Hjalp till sjalvhjélp, VMS V300 och V310!

Kontroll av gripper eller sensor for «kopp i gripklo»

Detta ar en enkel vagledning som beskriver hur du kan kontrollera varfor robotarmen inte
klarar att ta med sig kopparna fran magasinet sjalv om den traffar dem.

PS: Denna vagledningen ar inte aktuell om robotarmen inte traffar kopparna i magasinet.




For att kontrollera sensorn for kopp i
gripklo gor foljande:

Tester og kalibrering

Kamera og gripper

1: Satt mjolkstationen i manuell

2: Kontrollera att gripklorna inte ar utslitna /
knackta.

3: Ga till «kKamera och gripper» ,
pa pekskarm/app. &=

Spenespray etter melking Gripeklosensor

O  |naktiv

4: Tryck pa 1/0 under «Gripklo» for att ..
kontrollera att den oppnar och stanger R 0.
normailt.




Kontroll av gripper eller sensor for «kopp i gripklo»

For att kontrollera sensorn for kopp i
gripklo gor foljande:

5: Lagg ett metallobjekt (skruvmejsel eller liknade)
intill sensorn som sitter mellan gripklorna.

6: Se samtidig pa pekskarm/app om indikatoren blir
bla. Blir den inte bla, fungerar troligen inte
sensoren som den skall.

- Se nasta sida.




Kontroll av gripper eller sensor for «kopp i gripklo»

Sensorn for kopp i gripklo kan deaktiveras for en kort period.

£:Delaval 9, gardbruker 12:30
8: Tryck «deaktivera gripklosensory. =
Tester og kalibrer
' Kamera og gripper
9: Tryck OK pa meddelandet som kommer upp. i o)
11: Satt VMS i «Auto» och se om det fungerar. e
Om robotarmen fortsatt inte klarar att hamta spenkopparna i Sn"‘ / ;‘“j:;:j"“'

magasinet kan du titta pa vagledningen «VMS traffar inte
kopparna i magasinet...», eller sa kontaktar du
servicetekniker.

Spenespray for melking
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