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1. Vigtige oplysninger

Tegn, der bruges i brugervejledningen

A Sikkerhedsrelaterede oplysninger vises i en gra boks markeret med en rgd trekant

I Vigtige oplysninger vises i en gra boks markeret med et informationssymbol

Tilsigtet brug

Robotten er konstrueret til at veere sikker at bruge, forudsat at den betjenes i overensstemmelse med
brugervejledningen.

EVO Cleaner er en automatisk renggringsrobot, der er beregnet til at erstatte manuel hgjtryksrensning, for
eksempel renggring af kuglepenne.

Enhver anden brug af robotten er uhensigtsmaessig. Hvis instruktionerne i denne vejledning ignoreres, kan dette
fare til ulykker og skade pa mennesker, miljget eller dyrene.

Robottype

Oplysningerne i denne vejledning gaelder for den robottype, der kaldes EVO Cleaner. En maskinplade er
fastgjort til robotten, der viser CE-market, robottypen, serienummeret, produktionsar og andre vigtige
oplysninger, som vist i Figur 1.

: ologic | BT

Envirologic | 75550
Sweden

Type EVO Cleaner | Cleaning robot

- 08 XXXXXXX c €

Manufact.

year o"| 2020

Max in Ambient o

pressure | 210bar Jtemp™ | +1-+55°C

Voltage |24 VDC |Weight | 270 kg

Figur 1, maskinplade

Begrensninger i brugen

e EVO Cleaner ma kun anvendes af uddannet personale
* EVO Cleaner ma kun anvendes i overensstemmelse med instruktionerne i denne vejledning



2.Sikkerhed

Sikkerhedsanvisninger

1| Det er vigtigt, at brugen af robotten overholder sikkerhedsanvisningerne og advarslerne i de

kapitel. Laes dette, selvom du allerede er bekendt med brugen af robotten.

rtte

I denne manual gives vigtige oplysninger om sikker brug og vedligeholdelse af robotten.

Brugervejledningen ber betragtes som en del af produktet og bar holdes tilgeengelig.

Robotten er designet i overensstemmelse med galdende standarder og direktiver. Ajourfarte oplysninger
herom findes i overensstemmelseserklaringen (CE-dokument). Instruktionerne i denne vejledning skal falges
for at sikre, at robottens sikkerhed og ydeevne bevares.

Hvis der er andre sundheds- og sikkerhedskrav i brugslandet, vil der blive oprettet et passende supplement til
denne vejledning for at opfylde disse krav.

|

A « Det er ikke tilladt at fjerne eller &@ndre konstruktionen af
tilbeharet.
g « Kun kvalificeret personale skal reparere robotten.

Advarsler

Sikkerhedsanordninger og advarselsmarkater pa robotten er beregnet til at forhindre ulykker.
Hovedansvaret for sikker brug ligger hos de personer, der bruger, vedligeholder eller udfarer reparationer pa
robotten.

For at garantere sikker brug bgr instruktionerne og advarslerne falges og overholdes.

Ngdstopkontakt

Som en yderligere sikkerhedsforanstaltning installeres en ngdstopafbryder inden for reekkevidde under
betjeningspanelet. Hvis der trykkes pa kontakten, stopper robotten, og vandstralen stopper straks.

Transport af robotten

é Under transport af robotten med et karetgj (f.eks. med en lastbil eller en trailer):
* Robotten skal kun transporteres i opretstaende stilling, teendt, sikkert fastgjort, sa robotten ikke
07 kan veelte eller lide nogen anden form for mekanisk skade.
i.“\f& * Hvis der er mistanke om en fejl pa grund af et uheld under transport, skal robotten kontrolleres
funktionelt, far den tages i brug.
* Hvis det er ngdvendigt, skal robotten lgftes i chassiset.
» Under transporten skal du sikre robotten ved chassiset.
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* Robotten ma kun flyttes, nar den er drejet.

« Robotten ma kun flyttes med begge hander pa handtagssteengerne, nar koblingen anvendes.
* Metoder til flytning af robotten skal tilpasses grunden og personlige evner.

| « Hvis grunden er stejlt skra (opad eller nedad), skal motoren anvendes, koblingen eller
transporthjulet ma ikke anvendes!
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Optagelse (programmering) og begyndelse pd et robotprogram

A * Inden renggringen skal afsnittet ryddes for mennesker (bortset fra den person, der foretager
optagelsen) og dyr; gange og afsatser skal veere fri for forhindringer, dgre og porte skal vare

& lukket.

.'?... * Advarselsskilte skal placeres ved indgangen til sektionen under renggringen.

* Den person, der udfarer optagelsen, skal bruge hgreveern, andedratsmaske og sikkerhedsbriller.
Andet anbefalet udstyr er beskyttelsesbeklaedning, stavler og handsker.

/&\ » Under optagelsen skal operatgren holde en sikker afstand fra robottens bevagelige dele og

N hgjtryksvandstralen.
Eia « Under optagelsen skal robotten manipuleres pa en sadan made, at vandstralen eller robottens
——  beveegelige dele ikke er i kontakt med fglsom elektronik eller andet falsomt udstyr.
R@ * VVed brug af markerer skal disse veere solidt fastgjort og kunne forblive i samme position under
LY ™ hele renggringsprocessen.

Renggring og vedligeholdelse

A * Skyl robotten grundigt efter brug. Brug ikke et hgjtryksvand.
« Batterierne bgr genoplades i et godt ventileret omrade uden brendbare materialer.
o=® |+ Under vedligeholdelse bgr robotten vare slukket.
« Kun kvalificeret personale ma udfare reparationer pa robotten.

Risikg forat vaette
A * Transport ikke robotten i parkeringspositionen, hvis grunden leener sig mere end 20 grader
sidelens.
// * Hvis tarnet drejes 90 grader fra center position og teleskopet og armen er i deres mest
. udvidede positioner, bgr grunden ikke lzene sig mere end 5 grader (afhangigt ogsa af, om
vandstralen er rettet op eller ned).

« Under renggring bag robotten i det markerede omrade i Tegning3 er der risiko for at velte,
som afhanger af grunden og bommens, teleskopets og armens position. Hvis fungeres der pa
dette omrade, er det at have teleskopet i sin mest tilbagetrukkete position. anbefalet

« Nar transporthjulet bruges, skal tarnet centreres.

=

Kartslutning af batterier

For at undga kortslutning ved udskiftning af batterierne, altid ferst fjerne stikket fra minus pol af
batteriet tilsluttet robotten. Derfor skal du altid tilslutte denne pol sidst.

Indbyggede sikkerhedsanordninger

Robotten har en Indbygget sikkerhedssystem med flere forskellige alarmer. Hvis a stoppe-alarm opstar,
vil robotten straks stoppe operationen, skal du slukke for vandstralen og vise en alarmtekst i
operatgrpanelet. Alarmen ma blive anerkendt far operationen kan i sidste ende genstartes.

» Beskyttelse mod strgmfejl leveres af en sikring pa printkortet.

* Beskyttelse mod lav batterispsending styres af computeren og genererer en alarm, hvis dette sker



» Beskyttelse mod kollision under drift registreres af hver enkelt motor og genererer en alarm, hvis
motoren ikke bevager sig som forventet.

3.Tekniske specifikationer

Oversigt over dele

Magnetisk

RS

Operatgrpanel

Ngdkontakt

Koblingshandtag

—

Opladerstik,

Slangehjul

/

Joystick stik Styrehjul (forside)

Transporthjul

Figur2, dele af robotten

Tekniske data

Total bredde: 680 mm (600 mm med specielle hjul)

Samlet lengde: 2100 mm (inkl. styrehjul)

Samlet hgjde nar tilbagetrukket: 1610 mm

Max raekkevidde af arm: 4015 mm

Effektivt arbejdsomrade: op til 6000 mm fra midten af enheden

Vegt: 270 kg

Strgmforsyning: 24 'V DC (2 blysyrebatterier ved 12 V)

Elmotorer:
Omgivende temp
Opbevarings temp
Styresystem
Alarm
Vandforsyning
Dyse

Slangerulle

Anbefalet vandtryk
Anbefalet vandstrgm
Lydeffektniveau®
Tilbehgr

Oplader

Meerker

Dyse

1 Malt pa rotor med rotordyse og 190 Bar vandtryk

24V DC (7 i alt)

1°C til 55°C (34°F til 131°F)

Tom af vand, -10°C til 75°C (14°F til 167°F)
Horner PLC

Alarm via SMS i tilfzlde af operationel nedbrud
Fra ekstern hgjtryksrensningsenhed

Rotorjet 0,55

50 m hgjtryksslange (betjenes separat fra robotten).
Forbundet til en  normal renggringsenhed.
180-210 bar (18-21 MPa)

15-18 I/min

94 dB(A)

se separate specifikationer, der fglger med opladeren
struktur og antal afhaenger af installationen

Der kan veere alternative dyser tilgeengelige
afhaengigt af arbejdsomradet



Omfang

400

Teleskopraekkevidde: 4015

\ A

6 m inkl. vandstrale
\( (Der anvendes nuldyse)

Ny

Figur 3, reekkevidde af arm og sikkerhedstdrn arbejdsomrdde



4.Generelle oplysninger

Denne brugervejledning indeholder sammen med hjalpetekster i operatarpanelet alle de oplysninger, der er
ngdvendige for at forberede, lave optagelser (undervisning), administrere steder, programmer og opskrifter,
udfare og afslutte en renggringsproces. Det omfatter ogsa ngdvendige oplysninger om, hvordan man bruger
robotten pa den bedste og sikreste made.

Kort funktionel beskrivelse

Rengagringsrobotten far sin 24 V-effekt fra to 12 V blysyrebatterier. Robotten renser med hgjtryksvand (varmt
eller koldt) med eller uden tilsetningsstoffer. Vandet leveres fra en ekstern hgjtryksvandforsyning via en 50 m
slange, der er installeret pa et slangehjul, der betjenes separat af robotten i henhold til, hvordan robotten beveaeger
sig. Rengaringen udfares af en teleskoparm, bevaegelig i alle retninger, med en maksimal reekkevidde pa 4015
mm (effektivt arbejdsomrade, herunder vandstralen er 6000 mm). Ved at bruge joysticket kan du lzre robotten
at bevege sig og renggre pa en tilfredsstillende made. Efter denne undervisningsoperation vil robotten veere i
stand til at udfere bevagelserne pa egen hand sa mange gange, som det er ngdvendigt for at opna et
tilfredsstillende rengeringsresultat.

Start af robotten

Hovedafbryderen findes pa den hgjre side af operatgrpanelet. Nar robotten er tendt, startprocessen tager ca. 30
sekunder. Nar skaermen i Figur 4 vises robotten er klar til at fungere.

10:52

MANUAL

SETTINGS

Envirologic

Figur 4, startskaeerm

Hjeelp-system
Hver skaerm har en knap med et spgrgsmalstegn, som det ses i Figur 4. Nar du trykker pa denne knap, vises
relevante hjelpetekster pa skaermen.

Opladning af robotten

Ved opladning af batterierne skal renggringsrobotten vere slukket. Batterierne kan ikke oplades, nar robotten
er teendt.

Opladeren skal tilsluttes robotten, far den tilsluttes stikkontakten. Nar opladeren er tilsluttet stikkontakten, skal
der kun teendes for den orange statuslampe. Se opladermanualen for at fa flere oplysninger.
Renggringsrobotten skal altid vaere tilsluttet opladeren, nar den ikke anvendes, for at forleenge batteriets levetid.



5. Manipulation

Manuel tilstand

Manuel tilstand betyder brug af rengeringsrobotten uden en tidligere undervisningsproces. Manuel tilstand
bruges for eksempel, nar robotten flyttes fra sin opbevaringsplads til huset for at blive rengjort. Far du flytter,
skal robotten teendes. Manuel tilstand er naet fra startskeermen. Nar renggringsrobotten er i manuel tilstand, kan
den betjenes ved hjelp af knapperne pa betjeningspanelet eller joysticket.

Vi anbefaler, at du bruger manuel tilstand til at blive fortrolig med joysticket og de forskellige bevagelser.

Flytning af robotten

Robotten kan flyttes manuelt enten af arbejdskraft eller ved hjelp af motorerne til transport. For transport
uden strem afkobles robotten ved hjelp af afkoblingshandtaget i hgjre side af styret. Robotten kan ogsa
betjenes manuelt ved hjeelp af transportmotoren fra betjeningspanelet eller joysticket. For at gare det nemmere
at beveege eller dreje robotten, kan transporthjulet bruges, se Figur 2. Dette styres ogsa pa den manuelle
skaerm.

Hvis jorden heelder mod eller vk fra dig, skal motoren anvendes, koblingen eller
transporthjulet ma ikke anvendes!

Serg ogsa for at falge instruktionerne i afsnittet Sikkerhed.

Joystick

L]

Joysticket er ngdvendig under undervisningen. Joysticket er forbundet til rengeringsrobotten via et
seks meter kabel, hvilket letter undervisningsprocessen og ugnsket forurening med ggdning
eller kollision med robottens teleskopiske arm undgas.

Joysticket er forbundet til den sorte sokkel, som kan findes under kalerhjelmen pa den bageste hgjre side af
renggringsrobotten, se Figur 2. Stikket skal drejes 90 grader for sikker tilspaending, nar det er tilsluttet.
Joysticket bruges til at styre alle bevagelser af renggringsrobotten, herunder at dreje vand til og fra. Se Figur
5 for at fa et overblik over joysticket.

Figur5Joystick

Der gives en oversigt over de forskellige bevaegelser heFigur6.

I Bevaegelsesretningen i denne vejledning beskrives som set bag fra robotten




Bom op/ned Tarn til hgjre/venstre

Bommen bevaeger sig ca. 100frabund (position 0) Tarnet kan gaomkring 200 i beggeretninger
til top(position 125Q. Parkeret positionskal veere (positioner + 1000fra sinparkerede

vandret (ca. position 700) fremadpositiorica. position 0).

Flyt joystickshdandtag tilbage/fremad Flyt joystickshdndtag til hagjre/venstre

Robot fremad/tilbage Teleskop ud /i

Teleskopet kan Igbe ud fra sin parkerede position
til position 425.

Flyt joystickakslen frem/tilbage, mens du trykker Flyt joystickshdndtag frem/tilbage, mens du trykker

pdg-knapper 1 og 2 samtidigt pa g-knappen 1
E ——
[ I \ | N
Arm ud/i Dyse hgjre/venste

Armen starter fra sin parkerede position parallelt Dysen kan dreje 3601 begge retninger. Dysen er
med bommen (positiorta. -55). Armen kan ga ud parkeret, nar armen er parkeret, og dysen peger
omkring 315 (at postion 1100), sa det peger nedad.

mod loftet.

Flyt joystickshdndtag til hgjre/venstre, menslu  Flyt joystickshdndtag til hgjre/venstrejens du
trykker ﬂ& knap 1 trykker pa knap 2

Figur 6, bevaegelser



6. Laere

Markgarer

Renggaringsprocessen kraever magnetiske positionsmarkarer, se Figur 7. Positionsmarkgrerne som kan veere
S- eller U-formet placeres i et beslag, der er monteret pa husets udstyr, fer renggringen finder sted.
Renggringsrobotten nar markegrerne under renggringsprocessen, og positionsoplysninger overfares til

computeren.

Figur 7, positionsmarkar

I | < Far programmering, lees afsnittet "Undervisning rad".

*Programmeringen skal ske i en beskidt kvaegfold med arbejdsvandtryk.
*Eventuelle pauser under programmeringsprocessen vises ikke under automatisk renggring.
Derfor kan programmeringen udfgres pa en afslappet made, uden krav om hastvark.

Optagelser

For at kunne kgre robotten automatisk skal tre ting instrueres i robotten: BELIGGENHED, PROGRAM og
OPSKRIFT.

BELIGGENHEDen er et kort over, hvordan stien, som robotten skal kare, ser ud. Processen starter med at
give placeringen et navn, fx "EFTERBEHANDLING 2-5", instruere pa hvilken side styrehjulene er indstillet,
og hvor mange markgrer, der er installeret. Sgrg for, at robotten er inden for 1 meter foran den fgrste markar,
nar du trykker pa start. Robotten bevager sig nu fremad og optager, hvor disse markgrer er. Fglg robotten og
sgrg for, at alle markarer er korrekt registreret, og at hjulene ikke drejer. Efter den sidste markar vil robotten
vende bagud og bevaege sig helt tilbage til den oprindelige position bag den farste marker.

PROGRAMMET er renggringsproceduren, hvor joysticket bruges til at manipulere robotten. Disse
programmer gemmes under den valgte placering.

OPSKRIFTen er op til 14 programmer, der kan bruges pa hver markear péa beliggenheden. Du valger
programmet fra en liste, placere det pa det rigtige sted pa skeermen, og nar du har placeret alle programmer, du
gnsker at kare af denne marker, du gar til naeste. De programmer, der er valgt pa tidligere markar, forbliver
som standard, hvis du har brug for at foretage a&ndringer, kan du slette eller tilfgje programmer.

Se figur Figur 8 for et eksempel pa et beliggenhedslayout.
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Figur 8, eksempel pa svinefoldlayout

Automatisk vask

é Far rengering skal fglgende kontrolleres:
1. Atder ikke er flyttet magnetiske positionsmarkgrparenteser eller at de mangler
At hver magnetisk positionsmarkar er fastgjort i den korrekte beslag
At den magnetiske kontaktarm er indstillet 5 cm fra midten af de magnetiske markarer.
At det omrade, der skal rengares, er fri for forhindringer, som kan afbryde
renggringsprocessen
At hgjtryksrensningsenheden er teendt
At vandet er forbundet til hgjtryksrenseren
At hgjtryksslangen frit kan bevage sig og fastgeres centralt bag slangerullen
At opladeren er frakoblet
9. At styrehjulene er placeret i den rigtige posmon se skaermen.
10. At du ved, hvor du starter renggringen,ma du kontrollere den farste positionsmarkar

= G0N

20N e

11. At det omrade, der skal renses, er ryddet for mennesker og dyr

For at begynde at kare et arbejdskema (automatisk vask) veelg START pa startskeermen. Velg farst,
hvilken placering der skal kares. VVeelg derefter hvilke opskrifter til at bruge i den reekkefglge, de skal
kares.

For du starter vasken, skal du sgrge for at seette robotten inden for 1 meter for den farste position markar.

11




Serg for, at styrehjulene er i kontakt med vaeggen pa siden af gangen, hvor markgrerne er placeret.
Nar den farste marker er fundet vil robotten automatisk udfgre de anfarte opskrifter og programmer. Mellem
hver opskrift vil robotten flytte tilbage til den fgrste marker.

Afbryder

En automatisk vask kan afbrydes, far den er feerdig pa to mader:
«  Nar du trykker pa stop vil robotten afslutte det aktuelle program, far stop

« Nar du trykker pa pause eller ngdstopkontakten, stoppes programmet straks, hvis der trykkes pa
stopknappen.

Hvis der er trykket pa ngdstopkontakten, fortsatter vasken straks, hvis stopkontakten er genoprettet, og
alarmen er ryddet pa skaermen.

12



7.

10.

11.

12,

Undervisnings hints

Undervisningsprocessen bgr finde sted ved hjalp af arbejdstryk, fordi armen pavirkes af elektricitet
fra det strammende vand.

Undga tilbagetraekning af teleskopet, nar bommen er i sin maksimale forhgjede position, da dette
forarsager en hgj grad af stress pa teleskopmotor.

Undervisningen af programmer bar ske i beskidte kvagfold e for at kunne observere sporet af
vandstralen.

Serg for, at der ikke er lokale forhindringer i én kvaegfold , sdsom gasudsugningsudstyr, pale osv. Hvis
det er tilfeeldet, bar undervisningsprocessen finde sted i denne kveegfold for at undga kollisioner.

Hold en vis frigang (ca. 15 cm) fra husudstyr og inventar under undervisningsprocessen. Dette er vigtigt,
nar du @ndrer bommens position, for at undga kollision, hvis rengeringsrobotten har en lidt anden
position under renggringen. Der kan ogsa vere en uoverensstemmelse i huset udstyr, nar du gar fra en
kveegfold til en anden.

Hvis det ikke er muligt at tage punkt 5 i betragtning, pa grund af manglende plads eller lignende
problemer, bar du overveje at bevaege sig vaek fra det omrade, der kan forarsage en kollision, far du
endrer hgjden af bommen, for eksempel, eller treekke teleskopet. Pa denne made kan du veere sikker pa,
at der ikke vil vaere en produktion standsning pa grund af kollisioner, selv om nogle dele af armen rarer
ved udstyret.

Pas pa og undga at beskadige husets udstyr; holde dysen i den rigtige afstand.

Hold dysen pa afstand, hvor du har vandtrykket og bredden af spray til at styre den opgave, du har
planlagt for programmet. At vere teettere pa overfladerne giver mere tryk, men resulterer ogsa i flere
bevegelser pa grund af den smallere spray.

Deter vigtigt, atingen starre forhindringer er i en position, der kan forstyrre styrehjulet under bevagelse
i renggringsprocessen. Dette kan fa robotten til at glide eller spinde og miste sin ngjagtige positionering.
(For at undga dette kan der bruges ekstra positionsmarkarer).

Hvis du bruger en dobbelt dyse, skal du vaere meget forsigtig med at teende for vandet, sa den korrekte
dyse vealges. Nar du skifter dyse, skal du slukke for vandet, flytte armen ud i en vandret position, dreje
dysen, kare tarnet, bommen, teleskopet eller maskinen ii mindst 5 sekunder og farst da teende for
vandet.

Prgv at udfere undervisningsprocessen for nye kvagfold e effektivt. Tidsmaling for hver kveegfold er
et godt arbejdsveerktgj. Det er meget vigtigt at opdele kvaegfolden i mindre dele. Det er meget nemt at
opretholde koncentrationen i et par minutter, men efter et stykke tid mister du fokus og begynder at lave
fejl.

Altid gare et program for grov renggring og en for fin renggring!

I den farste programmeringssession vil gulvene pa efterbehandlingsfold blive vasket og gemt som et
program. Begrens dig selv til standardfolde, dvs uanset hvilken type du har mange kvegfolde af. Det
er en indlysende fejl at udfgre undervisning i en serlig kveegfold eller en halvkvagfold for fgrste gang,
nar du er i et nyt afsnit.

Naeste gang du renggr en sektion, der ligner den, du har installeret robotten i, bgr du omggare det veerste
program. Det betyder, at det er nyttigt for dig at lave nogle noter om, hvordan det fungerede, nar du har
renset sidste gang, sa du vil huske, hvad du gnsker at gare. Maske var du ikke tilfreds med gulvet i hgjre
kvegfold, sa genindlarer du det program. Hvis du ger det pa denne made, vil du tage 15 til 30 minutter
pa undervisning under hver renggrings session i nogen tid fremover. Resultatet vil vere, at du konstant
vil reducere renggringstiden, forbedre resultatet, og du vil ogsa

leere at bruge robotten pa den mest effektive made. Nar du er helt tilfreds med standard kvaegfolde er
det tid til at udfere undervisning pa resten.
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13. Pauser under undervisningen registreres ikke, sa der er meget tid til at planleegge det naste traek.

14. Under automatisk rengering starter den efterfalgende beveegelse lidt for den forrige bevaegelse er
feerdig, hvilket betyder, at robotten vil runde hjgrner af. Under automatisk vask kan dette fore til lidt
kortere dysebevagelser sammenlignet med de bevegelser, du lerte robotten. Konklusionen ville vare
altid at gare din dyse bevagelser lidt leengere end ngdvendigt.

8. Vedligeholdelse

Efter brug skal robotten renggres grundigt med en vandslange. Batterierne skal oplades fuldt ud, nar
renggringsrobotten er blevet vasket. Opbevar robotten i et godt ventileret, frostfrit omrade.

A *Brug ikke hgjt tryk til renggring af robotten
«Nar robotten ikke er i brug, skal den opbevares i et omrade, der er frostfrit.
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9. EUROPAISK OVERENSSTEMMELSESERKLARING
Vi,

Envirologic AB, org.nr. 556572-1775

Sdderforsgatan 1

752 28 Uppsala

SVERIGE

Telefon nr. +46 18 39 82 30,

erklerer pa vores eget ansvar, at produktet:

EVO Cleaner, nr af poster 08xxxxxxx

som denne erklaering vedrarer, er i overensstemmelse med fglgende standarder eller andre normative
dokumenter:

Radets direktiv 2006/42/EF (17. maj 2006) om maskiner
Radets direktiv 2014/30/EU (26. februar 2014) om elektromagnetisk kompatibilitet

Det tekniske byggedossier, der kraeves i dette direktiv, opbevares i Envirologic AB's hovedkontor,
Soderforsgatan 1 752 28 Uppsala Sverige.

DRSS AlE el siiviiomiiaess i aiavsons
Envirologic AB

Sapdberg, CEO
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Ring til din "distributgr pa + man-fre til

Adresse: Envirologic

Sdderforsgatan 1
SE-752 28 Uppsala
Sverige
Telefon:+46 (0)18 39 82 3
mail:info@envirologic.se
service@envirologic.se
Internet:www.envirologic.se
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