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1. Hataly

Az alabb felsorolt hibalizenetek az érintett 6sszetev6k alapjan vannak rendezve.
Minden uUzenet magyarazata egy vagy tobb lehetséges ok és egy vagy tébb lehetséges megoldas alapjan torténik.
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Dokumentumok

FIGYELEM: néha a legtdbb probléma megoldédik egy szoftverfrissitéssel, ezért javasoljuk, hogy tartsa a flinyiré legfrissebb verzidjat. Az alkalmazas
(laptophoz vagy okostelefonhoz) értesit, ha a szoftvert frissiteni kell a robot parositasa kézben.

2. Biztonsagi alkatrészek

Kédok

Hiba lizenet

Leiras

Ellenérzés

Bump Error

Egy vagy tobb Utésérzékeld 10
masodpercnél tovabb aktivalodik

1. Ellendrizze, hogy a robot nincs-e akadalyozva. Ha igen, az
MD-CT-RO-50 Telepités" dokumentumban leirt utasitasok
szerint végezze el a telepités modositasat. 2. Lépjen be

a Szerviz menube - Test Sensor. Ellenérizze az érzékel6k
megfeleld aktivalasat (lasd az "AM4000" dokumentumot
Szerviz menl és specidlis beallitasok" 8. bekezdés). Ha az
Osszes érzékel6 nincs visszaallitva alaphelyzetbe, ismételje
meg a tesztet a fedél nélkil (ha van)

.4

Ellenérizze az Utkdzésérzékelb kartya csatlakozasat, ha
megséril, cserélje ki.

20

Dontés

A dblésérzékel6 tobb mint 10 masodpercig
mért d6lést a megengedett maximalis érték
felett

1. Helyezze a robotot egy sik fellletre, és allitsa
alaphelyzetbe a d6lésmérd érzékelét a Szerviz meni - Dlés
visszaallitasa menipontban.

2. Ellenérizze a Szerviz menu - Teszt érzékelé menipontban,

43

Gorgetés

/A robot 90°-kal meg van dontve

hogy a d&lésérzékeld kalibralva marad-e. Ha nem, forduljon a
szervizcsapathoz.

44

Emel

Az emelésérzékel5(k) tobb mint 10
masodpercre aktivalédnak

1. Ellenérizze, hogy a robot valéban fel van-e
emelve/blokkolva valahol. Ebben az esetben az egyetlen
megoldas a telepités megvaltoztatdsa az MD-CT-RO-50
Installation" dokumentumban leirt utasitasok szerint.

2. Lépjen be a Szerviz meniibe - Teszt érzékeld. Ellenérizze
az érzékel6k megfeleld aktivalasat (lasd a dokumentumot).
"AM4000 szervizmenu és specialis beallitasok" 8. bekezdés).
Ha az emelésérzékel6(k) nem reagal(nak) megfeleléen,
ellenérizze az érzékel6(k) mechanikai mozgasat. 3. Ismételje
meg a tesztet a 2. pontban. Meghibasodas esetén

, ellenérizze az emelésérzékeld(k) csatlakozasat.

64

STOP vagy nincs
fedél

/A robot inditasa kézben nem érzékeli a stop
gombot

1. Ellenérizze, hogy az (itk6z6 megfeleléen van-e
csatlakoztatva a roboton.

2. Lépjen be a Szerviz meni - Egyéb beallitasok meniibe.
Ellendrizze az érzékel6 megfeleld aktivalasat (lasd az
"AM400 szervizmenu és specialis beallitasok" cimi
dokumentum 8. bekezdését). Negativ teszt esetén
ellenérizze a gomb mechanikus aktivalasat és a belsé
csatlakozast.

171

Radar hiba

Az egyik radar nem érzékelhet6 a robotbadl

1. Ellenérizze, hogy a radar megfeleléen van-e
csatlakoztatva a robothoz, nézze meg az érintett robot
alaplapi csatlakoztatasanak dokumentumat. 2. Futtassa le a
robot szoftverfrissitését

3.
Lépjen be a Service App-ba, és ellendrizze az egyes
radatkartyak mikodését innen. a Test Devices bejegyzést a
robot miiszerfalan. Meghibasodas esetén cserélje ki a
radarérzékelSt

3. Motorok

[ Kédok | Al hibakédok |

Hiba lizenet

Leiras Ellen6rzés

https://cassiopea.centrosistemi.it/cassiopea_zcs/_documentazione/documentazione/Documentazione!lnkVedidoc.action?keyLnk=gE9ISI1d
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A fi tul magas

/A pengemotor nem képes elérni a kivant
fordulatszamot.

/A robot megall, ha a kdvetkezé feltétel
teljesul.

/A robot 10 percig probalja elinditani a
pengemotort kiilonbdz6 terileteken, ha
ezen id6n beldl a robot nem tudja
elinditani a pengemotort, akkor azzal a
hibaval leall.

1. Tisztitsa meg a robotot és a pengét. A
robot alatt vagy a pengén felgyllemlett fi
megndvelheti a flirészlap-motor
erfkifejtését.

2. Ellendrizze, hogy a robot nem nyir-e 1
cm-nél nagyobb flivet, ahogy azt a
felhasznaloi kézikonyv elbirja. Ha
szlukséges, novelje a vagasi
magassagot.

3. Kemény fli esetén hasznaljon kis
atméréjl pengét az erékifejtés
csOkkentése érdekében.

4. Ellendrizze, hogy a vagasi magassag
beallitasa megfeleléen van-e rogzitve,
vagy a flirészlap motortartéja nem
mozog-e szabadabban, amikor az
excenter zarva van. Ha nem, ellendrizze
a belsd zarast.

5. Valassza le a pengemotort az
alaplaprol, és ellendrizze, hogy a
pengemotor szabadon forog-e kézzel. Ha
nem, cserélje ki a pengemotort.

6. Futtassa a Teszt Motort a Szerviz
menuben, és ellendrizze, hogy vannak-e
hibak (tovabbi vizsgalathoz lasd a 3.1.
bekezdést).

21

Generikus

22

TMOTOR

23

TDRV

24

CURR

25

FORDULAT

26

WDOG

27

FAIL

104

ZAROLT

Penge hiba

/A pengemotor blokkolva van
[L400i modellek - k6zépsd pengemotor]

1. Tisztitsa meg a robotot és a pengét. A
robot alatt vagy a pengén felgyilemlett fi
megndvelheti a flirészlap-motor
erékifejtéseét.

2. Ellendrizze, hogy a robot nem nyir-e 1
cm-nél nagyobb flivet, ahogy azt a
felhasznaloi kézikonyv eldirja. Ha
szikséges, novelje a vagasi
magassagot.

3. Valassza le a pengemotort az
alaplaprol, és ellendrizze, hogy a
pengemotor szabadabban forog-e
kézzel. Ha nem, cserélje ki a
pengemotort.

4. Futtassa a Tesztmotort a Szerviz
menuben, és ellenbrizze, hogy nincs-e
hiba (tovabbi vizsgalathoz l4sd a 3.1
bekezdést).

28-35

Generikus

29-36

TMOTOR

30-37

TDRV

31-38

CURR

32-39

FORDULAT

33-40

WDOG

34-41

FAIL

105-106

ZAROLT

Bal - Jobb kerék hiba

/A bal vagy a jobb kerék motorja blokkolva
van (az elsd szam a bal oldali motorra
vonatkozik)

1. Ellendrizze, hogy nincsenek-e olyan
kulsé elemek vagy korilmények,
amelyek blokkoljak a kerékmotort.
Tavolitsa el, ha jelen vannak.

2. Valassza le a kerékmotort az
alaplaprol, és ellenrizze, hogy kézzel
szabadon forog-e. Ha nem, cserélje ki a
kerékmotort.

3. Futtassa a Motortesztet a Szerviz
menuben, és ellendrizze, hogy vannak-e
hibak (tovabbi vizsgalathoz l4sd a 3.1
bekezdést).

107-115

Generikus

108-116

TMOTOR

109-117

TDRV

110-118

CURR

111-119

FORDULAT

112-120

WDOG

113-121

FAIL

114-122

ZAROLT

[Csak L400i platformon]
Bal — Jobb lapat hiba

/A pengemotor blokkolva van

1. Tisztitsa meg a robotot és a pengét. A
robot alatt vagy a pengén felgyllemlett fi
megndvelheti a flirészlap-motor
erékifejtését.

2. Ellendrizze, hogy a robot nem nyir-e 1
cm-nél nagyobb flivet, ahogy azt a
felhasznaloi kézikonyv elbirja. Ha
szukséges, novelje a vagasi
magassagot.

3. Valassza le a pengemotort az
alaplaprol, és ellendrizze, hogy a
pengemotor szabadabban forog-e
kézzel. Ha nem, cserélje ki a
pengemotort.

4. Futtassa a Tesztmotort a Szerviz
menuben, és ellendrizze, hogy nincs-e
hiba (tovabbi vizsgalathoz lasd a 3.1

bekezdést).
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123-131| Generikus 1. Ellenérizze, hogy nincsenek-e olyan
kils6 elemek vagy kortlmények,
124-132)  TMOTOR amelyek blokkoljak a kerékmotort.
125-133 TDRV Tavolitsa el, ha jelen vannak.
A bal vagy a jobb elsé kerék motorja 2. Valassza le a kerekmotort az
126-134 CURR [Csak L95 platform] gyal P a alaplaprol, és ellen6rizze, hogy kézzel
Bal els6 — Jobb kerék hipa | PIOKKOIVa van (az els6 szam a bal oldall 7 o2 4on forag-e. Ha nem, cserélje ki a
127-135] FORDULAT motorra vonatkozik) kere g-e- ’ |
erekmotort.
128-136 WDOG 3. Futtassa a Motortesztet a Szerviz
129-137 FAIL menuben, és ellendrizze, hogy vannak-e
. hibak (tovabbi vizsgalathoz lasd a 3.1
130-138 ZAROLT bekezdést).
139-147  Generikus 1. Ellenérizze, hogy nincsenek-e olyan
kiilsé elemek vagy korilmények,
140-148/ TMOTOR amelyek blokkoljak a kerékmotort.
Téavolitsa el, ha jelen vannak.
141-149 TDRV 2. Kapcsolja ki a robotot és ellenérizze,
142-150 CURR [Csak L95 platform] /A bal vagy a jobb elsé kormanymotor go%y’ Ikezzel lszaltl)(adglr(1 fortogrt-e.
Bal els6 — jobb korményzasi blokkolva van (az els6 szam a bal oldali [ /95588 © & (S SP00 &%
143-151 FORDULAT hiba motorra vonatkozik) alaplaprol, és ellen6rizze, hogy kg;ze!
szabadon forog-e. Ha nem, cserélje ki a
144-152 WDOG kormanymotort.
4. Futtassa a Motortesztet a Szerviz
145-153 FAIL menuben, és ellendrizze, hogy vannak-e
. hibak (tovabbi vizsgalathoz lasd a 3.1.
146-154| ZAROLT bekezdést).
155-1631 Generikus 1. Ellenérizze, hogy nincsenek-e olyan
kils6 elemek vagy koértlmények,
156-164] TMOTOR amelyek blokkoljak a kerékmotort.
Tavolitsa el, ha jelen vannak.
157-165 TDRV 2. Kapcsolja ki a robotot és ellendrizze,
. iy . hogy kézzel szabadon forog-e.
158-166 CURR [Csak L95 platform] /A bal vagy jobb hatsé kormanymotor A .
Bal bal oldali bal oldali hatsé blokkolva van (az elsé szam a bal oldali 2ia\;/)?;ii2|zaéf e”;l'gﬁgenkzr;gtfg ;yzkézzel
159-167| FORDULAT kormanyzasi hiba motorra vonatkozik) szabadon,forog-e. Ha nem. sserélje ki a
160-168 WDOG kormanymotort.
4. Futtassa a Motortesztet a Szerviz
161-169 FAIL menuben, és ellendrizze, hogy vannak-e
. hibak (tovabbi vizsgalathoz lasd a 3.1.
162-170| ZAROLT bekezdést).
1. Ellenérizze a belsé CAN-busz
csatlakozast az érintett meghajté motor
és a kommunikécios vonal korabbi
alkatrészei kozott. Ellenérizze, hogy a
csatlakozok tlije megfeleléen régzitve
1042- A kommunikacio az egyik van-e.
1043- Hosszu lekapcsolas meghajtdomotorral régéta megszakadt 2. Tisztitsa meg a csatlakozot az érintett
1044 meghajtéban és a korabbi
alkatrészekben a bevonat néhany
maradékatol.
3. Inditsa el a tesztmotort. Ha a probléma
tovabbra is fennall, prébalja meg cserélni
az illeszt8programot és a kabelt.
1. Allitsa vissza a vagasi magassag
Az elektromos vagasi magassagallitas  |bedllitasat a felhasznaldi menibdél a
1010- blokkolva van: robotbdl vagy az alkalmazasbol
1031- Penge magassag 1010 - Egylapos vagy kdzéps6 penge 2. Ellendrizze a kapcsolatot a
1032 motor pengemotoron és az alaplapon
1031 - Bal flirészlap motor 3. Tesztelje masik pengemotorral, ha a
1032 - Jobb penge motor probléma tovabbra is fennall, cserélje ki
az alaplapot.

3.1. Hibalizenet a tesztmotoron
Az alabbi tablazatban felsoroljuk a tesztmotorban megjelend lehetséges hibakat:

Cimke Leiras Ellendrzés
Ellenérizze egy masik motorral. Ha a probléma tovabbra is fennall, prébaljon ki egy
Magas hémérséklet a masik alaplapot, és jelentse az eredményt a szervizcsapatnak.

TMOTOR késmotoron FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghaijté kartyahoz van csatlakoztatva.
prébalja meg kicserélni az illesztéprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetev6héz kapcsolodik-e
Ellenérizze egy masik motorral. Ha a probléma tovabbra is fennall, prébaljon ki egy

Magas hémérséklet a masik alaplapot, és jelentse az eredményt a szervizcsapatnak.
TDRV pengemotor meghajtéjan FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghajtd kartyahoz van csatlakoztatva.
probalja meg kicserélni az illesztdprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetevéhoz kapcsolddik-e

https://cassiopea.centrosistemi.it/cassiopea_zcs/_documentazione/documentazione/Documentazione!lnkVedidoc.action?keyLnk=gE9ISI1d
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CURR

Nagy aramerdsség

Ellenérizze egy masik motorral. Ha a probléma tovabbra is fennall, prébaljon ki egy
masik alaplapot, és jelentse az eredményt a szervizcsapatnak.

FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghajtd kartyahoz van csatlakoztatva.
probalja meg kicserélni az illesztéprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetevéhoz kapcsolddik-e

FORDULAT

/A motor blokkolva van

Ellenérizze egy masik motorral. Ha a probléma tovabbra is fennall, prébaljon ki egy
masik alaplapot, és jelentse az eredményt a szervizcsapatnak.

FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghajtokartyahoz van csatlakoztatva.
prébalja meg kicserélni az illesztéprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetev6héz kapcsolodik-e

WDOG

Kommunikacios probléma
az alaplapon
FIGYELEM: az L400i platformon el

Toltse le a LOG és TRA fajlokat a Service alkalmazasbdl, és ossza meg a
szervizcsapattal a probléma elemzéséhez. ( instrukcio itt
(/cassiopea_zcs/_documentazione/documentazione/Documentazione!vediDoc.action?
idDocumentazioneTFrom=159&idDocumentazioneT=174) )

kommunikacios vonalat, minden csatlakozénal ellenérizze a tiik rogzitését.

lenbrizze az alaplap és az érintett motor kozotti

FAIL

Kommunikacios probléma

Ellenérizze az alaplap és a motor kdzoétti kapcsolatot.

FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghajtd kartyahoz van csatlakoztatva.
prébalja meg kicserélni az illesztéprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetev6héz kapcsolodik-e

ZAROLT

/A motor belsejében Iévd
rotor blokkolva van

Toltse le a LOG és TRA fajlokat a Service alkalmazasbdl, és ossza meg a
szervizcsapattal a probléma elemzéséhez. ( utasitas itt
(/cassiopea_zcs/_documentazione/documentazione/Documentazione!vediDoc.action?
idDocumentazioneTFrom=159&idDocumentazioneT=174) )

FIGYELEM: az L400i-ben a pengemotor egy meghajtd kartyahoz van csatlakoztatva.
probalja meg kicserélni az illesztdprogram-kartyat annak megallapitasara, hogy a
probléma ehhez az 6sszetevéhoz kapcsolddik-e

4. Kulonféle

Kédok

Hiba lizenet

Leiras

Ellen6rzés

A robot sokaig nem észlelte a vezetéket vagy

Zarolt akadalyt

1. Ellenérizze, hogy a robot valéban blokkolva van-e valahol
a terlleten belil. Ha igen, kérjik, tavolitsa el vagy rogzitse a
terlletet az MD-CT-RO-50 Telepités" cim dokumentumban
leirtak szerint. 2.

Ellendrizze, hogy a d6lésérzékel6 megfeleléen van-e
kalibralva és stabil-e. Ha nem, kalibralja az érzékel6t a
Szerviz menu - DOntés visszaallitasa mentpontbdl. és ha az
erték nem marad stabil, forduljon a szervizcsapathoz

3. Ellenérizze a robot palyajat kikapcsolt giroszkdp mellett.
Néha a giroszkop érzékelbjének meghibasodasa lehet a
probléma oka. Ha a robot palyaja jobb lesz, Iépjen
kapcsolatba a szervizcsapat

4. Kapcsolja ki a Spiral funkciét Ha a robot nem mutat tobbet,
akkor prébaljon meg alacsonyabb értéket beallitani a Spiral
beadllitdsban, vagy médositsa a vagasi magassagot.

Hataron kivl

A robot nem talalt "bels6" értéket a kbvetkezd
mandver soran:

- normal munkavégzés (huzalkezelés,
Utésérzékelés, emelésérzékelés vagy
palyahiba)

- vezetékkdvetés (vezetéken vagy V-mérd
modszerrel)

1. Ellendrizze, hogy a hatarvezeték csatlakoztatasa a dokkolo
allomason megfelel6en tortént-e (ellendrizze a leolvasast a
robot oldalarél a Szerviz meni - Jelbeallitas részben) 2.
Ellendrizze, hogy a hatarvezeték megfeleléen van-e
elhelyezve egy lejtén, lasd: az MD-CT-RO-50 Installation"
dokumentumot.

3. Ellendrizze, hogy a hatarol6huzal megfeleléen van-e
elvezetve egy hatarvonal koril, az MD-CT-RO-50 Installation”
dokumentum.

4. Ellendrizze, hogy a csatorna eltér-e a szomszédos
telepitéstol.

5. Magneses targy (kerités vagy beton) vagy egyéb, a fold
alatt, a hatarvezetékhez kozeli kabelek altal okozott zavarok
esetén mozgassa el a hatarhuzalt, vagy hozzon létre
hatarvonalat az interferencia forrasa korul.

Nincs jel A robot nem képes mérni a jelet

1. Ellenérizze a dokkol6 allomason, hogy az adé megfelel6en
villog-e. Ha nem, vizsgalja meg az okot az addn

2. Ellenérizze, hogy a csatorna a roboton és az adén
megegyezik-e

3. Ellendrizze egy masik robot viselkedését ugyanabban a
telepitésben, ha mindkét robot ugyanugy viselkedik, akkor a
probléma a a telepités

51

Alacsony akkumulator

/A robot nem tudta elérni a toltéallomast, és
lemerult akkumulator miatt leallt

1. Ellenérizze, hogy a robot a telepités minden pontjardl
képes-e elérni a dokkold allomast. Ha nem, javitsa ki a
telepitést az MD-CT-RO-50 Installation" dokumentumban
leirtak szerint.

2. Ellenérizze az akkumulator kapacitasat a robotjelentés
kiértékelésével vagy az akkumulator maradék kapacitasanak
tesztelésével a kliensben
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Allitsa be a datumot és az id6t a kijelz6r6l vagy a Remote
. . . - . i App alkalmazasbdl (az automatikus beallitast a Remote App
82 Datum hiba Nincs bedllitva datum és id6 veégzi el, amikor egy robothoz csatlakozik a Datum hiba
allapotaban)
1. Tavolitsa el és helyezze be az SD-kartyat a megfelel6
. . Az alaplap mikroprocesszora nem tudja nyilasba (e mivelet soran valassza le az akkumulatort a
1000 | SDkartyahiba \\\ ocni a7 SD-kartyat robotbol)
2. Lépjen kapcsolatba a szervizcsapattal
1. Kapcsolja Kl a robotot a PIN-k6d megadasaval és inditsa
I e R Ujra.
1012 Geofence A robot kikerul a virtualis GPS teriletrél. 2. Névelje a GPS-teriilet sugarat, mert a robot pozicisjat
nagyobb hiba befolyasolhatja
1015 Talaram hiba A robot élt.al az ujratoltési fézif,bap rpért aram|q. I’EIIené'»'rizze, hogy a rc’)b’qt r’ne:gfe|e|6 tapegységgel van-e
meghaladja a megengedett kiiszobértéket  |ellatva, 1asd a felnasznaldi kézikdnyvet.
2. Ellenérizze, hogy a tapellatas megfeleld fesziiltséget
T . biztosit-e, lasd az MD-CT-RO-50 Installation" dokumentumot.
A rObOt éltal az UJratO|teSI faZISban mért 3 Lépjen kapcso'atba a szervizcsapattal
1016 | Tulfesziltség hiba feszlltség magasabb, mint a megengedett
kliszdb
1. Az induktiv modult eltavolitottak a robotbdl (ebben az
1022 . ) e.se’tben csak a HOME gomb megnyomasaval ismerje fel a
1023 | Induktiv modul hiba A4.0 robgtplatformon az inkudiv modul nem |hibat) o B ; ) ]
1024 észlelhetd 2. EIIengr!zze az erlntkezolfet arobot és a motjul oldalan o
3. Ellenérizze a CANbus kabel alaplaphoz valé csatlakozasat
4. Meghibdsodott induktiv modul
1. A Connect modult eltavolitottak a robotbdl ((ebben az
esetben csak a HOME gomb megnyomasaval ismerje fel a
hibat)
1025 Csatlakozasi modul |A csatlakozasi modult nem észleli az 2|' EIIenorlllzz"e a vezetékeket a csatlakozé modul és az
hiba inditaskor, de a robot leallitasa el jelen volt o 2P <021 e
. Ellenérizze, hogy a CABnus lezar6 vezeték fel van-e
szerelve mind az alaplapra, mind a csatlakozé modulra
oldalak
4. A modul csatlakoztatasa sikertelen
1. Az akkumulator védelmi médba valt a magas hémérséklet
1030 Alacsony akkumulator/A robot nem tudott Ujratélteni, ezért teljesen |miatt (L15 és 4.0)
a téltéallomason  |lemerilt 2. Ellenérizze a tapfesziltség megfelel fesziltségét a
téltéallomason
Eszkdzhiba Az "Eszk6z" 6sszetevok szoftverét a Frissit robotszoftvert. h iqazit Joftver verzisiat
1033 | ,Eszkdz — Rxxxxx ['Kdvetelmény" mezében kért verziora kell ssitse a robotszottvert, hogy Igazilsa a szottver verzioja
~ . P A az eszkdzon.
Kotelez6 — Ryyyyy” ffrissiteni.
Az akkumulator nem |A bluetooth eszkdzzel felszerelt akkumulatort
1045 . P PP
észlelhetd a robot nem érzékeli
1. A Zdefendert eltavolitottak a robotbdl ((ebben az esetben
csak a HOME gomb megnyomasaval ismerje fel a hibat)
A robot nem tud kommunikalni a 2. Ellenérizze a Zdefender eszkdz és az alaplap kozotti
1046 Zdefender hiba Zdefenderrel vezetékeket
3. Ellenérizze, hogy a CABnus lezaré vezeték mind az
alaplap, mind a Zdefender eszkdz oldalan fel van szerelve
4. Sikertelen Zdefender eszkdz
1. Ellendrizze a dokkoldallomas telepitését a felhasznaléi
kézikdnyvben szerepld, a dokkoldallomas elhelyezésére
vonatkozo utasitasokat kévetve.
2. Ellenérizze a robot beallitasat a dokkoldallomason belll,
és végll javitsa ki a korrekciot a dokkolo eltolas funkcioval
1049 Dokkolasi hiba A robot' 39 percen beliil 10-szer meghiusitja a3_: E"II'e.nérizzggz integritast. a dokkoldallomas és a robot
dokkolasi manévert toltéérintkezdjének
feszlltségét 4. Ellendrizze a toltélap feszlltségét, mert az
aramveszteséget okozhat. Ebben a Iépésben ellenérizheti a
dokkoldallomas toltékabelének épségét is
5. Ellenérizze a toéltéaramkor épségét a roboton belil
6. Ellenérizze az akkumulator kapacitasat.
5000 Leallitas az inditasi szakaszban
5001 Leallitas a hiba olvasasa utan L
5002 Leallitas az Autocheck alatt 1. Frissitse a robotszoftvert ,
5003 | . |Leallitas az ujratdltési fazis alatt 2. Ellgnorlzze az akkumulator érintkezéit és a csatlakozo
Varatlan leallitasi hibaj——-— - vezetekeket
5004 Ledllitas a szUnet alatt 3. Ellendrizze az akkumulétort
5005 Leallitas a robot mikodése kdzben 4. Lépjen kapcsolatba a szervizcsapattal
5006 Leallitas a zart terUleti ciklus végén
5008 Leallitas készenléti allapotban (csak toltés)

5. L60 platform

| Kédok |

Hiba lizenet

Leiras

Ellenérzés
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4000

CSAPDABAN
(nincs f0)

A robot nem tud mozogni, mert fi nélkdli
terlileten belll van (a fliérzékel6k nem
érzékelik a fii jelenlétét)

1. Prébalja ki a robotot a telepités masik zénajaban.

2. Probalkozzon a fliérzékenység masik beallitasaval.
Allitson be alacsonyabb értéket. Ezt az értéket a Remote
alkalmazas robotbeallitasi menijében mddosithatja.

3. Ha a robot nem tud mozogni eltérd flérzékenységi
beallitas mellett akkor sem, ha a fii j6 allapotban van.
Tesztelje a fliérzékeld leolvasasat a Service
alkalmazasbol. Tesztelheti a Teszteszkoz - Egyéb
érzékel6k mentpontban. A robot 6 kilénb6zé
fGérzékel6vel van felszerelve.

4. Prébalja meg kicserélni a fliérzékelbt rossz leolvasassal.
5. Toltse le a robotrdl szé16 jelentést, majd Iépjen
kapcsolatba a szervizcsapattal.

4001

CSAPDABAN
(leszallas)

A robot nem tud mozogni, mert mindkét
mozgasiranyban érzékeli az emelésérzékeld
aktivalodasat

1. Ellendrizze, hogy vannak-e lyukak a robot vagy targy
koril, amelyek kivalthatjak a biztonsagi padlasérzékel6t.
2. Ellenérizze az emelésérzékeld miikddését a Szerviz
alkalmazasban, Teszteszkdz - Egyéb érzékel6. Az
emelésérzékeld BE van kapcsolva, amikor a legérdilé
kerék lefelé van. Tesztelje mind a 4 legérdulé kereket.

3. Ellenérizze az emelésérzékeld és az alaplap kozotti
kapcsolatot. Ellenérizze, hogy minden tii megfeleléen van-
e rogzitve a csatlakozdban.

4. Probalja kicserélni a hibas érzékel6t.

5. Toltse le a robot jelentését, majd Iépjen kapcsolatba a
szervizcsapattal.

4002

CSAPDABAN
(utédve)

/A robot nem tud mozogni, mert mindkét
mozgasiranyban érzékeli az
Utkozésérzékeld aktivalédasat

1. Ellendrizze, hogy van-e olyan targy a robot koril, amely
aktivalhatja az Utk6zésérzékel6t.

2. Ellen&rizze az Utk6zésérzékeld mikédését a Service
App, Teszteszkdz - Egyéb érzékelS segitségével. Az
Utkdzésérzékeld BE van kapcsolva, amikor a mechanikus
Utkdz6t megnyomjak.

3. Ha a teszt sikertelen, ellendrizze az alaplap
csatlakozasat. Ellenérizze, hogy minden t(i megfelel6en
van-e régzitve a csatlakozéban.

4. Probalja kicserélni a hibas érzékel6t.

5. Toltse le a robot jelentését, majd Iépjen kapcsolatba a
szervizcsapattal.

4003

CSAPDABAN
(Dontve)

/A robot nem tud mozogni, mert mindkét
mozgasiranyban a korlatozas feletti d6lést
mér.

1. Ellendrizze, hogy a felllet d6lésszbge a robot
kovetelményein belll van-e

2. Allitsa alaphelyzetbe a robot délésméré érzékelsjét a
Szerviz alkalmazasbol, Teszteszkoz — Tesztd6lés

3. Toltse le a robotrdl késziilt jelentést, majd 1épjen

kapcsolatba a szervizcsapattal.
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