INSTRUKCJA OPROGRAMOWANIA SERWISOWEGO

Kosiarki automatyczne: Sirius - Orion
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Niezbedne wyposazenie

——1

1 - Zestaw narzedzi specjalnych 67010020: niezbedne do wszystkich prac opisanych ponizej.
Oprogramowanie serwisowe (wersja 3.0.8.60728)

Oprogramowanie jest niezbedne do prac serwisowych zwigzanych z kosiarka automatyczna:

« Umozliwia odczyt i zapisanie danych technicznych i produkcyjnych;

+ Pozwala na wykonanie testéw kontrolnych pracy wszystkich podzespotéw;

« Umozliwia kalibracje korpusu kosiarki, co jest wymagane po demontazu i ponownym montazu;

« Mozesz zapisac pliki tekstowe zawierajace rezultaty wykonanych testow;

« Mozesz odczyta¢, zapisa¢, edytowac i nadpisa¢ ustawienia, program koszenia i punkty wejsciowe kosiarki , oraz
skontrolowa¢ mozliwe btedy.

Uwaga: Przed rozpoczeciem uzytkowania oprogramowania:

1. Sprawdzi¢ wersje oprogramowania: kliknij przycisk Info ; Robot
Dodatki Serwer
Wersj,
Rob "= ==
e
2. Zaznaczy¢ jako “Narzedzie serwisowe” ustawienie “Bolec” [
(1) Dodatki | Info  Serwer
| Sorwis @ Uitovienis =l =Te ==
3. Ustawic sciezke dla raportéw wykonanych testéw: kliknij ] N |
na Extras nastepnie wybierz Setting. Sere Pt (Robomon) -]
Wybierz z menu $ciezke Logfile (domysinie C:\EMAK) (2). i i 217 |
By ’;
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Robot

Menu gtéwne:

Dane produkcyjne;
Kalibracja;

o Test;

Aktualizacja.

Aktualizacja

Dane produkcyjne
Kliknij ‘Production data’ aby wyswietli¢ dane

techniczne i produkcyjne kosiarki: Lt Nerme

« Data: biezaca data; Bt P

« Last Name  (Nazwisko):  mozliwos¢ | — :;‘;”::':’
wprowadzenia nazwiska serwisanta lub [ 8 = e ey S
klienta; e Sl 4 - ~ | Wersja: programu 16038

» First Name (Imie): mozesz wprowadzi¢ imie _ S [T — 12v6
serwisanta lub wiasciciela; Kallbraca Wersa: ewy nased 126

Wersja: néz 1.1v5

» Nazwa produktu: nazwa wtasna urzadzenia;
o Numer artykutu: mozesz tu zapisa¢ unikalny

Data produkcji 20130131

PUK =

kod maszyny; Softwars Emalc 1200
e Numer seryjny: numer seryjny kosiarki; Mode [Emak 1200
o Wersja programu: wersja oprogramowania
e . Aktualizacja
ptyty gtownej;

» Wersja prawy naped: wersja oprogramowania
zainstalowana w ukfadzie zasilania prawego
silnika napedzajacego prawe koto;
» Wersja lewy naped: wersja oprogramowania zasilania silnika lewego kota
» Wersja noz: wersja oprogramowania zasilania silnika napedu noza;
» Data produkdji: data produkgji kosiarki;
e PUK: kod PUK zapisany na ptycie gtéwnej (ukryty pod 4 gwiazdkami reprezentujacymi 4 cyfry kodu);
» Software (Oprogramowanie): wersja oprogramowania ptyty gtéwnej;
e Model: model maszyny.
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Kalibracja

Kliknij‘Calibration” w celu kontroli prawidtowego montazu i kalibracji korpusu kosiarki.
Wszystkie czynnosci s potwierdzane przy pomocy $wiatet:

o
b

{

Test/Krok Test/Krok Test/Krok
NIE ZAKONCZONY
ZAKONCZONY

1. Czujnik podnoszenia (1/4)

Kosiarke ustawi¢ na ptaskim podtozu. Zweryfikowaé potozenie poczatkowe (czerwone i z6tte Swiatto ) i unies¢ w gore
przednia czesc ( zielone $wiatto). Jesli Swiatto jest zielone w potozeniu poczatkowym, przesunaé magnes (A) w dét; jesli
Swiatto jest czerwone w potozeniu uniesionym, magnes (A) unies¢ w gore. Po ustawieniu magnesu we witasciwej pozycji,
dokreci¢ srube mocujaca, unies¢ przéd dwukrotnie aby upewnic sie, ze magnes znajduje sie we wiasciwym potozeniu.
Ponownie unie$¢ przéd dwukrotnie a nastepnie klikna¢ “Dalej”.

Czujnik nachylenia (2/4)

Kalibracja punktu zerowego czujnika nachylenia: postawi¢ kosiarke na pfaskiej powierzchni, klikng¢ “Start”. Jesli zapali
sie zielone $wiatto klikng¢ “Dalej".

Wychylenie obudowy od zera (3/4)
Kalibracja punktu zerowego: postawic kosiarke na ptaskiej powierzchniiklikng¢“Start” Jak tylko zapali sie zielone $wiatto
klikng¢ “Dalej".

Wychylenie obudowy w p-kcie uderzenia (4/4)

Kalibracja czujnika zderzenia: Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni. Przytozy¢ obcigzenie sitg o wartosci okoto
1,5 kg. do przedniej skorupy obudowy i klikna¢ “Dalej"
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Po zakonczeniu kroku 4/4 program wyswietli raport (Protokot) zawierajacy informacje dotyczace procedury kalibracji, ktora
wiasdnie zostata wykonana.

&¥ Robot
Wybdrkroku

Raport kalibracji

Data: 27/06/2016
M._ Imig:
- - - Nazwiska: 6513050633

e MNazwa urzadzenia:
MNumer artylcutu:
Code: 6513050693
\Wersja programu 16038
Wersja lewego napedul.2vé
Wersja prawego napedul.2vb
Wersja nozal. v
Rejestracia udana # program sie uruchomi po zamknieciu portalu serwisowega: 20130131
Model: Emak 1200
Software: Emak 1200
Krok 1 Czujnik podnoszenia: Wartosé = 1-» ok
Krok 2 Czujnik nachylenia: Wartosci : -827 182 -> ok
Krok 3 Wychylenie obudowy od zera: Neutralny: X= 0Y=-2 - ok
Krok 4 Wychylenie obudowy w pdcie uderzenia: Punkt wigczenia= 8 -» ok
ol dof 4

Blad: Dof 4
przeskok: Oof 4
Lwagi

Powst ] [ ow ]|

Powrét l Start B

Klikna¢ “Dalej” aby zapisa¢ dane w pliku tekstowym w komputerze. Plik tekstowy zostaje zapisany pod adresem wybranym
uprzednio w opcji “Path Logfile”, zostanie nazwany w nastepujacy sposoéb:‘Nr seryjny’_Cal.txt.

@ Robot
Istnieje réwniez mozliwos¢ wykonania tylko jednejlub wiecej Wyborkroku
mozliwosci poprzez ich zaznaczenie na liscie. W tym celu
nalezy klikna¢ pozycje “Wybdrkroku” przed rozpoczeciem

kalibracji robota.

Zaznaczy¢ odpowiednie operacje i klikng¢ OK. Program J”F"'“‘a
7. . . LNk Na enia
wykona tylko zaznaczone czynnosci kalibracyjne. , Wychylenie obudowy od zera

Wychylenie obudowy w pdcie uderzenia
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Test

Klikng¢ “Test” w celu uruchomienia funkcjonalnej kontroli wszystkich elementéw sktadowych kosiarki.
Procedura liczy 28 krokéw sygnalizowanych Swiattami:

o
b

{

Test/Krok Test/Krok Test/Krok
NIE ZAKONCZONY
ZAKONCZONY

Otworzy¢ tabele “Dane produkcyjne”i klikng¢ “OK” aby uruchomi¢ procedure testowa.

Robot

& Robot = e e |

Data

Last Name

First Name

Nazwa produkdu

Numer artylutu

Numer seryjny 6513050693

Wersia: programu 16038

Wersja: prawy napad 1.2v6

Wersia: lewy naped 12v6

Wersia: né: 1.v5
|20130131

PUK —

Data produkgii

Software Emak 1200

|Emalk 1200

LU EFEED

1. Unies obudowe z przodu (1/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unie$ w gére przedniag cze$¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisna¢ przycisk “Dalej”.

T
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Unies obudowe z tytu (2/28): Ustawic kosiarke na pfaskiej powierzchni i unies w gore tylna czes¢ korpusu do momentu
az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego $wiatta wcisna¢ przycisk “Dalej”.

Unies obudowe z prawej strony (3/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchnii unies w gore prawa czes¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego $wiatta wcisna¢ przycisk “Dalej".

Unies obudowe z lewej strony (4/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unie$ w gére lewg czes¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisna¢ przycisk “Dalej".

Wychylenie obudowy od przodu (5/28): Ustawi¢ kosiarke na pfaskiej powierzchni i obcigzy¢ przedniag cze$¢ korpusu
sifg ok. 1.5 kg. Aby wyregulowa¢ wartos¢ sity obserwowaé warto$¢ na ekranie. Po zapaleniu zielonego $wiatta wcisngc
przycisk “Dalej".

Wychylenie obudowy z prawej strony (6/28): Ustawi¢ robot na ptaszczyZnie poziomej i zadziata¢ z sitg ok. 1,5 kg na
przednia prawg cze$¢ obudowy/pokrywy. W celu wyregulowania takiej sity nalezy obserwowac wartosci numeryczne
wskazywane na ekranie. Gdy semafor zmieni kolor na zielony, klikng¢ “Dalej"

Wychylenie obudowy z lewej strony (7/28): Ustawi¢ robot na ptaszczyZnie poziomej i zadziatac z sitg ok. 1,5 kg na
przednia lewa czes¢ obudowy/pokrywy. W celu wyregulowania takiej sity nalezy obserwowac wartosci numeryczne
wskazywane na ekranie. Gdy semafor zmieni kolor na zielony, klikna¢ “Dalej"

Wychylenie obudowy od tytu (8/28): Ustawic robot na ptaszczyznie poziomej i zadziata¢ z sita ok. 1,5 kg na tylng czes¢
obudowy/pokrywy. W celu wyregulowania takiej sity nalezy obserwowac wartosci numeryczne wskazywane na ekranie.
Gdy semafor zmieni kolor na zielony, klikna¢ “Dalej".

Czujnik nachylenia przedni (9/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unies w gére przednia czes¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisna¢ przycisk “Dalej”.
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10. Czujnik nachylenia tylny (10/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unie$ w gére tylng czes$¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisna¢ przycisk “Dalej".

11. Czujnik nachylenia prawy (11/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unies w gére prawa cze$¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone Swiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisnac¢ przycisk “Dalej”.

12. Czujnik nachylenia lewy (12/28): Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej powierzchni i unie$ w gore lewa czes$¢ korpusu do
momentu az zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu sie zielonego swiatta wcisna¢ przycisk “Dalej".

13. Czujnik deszczu (13/28): Czujnik deszczu zwilzy¢ woda i upewnic sig, ze zapalito sie zielone
Swiatto. Po zapaleniu sie zielonego Swiatta klikna¢ “Dalej”

14. Przycisk STOP (14/28): Nacisna¢ przycisk STOP i upewnic sig, ze zapalito sie zielone Swiatto. Po zapaleniu sie zielonego
Swiatfa klikna¢ “Dalej”.

15. Sygnat dzwiekowy (15/28): Skontrolowa¢ dzwiek brzeczyka. Jesli brzeczyk dziata prawidtowo klikna¢ “Ok” (zielone
$wiatto), w przeciwnym wypadku klikna¢,Blad”. Nastepnie klikna¢ “Dalej".

16. Klakson - dzwieczek (16/28): Skontrolowac sygnat ostrzegawczy. Jesli sygnat ostrzegawczy dziata prawidtowo klikng¢
"Ok” (zielone Swiatto), w przeciwnym wypadku klikna¢,Blad”. Nastepnie klikng¢ “Dalej".

17. Prawy silnik (17/28): Ustawi¢ kosiarke na wsporniku i klikng¢ “Start”. Po zapaleniu sie zielonego swiatta klikna¢ “Dalej".




= Emak

our power, your passion

Instrukcja oprogramowania serwisowego

18. Lewy silnik (18/28): Ustawi¢ kosiarke na wsporniku i klikng¢ “Start”. Po zapaleniu sie zielonego $wiatta klikna¢ “Dalej".

19. Zatrzymanie noza - przycisk stop (19/28): Klikna¢ “Start” aby uruchomi¢ obrét nozy. Po ustabilizowaniu obrotéw
nacisngc przycisk “stop” aby skontrolowac czas zatrzymania nozy. Nastepnie klikna¢ “Dalej".

20. Zatrzymanie noza — obudowa tyt (20/28): Klikna¢ “Start” aby uruchomic obrét nozy. Po ustabilizowaniu obrotéw unies¢
tylna cze$¢ w goére aby skontrolowac czas zatrzymania nozy. Nastepnie klikng¢ “Dalej".

21. Zatrzymanie noza — obudowa przod (21/28): Kliknac¢ “Start” aby uruchomic obrét nozy. Po ustabilizowaniu obrotow
unies¢ przednia czes¢ w gore aby skontrolowac czas zatrzymania nozy. Nastepnie klikna¢ “Dalej".
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22. Klawiatura (22/28): Klawiatura kontroluje funkcjonalnos¢ wszystkich komend panelu sterowania. Nacisng¢ kazdy z
przyciskdw po kolei i sprawdzi¢ czy kazdy symbol jest wyswietlany na czerwono w programie serwisowym na ekranie
komputera. Po nacisnieciu wszystkich klawiszy zapali sie zielone Swiatto. Po zapaleniu zielonego $wiatta klikng¢ “Dalej".

23. Wyswietlacz (23/28): Skontrolowa¢ wyswietlacz kosiarki aby upewnic sie, ze ponizszy symbol jest wyswietlany na
wyswietlaczu. Jedli tak to klikna¢ “Ok” (zielone $wiatto), w przeciwnym wypadku klikna¢ “Fault”. Nastepnie klikng¢ “Dalej".

24. Zataczenie tadowania (24/28): Podigczyc stacje dokujaca do Zrodta zasilania, kosiarke podtaczy¢ do stykéw tadowania
stacji dokujacej. W oknie programu serwisowego poczatkowo wartos$¢ pradutadowania wynosic¢ bedzie 0 mA i stopniowo
bedzie rosta; kiedy minimalny prad fadowania osiggnie 800 mA zapali sie zielone $wiatto. Po zapaleniu zielonego $wiatta
klikna¢ “Dalej".

25. Sygnat petli (25-26-27/28): Kroki 22-23-24 s przeznaczone do kontroli dwoch czujnikéw przewodu prowadzacego
zlokalizowanych w poblizu két przednich kosiarki. Stacje dokujaca podtgczy¢ do zrédta zasilania, przewody prowadzace
podigczy¢ do terminali stacji dokujgcej. Postepowac zgodnie z instrukcjami na ekranie programu serwisowego
umieszczajac kosiarke wzgledem przewodu prowadzacego tak aby znajdowata sie wewnatrz oraz na zewnatrz petli
przewodu prowadzacego. Po zapaleniu sie zielonego $wiatta klikng¢ “Dalej”.

| 10 I
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Przyktad: jak pokazano powyzej (odnosnie krokéw 22/25), kosiarka musi by¢ ustawiona tak aby lewy czujnik znajdowat sie
wewnatrz petli a prawy czujnik na zewnatrz .

26. Akumulator (28/28): Sprawdzi¢ akumulator i skontrolowac stan natadowania. Po zapaleniu zielonego swiatta kliknac¢
“Dalej".

Klikna¢ “Dalej” aby zapisa¢ dane w pliku tekstowym w komputerze. Plik tekstowy zostaje zapisany pod adresem wybranym
uprzednio w opcji “Path Logfile”, zostanie nazwany w nastepujacy sposéb:‘Nr seryjny’_Cal.txt.

Wyborkroku

Wmlewegow 1.2v6

M-r- Wersia prawego napedu: 1.2v6
— - Wergja noza: 1.1v5
M Rejestracja udana / program si uruchomi po zamknigciu portalu serwisowego: 20130131
iy~ Model: Emake 1200

> =0 Software: Emak 1200
1 Unied obudowe z przodu: ok
2 Unies obudowe 2 tylu: ok
awmxmmak
4 Unieé obudowe 2 lewej strony: ok
5 Wychylenie obudowy od przodu: (Front — Front)  X=9 Y=-5 Punkt wiaczenias8 «— 9 -> ok
6 Wychylenie obudowy z prawej strony: (Front — Right)  %=11 Y=-4 Purkt wiaczenia=8 — 11 -> ok
7 Wychylenie obudowy 2 lewej stromy: (Front — Left)  X=13 Y=-4 Punkt wiaczenia=8 «— 13 -> ok
swmoﬂwlu (s;d:-&.d;) Xm11 Yu-2 Punkt wiaczenia=8 «= 1150k

P‘m& STOP: ok
Sygnal divs

SEIRTITTRTRTTRANEY

jiwieczek: ok
Krok 17 meai'lc 0: U=8741 1= 77v=950
‘I U=87701= T5v=3950

> ok
18 Lewy sinik: 0: U=8380 1= 40 v=350
1: U=8926 |= 42 v= 3950

19 Zatrzymarie noia - praycisk STOP: Blad

NWH@H-OMMM:BIN
21 Zatrzymanie noza - obudowa przéd: Blad

I'Gok 22 Kawature: B\‘qﬁ

Kok 23

ﬁok?#ﬁmladwama U=280234mV 28% 1= OmA min: 300mA -> Ladowanic po za pglly -> Blad
Krok 25 Sygnal peth: lewa wew. , prawa zew. : Blad

Kiok 26 Sygnal peti: lewa zew. ., prawa wew. - slqd

Krok 27 Sygnal pethi: lewa wew. , prawa wew. : Bigd

Kok 28 Alumulator: Warlodé =U = 28028mV > 88% -> ok

ok: 190of 28

Biad: Sof 28

przeskok: Oof 28

T
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Istnieje réwniez mozliwos¢ wykonania tylko jednej lub
wiecej mozliwosci poprzez ich zaznaczenie na liscie. W
tym celu nalezy klikna¢ pozycje “Wybdrkroku”, przed
przystapieniem do testowania robota.

Zaznaczy¢ odpowiednie operacje i kliknag¢ OK. Program
wykona tylko zaznaczone procedury testowe.

Programowanie

Klikna¢ “Serwis” aby odczyta¢, zapisa¢, edytowac i nadpisa¢ ustawienia program

&9 Robot

Wybarkroku

o

A

N

koszenia | punktéw poczatkowych kosiarki lub mozliwych btedéw.

OSTRZEZENIE: Aby prawidlowo stosowaé¢ niniejsze procedury kosiarka musi

a2l Wybér kroku

Usuri

posiadac zaktualizowang wersje oprogramowania 1403A lub pézniejsza.

Ekran sktada sie z nastepujacych elementéw:

Przyciski:

UWAGA: Wszystkie przyciski znajduja sie wytacznie na

wybranym ekranie.

1. Zataduj: pobiera i wyswietla dane kosiarki;

2. taduj:taduje dane do dalszej edycji;

3. Otworz: otwarcie pliku zawierajgcego dane
zwigzane z innym ekranem niz aktualnie
wyswietlany spowoduje btad. Upewni¢ sie, ze
pobierane dane odpowiadaja danym na aktywnym
ekranie.

4. Zapisz: zapisuje ustawienia kosiarki w komputerze;

5. Reset: przywraca dane fabryczne w aktywnym
ekranie.

=N TR =

[ERE Cavinik podnoszenic]

nies obudowe z przodu

nies obudowe z tytu

Inies obudowe z prawej strony

..[¥] Uniie$ obudows z lewej strony

=¥ Caujnik zderzenia

--Wyv:hyleme obudowy od przodu

[ ] Wychylenie obudowy z prawej strony

[ ] Wychylenie ocbudowy z lewsj strony
[¥] Wychylenie obudowy od tylu

=¥ Caujnik nachylenia

- [¥] Caujniik nachylenia przedri

- [¥] Caujnik nachylenia tyimy
[¥] Czujnik nachylenia prawy

- [¥] Caujnik nachylenia lewy

ujnik deszczu

Zatrzymanie noia - przycisk STOP
Zatrzymanie noza - obudowa tyt
Zatrzymanie noia - obudowa przéd

laczenie tadowania

'etla ograniczajgca

ygnial petli: lewa wew. | prawa zew
yagnal petli: lewa zew. , prawa wew.

Syagnal petl: lewa wew. , prawa wew.

[¥] Akumulator
Przerwanie Ok.
Robot

Ustawienia

Dodatki | Info  Serwer

| Serwis

Terminal

& Serwis

Report  Kopia bezpieczeristwa

Serwis portal  Klient

Dane robola | Ustawienia | Program tygodnia | Punkty poczatkowe | Usterki |

e f=de =

Zaladhj tady

[

1 2

| 12 I
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Sekcje:
1. Dane robota: odczytuje dane obecnie zapisane w pamieci kosiarki;
2. Ustawienia: odczyt, edycja, ustawienia kosiarki:

Ustawienia czasu: wyswietla i umozliwia zmiane ustawienia czasu w
kosiarce. Mozesz rowniez odzyskac ustawienia czasu z komputera;
Dzwiek klawiszy: wtaczenie i wytgczenie dzwieku klawiszy;

Czujnik deszczu: wtaczenie i wytaczenie czujnika deszczu;

Opédznienie czujnika deszczu: zwieksza lub zmniejsza opdznienie czujnika;
Kontrast wyswietlacza: zwieksza lub zmniejsza kontrast wyswietlacza;
Wysokos¢ koszenia: unosi lub opuszcza noze (tylko w modelu 2000);
Napiecie akumulatora w %: zwieksza lub zmniejsza pozostatg pojemnosc
akumulatora przy ktorej kosiarka powraca do bazy.

Ostrzezenie! Zwiekszajac te wartos¢ zmniejsza sie ilos¢ pradu
przeznaczonego do koszenia a zwieksza ilos¢ pradu potrzebnego do
powrotu maszyny do bazy. Ustawienia zmienia¢ jedynie w przypadku
problemoéw kosiarki z powrotem do bazy;

Wylqgczenie kqta pochylenia: zwieksza lub zmniejsza limit pochylenia
kosiarki;

Kqt obrotui po dfugim dystansie: zwieksza lub zmniejsza kat skretu
kosiarki;

Predkos¢ noza: zwieksza lub zmniejsza predkos¢ obrotowa silnika nozy;

&P Serwis
Raport
[ Dane robota | Ustawienia | Program tygadria | Punidy poczatkowe [ Usterk

Kopia bezpieczeristwa

270620161234 (kg
Diwiek klawiszy

Caujnik deszczu

Opdinienie caujnika deszcmu
Kontrast wyswistlacza

Wysokodc koszenia

Napigcie akumulatora w %
Wylaczenie kata pochylenia

Kat obrotu po diugim dystansie
Prediosc noza

Start noza od X% naladowania
Serwis noza

Prad ladowania

Przefuoczenis path ograniczajace|

Serwis portal

Klient
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Start noza od X% natadowania: ustala poziom natadowania akumulatora przy, ktérym rozpoczyna sie koszenie;
Serwis noza: zwieksza lub zmniejsza liczbe godzin roboczych w celu sterowania cieciem;

Prgd tadowaria: zwieksza lub zmniejsza czas tadowania robota;

Prezekroczenie petli ograniczajqcej: zwieksza lub zmniejsza dtugosc¢ kabla obwodowego podstrefy ciecia.
3. Program tygodnia: odczyt, edycja i aktualizacja programu koszenia;
4. Punkty poczqtkowe: odczyt, edycja i aktualizacja punktu wejscia kosiarki (tylko jesli jest requlowana);
5. Usterki: odczyt btedow kosiarki.

Raport:

1. Tworzy: tworzy raport podsumowujacy stanu kosiarki zawierajacy wszystkie

ustawienia, program koszenia, punkty wejscia i btedy;
2. Otwiera: otwiera zapisane raporty.

Kopia bezpieczenstwa:

1. taduje: tworzy kopie bezpieczenstwa podtagczonego robota;

2. Przesylanie: taduje zapisana kopie bezpieczeristwa na komputer;
3. Otwiera: otwiera zapisang kopie bezpieczenstwa na komputerze.

Serwis portal:

Otwiera portal w celu zamoéwienia czesci zamiennych, zapoznania sie z biuletynami i

podrecznikami warsztatowymi.

Klient:
Po kliknieciu “klient” istnieje mozliwos¢
wyswietlenia

& Servis
Raport  Kopia bezpieczeristwa  Serwis portal  Klient

Dane robote | Ustawienia | Progrem tygednia | Punity poczatkewe | Usterki

& Serwis

éodnia | Pu

Kopia bezpieczenstwa
Tworzy
Otwiera
T
& Serwis
Raport | Kopia bezpieczenstwa | Serwis po
Dane robg taduje
Przesytanie
Otwiera
@ Serwis

Raport

Kopia bezpieczenstwa | Serwis portal | Klient

Dane robota | Ustawienia I Program tygodnia I Punkty poczathkon

o/ Dane klienta

(= 6513050683,
=~ 6513050693
Kopia bezpieczerista
(= Raport kalbracj

wszystkich zapisanych

raportéw dla kazdego przetestowanego i/
lub skalibrowanego robota. Faport Robelrio
2 Raport testu

e tf
bbb f

Data: 05/05/2016
[Nome: Riccardo
(Cognome: Pivetti

[Numero articolo:

Code: 6513050693
\Versione Fimware 16038
|Versione Lama1.1v

Modello: Emak 1200
Software: Emak 1200

Report Calibrazione

Nome dispositivo: Emak 1200

|Versione Ructa sinistral 2v6
|Versione Ruota destral.2vé

5
Data di produzione: 20130131

Passo 1 Sensore di sollevamento: Valore=
Passo 2 Sensore diinclinazione: Valori: -64¢
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Instrukcja oprogramowania serwisowego

Aktualizacja::

W celu zaktualizowania oprogramowania sprzetowego robota nalezy

wykonac nastepujaca procedure:

1. Klikna¢ opcje “Serwer”, a nastepnie “tadowanic” w celu pobrania
najnowszych aktualizacji oprogramowania sprzetowego;

2. Klikng¢ opcje “Aktualizacja” w celu przeprowadzenia aktualizacji

oprogramowania sprzetowego zainstalowanego na urzadzeniu.

3. Program sprawdzi oprogramowanie sprzetowe robota i
zaproponuje ostatnia pobrang aktualizacje.

4. Klikna¢ opcje “Otwédrz” w celu uruchomienia instalacji
oprogramowania sprzetowego. Cata procedura zostanie
przeprowadzona automatycznie. Zielony pasek postepu

musi dwukrotnie przesuna¢ sie do 100%. Po zakornczeniu
oprogramowanie automatycznie zamknie proces.

Uwaga !! Podczas instalacji nie wolno odiaczac
komputera luzamuka¢ okna (ilustracja obok).
Moze to spowodowac niewlasciwg prace
kosiarki.

Robot

Jedli:
Kosiarka i komputer zostang roztgczone;

2. Zaniknie zasilanie komputera lub kosiarki
podczas instalacji;

3. Przypadkowemu zamknieciu
wyskakujgce okno (ilustracja obok).

Source

ulegnie

Link

Wykona¢ nastepujace czynnosci:
1. Odfaczyc kosiarke od komputera;
2. Zdjac¢ pokrywe z kosiarki;

Target

Wersion 1203L2 (Mar 26 2012 11:41:12)

[EmakfTemp firmware-Emak 1200- 16038 .hex

- \coms3

bootloader

Robot

Dodatki  Info Serwerl

{ tadowanic -|
Robot

Kalibracja

R -

tadowanie firmware

v ‘.‘ tadowaniw zakoriczone.

~ firmware-Emak700-1603B.hex
firmware-Emak1200-1403A.hex
firmware-Emak1200-1603B.hex

X C\Program Files (x86)'Emak\RoboMoweriUpdater\robocut_updater.exe

_sendingSuccess

geReceived " get_data 0xO006DOO0 OxODO0O000800 **
i gaa "IIIxIIIlIIEgL)IIIEIII" 446464 "0x00000800" 2048
o I Lt

EI@ (00 DxDOODDSDO

Browse...

application @ bootoader + application

1000800 2048

100 000000800
1000300 2048

(00 0x0D000E00
JDD0gDO" 2048

100 DxDOODDSDO
1000800 2048

(00 OxOO000E00
1000300 2048

3. Odfaczy¢ a nastepnie ponownie podfgczyc

GO! ] [

ABORT!

akumulator;

4. Ponownie zainstalowa¢ oprogramowanie
pamieci statej kosiarki;

5. Ponownie skalibrowac kosiarke.

0 h T R
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