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Calibrazione
Cliccare su ‘Calibrazione’ per verificare il corretto montaggio e calibrazione della scocca del rasaerba robot.
Tutte le operazioni sono guidate da un semaforo: 

  

A

1.	 Sensore di sollevamento (1/4)
Appoggiare il robot su un piano orizzontale. Verificare la posizione di partenza (semaforo rosso e giallo) e la posizione 
rialzata della parte anteriore (semaforo verde). Se nella posizione di partenza il semaforo risulta verde è necessario 
spostare il magnete (A) verso il basso, se nella posizione rialzata della parte anteriore il semaforo risulta rosso giallo 
bisogna spostare il magnete (A) verso l’alto. Una volta trovata la posizione corretta del magnete, stringere la vite e 
sollevare la parte anteriore due o tre volte per verificare il corretto funzionamento del magnete. Sollevare, nuovamente, 
la parte anteriore del robot e cliccare su “Avanti”.

2.	 Sensore di inclinazione (2/4)
Calibrare il punto zero del sensore di inclinazione: appoggiare il rasaerba robot su un piano orizzontale e cliccare su 
“Avvio”. Appena il semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

  

3.	 Spostamento copertura (zero) (3/4) 
Calibrare il punto zero del sensore: appoggiare il rasaerba robot su un piano orizzontale e cliccare su “Avvio”. Appena il 
semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

4.	 Spostamento copertura (trigger)  (4/4)
Calibrare il sensore di urto: Appoggiare il robot su un piano 
orizzontale. Esercitare una forza di circa 1,5 kg (valore di 
spinta 12 ( (A)) sulla parte frontale della scocca/copertura 
e cliccare su “Avanti”.

A
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Ultimato il passo 4/4 il software mostra una finestra chiamata ‘Protocollo’ che riporta tutte le informazioni riguardanti la 
procedura di Calibrazione appena eseguita. 

Cliccare su “Avanti” in modo da salvare in un file di testo sul PC. Questo file di testo viene salvato nella directory selezionata 
nella voce “Percorso Logfile” e verrà nominato nel seguente modo: ‘Numero di serie’_Cal.txt.

É possibile effettuare anche solo una o più operazioni, 
selezionandole da un elenco. Per fare questo cliccare su 
“Scelta opzioni”, prima di iniziare a fare la calibrazione del 
Robot.
Fleggare le operazioni interessate e cliccare su OK. Il 
programma effettuera solo le operazioni di calibrazione 
fleggate.
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Test
Cliccare su “Test” per eseguire le verifiche di funzionalità di tutti i componenti hardware presenti sulla macchina. 
La procedura è composta da 28 operazioni guidate da un semaforo: 

  

Compilare la scheda “Dati di produzione” e cliccare su “OK” per iniziare la procedura di Test.

1.	 Sollevamento parte anteriore copertura (1/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e sollevare la parte 
anteriore della scocca/copertura fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa verde cliccare 
su “Avanti”.
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2.	 Sollevamento parte posteriore copertura (2/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e sollevare la parte 
posteriore della scocca/copertura fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa verde 
cliccare su “Avanti”.

3.	 Sollevamento lato destro copertura (3/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e sollevare la parte laterale 
destra della scocca/copertura fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa verde cliccare 
su “Avanti”.

4.	 Sollevamento lato sinistro copertura (4/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e sollevare la parte laterale 
sinistra della scocca/copertura fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa verde cliccare 
su “Avanti”.

5.	 Paraurti anteriore (5/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e esercitare una forza di circa 1,5 kg sulla parte 
frontale della scocca/copertura. Per regolare tale forza osservare i valori numerici indicati nella schermata. Appena il 
semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

  

6.	 Paraurti anteriore a destra (6/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e esercitare una forza di circa 1,5 kg sulla 
parte frontale destra della scocca/copertura. Per regolare tale forza osservare i valori numerici indicati nella schermata. 
Appena il semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

7.	 Paraurti anteriore a sinistra (7/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e esercitare una forza di circa 1,5 kg sulla 
parte frontale sinistro della scocca/copertura. Per regolare tale forza osservare i valori numerici indicati nella schermata. 
Appena il semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

8.	 Paraurti posteriore (8/28): Appoggiare il robot su un piano orizzontale e esercitare una forza di circa 1,5 kg sulla parte 
posteriore della scocca/copertura. Per regolare tale forza osservare i valori numerici indicati nella schermata. Appena il 
semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

9.	 Sensore inclinazione anteriore (9/28): Posizionare il robot sui supporti indicati oppure appoggiarlo su un piano 
orizzontale e sollevare la parte anteriore fino a quando il semaforo non diventa verde (Vedi Figura). Appena il semaforo 
diventa verde cliccare su “Avanti”.
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10.	 Sensore inclinazione posteriore (10/28): Posizionare il robot sui supporti indicati oppure appoggiarlo su un piano 
orizzontale e sollevare la parte posteriore fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”.

11.	 Sensore inclinazione destro (11/28): Posizionare il robot sui supporti indicati oppure appoggiarlo su un piano 
orizzontale e sollevare la parte laterale destra fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”.

12.	 Sensore inclinazione sinistro (12/28): Posizionare il robot sui supporti indicati oppure appoggiarlo su un piano 
orizzontale e sollevare la parte laterale sinistra fino a quando il semaforo non diventa verde. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”.

13.	 Sensore pioggia (13/28): Bagnare con  acqua il sensore di pioggia e verificare che il 
semaforo diventi verde. Appena il semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.

14.	 Pulsante STOP (14/28): Premere il tasto STOP e verificare che il semaforo diventi verde. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”.

15.	 Segnale acustico (15/28): Verificare il segnale acustico. In caso affermativo cliccare su “Ok” (semaforo verde), altrimenti 
cliccare su “Guasto”. Poi cliccare su “Avanti”.

  

16.	 Clacson (16/28): Verificare il clacson. In caso affermativo cliccare su “Ok” (semaforo verde), altrimenti cliccare su “Guasto”. 
Poi cliccare su “Avanti”.

17.	 Motore ruota destra (17/28): Posizionare il robot sui supporti indicati e cliccare su “Start”. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”. 
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18.	 Motore ruota sinistra (18/28): Posizionare il robot sui supporti indicati e cliccare su “Start”. Appena il semaforo diventa 

verde cliccare su “Avanti”.
19.	 Stop lama – pulsante STOP (19/28): cliccare su “Start” per far partire la lama. Quando richiesto schiacciare il tasto “stop” 

del rasaerba robot per verificare il tempo di arresto delle lame.  Poi cliccare su “Avanti”.

   

   

20.	 Stop lama – sollevamento posteriore (20/28): cliccare su “Start” per far partire la lama. Quando richiesto alzare la parte 
posteriore del rasaerba robot per verificare il tempo di arresto delle lame. Poi cliccare su “Avanti”.

21.	 Stop lama – sollevamento anteriore (21/28): cliccare su “Start” per far partire la lama. Quando richiesto alzare la parte 
anteriore del rasaerba robot per verificare il tempo di arresto delle lame. Poi cliccare su “Avanti”.
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22.	 Tastiera (22/28): Il test della tastiera serve per verificare l’effettiva funzionalità di tutti i tasti presenti sul pannello di 
controllo. Premere tutti i tasti una alla volta e verificare che il tasto premuto venga evidenziato in rosso nella finestra del 
software. Una volta premuti tutti i tasti, il semaforo deve diventare verde. Appena il semaforo diventa verde cliccare su 
“Avanti”.

  

23.	 Display (23/28): Osservare se sul display del robot si vedono i simboli mostrati nella finestra del software. In caso 
affermativo premere su ‘Ok’ (semaforo verde), altrimenti premere su ‘Guasto’. Poi cliccare su “Avanti”.

  

24.	 Circuito di carica (24/28): Collegare la stazione di ricarica alla rete elettrica tramite il trasformatore e collegare il robot 
alla stazione mediante gli appositi contatti. Nella finestra del software la corrente di carica sarà inizialmente 0mA e pian 
piano aumenterà, al superamento della soglia minima di 800mA il semaforo diventerà verde. Appena il semaforo diventa 
verde cliccare su “Avanti”.

  

25.	 Segnale cavo (25-26-27/28): I passi 25-26-27 servono per verificare la funzionalità dei due sensori che servono per 
gestire il cavo perimetrale, i quali sono posti in corrispondenza delle ruote anteriori del robot. Collegare la stazione di 
ricarica alla rete elettrica tramite trasformatore e collegare nei appositi morsetti il cavo perimetrale. Seguire le indicazioni 
presenti nella finestra del software e posizione il robot rispetto al cavo perimetrale in modo tale che i sensori in esame 
siano all’interno o all’esterno del cavo. Appena il semaforo diventa verde cliccare su “Avanti”.
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Esempio: in Figura (relativo al passo 25/28), bisogna posizionare il robot in modo tale che il sensore di sinistra sia dentro il 
cavo perimetrale ed il sensore di destra sia fuori dal cavo. 

26.	 Batteria (28/28): Osservare e verificare lo stato di carica della batteria. Appena il semaforo diventa verde cliccare su 
“Avanti”.

Cliccare su “Avanti” in modo da salvare in un file di testo sul PC. Questo file di testo viene salvato nella directory selezionata 
nella voce “Percorso Logfile” e verrà nominato nel seguente modo: ‘Numero di serie’_Test.txt.
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É possibile effettuare anche solo una o più operazioni, 
selezionandole da un elenco. Per fare questo cliccare su 
‘Scelta opzioni’, prima di iniziare a fare i test del Robot.
Fleggare le operazioni interessate e cliccare su OK. Il 
programma effettuera solo le operazioni di test fleggate.

Programmazione
Cliccare su “Service” per leggere, salvare, modificare e caricare le impostazioni, il 
programma di taglio, i punti di ingresso del robot e verificare i malfunzionamenti.

ATTENZIONE: Per poter utilizzare questa programmazione del robot con il service 
software è necessario che il robot sia aggiornato con la versione firmware 1403A 
o successiva.

La maschera è composta da:

Comandi :
N.B.:Tutti i comandi si riferiscono solo alla maschera 
selezionata.
1.	 Donwload: scarica e visualizza i dati presenti nel 

robot;
2.	 Upload: permette di caricare i dati sul robot che 

vengono modificati;
3.	 Apri file: apre un file di impostazioni del robot 

precedentemente salvato sul computer;
Attenzione: aprire un file con dati relativi ad una 
maschera diversa da quella aperta crea un errore. 
Verificare che i dati da caricare siano relativi alla 
maschera attiva.

4.	 Salva: salva un file di impostazioni del robot sul 
computer;

5.	 Reset: resetta i dati della maschera attiva con i dati 
di fabbrica. 1 2 3 4 5
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Sezioni:
1.	 Dati robot: permette di leggere i dati presenti nel robot;
2.	 Setting: permette di leggere, modificare e caricare le impostazione del robot:

•	 Regolazione orario: visualizzare e modificare la data e l’ora del robot. E’ 
possibile anche richiamare l’orario del computer (tasto PC Time);

•	 Toni tastiera: attiva o disattiva i toni della tastiera;
•	 Sensore pioggia:  attiva o disattiva il sensore della pioggia;
•	 Rain sensor dalay: aumenta o diminuisce il ritardo del sensore di pioggia;
•	 Contrasto display: aumenta o diminuisce il contrasto del display;
•	 Altezza di taglio: alza o abbassa il disco (solo per 2000);
•	 Cella voltaggio batteria 0%: aumenta o diminuisce la capacità di carica 

residua della batteria per il rientro alla base di ricarica.
Attenzione!! Aumentando questo valore si riduce il livello di energia per la 
fase di taglio e aumenta il livello di energia per il rientro alla base. Utilizzare 
questo parametro solo se vi sono problemi di rientro alla base di ricarica;

•	 Tilt Slope: aumenta o diminuisce il limite di ribaltamento del robot;
•	 Long distance turn: aumenta o diminuisce l’angolo di rotazione del robot;
•	 Blade speed: aumenta o diminuisce la velocità del disco di taglio;
•	 Riavviare a X% del livello di batteria: indica il livello di carica della batteria 

al momento della ripresa della fase di taglio del robot;
•	 Assistenza lame: aumenta o diminuisce il numero di ore di lavoro per il controllo della mala di taglio;
•	 Corrente di ricarica: aumento o diminuisce il tempo di ricarica del robot;
•	 Distanza di sovrapposizione perimetrale: aumento o diminuisce la lunghezza del cavo perimetrale della sottozona 

di taglio.
3.	 Prog. settimanale: permette di leggere, modificare e caricare il programma di taglio del robot;
4.	 Punti di partenza: permette di leggere, modificare e caricare i punti di partenza del robot (solo se modificabili);
5.	 Malfunzionamenti: permette di leggere i malfunzionamenti del robot.

Relazione:
1.	 Creare: permette di creare un report riassuntivo del robot con tutte le impostazioni, 

programmi di taglio, punti di ingresso e malfunzionamenti;
2.	 Apri: permette di aprire un report salvato.

Backup:
1.	 Download: crea il backup del robottino collegato;
2.	 Upload: carica un backup salvato su computer;
3.	 Apri: apre un backup salvato su computer.

Portale assistenza:
Apre il portale per ordinare pezzi di ricambio, consultazione bollettini e manuali 
officina.

Cliente:
Cliccando su “Cliente” è possibile visualizzare 
tutti i report salvati per ogni robot testato e/o 
calibrato.
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Aggiornamento Firmware
Per aggiornare il firmware del robot seguire la procedura sottostante:
1.	 Cliccare su “Server”, poi su “Download firmware” per scaricare gli 

ultimi aggiornamenti firmware

 
2.	 Cliccare su “Aggiornamento” per eseguire l’aggiornamento del 

firmware presente sulla macchina.

3.	 l software verificherà il firmware presente all’interno del robot e 
proporrà l’ultimo aggiornamento scaricato.

4.	 Cliccare su “avvio” per avviare l’installazione del firmware. Il 
procedimento verrà eseguito tutto in automatico. La barra verde 
di avanzamento lavoro deve scorre 2 volte fino al 100%. Al termine  
il software chiuderà l’operazione in automatico.

ATTENZIONE!!! Durante l’installazione del 
firmware non scollegare il robot dal PC o 
chiudere le finestre (immagine a fianco). 
Questo compromette la funzionalità del robot.

In caso di:
1.	 Scollegamento cavo USB dal Robot e/o PC;
2.	 Calo di tensione o spegnimento PC durante 

l’installazione;
3.	 Chiusura delle finestre (immagine a fianco).

Si deve:
1.	 Scollegare il Robot dal cavo USB;
2.	 Smontare la carcassa del Robot;
3.	 Scollegare e quindi ricollegare la batteria del 

Robot:
4.	 Reinstallare il firmware seguendo le 

istruzioni;
5.	 Ricalibrare il Robot.
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