalibriervorgange aus. o Trgo

I
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Test

Klicken Sie auf“Test”, um die Funktion aller im Roboter vorhandenen Hardware-Komponenten zu tGberprifen.
Das Testverfahren umfasst 28 Vorgange mit Ampel als Assistent:

o
b

{

Test/Schritt Test/Schritt Test/Schritt
NICHT KOMPLETT
KOMPLETT

Fillen Sie die Karte “Produktionsdaten” aus und klicken Sie auf “OK” zum Starten des Testverfahrens.

RoboMower

& RoboMower =R = =]

Datum 21/06/2016

Nachname

Vomame

Geratename

Artikelnummer

) ¢ Seriennummer 6513050693

e o

Version: Fimware 16038
Produktions Daten Version: rechier Antrieb 12v6
Version: linker Antrieb 12v6

Version: Messer 115

Produitionsdatum (20130131

PUK =

Emak 1200

| Emak 1200

Update

1. Hiille vorne anheben (1/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und heben Sie die Frontseite des/der
Gehéauses/Haube solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".
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Hiille hinten anheben (2/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und heben Sie die Hinterseite des/der
Gehéauses/Haube solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Hiille rechts anheben (3/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und heben Sie die rechte Seite des/der
Gehduses/Haube solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Hiille links anheben (4/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und heben Sie die linke Seite des/der
Gehauses/Haube solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Hiillenauslenkung vorne (5/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und Uben Sie eine Kraft von ca. 1,5 kg
auf die Frontseite des/der Gehduses/Haube aus. Beachten Sie zur Einstellung dieser Kraft die numerischen Werte auf der
Seite. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.,

Hiillenauslenkung rechts (6/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und tiben Sie eine Kraft von ca. 1,5 kg
auf die rechte Frontseite des/der Gehduses/Haube aus. Beachten Sie zur Einstellung dieser Kraft die numerischen Werte
auf der Seite. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Hiillenauslenkung links (7/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und (iben Sie eine Kraft von ca. 1,5 kg auf
die linke Frontseite des/der Gehduses/Haube aus. Beachten Sie zur Einstellung dieser Kraft die numerischen Werte auf
der Seite. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Hiillenauslenkung hinten (8/28): Stellen Sie den Roboter auf eine ebene Flache und {iben Sie eine Kraft von ca. 1,5 kg
auf die Hinterseite des/der Gehduses/Haube aus. Beachten Sie zur Einstellung dieser Kraft die numerischen Werte auf
der Seite. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

Neigungssensor vorne (9/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen oder eine ebene Flache und heben Sie die
Frontseite solange an, bis die Ampel griin wird (siehe Abbildung). Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".
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10. Neigungssensor hinten (10/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen oder eine ebene Flache und heben Sie
die Hinterseite solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

11. Neigungssensor rechts (11/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen oder eine ebene Flache und heben Sie
die rechte Seite solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

12. Neigungssensor links (12/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen oder eine ebene Fldche und heben Sie
die linke Seite solange an, bis die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

13. Regensensor (13/28): Benetzen Sie den Regensensor mit Wasser und prifen Sie dabei, ob
die Ampel griin wird. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

14. Stopp-Taste (14/28): Driicken Sie die Taste “STOPP” und priifen Sie dabei, ob die Ampel griin wird. Sobald die Ampel
griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

15. Akustisches Signal (15/28): Uberpriifen Sie das Tonzeichen. Bei erfolgreichem Test klicken Sie auf “OK” (griine Ampel),
andernfalls auf “Fehler”. Klicken Sie anschlieSend auf “Weiter".

16. Hupe (16/28): Uberpriifen Sie die Hupe. Bei erfolgreichem Test klicken Sie auf “OK” (griine Ampel), andernfalls auf
“Fehler”. Rechter Radantrieb (14/26). Klicken Sie anschlieBend auf“Weiter”.

17. Antriebsmotor rechts (17/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen und klicken Sie dann “Start”. Sobald die
Ampel griin wird, klicken Sie auf“Weiter".
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18. Antriebsmotor links (18/28): Stellen Sie den Roboter auf geeignete Auflagen und klicken Sie dann “Start”. Sobald die
Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

19. Messerstopp - Stopptaste (19/28): Klicken Sie auf“Start” zum Einschalten des Messers. Driicken Sie bei Anforderung auf

die Taste “STOPP” des Rasenmahroboters, um die Auslaufzeit der Messer zu tberpriifen. Klicken Sie anschlieBend auf
“Weiter”.

20. Messerstopp - Stopptaste (20/28): Klicken Sie auf “Start” zum Einschalten des Messers. Heben Sie bei Anforderung die
Hinterseite des Rasenmahroboters, um die Auslaufzeit der Messer zu tGberpriifen. Klicken Sie anschlieBend auf“Weiter”.

21. Messerstopp - Hiille hinten (21/28): Klicken Sie auf“Start” zum Einschalten des Messers. Heben Sie bei Anforderung die
Frontseite des Rasenmahroboters, um die Auslaufzeit der Messer zu Gberpriifen. Klicken Sie anschlieBend auf “Weiter”.

s —
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22. Folientastatur (22/28): Mit dem Test der Tastatur konnen Sie die einwandfreie Funktion aller Tasten auf der Bedientafel
Uberpriifen. Driicken Sie alle Tasten nacheinander und kontrollieren Sie dabei, ob die gedriickte Taste im Software-
Fenster in Rot hervorgehoben wird. Nachdem Sie alle Tasten gedrlickt haben, schaltet die Ampel auf Griin. Sobald die
Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter”.

23. Display (23/28): Uberpriifen Sie, ob am Display des Roboters alle im Software-Fenster gezeigten Symbole erscheinen.
Bei erfolgreichem Test klicken Sie auf“OK” (griine Ampel), andernfalls auf “Fehler”. Klicken Sie anschlieBend auf “Weiter".

24. Ladeschaltung (24/28): Schlie3en Sie die Ladestation Uiber den entsprechenden Transformator an das Stromnetz an
und verbinden Sie den Roboter anhand der betreffenden Kontakte mit der Ladestation. Im Software-Fenster wird der
Ladestrom anfianglich mit OmA angegeben und steigt dann allmahlich an; nach Uberschreiten der min. Schwelle von
800mA wird die Ampel griin. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

25. Schleifensignal (25-26-27/28): Mit den Schritten 25-26-27 kénnen Sie die Funktion der zwei fiir das Begrenzungskabel
dedizierten Sensoren Uberpriifen, die an den Vorderradern des Roboters installiert sind. SchlieBen Sie die Ladestation
Uber den entsprechenden Transformator an das Stromnetz an und verbinden Sie das Begrenzungskabel mit den
betreffenden Klemmen. Befolgen Sie die Anweisungen im Software-Fenster und stellen Sie den Roboter in Bezug auf
das Begrenzungskabel so auf, dass die zu testenden Sensoren innerhalb bzw. auf3erhalb des Kabels liegen. Sobald die
Ampel griin wird, klicken Sie auf“Weiter".

| 10 I
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Beispiel: Lt. Abbildung (bezliglich Schritt 22/25) ist der Roboter so aufzustellen, dass sich der linke Sensor innerhalb und der
rechte Sensor dagegen auflerhalb des Kabels befindet.

26. Akku (25/25): Stellen Sie den Ladezustand der Batterie fest. Sobald die Ampel griin wird, klicken Sie auf “Weiter".

Klicken Sie auf “Weiter”, um die Informationen in einer Textdatei auf PC zu speichern. Diese Textdatei wird in dem unter “Path
Logfile” ausgewahlten Verzeichnis gespeichert und folgendermal3en benannt: “Seriennummer”_Test.txt.

& RoboMower & Protokoll

Schritteauswahl

Test-Bericht

Datum: 21/06/2016

First Name:

Last Name: 6513050693
Geratename:

Artikelnummer:

Code: 6513050693

Version Fimware: 16038
Version linker Antrieb: 1.2v6
ersion rechter Antrieb: 1.2v6

Version Messer: 1.1v5
M"‘ Produktionsdatum: 20130131

e Modell: Emak 1200
M,‘ Scftware: Emak 1200

B Schrit 1 Haube vome anheben: Ok
Schritt 2 Haube hinten anheben: Ok
Schritt 3 Haube rechts anheben: Ok
Schritt 4 Haube links anheben: Ok
Schritt 5 Haubenauslenkung vome: (Front — Frort)  %=3 Y=0 Schaltpunkt=8 « 5§ -> Ok
Schritt & Haubenauslenkung rechts: (Front — Right)  X=3 ‘=-4 Schalipunkt=8 < 5 > Ok
Schritt 7 Haubenauslenkung links: (Front — Left)  X=9Y=-5 Schaltpunkt=8 + 9 -> Ok
Schritt & Haubenauslenkung hinten: (Back — Back) X=11"=-1 Schaktpunkt=8 < 11->Ck
Schritt 5 Meigungssensor vome: Wert= 22 -> Ok
Schritt 10 Neigungssensor hinten: Wert=-13 -> Ol
Schritt 11 Neigungssensor rechts: Wert= 28 -> Ok
Schritt 12 Neigungssensor links: Wert=-25 -» Ok
Schritt 13 Regensensor: Wert=1023 Schaltpunkt aukerhalb Bereich-> Fehler
Schritt 14 Stopp-Taste: Ok
Schritt 15 akustisches Signal: Ok
Schritt 16 Hupe: Ok
Schritt 17 Artriebsmotor rechts: 0: U=8827 |= 105 v= 300
1: U=8439 |= 73 v=950
- Ok
Schritt 18 Antriebsmotor links: 0: U=3070 I= 53 v= 950
1: U=B657 |= 41v=950
- Ok
Schritt 19 Messerstop - Stoptaste: Fehler
Schritt 20 Messerstop - Haube hinten: Fehler
Schritt 21 Messerstop - Haube vome: Fehler
Schritt 22 Folientastatur: Ok
Schritt 23 Display: Ok
Schritt 24 Ladeschaltung: U=24300mV 23% I= OmA min: 1200mA -> Ladestrom aulerhalb Bereich -> Fehler
Schritt 25 Schlefensignal: links innen, rechts aulien: Fehler
Schritt 26 Schlefensignal: links auben, rechts innen: Fehler
Schritt 27 Schiefensignal: links innen, rechts innen: Fehler
Schritt 28 Alkku: Wert=U = 24300mV -> 23% -> Fehler

m

‘ausgel.assen. Oof 28

Bemerkung
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Sie kénnen auch nur einen oder mehrere Vorgange aus
einer Liste auswahlen und ausfiihren. Klicken Sie hierzu
auf“Schritteauswahl”, bevor Sie den Roboter testen.
Markieren Sie die betreffenden Vorgange und klicken
Sie auf OK. Das Programm fiihrt nur die markierten
Testvorgange aus.

Programmierung

Schritteauswahl

5 Schritteauswahl

Alles

=)

[E=5 Bl =

[EREd Anhebesensor

laube vome anheben
iaube hinten anheben
iaube rechts anheben
Haube links anheben
AnstoBsensor
Haubenauslenkung vome
lsubenauslenkung rechts
laubenauslenkung links

laubenauslenkung hinten
eigungssensor
Neigungssensor vome
leigungssensor hinten
leigungssensor rechis
leigungssensor links

Antriebsmotor rechts
Antriebsmotor links

Messerstop - Stoptaste
lesserstop - Haube hinten
lesserstop - Haube vome

chleffensignal: links aulen, rechts innen
chleifensignal: links innen, rechts innen

Zum Lesen, Speichern, Bearbeiten und Laden der Einstellungen, des Mé@hprogramms,
der Einstiegspunkte des Roboters, und um Betriebsstérungen zu Uberpriifen, auf

LService” klicken.

ACHTUNG: Um diese Programmierung des Rasenméahroboters mit dem Software
Service verwenden zu kénnen, muss die Firmware-Version des Roboters 1403A

oder neuer sein.

Die Eingabemaske besteht aus:

Befehle:

Hinweis: Alle Befehle beziehen sich nur auf die ausgewahlte Maske:

1. Donwload: Im Roboter enthaltene Daten
herunterladen und anzeigen;

2. Upload: Daten, die bearbeitet werden, auf den
Roboter laden;

3. Offnen: Eine zuvor im Computer gespeicherte
Datei mit den Einstellungen des Roboters 6ffnen.
Achtung: Bei Offnen einer Datei mit Daten, die sich
auf eine andere Eingabemaske als die geoffnete
beziehen, wird ein Fehler generiert. Die zu ladenden
Daten miussen sich auf die aktive Maske beziehen;

4. Speichem:Dient zum Speichern einer Datei mit den
Einstellungen des Roboters auf dem Computer;

5. Reset: Daten der aktiven Maske auf die
Fabrikeinstellungen zuriicksetzen.

Bericht  Sicherungskopie  Service Portal  Kunde

RoboMower

Extras | Info  Server

Einstellungen

| Service

Terminal

wer

iegsp Stbrus

ngen

el e e

Download

I

1 2 3
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Abschnitte:

1. Roboter Daten: Im Roboter enthaltene Daten lesen;

2. Einstellungen: Einstellungen des Roboters lesen, bearbeiten und laden:
» Einstellen der Uhrzeit: Datum und Uhrzeit des Roboters anzeigen und

& Service

Bericht  Sicherungskopie  Service Portal  Kunde

| Roboter Daten | Einstellungen |Wuchenprug|ﬁmm | Einstiegspunkie | Stc

bearbeiten. Dient auch zur Abfrage der Uhrzeit des Computers (Taste PC
Time); 21.06.2016 10:27 B+ PC Zeit
! o . a4 .. Tastentdne
o Tastentbone: Tastentone aktivieren oder deaktivieren; .
.. .. egensensor
»  Regensensor: Regensensor aktivieren oder deaktivieren; Regensensor Verzbgenng o =i
»  Regensensor Verzégerung: Verzogerung des Regensensors erhdhen oder Displayicortrast ® B
verringern; 5 E
« Displaykontrast: Display-Kontrast erhéhen oder verringern; Baterespannung srer Zeleba 0 | 3420 mV
ool s . . . Nei bschatt 2 s
«  Schnitth6he: Dient zum Anheben oder Senken der Schneidscheibe (nur Fiinasesatine
f" Drehwinkel nach langer Distanz 170 =
urZOOO), . X . . Messergeschwindigkeit 3400 || pm
»  Batteriespannung einer Zelle bei 0%: Restladeleistung der Batterie fiir die Mahstart ab X% Batterelading @ =
Ruickkehr zur Ladestation erhéhen oder verringern. Messersarvios 100 [
Achtung!! Durch Erhdhen dieses Werts wird das Energieniveau fiir den Ladsstrom 1500 [ mA
Mahvorgang verringert und das Energieniveau fiir die Riickkehr zur Begrenzungsdraht Ubefahrtrecke 0 Fom
Ladestation erhdht. Diesen Parameter nur verwenden, wenn bei der

Ruckkehr zur Ladestation Probleme auftreten;
» Neigungsabschaltung: Kippgrenze des Roboters erh6hen oder verringern;
«  Drehwinkel nach langer Distanz: Drehwinkel des Roboters erh6hen oder verringern;
»  Messergeschwindigkeit: Drehzahl der Schneidscheibe erh6hen oder verringern;
»  Mdhstart ab X% Batterieladung: Anzeige des Ladezustands der Batterie bei Wiederaufnahme des Mahvorgangs
durch den Roboter.
»  Messerservice: Erhoht oder verringert die Arbeitsstunden fir die Kontrolle des Schnittmessers;
» Ladestrom: Verlangert oder verkiirzt die Ladezeit des Roboters;
« Begrenzungsdraht Uberfahrstrecke: Erhoht oder verringert die Linge des Begrenzenungskabels im
Schnittunterbereich.
3. Wochenprogramm: Mahprogramm des Roboters lesen, bearbeiten und laden;
4. Einstiegspunkte: Einstiegspunkte des Roboters lesen, bearbeiten und laden (nur wenn verdnderbar);
5. Storungen: Dient zum Lesen der Betriebsstérungen des Roboters.

&P Service
Bericht' Mskop\e Service Portal K.um?e
° .. Erstellen ngen I ‘Wochenprogramm I Einstiegspu
1. Erstellen: Dient zum Anlegen eines Ubersichtsreport des Roboters mit allen Offnen...
Einstellungen, Mahprogrammen, Einstiegspunkten und Betriebsstorungen;
2. Offnen: Dient zum Offnen eines gepeicherten Reports
& Service
SiCherungkopie: Bericht | Sicherungskopie | Service Portal
1. Download: Erstellt das Backup des angeschlossenen Roboters; Foboter D Download... LLrC ]
2. Upload: Lidt ein im PC gespeichertes Backup; Uplead...
3. Open: Offnet ein im PC gespeichertes Backup. Open...
& Service

Bericht  Sicherungskopie | Service Portal | Kunde

Roboter Daten | Einstellungen | Wochenprogramm | Einstizgspur

Service Portal:
Offnet das Portal fiir Ersatzteilbestellung und Ansicht von Berichten sowie ‘

Werkstatthandbdicher.

RoboMower

Extras Info  Server
. & senice =
Kunde' RObOMc Bericht  Sicherungskopie  Service Portal | Kunde
Durch Klicken auf “Kunde” konnen Sie alle Foboter Dfen [ Enstelungen | Wesherprogramn | Enstiogspurkie [ SiSungen
gespeicherten Berichten fiirjeden getesteten 2 Kunden Datensatz
und/oder kalibrierten Roboter einsehen. O
[)- Kalibrier-Bericht
g By Report Calibrazione
B " Robolnho-Bericht neport Lalibrazione
e ;- Sichenungskopic Dsta: U5/05/2016
[=)- Test-Bericht Nome: Riccardo
i zaatf ICognome: Pivetti
i bbbt Nome dispostivo: Emak 1200
CotersT080s0
\Versione Fimware 16038
i \Versione Ruota sinistra 1.2v6
| i 3 ol ¥EE\DI’|E ?:de;35|5!31 N6
|y emene Lomat W8 o

| 13 I
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Firmware Update: S
Gehen Sie zur Aktualisierung der Roboter-Firmware folgendermaf3en Lo BN Sf’”;; —
WnIo: Irmware
vor:
1. Klicken Sie auf“Server” und dann auf “Download Firmware”, ob die RoboMower Downiosd Firmware =

neueste Firmware-Aktualisierung herunterzuladen;

@R Dovnload abgeschiossen

 firmware-Emak700-1603B.hex
firmware-Emald 200-14034 hex
firmware-Emald 200-16038.hex

2. Klicken Sie auf“Update”, um die Firmware des Gerats zu aktualisieren;.

& ¥ o dedae, V33
:: & Fortschritt = ===
3. Die Software priift die im Roboter vorhandene Firmware und
schlagt die neueste heruntergeladene Firmware vor. Sl
{ Offnen
[ Start

4. Klicken Sie auf “Start” um mit der Installation der Firmware firmware-Emak 1200-16038 hex

zu beginnen. Der Vorgang lauft automatisch ab. Die griine
Fortschrittsleiste lauft 2 Mal bis auf 100%. Nach Abschluss beendet s :
die Software den Vorgang automatisch. ‘ ol

ACHTUNG!!! Wahrend der Installation der
neuen Firmware bitte den Sirius nicht vom RObOMOWEf
PC trennen, ebenso das Windows Fenster
(nebenstehende Abbildung) nicht schlieBen.
Dies kann zu Fehlfunktionen fiihren

X Ch\Program Files (x86)\Emak\RoboMower\Updater\robocut_updater.exe
| TRACE{Messengerd: _sending8uccess

TRACECFrotocol): messageReceived " get_data Ox0006DO00 OxDOO0O0O0800 **
Falls: TRACE(Protocol>: get data "0x0006DDOO" 446464 “0x000008D0" 2048
. TRACECMe goonmons - condMoccona FAS hutas
: . . TRACE<Mc e
1. Die Verbindung vom Sirius zum PC }ggggg}:f-- ] Robocut Updater e 20 00 0x00000800
unterbrochen wurde; ;gaggéné: Version 120302 (Mar 26 2012 11:41:12)
. ’ W S
2. Ein Verlust von Strom, oder der PC schaltet e ooaag S0aa"
sich wahrend der Installation ab; e [
i N e}

TRACE( Pr (00 000000800

Link 000800 2048
W ACom3

3. Das Windows-Installationsfensters
unbeabsichtigt geschlossen wurde
(nebenstehende Abbildung).

100 Dx0DDDDED0

Target 10pEs00” 2048

bootloader application @ bootoader + application 00 Ox00000800

1000300 2048

Dann sollten Sie:

1. das Verbindungskabel zwischen PC und
Sirius trennen;

2. die Gehduseabdeckung des Sirius entfernen;

3. den AnschluB zur Batterie trennen und wieder anschlieBen;

4. Installieren Sie die Robotersoftware nach der Anleitung erneut;

5. Kalibrieren Sie den Sirius.

GO! ] [ ABORT! |

0 C Rx Tx 100%
gL

Q- S =

S R e O

| 14 I
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