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La abreviatura de identificacion del robot se indica en la placa aplicada sobre el panel frontal. En base e esa abreviatura es posible
identificar, en la tabla indicada en el fondo de la pagina, la denominacion comercial del robot.

Robotens ID-nummer er oppgitt pa skiltet som er festet pa frontpanelet. Basert pa ID-nummeret, er det mulig a finne robotens
kommersielle benevnelse i tabellen nederst pa siden.

Rungon etuosassa sijaitsevassa laatasta voidaan nédhda robotin mallimerkinta. Mallimerkinnén perusteella voidaan nahdé allaolevasta
laatikosta robotin kaupallinen nimi.

Identifikacni znac¢ka robota je uvedena na &titku, kteryy je umistén na predni strané panelu. Na zakladé této znacky je mozné podle
tabulky uvedené na konci stranky zjistit obchodni oznaéeni robota.

Znak identyfikacyjny robota jest umieszczony na tabliczce przymocowanej do panelu czotowego. Na podstawie tego znaku jest mozliwe
okreslenie, poprzez postuzenie sie tabelg znajdujaca sie na dole strony, nazwy handlowej robota.

Indetifikacijska koda robota je navedena na plosc¢i na predniji strani. Na podlagi te kode lahko pois$¢ete na plo$¢i spodaj nazib robota.

Roboti identifitseerimiskood asub esipaneelile kinnitatud sildil. Koodi abil saate tuvastada roboti mudeli lehekiilje alaosas asetsevast
tabelist.
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INFORMACIONES GENERALES

FINALIDAD DEL MANUAL

* Este manual, que es parte integrante del equipo, ha sido realizado por el Fabricante para ofrecer las informaciones necesarias
a aquellos que estén autorizados a interactuar con el mismo durante la duracién prevista de este.

* Ademas de adoptar una buena técnica de uso, los destinatarios de las informaciones deben leerlas atentamente y aplicarlas
con rigurosidad.

» Estas informaciones son ofrecidas por el Fabricante en su idioma original (italiano) y pueden traducirse a otros idiomas para
cumplir con las exigencias legislativas y/o comerciales.

* Lalectura de dichas informaciones permitira evitar riesgos para la salud y la seguridad de las personas y dafios econémicos.

* Conserve este manual durante toda la vida util del equipo en un lugar conocido y de facil acceso, para tenerlo siempre a
disposicion en el momento en que sea necesario consultarlo.

* Algunas informaciones e ilustraciones reproducidas en este manual podrian no corresponderse completamente con aquel
en posesion suya, pero ello no perjudica su funcién.

* El Fabricante se reserva el derecho de realizar modificaciones sin la obligacion de realizar comunicacion alguna por
adelantado.

* Para destacar algunas partes de texto de una importancia relevante o para indicar algunas especificaciones importantes, se
han adoptado algunos simbolos cuyo significado se describe a continuacion.

® Peligro - Atencion

El simbolo indica situaciones de peligro graves que, si no se tienen en cuenta, pueden comprometer muy
seriamente la salud y la seguridad de las personas.

Cautela - Advertencia

El simbolo indica que es necesario adoptar comportamientos adecuados para no poner en riesgo la salud y
la seguridad de las personas y no provocar dainos econémicos.

®
z Importante

El simbolo indica informaciones técnicas de especial importancia que no deben pasar desapercibidas.
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IDENTIFICACION FABRICANTE Y EQUIPO

Laplaca deidentificacion representada esté colocada directamente
en el equipo. En ella se reproducen las referencias y todas las
indicaciones indispensables para la seguridad de funcionamiento.

Para cualquier necesidad dirijase al Servicio de Asistencia Técnica (C) Modelo .
del Fabricante o a uno de los centros autorizados. (C) version | (C) Afo de
Para cualquier solicitud de asistencia técnica, indique los datos ! : i fabricacion

: dentificacié : - ' o :
reprodumdos en la placa de identificacion, las horas aproximadas : T ommmo—————
de uso y el tipo de defecto encontrado. ' : XXXXX Xicooooooooo00naoo000 (XX) - XXXX

B TN ST [
A. ldentificacion Fabricante. ® ! 20000 C ©€ g
®

B. Marcado CE de conformidad.
C. Modelo y version / nUmero de matricula / ano de fabricacion.

D. Datos técnicos: tension, corriente, grado de proteccion, masa,
anchura de corte.

4 .
PLACA DE IDENTIFICACION

(A) Identificacion del fabrica

nte s

ial N

Serial

umber @

(D) Datos técnicos

©) Numero d
matricula

v
'
'
'
XXXXXXXXXXXXXX |
'
'
'

e (B)Marca CE de
conformidad

INFORMACIONES SOBRE LA SEGURIDAD

El fabricante ha prestado particular atencion a los aspectos que pueden provocar riesgos para la seguridad y la salud de las
personas que interactian con el aparato. La finalidad de esta informacion es sensibilizar a los usuarios e invitarles a prestar

especial atencidn para prevenir toda clase de riesgos.

NORMAS PARA LA SEGURIDAD

ESTE PRODUCTO LLEVA UNA CUCHILLA Y NO ES UN JUGUETE!

Leer atentamente todo el manual, en particular todas las informaciones que se refieren a
la seguridad, y asegurarse de haberlo entendido completamente. Utilizar el aparato Unica y
exclusivamente para los usos previstos por el fabricante. Atenerse escrupulosamente a las
instrucciones de funcionamiento, mantenimiento y reparacion.

Durante el funcionamiento del robot, asegurese de que en el area operativa no haya personas
(sobre todo nifios, ancianos 0 minusvalidos) ni animales domésticos. En caso contrario, se
aconseja programar la actividad del robot durante las horas en que no haya personas en esa
zona. Supervisar el aparato si se sabe que hay animales domésticos, nifios u otras personas
en las inmediaciones. Si una persona o0 un animal se encuentran en el recorrido del robot,
pararlo inmediatamente.

En areas operativas adyacentes a areas publicas o privadas no delimitadas por un recinto
dificilmente superable, supervisar el aparato durante el funcionamiento.

Este robot no estd hecho para ser utilizado por nifios ni por personas con capacidades fisicas,
sensoriales o mentales reducidas, o que carezcan de experiencia y/o de conocimiento, a no ser
que sean supervisadas por una persona responsable de su seguridad o hayan sido instruidas
sobre como utilizar el dispositivo. Los nifios deben ser supervisados para asegurarse de que
no jueguen con el aparato.

No permitir el uso del robot a personas que no conozcan su funcionamiento y comportamiento.

Los operadores que efectlen intervenciones de mantenimiento y reparaciones deben estar
perfectamente familiarizados con sus caracteristicas especificas y con las normas de seguridad.
Antes de usar el robot, leer atentamente el manual de operador y asegurarse de haber entendido
las instrucciones.

Utilizar solamente recambios originales, no modificar el disefio del Robot, no alterar, no eludir
no eliminar ni puentear los dispositivos seguridad instalados. La casa Fabricante se exime
de toda responsabilidad en caso de que no se utilicen recambios originales. No respetar este
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requisito puede ser causa de graves danos para la seguridad y la salud de las personas.

- Controlar que en el césped no haya juguetes, herramientas, ramas, prendas de vestir u otros
objetos que puedan danar las cuchillas. Los objetos dejados en el césped pueden danar el
robot o causar su bloqueo.

- Nunca permitir a nadie sentarse sobre el robot. Nunca levantar el robot para inspeccionar la
cuchilla o para transportarlo cuando esté en movimiento. Nunca introducir las manos o los
pies bajo el aparato en movimiento.

- No utilizar el robot cuando esté funcionando el sistema de riego. En ese caso, programar el
robot y el sistema de riego para que no funcionen simultaneamente. No lavar el robot con
chorros de agua a presion, ni sumergirlo parcial o completamente en agua, ya que no es
hermético.

+ El usuario debe desconectar la alimentacién eléctrica y accionar el dispositivo de seguridad
antes de cualquier intervencion de regulacién o de mantenimiento que pueda realizar. Usar
las ﬁrotecciones individuales indicadas por el Fabricante; en particular, en operaciones en la
cuchilla de corte, utilizar los guantes de proteccion.

- Las operaciones de limpieza y mantenimiento a cargo del usuario no deben ser realizadas por
ninos sin supervision.

- No utilizar el robot con la cuchilla de corte deteriorada. La cuchilla de corte se debe cambiar.

« No utilizar el robot con la cubierta superior deteriorada. Si presentase dafios mecanicos, debe
sustituirse.

- No utilizar el robot con el cable de alimentacion del transformador dafiado. Un cable dafiado
puede hacer contacto con partes bajo tension. El cable debe ser sustituido por el fabricante,
por su servicio de asistencia o por una persona similarmente cualificada, para asi prevenir
todo riesgo.

« Examinar visualmente el robot a intervalos regulares para asegurarse de que la cuchilla, los
tornillos de montaje y el mecanismo de corte no estén desgastados o dafiados. Asegurarse
de que todas las tuercas, pernos y tornillos estén bien apretados para garantizar que el robot
esté en buenas condiciones operativas.

- Estd absolutamente prohibido el uso y la recarga del robot en atmdsferas explosivas o
inflamables.

« Utilizar sélo el cargador de baterias y el alimentador del fabricante. El uso indebido puede
causar sacudidas eléctricas, recalentamiento o pérdida de liquidos corrosivos de la bateria.
En caso de pérdida de liquido, la bateria debe lavarse con agua/neutralizador; en caso de
contacto con los ojos, consultar al médico.

EQUIPOS DE SEGURIDAD

1. Parachoques

En caso de choque con un objeto s6lido de altura superior a 10 cm (3.94 ") el sensor de choque se activa, el robot bloquea el
movimiento en aquella direccion y vuelve hacia atras evitando el obstaculo.

2. Inclinémetro

En el caso en que el robot opere en un plano inclinado mas alla de las especificaciones técnicas, o en el caso en que se vuelque,
el robot para la cuchilla de corte.

3. Interruptor de parada de emergencia

Situado en el panel de mandos con el texto “STOP” de mayor tamafio con respecto a los demas mandos del teclado. Apretando
este pulsador durante el funcionamiento, el robot cortador de césped, se parara inmediatamente y la cuchilla se bloqueara.

4. Proteccion de sobrecorriente

Cada uno de los motores (cuchilla y ruedas) es monitorizado continuamente durante el funcionamiento en cada situacion que
pueda llevar a un calentamiento excesivo. En el caso en que se verifique una sobrecorriente en el motor de las ruedas, el robot
realiza intentos en la direccion contraria. Si persiste la sobrecorriente, el robot se para indicando el error. Si la sobrecorriente
se presenta en el motor de la cuchilla de corte, hay dos rangos de intervencion. Si los parametros entran en el primo rango, el
robot efectuara maniobras para desatascar la cuchilla de corte. Si la sobrecorriente se halla por debajo del rango de proteccion,
el robot se pararé indicando el error del motor.

5. Sensor de ausencia de senal

En caso de ausencia de sefal, el robot se para automaticamente.
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SENALES DE SEGURIDAD

—_—
—T

Leer atentamente las
instrucciones de uso y asimilar
el significado antes de utilizar la
maquina.

>

S

N A
STOP

&~
[ ]
>

No tocar la cuchilla giratoria, no
introducir las manos o los pies
bajo el aparato cuando esta
en marcha. Esperar a que la
cuchilla y las partes giratorias
se detengan completamente
antes de acceder.

Mantener una distancia de
seguridad adecuada con
respecto a la maquina durante
su funcionamiento.

Durante el funcionamiento
del robot, asegurese de que
en la zona operativa no haya
personas (sobre todo nifios,
ancianos 0  minusvalidos)
ni animales domeésticos.
Mantener a los nifos, los
animales domésticos y las
demas personas a distancia de
seguridad cuando la maquina
esté funcionando. Para
evitar ese tipo de riesgos, se
aconseja programar la actividad
productiva del robot en horarios
adecuados.

No subirse a la méaquina.

Accionar el dispositivo de
seguridad antes de levantar la
maquina o trabajar en ella.

jAtencion! No limpiar ni lavar la
maquina con chorros de agua.

Durante el funcionamiento
del robot, asegurese de que
en la zona operativa no haya
personas (sobre todo nifos,
ancianos 0  minusvalidos)
ni animales domésticos.
Mantener a los nifios, los
animales domeésticos y las
demés personas a distancia de
seguridad cuando la maquina
esté funcionando. Para
evitar ese tipo de riesgos, se
aconseja programar la actividad
productiva del robot en horarios
adecuados.
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INFORMACIONES TECNICAS

DATOS TECNICOS

Descripcion

Modelo

Autoclip 528 S Autoclip 530 SG

7250DE0Q 7250EL0O

Superficie maxima recomendada que puede cortarse

Robot(*)

Caracteristicas

m2 (sq ‘)

2600
(27976))

3200
(34432

de un ciclo de recarga completo (*)

Sensor de vuelco

Dimensiones (B x Ax P) mm 890x440x700
Peso robot incl. Bateria kg
Altura corte (Min-Max) mm (") 25-70 (0,99 - 2,76 )
Diametro cuchilla mm (") 290 (11,42")
Motores sin cepillos
Velocidad cuchilla de corte RPM 3000 mantenimiento
Velocidad de movimiento I\II\Inei:IrS;I 30 (98.43 )
45% Admisible, en funcién de las condiciones del manto herboso y
de los accesorios instalados.
Pendiente maxima practicable vy o 359 : £ i :
* o » pendiente maxima practicable y recomendada. Con el
recomendada (*) césped en condiciones normales.
20% Cerca del borde externo o del alambre perimetral.
Temperatura ambiente de Max °C ROBOT -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Max)
funcionamiento CARGADOR DE BATERIAS -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Max)
Nivel de potencia sonora medida dB(A) 65 (Mant7e?1i(mMig;(12[o prado)
Grado de proteccion del agua IP IP44
Caracteristicas eléctricas
Entrada: 100 - 240 V~; 2 A- 1 A;
Alimentador (para bateria de litio) 50/60 Hz; Clase 1
Salida: 29.4 V==—=; 5.0 A
Tipo de acumuladores y de recarga
Bateria recargable Litio-16n
(tension nominal) 25.9V 1x7.5Ah
Cargador de baterias 29.4Vcc-5.0A
Duracién media de la recarga hh:mm 2:30
Duracion media de trabajo despues hh:mm 3:30

Seguro de parada de la cuchilla

de serie

Boton de emergencia

de serie

(*) Segun las condiciones de la hierba y del césped.
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Equipamiento / accesorios / funcionalidad

(patentado)

Zonas cubiertas incluida la principal 4
Sensor de lluvia de serie
Modo  Eco-  Autoprogramacion de serie

Conecte médulo (GPS, GPRS)

no disponible

de serie

Método de regreso a la estacion de
recarga

“V-Meter” - “Por el cable”

Longitud maxima alambre
perimetral (orientativa, calculada a m (')
partir de un perimetro regular)

1000 (3280 ')

(*) Segun las condiciones de la hierba y del césped.

DESCRIPCION GENERAL DEL APARATO

El aparato es un robot disefiado y fabricado para cortar
automéaticamente la hierba de los jardines y prados de viviendas
a cualquier hora del dia y de la noche. Es pequefio, compacto,
silencioso y facilmente transportable.

Segun las diferentes caracteristicas de la superficie a cortar,
el robot puede programarse para trabajar en varias areas: una
principal y varias areas secundarias (segun las especificaciones
de los diferentes modelos).

Durante el funcionamiento, el robot efectia el corte del area
delimitada por el alambre perimetral.

Cuando el robot detecta el alambre perimetral o encuentra un
obstaculo, cambia de trayectoria de manera casual y prosigue en
la nueva direccion.

Segun un principio de funcionamiento aleatorio, el robot efectua
el corte automatico y completa el prado delimitado (véase figura).

El robot es capaz de reconocer la presencia de hierba mas alta y/o
mas tupida en una zona del jardin y accionar automaticamente, si
lo considera necesario, el movimiento en espiral para un acabado
perfecto del corte del prado.

La superficie de prado que el robot puede cortar depende de una
serie de factores:

* modelo del robot y baterias instaladas;

* caracteristicas del area (perimetros irregulares, superficie no
uniforme, fraccionamiento del area, etc.);

e caracteristicas del prado (tipo y altura de la hierba, humedad,
etc.);

e condiciones de la cuchilla (bien afilada, libre de residuos e
incrustaciones, etc.).

(" FUNCIONAMIENTO ALEATORIO
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ORGANOS PRINCIPALES

MODELO

version

Autoclip 528 S

A

Autoclip 530 SG

Robot

Teclado de mandos

Sensor de lluvia

Bateria

Mango

Cuchilla de corte

S| s | < | s s | s

s|l<|<s|<|<|<

Madeja de alambre perimetral

o

o

Clavos

Cable de alimentacion para el alimentador.

Alimentador

Estacion de recarga

Transmisor

Manual de uso

Llave para el ajuste de la altura de corte

< | < | s | s | s s

<s|l<|<s|<|<s|<

Junta para cordon perimetral

e EEE OO O®®®OO

Cubierta estacion de recarga
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INSTALACION

EMBALAJE Y DESEMBALAJE

El equipo se entrega debidamente embalado. Durante el desembalaje, sacarlo con cuidado y controlar que los componentes
estén en buen estado.

Cautela - Advertencia

Mantener lejos de recién nacidos y de los nifios pequenos las peliculas y contenedores de plastico, jpeligro
de asfixia!

o
z Importante

Conservar el material de embalaje para usos posteriores.

PLANIFICACION DE LA INSTALACION DEL EQUIPO

La instalacién del robot no precisa maniobras especialmente dificiles, pero requiere de una planificacion preliminar minima para
definir la mejor zona para instalar la estacion de recarga, el alimentador y para el trayecto del alambre perimetral.

La estacidon de recarga debe colocarse al borde del césped,
preferiblemente en la zona de mayor tamafio y desde la cual se
pueda acceder facilmente a otras posibles zonas del césped.
El area donde se instala la estacion de recarga se define en lo
sucesivo como “Area Principal”.

alimentador

SN

transmisor
Cautela - Advertencia 3

|

Colocar el alimentador en una zona fuera del
alcance de los nifios. Por ejemplo, a una altura

superior a 160 cm. (63 ").

H. min. 160 cm
/63"

alambre

A Cautela - Advertencia

|

Proceder de manera que el acceso al alimentador
se permita Gnicamente a las personas autorizadas.

A Cautela - Advertencia

Para poder realizar la conexion eléctrica, es necesario que cerca de la zona de instalacién se haya dispuesto
una tomade corriente. Asegurarse de que la conexion a la red de alimentacion sea conforme a la leyes vigentes
en materia. Para funcionar con total seguridad, el equipo eléctrico, al que se se conecta el alimentador, debe
estar provisto de una instalacion de puesta a tierra que funcione correctamente. El circuito incluido debe
protegerse con un interruptor diferencial (RCD) con una corriente de activacion no superior a 30 mA.

@
z Importante

Se aconseja instalar el grupo en un armario para componentes eléctricos (de exteriores o interiores), provisto
de cierre con llave y bien ventilado para mantener una correcta circulacion del aire.

* Al finalizar cualquier ciclo de trabajo el robot debe poder encontrar facilmente la estacion de recarga, la cual sera el punto
de inicio para un nuevo ciclo de trabajo y para alcanzar otras posibles zonas de trabajo, en lo sucesivo denominadas “Areas
Secundarias”.

* Colocar la estacion de recarga respetando las siguientes reglas:

- zonallana;

- terreno compacto estable y capaz de garantizar un buen drenaje;

- preferiblemente en la zona de prado de mayores dimensiones;

- cerciorarse de que las bocas de riego no dirijan el chorro de agua al interior de la estacion de recarga;

- ellado de entrada de la estacién de recarga debe colocarse como en la figura para permitir que el robot regrese siguiendo
el alambre perimetral en sentido horario;

- antes de la base deben haber 200 cm (78,74 ") rectilineos;

- la presencia de barras o bordillos metalicos de separacion del césped en proximidad de la base puede ser causa de
interferencias en la sefial. Colocar la base en un lado distinto del jardin o separar la base del bordillo. Dirigirse al Servicio
de Asistencia del Fabricante o0 a uno de los centros autorizados para mas informacion.
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* La estacion de recarga debe estar bien fijada al suelo. Evitar que frente a la base se forme un escal6n de entrada colocando
en su entrada una alfombrilla de hierba artificial para compensar el escaléon de entrada. Alternativamente, quitar parcialmente
el manto herboso y colocar la base a ras de hierba.

* La estacion de recarga esté conectada al alimentador mediante un cable que debe alejarse de la estacion de recarga por el
lado externo del area de corte.

* Colocar el alimentador cumpliendo las siguientes normas:

- enunazona ventilada protegida de los agentes atmosféricos

y de la luz directa del sol; : ] 7‘%@,/

- preferiblemente dentro de la vivienda, de un garaje o de un
almacén;

- si se coloca fuera no debe estar expuesto a la luz directa
del sol ni del agua: vy, por lo tanto, es necesario protegerlo
dentro de una caja ventilada. No debe colocarse en contacto
directo con el suelo ni con ambientes humedos;

- colocarlo fuera del prado y no dentro;

- recoger el exceso de cable entre la estacion de recarga y el
alimentador. No acortar ni alargar el alambre.

e El tramo del alambre en entrada debe ser rectilineo y estar
alineado en perpendicular con la estacion de recarga en una
extension minima de 200 cm (78,74“), y el tramo en salida
debe alejarse de la estacion de recarga; esto permite que el
robot entre correctamente.

transmisor
estacion de recarga -

Distancia min.
200 cm
/78,74 "

En caso de colocacion del robot cerca de un area en el que se ha
colocado otro robot (del mismo fabricante o de otro) se tendra que
realizar, durante la colocacion, una modificacion al transmisor y
receptor del robot para que las frecuencias de los dos robots no
creen interferencias entre si.

En ese caso contactar al centro de asistencia mas cercano.
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DEFINICION DEL RECORRIDO DEL ALAMBRE PERIMETRAL

Antes de proceder a la colocacion del alambre perimetral es s N
necesario controlar toda la superficie del prado. Evaluar posibles e h “ B
modificaciones a realizar al manto herboso o medidas a tener en | % ¥

cuenta durante la colocacion del alambre perimetral para asegurar e

i i Trazado para la colocacion
el correcto funcionamiento del robot. e PR )

1. Evaluar qué método de regreso a la estacion de recarga es
preferible utilizar segln las indicaciones descritas en el capitulo
“METODO DE REGRESO A LA ESTACION DE RECARGA”.

2. Evaluar donde es necesario poner una colocacion especial
del alambre perimetral, segin las indicaciones descritas en
el capitulo “PREDISPOSICION DE REGRESO VELOZ DEL
ROBOT A LA ESTACION DE RECARGA”".

3. Preparacion y delimitacion de areas de trabajo.

4. Colocacién alambre perimetral.

5. Instalacion estacion de recarga y alimentador. Durante la
colocacion del alambre perimetral, respetar el sentido de
instalacion (horario) y de rotacion alrededor de los arriates
(antihorario). Como se muestra en la figura.

METODO DE REGRESO A LA ESTACION DE RECARGA

El robot puede regresar a la estacion de recarga con dos métodos
distintos, segun la configuracién del menu de usuario en el campo
“Configuraciones” - “Regreso a la Base”. Utilizar el método “Por el
alambre” solamente en los casos en que haya muchos obstaculos
en el jardin y cercanos al alambre perimetral (inferior a 2Mt). En
todos los demas casos es preferible utilizar el método “V-Meter”
para un regreso mas veloz a la estacion de recarga.

“Por el cable”. Este método de regreso a la estacion de recarga
indica al robot que siga el alambre perimetral, colocando las
ruedas a caballo del mismo. Si este método esta activado, no es

necesario disponer el (“Reclamo por el alambre”) del modo en que 566606 6]
se describe a continuacion. 600

oon
“ ” . . - Paso oo

V-Meter”. Configurando este método de regreso a la estaciéon de inferior 2 mt. oool 5cm

recarga, el robot bordeara el alambre perimetral a una distancia 0060 <"
orientativa que va de unos cm a 1Mt (3.2 "), tocandolo de vez 1o2mt 2mt.
en cuando, sobre todo en los tramos no rectilineos, hasta que stacion de * . 5
no reconoce la sefial emitida por la estacion de recarga para | recarga 10mt 15mt. 2mt
orientarse en el corddn y entrar correctamente en la estacion de
recarga.

En caso de que haya pasos estrechos o una facilidad para el regreso rapido a la estacion de recarga, es necesario colocar el
corddn en una forma determinada, denominada “Reclamo por el alambre”.

Nada mas reconozca un “Reclamo”, el robot seguira el alambre perimetral a baja velocidad y con mayor precisién durante unos
10 Mt. (33 "), para regresar posteriormente a la modalidad de regreso a la base “V-Meter” si no ha encontrado el regreso rapido
o la estacion de recarga.

Atenerse a las siguientes reglas para la instalacion del “Reclamo”:

* el “Reclamo” es un trozo de alambre que se extiende en el jardin por 2 Mt (6,6 ') y con una distancia de 5 cm entre alambre
y alambre. (1,96 ");

* el “Reclamo” debe colocarse en el tramo previo a los pasos estrechos de menos de 2 Mt. (6,6 ');
* el “Reclamo” debe colocarse en el tramo previo a los “Regresos Veloces”.

NB: Si el robot no consigue encontrar la estaciéon de recarga en un lapso de tiempo determinado, seguira al alambre
perimetral en la modalidad “Por el cable”.
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PREAJUSTE DE REGRESO VELOZ DEL ROBOT A LA ESTACION DE RECARGA

El regreso veloz es una colocacion especial del alambre perimetral que permite al robot reducir el trayecto de regreso a la
estacion de recarga. Utilizar esta colocacion especial del alambre perimetral solamente en los jardines donde el regreso rapido
lleve a una reduccion efectiva del trayecto y con una anchura de perimetro que sea, como norma general, superior a 200 mt.

Para instalar el regreso rapido, colocar el alambre perimetral en el terreno para formar un tridngulo con un lado de 50 cm (19,7
") y los dos lados de alambre perimetral de 40 cm (15,75 ") cada uno como se indica en la figura.

Mientras el robot regresa a la estacidn de recarga con las ruedas a caballo del mismo, cuando intercepta esta forma en triangulo
especial, interrumpe la marcha, se gira, como norma general, 90° hacia la parte interna del jardin y prosigue la marcha en la
nueva direccion hasta que encuentra el alambre perimetral en el lado contrario.

Efectuar el preajuste de regreso rapido en un punto que esté precedido por un minimo de 200 cm (78,74 ") de alambre rectilineo
y esté seguido con un minimo de 150 cm (59,05 ") de alambre rectilineo.

El preajuste no debe efectuarse a lo largo del tramo rectilineo que precede inmediatamente a la estacion de recarga ni cerca
de obstaculos. Controlar que a lo largo de la trayectoria de regreso no haya obstaculos que puedan impedir el regreso veloz.

La predisposicion no debe ser efectuada en pendientes excesivas para que el robot la reconozca faciimente. La pendiente
maxima depende mucho de las condiciones del terreno, es oportuno permanecer por debajo del 20%.

@
z Importante

El preajuste de regreso veloz colocado en un punto incorrecto podria impedir que el robot regresara
rapidamente a la estacién de recarga. Cuando el robot recorre el perimetro para alcanzar un area secundaria,
no detecta el preajuste de regreso veloz.

La ilustracién ofrece algunas indicaciones Utiles para instalar
correctamente el preajuste de regreso veloz.

4-10 mt. min. 150 cm.
ool —
s 0060

Paso 6606
inferior 6606
. O ool 5cm.

<~

b

10mt. 1,5mt. 2 mt.
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PREPARACION Y DELIMITACION DE AREAS DE TRABAJO

Preparacioén del terreno a cortar f N

1. Verificar que el terreno a cortar sea uniforme y no tenga
baches, piedras u otros obstaculos. En caso contrario,
efectuar las operaciones de limpieza necesarias. Si no fuera
posible eliminar algunos obstaculos, es necesario delimitar
con el alambre perimetral las zonas interesadas de manera
adecuada.

2. El robot puede rasar superficies en el interior del area de
trabajo con una pendiente maxima del 45% (45 cm por metro
de longitud) en el caso de césped regular, seco donde no
existe el riesgo de deslizamientos de las ruedas segin los
accesorios instalados. En los demas casos es necesario
respetar la pendiente el 35%.

Elhilo perimetral debe ser posado en el terreno a una pendiente
no superior al 20% (20 cm por metro de longitud), teniendo
presente que el robot durante el retorno a la estacion de
recarga necesita mayor adherencia. Por lo tanto es necesario
controlar con atencion las condiciones del terreno y respetar
los limites rigurosamente.

Si el hilo perimetral es posado en pendientes superiores al
20% el robot puede decidir alejarse del mismo, para 20 mas
facilmente, al no poder superar pasos estrechos y reconocer
la predisposicion para entrar rapidamente.

Durante al menos 35 cm en el interior y en el exterior del
hilo perimetral la pendiente no debe aumentar. En caso de
incumplimiento de las instrucciones, durante el trabajo normal
en zonas inclinadas, cuando el robot detecta el hilo las ruedas
podrian deslizar y hacer que saliera del area de trabajo.

Si hubiera obstaculos en pendientes cercanas a los limites
arriba descritos es necesario uniformar el terreno durante al
menos 35 cm en la parte en entrada del obstaculo, con el fin
de reducir la pendiente.

®
z Importante

Las zonas que presenten pendientes superiores a
aquellas admisibles no pueden ser cortadas con el
robot. Por lo tanto, colocar el alambre perimetral
antes de la pendiente, excluyendo del corte aquella
zona de terreno.

r

45 % 45cm E B
| (17,71 ") L N
100 cm (39,3 ") 0-45% 78" 0-20%
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Delimitacién area de trabajo
3. Controlar toda la superficie del prado y evaluar si es necesario

repartirla en varias éareas de trabajo separadas segun
los criterios descritos posteriormente. Antes de iniciar las
operaciones de colocacion del alambre perimetral, para facilitar
su ejecucion, se recomienda controlar todo el recorrido. La
ilustracién representa un ejemplo de terreno con el tramo para
la colocacion del alambre perimetral.

Durante la instalacion del equipo es necesario identificar
posibles areas secundarias y posibles areas cerradas. Con
area secundaria se identifica una parte de terreno conectada al
terreno principal con un paso estrecho dificilmente alcanzable
mediante el movimiento casual por parte del robot. El area
debe ser alcanzable sin escalones ni desniveles ademés de
las caracteristicas admitidas. Si la zona va a definirse como
“Area Secundaria”, también depende de las dimensiones del
area primaria. Cuanto mas grande es el area primaria mas
dificil de alcanzar seran los pasos estrechos. En general,
un paso inferior a los 200 cm (78,74 ") se considerara area
secundaria. El robot gestiona un niUmero de areas secundarias
segun las caracteristicas del modelo (“Véase Datos técnicos”).

El paso minimo admitido es de 70 cm (27,56 ") de alambre a
alambre perimetral. El alambre perimetral debe colocarse a
una distancia, que se indicara a continuacion, de los posibles
objetos externos al prado, por lo tanto, en total, el pasillo
necesario a disposicion debe ser de 140 cm (55,12 ”) en caso
de setos 0 muros bajos por ambos lados.

En caso de que este pasillo sea muy largo, es preferible que la
anchura sea superior a 70 cm (27,56”) entre los dos cordones
perimetrales.

Durante la programacion es necesario configurar las
dimensiones de las areas secundarias en porcentaje respecto
al prado y a la direccion para alcanzarlas méas rapidamente
(Horario / Antihorario) ademéas de los metros de alambre
necesarios para llegar al area secundaria. Véase “Modalidades
de programacion”.

En el caso en que los requisitos minimos arriba descritos no se
cumplany, por lo tanto, una zona separada por un escalén, por
un desnivel, ademas de las caracteristicas del robot o por un
paso (pasillo) de anchura inferior a 70 cm (27,56 ") de alambre
a alambre perimetral, la zona de prado se considerara “Area
Cerrada”. Para instalar un “Area Cerrada” colocar la ida y el
regreso del alambre perimetral en el mismo trazado a una
distancia inferior a 1 cm (0,40 "). En este caso, el robot no es
capaz de alcanzar el area de manera autbnoma, se gestionara
como se describe en el capitulo “Gestion Areas Cerradas”. La
gestion de las “Areas Cerradas” reduce los metros cuadrados
trabajados por el robot de manera autbnoma.
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4. Sidentro o fuera del area de trabajo hay una pavimentacién o un camino que se encuentre al mismo nivel que el terreno,
colocar el alambre perimetral a 5 cm (1,96 ") del borde de la pavimentacion. El robot saldra ligeramente del terreno y se
cortara toda la hierba. Si la pavimentacion es de tipo metélico o si hay una alcantarilla metalica, un plano ducha o cables
eléctricos, colocar el alambre perimetral a al menos 30 cm (11,81 ") para evitar funcionamientos andémalos del robot y
funcionamientos extrafios del alambre perimetral.

o
z Importante

La ilustracion representa un ejemplo de elementos internos y periféricos al area de trabajo y las distancias
que deben cumplirse para la colocacion del alambre perimetral. Delimitar todos los elementos de hierro u otro
metal (alcantarillas, conexiones eléctricas, etc.) para evitar interferencias a la sefal del alambre perimetral.

J

Si dentro o fuera del area de trabajo hay un obstaculo, por ejemplo, un cable, una pared o un murete, colocar el alambre
perimetral a al menos 35 cm (13,78 ") del obstaculo; si se quiere evitar que el robot choque con él, disponer el cable perimetral
a una distancia minima de 40 cm (15,75 “) .” El posible corte de hierba contra el borde en el que se ha decidido hacer trabajar
al robot, podra ultimarse con un cortabordes o una desbrozadora.

35cm.
/13,78 "

/;5 cm.
/13,78" \

Si dentro o fuera del area de trabajo hay un arriate, un seto, una planta con raices sobresalientes, un pequefio hoyo de 2-3 cm
0 un pequefio cable de 2-3 cm, colocar el alambre perimetral a al menos 30 cm (11,81 ") para evitar que el robot dafie o sea
danado por los obstaculos presentes. El posible corte de hierba contra el borde en el que se ha decidido hacer trabajar al robot,
podra ultimarse con un cortabordes o una desbrozadora.

%f; cm.

/11,81

raices sobresalientes

ovecm.
/11,817
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Si el area del trabajo tuviera en su interior o por fuera de la misma una piscina, un estanque, un talud, una fosa, un escalon
descendente, calles publicas no protegidas o protegidas con un recinto facil de superar, colocar el cable perimetral a un minimo
de 90 cm (35,43"). Para instalar el cable perimetral lo méas cerca posible del borde del area de corte, aconsejamos colocar un
recinto que el robot no pueda superar, si el area es adyacente a zonas publicas, o al menos un recinto de 15 cm como minimo
en los demas casos. Esto permitira tender el cable perimetral respetando las distancias descritas en los puntos anteriores.

®
z Importante

El riguroso cumplimiento de las distancias y de las pendientes especificadas en el manual de instrucciones
garantiza una instalacion adecuada y un buen funcionamiento del robot. En presencia de pendientes o
terrenos resbaladizos, aumentar la distancia en al menos 30 cm. /11,81".

90 cm.
/35,44 ¢

Sidentro del area de trabajo hay obstaculos que resisten a los choques, por ejemplo, arboles, arbustos o palos que no presenten
angulos vivos, no hace falta delimitarlos. El robot choca contra un obstaculo y cambia de direccion. Si se prefiere que el robot no
choque contra los obstaculos para que su funcionamiento sea seguro y silencioso, se aconseja delimitar todos los obstaculos
fijos. Los obstaculos ligeramente inclinados, como los jarrones de las flores, piedras o arboles con raices sobresalientes deben
ser delimitados para evitar posibles danos a la cuchilla de corte y a los propios obstaculos.

Para delimitar el obstaculo, partiendo del punto del perimetro externo mas cercano al objeto a delimitar, colocar el alambre
perimetral hasta el obstaculo, rodearlo, respetando las distancias regulares descritas en los puntos anteriores, y llevar el cable a
lo largo del recorrido precedente. Colocar el cable de ida y regreso superpuesto debajo del mismo clavo, en este caso, el robot
superara el alambre perimetral.

Para el correcto funcionamiento del robot la anchura minima del alambre perimetral superpuesto debe ser de 70 cm (27,56 ")
para permitir que el robot se mueve de manera adecuada.

/ min. 70 cm
N7 127,56”

=
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INSTALACION DEL ALAMBRE PERIMETRAL

El alambre perimetral puede enterrarse o tenderse sobre el
terreno. En el caso en que se disponga de una maquina para el
tendido del alambre, es preferible enterrarlo ya que garantiza una
mayor proteccion del mismo. De lo contrario, es necesario tender
el alambre sobre el terreno con los clavos correspondientes como
se describe a continuacion.

®

z Importante

Iniciar la colocacién del alambre perimetral de la
zona de instalacion de la estacion de recarga y dejar
un par de metros en exceso para después cortarlo a
medida en la parte final de conexién al grupo.

Alambre tendido en el terreno

Cortar la hierba muy baja con una recortadora de bordes o una
desbrozadora siguiendo todo el recorrido por donde se extendera
el cable. Sera asi mas facil poner el cordén en contacto con
el suelo y evitar que el cortacéspedes corte el cable o dafie el
aislamiento.

1. Colocarelcordon, en el sentido de las agujas del reloj, siguiendo
todo el recorrido y fijarlo con los clavos correspondientes
separados unos 100 cm (39,37 "). El corddn debe estar en
contacto con el terreno para evitar que el cortacéspedes lo
dafe antes de que la hierba lo recubra.

- Durante el tendido del alambre perimetral, respetar el
sentido de rotacion alrededor de los arriates, el cual debera
ser antihorario.

- Enlos tramos no rectilineos, fijar el alambre de manera que
no se enrosque, sino que adquiera una curvatura regular
(radio 20 cm).

alambre perimetral

o

EA PRINCIPAL

pasillo de paso
<70cm (27,56

avo fijacion alambre
1

Alambre enterrado
1. Cavar un surco en el terreno en modo regular (unos 2-3 cm, 0.787- 1.181”).

2. Colocar el alambre, en sentido horario, a lo largo de todo el recorrido a una profundidad de unos centimetros. No enterrar el
alambre mas de 5 cm para no reducir la calidad y la intensidad de la sefial captada por el robot.

3. Durante el tendido del alambre, si es necesario, bloquearlo en algunos puntos con los clavos correspondientes para

mantenerlo en posicion durante la fase de cobertura con el terreno.

4. Recubrir todo el alambre con el terreno haciéndolo de modo que permanezca tendido en el terreno.

17
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Enlace alambre perimetral. /6 9 N

Utilizar una junta original en caso de necesitar otro corddn
perimetral para terminar la instalacion. ' NS .

cables queden metidos completamente de modo que los extremos
puedan verse por el otro lado. Presionar a fondo el botén del lado
superior utilizando un par de pinzas.

Introducir los extremos del cable en la junta, comprobar que los e

o
z Importante

- Utilizar sélo juntas originales, pues garantizan
una conexion eléctrica segura y estanca.

- No usar cinta aislante o juntas de otro tipo,
que no garantizan un correcto aislamiento
(terminales de cable, bornes, etc.), ya que

la humedad del terreno provoca, pasado un -
tiempo, la oxidacién y la interrupcién del
cordon perimetral.
INSTALACION DE LA ESTACION DE RECARGA Y ALIMENTADOR.
~

s N\ ——
A Cautela - Advertencia

Antes de realizar cualquier intervencién, ¥
desconectar la alimentacion eléctrica general.

alimentador de corriente (A)

a

protepcién (L)

Colocar el alimentador en una zona fuera del
alcance de los nifos. Por ejemplo, a una altura
superior a 160 cm. (63,00 ").

El cable que conduce a la estacién de recarga no
puede acortarse ni alargarse; el excedente de cable
debe enrollarse formando un 8 como muestra la
figura.

El cable perimetral utilizado para la instalacion no
puede ser inferior a 50m, contactar al centro de
asistencia mas cercano.

1. Desmontar la proteccion (L).

2. Colocar la base en la zona predefinida.

3. Colocar el alambre perimetral (M) a lo largo de la guia en la base.
4

. Conectar el cordon de entrada en la estacion al borne rojo (T). Conectar el corddn de salida de la estacion al borne negro.

Los bornes deben utilizarse exclusivamente para conectar el cable perimetral original.

transmisor (T)

conectar al
borne rojo
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5. Fijar la base (N) al terreno con los clavos (P). Si es necesario,
fijar la base con los tacos de expansion (Q).

6. Instalar el alimentador (A).

7. Conectar el cable de alimentacion (E) de la estacion de recarga
(N) al alimentador (A).

8. Conectar el enchufe del alimentador (A) a la toma eléctrica.

9. Si el led del transmisor parpadea, la conexion es correcta. En
caso contrario, es necesario identificar la anomalia (véase
“Localizaciéon de averias”).

10. Montar la proteccion (L).

19

transmisor (B)

cable
de alimentacion (E)

estacion
de recarga (N)

~
Alimentador de corriente (A)

alambre
perimetral

H. min. 160 cm
(63,00 ")
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REGLAJES

RECOMENDACIONES PARA LOS REGLAJES

@
z Importante
El usuario debe efectuar los reglajes segun los procedimientos descritos en el manual. No debe efectuar
ningun tipo de reglaje que no haya sido indicado expresamente en el manual. Los posibles reglajes

extraordinarios, que no hayan sido indicados expresamente en el manual, deben ser realizados, inicamente,
por personal de los Centros de Asistencia Autorizados del Fabricante.

REGLAJE DE LA ALTURA DE CORTE

Antes de configurar la altura de corte de la cuchilla, asegurarse de que el robot se haya parado en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”).

@
E z Importante

Usar guantes de proteccion para evitar peligros de cortes en las manos.

1. Volcar el robot y apoyarlo de manera que no dafe el cap6 de
cobertura.

2. Girar con la llave correspondiente el estribo (E) en sentido
horario.

3. Elevar o bajar el grupo de corte (D) para definir la altura de
corte deseada. El valor se puede detectar a través de la escala
graduada colocada en la llave en dotacion.

@
z Importante

No utilizar el robot para cortar hierba con una altura
superior a1 cm (0,40 “) con respecto a la cuchilla de
corte. Reducir la altura de corte de manera gradual.
Se aconseja reducir la altura menos de 1 cm (0,40 “)
cada 1+2 dias hasta alcanzar la altura ideal.

4. Tras finalizar el reglaje, girar en sentido antihorario el estribo -

(E).

5. Volcar el robot en posicion de funcionamiento.
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USO Y FUNCIONAMIENTO

NORMAS OBLIGATORIAS PARA EL USO

®
z Importante

- Cuando se usa el robot por primera vez, es importante leer atentamente todo el manual y asegurarse
de haberlo comprendido en su totalidad, y en particular haber entendido toda la informaciéon que se
refiere a la seguridad.

- Utilizarlo unicamente conforme a los usos previstos por el fabricante y no alterar los dispositivos para
obtener prestaciones distintas de las operativas.

- Evitar utilizar el robot y sus unidades periféricas en condiciones meteoroldgicas adversas, en particular
cuando hay riesgo de rayos.

DESCRIPCION PANEL DE MANDOS Y PANORAMICA DE LOS MENUS

La ilustracion representa la posicion y la funciéon de los mandos montados en la maquina.

-

O

2O
(77

U-\):-E

STOP.
Pulsar para detener el cortacéspedes en condiciones
de seguridad. Utilizar en caso de peligro inmediato y
para efectuar las operaciones de mantenimiento del
robot.

Situado a la derecha de la pantalla, permite encender
o0 apagar el robot.(A)

Indica el estado del receptor de posicion GPS.

Indica el estado del receptor bluetooth.

Indica el estado del receptor de GPRS para la
transmision de datos.

Indica el nivel de carga de la bateria.

Informacién del robot. Version instalada e informacion
sobre tiempos y ciclos de trabajo.

Inicio. Accede al menuU de usuario.

Ayuda en linea: Muestra una breve descripcion de las
funciones disponibles en la pagina.

Vuelve al nivel anterior.

Confirma la operacion.
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Robot en estacion de recarga

"Trabajo"
)4y Comienzo inmediato del ciclo de trabajo. Mientras el
» robot se esta cargando, se puede seleccionar la zona de
trabajo y el horario de retorno a la estacion de recarga.

Trabaja inmediatamente.

Permite establecer la zona de trabajo y el
horario de regreso a la estacion de recarga.

"Pausa"
' El robot suspende la programacion automatica.
Se puede indicar el dia de la semana en que se
reanuda el ciclo automatico.

E Para suspender el trabajo durante mas de una semana,
apagar el robot.

"Configuracion"
d} Permite programar el robot. Ver capitulo “Configuracion
menu — Modo de programacion”

Robot en el jardin

"Regreso"
’ Regreso inmediato a la estacion de recarga.

Regresa a la estacion de recarga y retoma
el ciclo de trabajo siguiente segun la
programacion.

Regresa a la estacibn de recarga y
permanece en ella hasta el dia 'y la hora de
la semana seleccionada.

@@

"Trabajo"
‘ uf Permite seleccionar funciones de trabajo especiales.

% Reanuda el trabajo.

Trabaja en una zona seleccionada hasta un
horario que puede programarse.

6

Trabaja en una zona cerrada.

Vete de aqui! El robot no trabaja en un
radio definido. (disponible en los modelos
dotados de receptor GPS)

Ejecuta la espiral para optimizar el corte en
la zona donde se encuentra el robot.

@@E}

"Configuracion"
Oo Permite programar el robot. Ver capitulo “Configuracion
menu — Modo de programacion”
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CONFIGURACION INICIAL

Durante el primer encendido del robot se visualizara la pagina de configuracion inicial, que permite establecer el idioma, la hora
y algunos de los principales parametros del robot.

- Colocar el robot en estacion de recarga

- Pulsar la tecla de encendido ON/OFF

- Leer la informacién de seguridad antes de continuar

- Establecer el idioma preferido

- Establecer la fecha con el formato DD/MM/AAAA'y la hora en formato 24 horas

- Seguir las indicaciones de la pantalla para la primera configuracion guiada del robot

Se ha completado el procedimiento de configuracion inicial. Acceder al procedimiento de configuracion del menu de usuario
para modificar o configurar los parametros de funcionamiento del robot segun las caracteristicas del area de corte.

ACCESO AL MENU

Acceder al menu de usuario para establecer los parametros de instalacion y de funcionamiento del robot. Para acceder al menu
de usuario pulsar (a] si el robot esté en la estacion de recarga, pulsar STOP si el robot esta trabajando en el césped.

Pulsar la tecla de configuracion para acceder al menu de usuario.
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MENU DE CONFIGURACION — MODO DE PROGRAMACION

Programacion del robot

Importante

- Para sacar el maximo partido de las potencialidades del
producto, se aconseja programar el robot para que trabaje
todos los dias.

- En caso de que sea necesario definir mas de una zona
de trabajo, es preferible utilizar en la programacion
al menos dos horarios de trabajo para aumentar la
frecuencia de corte en las zonas.

Programacion del temporizador de trabajo

N

area secundaria 2
(20%, 30MT, Antihorario)

» direccion antihoraria

Area principal

area secundaria 1 {
(30%, 60MT, Horario) #

-

e
L

@ <---—<e--:

»» direccién horaria

Manual de uso

Se pueden definir 3 perfiles de trabajo distintos que pueden utilizarse para
momentos especificos, por ejemplo si se quiere disfrutar libremente del
jardin en un modo distinto del habitual.

El ultimo perfil establecido queda resaltado en un color distinto y es el perfil
activo durante el funcionamiento automatico del robot.

Pulsar varias veces la tecla para volver al menu principal.

Para cada dia de la semana se pueden establecer hasta 4 horarios de
funcionamiento.

Pulsar el area de pantalla correspondiente el dia que se quiere configurar
para después pasar a la programacién de horarios.

NOTA: Si se dese copiar la configuracion de un dia, seleccionar el simbolo
(&), seguido del dia que se quiere copiar y después, uno a uno, los dias en
que aplicar la copia. Terminar pulsando de nuevo ().

Para cada horario de trabajo (T1,T2,T3,T4), establecer el horario de inicio,
horario de final y en qué zonas puede trabajar el robot.

@ Los horarios T1,T2,T3,T4 no deben superponerse, el robot
eliminara el horario que entre en conflicto.

“Corte de borde”. Con esta funcién habilitada, el robot da comienzo al ciclo de
trabajo con el corte del césped siguiendo el borde. Se aconseja habilitar esta
funcién dos veces por semana.

Por ejemplo, si establecemos:
T1: 09:00 - 11:00, A1, A2, A3, A4
T2:15:00 - 17:00, A1, A2

El robot, en el horario 15:00-17:00 tratara de ejecutar el ciclo de trabajo sélo
en las zonas A1 0 A2.

@ Para llegar a las zonas de trabajo, para regresar a la estacion
de recarga o trabajando casualmente, el robot puede entrar
también en la zona A3 y A4.

La programacion del horario de trabajo del robot es fundamental
para el buen funcionamiento del producto. Hay muchos parametros
que influyen en la configuracion del horario de trabajo, como por
ejemplo el nimero de zonas, la capacidad de las baterias, la
complejidad del césped, el tipo de hierba, etc. En lineas generales,
es necesario aumentar ligeramente las horas de trabajo en caso de
jardines con mas de una zona, jardines con muchos obstaculos y en
caso de areas complejas. Sigue una tabla indicadora que se puede
utilizar para una primera configuracion.
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Modelo ‘ m?2 (ft?) T1 T2 T3 T4
500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 13:00
Autoclip 528 S 1200 (12912) 10:00 12:00 14:30 17:00
2000 (21520) 10:00 13:00 16:00 19:00
2600 (27976') 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:30
500 (5380) 10:00 11:30
Autoclip 530 SG 2000 (21520) 10:00 12:30 15:00 17:00
2600 (27976') 10:00 13:00 16:00 18:30
3200 (34432 ") 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:00

Regreso a la base

Sensor de lluvia

Establece la distancia entre el robot y el cable perimetral durante el regreso
a la estacion de recarga.

“0 cm”. Configuracién aconsejada para jardines complejos con muchos
obstaculos cercanos al cable perimetral y con pasos estrechos. El robot situara
las ruedas a caballo del cable perimetral para volver a la estacion de recarga.

@ La instalacion del cable perimetral debe efectuarse siguiendo
el método “sobre el cable”, ver apartado “método de regreso a
la estacion de recarga”

Con los demas parametros, el robot mantendra aproximadamente la distancia
establecida con respecto al cable perimetral para el regreso a la estacion de
recarga. Opcion aconsejada en zonas con fuertes pendientes y/o jardines
donde no hay posibilidad de chocar en las inmediaciones del cable perimetral.

@ La instalacion del cable perimetral debe efectuarse siguiendo
el método “V-Meter”, ver apartado “método de regreso a la
estacion de recarga”

Establece el comportamiento del robot cuando el sensor reconoce la lluvia.

ON: cuando reconoce la lluvia, el robot regresa a la estacion de recarga.
Una vez terminado el ciclo de recarga, el robot retoma el funcionamiento
normal en automatico, si el sensor no detecta la lluvia.

ESPERA: al reconocer la lluvia, el robot vuelve a la estacion de recarga
y permanece en ella durante el tiempo que se establecera en la pagina
siguiente al pulsar el mando “ESPERA”.

OFF: El sensor de lluvia no esta habilitado.
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Configuracion jardin

Establece las caracteristicas de las zonas del area de corte.

@ en los jardines formados por una sola area, es de todos
modos necesario establecer al menos una zona.

Programacion de zonas de trabajo

Se pueden establecer hasta 4 zonas.
Pulsar en la zona que se quiere configurar.
Para desactivar una zona es necesario asignarle un tamafio de 0 m2.

Para cada zona del jardin, es necesario establecer:
DIMENSION SRS - Tamafo. Tamafo aproximado en m2 de la zona de trabajo.

109n2 100m - Distancia. Distancia que el robot necesita para llegar al interior de la

S o o sy el ] zona siguiendo el cable perimetral. Se aconseja tomar una referencia de

distancia a mitad de la zona de trabajo para tener la certeza de que el
( 256m robot comience su trabajo dentro de la zona deseada. Estableciendo el
valor 0 para la zona donde esta situada la estacion de recarga.

- Direccién. Direcciébn mas breve para llegar a la zona de trabajo. La
‘ direccion puede ser “dextrégira” o “levégira”. El robot, tras salir de la
Y

Area principal estacion de recarga, seguira el cable en la direccion establecida.

..... et oo - Distancia cable. Distancia del robot al cable perimetral para llegar a la
e zona de trabajo. Establecer 0 cm en jardines complejos con muchos
obstaculos cercanos al cable perimetral y con pasos estrechos.

______ =81 - Modo ECO. Si esta habilitado y el robot detecta que la superficie del
— i césped ya esta recortada, reduce el tiempo de trabajo en la zona de que

(0%, BOMT, Horario) se trata y pasa a la mision siguiente.

2 daria 2
L ?égaafggm‘na/?sﬁhorario) Oy

» direccion antihoraria »» direccion horaria
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Configuracion general

&

R

DEMO

Configuracion de caracter general.

Proteccion. Permite activar/desactivar/modificar el CODIGO PIN del robot.
Para establecer o modificar la contrasefia, es necesario primero introducir el CODIGO PIN y sélo entonces introducir
el nuevo CODIGO PIN. En el momento de la compra, la contrasefa introducida por el fabricante es “0000”.

@ Para evitar olvidar la contrasena, se aconseja elegir una combinacion facil de memorizar.

Conectividad. (Solo en algunos modelos). Permite modificar parametros en relacion con la conectividad.

Configuracion general.

Programacion del idioma de visualizacion del menu de usuario y de los mensajes.
Programacion de fecha y hora del robot.

Definicion de la unidad de medida de las distancias y de las areas.

- Activa/Desactiva los avisos sonoros del robot.

Funcion que permite verificar el funcionamiento basico del robot. Una vez activado, el robot realizara una serie
de funciones de corte para verificar su funcionamiento. Para volver al funcionamiento automatico, es necesario
entrar de nuevo en la configuracion y desactivar la funcion demo.

Restablece la configuracion de fabrica.

@ Se perderan todas las configuraciones, serd necesario definir de nuevo la configuracién del
robot y del jardin. El CODIGO PIN establecido no se restablecera con el valor de fabrica.
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PUESTA EN MARCHA - MODALIDAD AUTOMATICA

El arranque del ciclo automatico se efectla en la primera puesta en marcha o después de un periodo de inactividad.

1.

Comprobar que el manto herboso del terreno a cortar tenga una altura compatible con el correcto funcionamiento del robot
(véase caracteristicas técnicas).

Regular la altura de corte deseada (véase ajuste altura de corte).

Comprobar que el area de trabajo se haya delimitado correctamente y no presente impedimentos para el regular
funcionamiento del robot como se indica en la seccion “Preparacion y delimitacién de las areas de trabajo” y posteriores.

Colocar el robot dentro de la estacion de recarga.

Pulsar la tecla ON/OFF y esperar unos segundos hasta que el robot se encienda completamente. Seguir las instrucciones
en el display e introducir la contrasefia, si se solicita.

Si el robot se pone en marcha por primera vez, es necesario efectuar la programacién. Si, en cambio, el robot se pone en
marcha después de un periodo de inactividad, es necesario verificar que las funciones programadas se correspondan con

un estado del arte efectivo de la superficie a cortar (ej. adicion de una piscina, de plantas etc.) (véase “Modalidades de
programacion”).

Después de algunos segundos, en la pantalla aparece el mensaje “ CARGANDO”.
El robot empieza a cortar el prado segun las modalidades programadas.

En caso de fuertes lluvias, asegurarse de que no se hayan formado charcos grandes en el jardin; caso contrario, sera
necesario preparar el area o asegurarse de que el robot esté en “Pausa”.

PARADA DE SEGURIDAD DEL ROBOT

Durante el uso, puede que sea necesario parar el robot. En condiciones normales, el robot se para con la tecla “STOP”. En caso
de peligro o para efectuar el mantenimiento, es necesario pararlo en condiciones de seguridad para evitar el peligro de arranque
imprevisto de la cuchilla. Pulsar primero la tecla “STOP” seguida de la tecla “ON/OFF” para detener el robot. Desconectar la
clavija de alimentacion de la toma eléctrica.

z Importante

La parada del robot en condiciones de seguridad
es necesaria para poder efectuar intervenciones
de mantenimiento y reparacion (por ejemplo,
sustitucion y/o recarga de baterias, sustitucion de
la cuchilla, operaciones de limpieza, etc.).

Para encender el robot, proceder del modo que se indica:

Si el encendido del robot se efectua fuera del area de corte, el motor
de la cuchilla no se pone en marcha, y tras una breve blsqueda de
la senal, el robot muestra en el display “FUERA DE PERIMETRO”.
Pulsar la tecla “OFF”, situar el robot dentro del area de corte y

@ ( ~

colocar el robot dentro del area de corte;

pulsar la tecla “ON/OFF” para encender el robot y ejecutar de
nuevo el procedimiento de puesta en marcha;

efectuar nuevamente el procedimiento de puesta en marcha.

REGRESO AUTOMATICO A LA ESTACION DE RECARGA

El robot termina el ciclo de trabajo cuando se verifican las condiciones enumeradas:

fin horario de trabajo: tras finalizar el horario de trabajo, el robot regresa autométicamente a la estacion de recarga y
volvera a funcionar segun las modalidades programadas (véase “Modalidades de programacion”);

lluvia: con la funcion activa, en caso de lluvia, el robot vuelve automaticamente a la estacion de recarga; su funcionamiento
se reanudara conforme a las modalidades programadas (ver “Modos de programacion”);

baterias a recargar: el robot regresa automaticamente a la estacion de recarga;
Eco Mode (sélo para algunas versiones, véase “Datos técnicos): el sensor detecta el prado cortado, el robot regresa

automaticamente a la estacion de recarga y volvera a funcionar segun las modalidades programadas (véase “Modalidades
de programacion”).
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USO DEL ROBOT EN ZONAS CERRADAS NO DOTADAS DE ESTACION DE RECARGA

La puesta en marcha del robot en modo zona cerrada se efectua para recortar zonas de césped cerradas, delimitadas con cable
perimetral y sin estacion de recarga.

A Precaucion - Advertencia

Transportar el robot utilizando el asa para ello dispuesta. Evitar el uso del casco del robot como empunadura,
usar siempre el asa para ello dispuesta.

1. Colocar el robot dentro de la zona de trabajo a un minimo de
100 cm (39,37 pulgadas) de distancia con respecto al cable
perimetral y a cualquier otro obstaculo.

2. Pulsar la tecla ON/OFF y esperar unos segundos hasta que el

robot se encienda completamente. Seguir las instrucciones en min. 100 cm
la pantalla e introducir la contrasefia, si se solicita. (39,37 ")
3. Seleccionar la tecla @B

4. Seleccionar la tecla “zona cerrada”. {3

Am:m

(39,37 ")

5. Programar el horario de fin de trabajo y seleccionar “OK”

Al final del trabajo, parar el robot en condiciones de seguridad (ver
“Parada del robot en condiciones de seguridad”) y transportarlo \_ Y,
nuevamente al area dotada de estacion de recarga.

Restablecer el funcionamiento normal del robot como se
describe en el capitulo “PUESTA EN SERVICIO-MODALIDAD
AUTOMATICA”.
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VISUALIZACION DE LA PANTALLA DURANTE EL TRABAJO

Mientras la cortadora de césped trabaja, la pantalla visualiza los
siguientes datos:

- velocidad del cortacéspedes;
- velocidad de la cuchilla de corte;
- porcentaje de carga de la bateria.

Mientras el cortacéspedes esta en recarga, el display visualiza el
estado de la recarga.

Si la cortadora de césped esta fuera del horario de trabajo, la
pantalla visualiza el dia y el horario de inicio del trabajo.

INACTIVIDAD PROLONGADA Y RESTABLECIMIENTO DE LA MARCHA

En caso de inactividad prolongada del robot y antes de la temporada de corte, es necesario efectuar una serie de operaciones
para garantizar el correcto funcionamiento en el momento de volverlo a utilizar.

1. Recargar completamente la bateria antes del almacenaje invernal. Efectuar la recarga de la bateria al menos cada 5 meses.

2. Através de un distribuidor autorizado, realizar la intervencion de mantenimiento programada. Dicha medida es fundamental
para mantener en buenas condiciones el robot. Generalmente, la asistencia incluye las siguientes operaciones:

* limpieza total del bastidor del robot, de la cuchilla de corte y de todas las otras piezas moviles;
* limpieza interna del robot;
e comprobaciéon del funcionamiento del robot;

* control y, si es necesario, sustitucion de las piezas desgastadas como, por ejemplo, la cuchilla de corte, las escobillas
(s6lo en los modelos de robot con motores de escobillas);

e comprobacién de la capacidad de la bateria;
* en caso necesario, el distribuidor también puede cargar el nuevo software.

3. Limpiar con cuidado el robot y la estacion de recarga (véase “Limpieza robot”).
4. Comprobar posibles piezas desgastadas o dafiadas como por ejemplo la cuchilla de corte y valorar su sustitucion.

5. Colocar el robot en un lugar protegido y seco, con temperatura ambiente adecuada de entre 10-20 ° C y que sea de dificil
acceso para agentes extranos (nifios, animales, otros agentes extrafos, etc.). Conservar el robot a una temperatura inferior
a 20° C para limitar la autocarga de las baterias.

6. Desconectar la clavija de alimentacion (A) de la toma eléctrica.

7. Cubrir la estacion de recarga (C) para evitar que entre material en su interior (hojas, papel, etc.) y para preservar las placas
de contacto.

Puesta en servicio -

Antes de poner en servicio el robot después de una larga
inactividad, proceder de la manera indicada.

Alimentador
de corriente (A)

1. Conectar el cable del alimentador (A) en la toma eléctrica.
2. Volver a activar la alimentacion eléctrica general.

Restablecer el funcionamiento normal del robot conforme se indica
en el capitulo “PUESTA EN SERVICIO — MODO AUTOMATICQO".

estacion
de recarga (C)
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RECARGA DE BATERIAS POR INACTIVIDAD PROLONGADA

! Peligro - Atencion

Esta prohibido recargar el robot en ambientes explosivos o inflamables.

Dar alimentacion eléctrica a la base de recarga y asegurarse
de que las placas de recarga estén limpias.

Colocar el robot dentro de la estacion de recarga sin
encenderlo.

Comprobar que los pomos de recarga hagan contacto con las
placas de recarga y que la pantalla se encienda mostrando el
nivel de carga de la bateria.

Una vez completada la recarga (unas 6 horas) quitar el robot
de la estacion de recarga.

Colocar el robot en un lugar protegido y seco, con una
temperatura ambiente adecuada (de 10 a 20 °C) y a la que no
puedan acceder facilmente los nifios, animales, otros cuerpos
extranos, etc.

CONSEJOS PARA LA UTILIZACION

continuacion se enumeran algunas indicaciones a cumplir durante el uso del robot:

incluso tras documentarse de manera adecuada, durante el primer uso simular algunas maniobras para individuar los
mandos y las funciones principales;

controlar el apriete de los tornillos de fijacién de los 6rganos principales;
efectuar frecuentemente el corte del terreno para evitar el crecimiento excesivo del césped;

no utilizar el robot para cortar césped con una altura superior a 1 cm (0,40 ") con respecto a la cuchilla de corte. En caso de
césped alto, alzar la cuchilla de corte para bajarla de manera gradual en los dias posteriores;

si el terreno esta equipado con un sistema de regado automatico, programar el robot de tal manera que regrese a la estacion
de recarga al menos 1 hora antes del inicio del regado;

comprobar la pendiente del terreno y asegurarse de que no supere los valores maximos permitidos para que el uso del robot no
genere peligros;

aconsejamos programar el robot de manera que no trabaje mas de lo necesario, valorando también el diferente crecimiento
del césped en las diferentes estaciones, para no someterlo a un desgaste inutil y disminuir la duracion de las baterias;

durante el funcionamiento del robot, para evitar riesgos para la seguridad, asegurarse de que en el area operativa no

haya personas (en especial nifios, ancianos o minusvalidos) ni animales domésticos. Para evitar dicho riesgo, se aconseja
programar la actividad de produccion del robot en horarios adecuados.
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MANTENIMIENTO ORDINARIO

RECOMENDACIONES PARA EL MANTENIMIENTO

®
z Importante

Durante las operaciones de mantenimiento, usar las protecciones individuales indicadas por el Fabricante,
especialmente cuando se interviene en la cuchilla. Antes de efectuar las operaciones de mantenimiento,
asegurarse de que el robot se haya parado en condiciones de seguridad (véase “Parada de seguridad del

robot”).

TABLA INTERVALOS DE MANTENIMIENTO PROGRAMADO

Frecuencia

Cada semana

Componente

Cuchilla

| Tipo de intervencion

Limpiar y controlar la
eficiencia de la cuchilla.

Si la cuchilla esta doblada
a causa de un choque o
si esta muy desgastada,
sustituirla

Referencia

Véase “Limpieza robot”

Véase “Sustitucion cuchilla”

Pomos recarga baterias

Limpiar y eliminar las
posibles oxidaciones

Véase “Limpieza robot”

Placas de contacto

Limpiar y eliminar las
posibles oxidaciones

Véase “Limpieza robot”

Sensor lluvia

Limpiar y eliminar las
posibles oxidaciones

Véase “Limpieza robot”

temporada de corte

asistencia autorizado

Cada mes Robot Efectuar la limpieza Véase “Limpieza robot”
. Véase “Inactividad
~ . Efectuar la revision
Una vez al afo o al final de la Robot peribdica en un centro de prolongada y

restablecimiento de la
marcha”
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LIMPIEZA ROBOT

1.

Parar el motor en condiciones de seguridad (véase “Parada de seguridad del robot”).

Cautela - Advertencia

Usar guantes de proteccion para evitar peligros de cortes en las manos.

2. Limpiar todas las superficies externas del robot con una esponja mojada en agua tibia y jabdn neutro y bien escurrida para

quitar el exceso de agua antes del uso.

Cautela - Advertencia

El uso excesivo de agua puede causar infiltraciones dafhando los componentes eléctricos.

3. No utilizar disolventes o gasolina para no dafar las superficies barnizadas ni los componentes de plastico.

4. No lavar las partes internas del robot ni utilizar chorros de agua bajo presién para no dafar los componentes

eléctricos y electronicos.

A Cautela - Advertencia

Para no danhar los componentes eléctricos y electrénicos de manera irreversible, no sumergir el robot, ni
parcial ni totalmente, en agua ya que no es estanco.

5.

Controlar la parte inferior del robot (zona cuchilla de corte,
ruedas anteriores y posteriores), utilizar un cepillo para quitar
las incrustaciones y/o los residuos que podrian estorbar el
buen funcionamiento del robot.

Quitar posibles restos de hierba y follaje de la zona de la
empufiadura del robot.

Limpiar los pomos de recarga de baterias (A), las placas
de contacto (B) y eliminar posibles oxidaciones o residuos
debidos a los contactos eléctricos con un pafio seco vy, si es
necesario, con papel de lija de grano fino.

Limpiar el sensor de lluvia (C) y eliminar restos de suciedad o
posibles oxidaciones.

Quitar del interior de la estacion de recarga los residuos
acumulados.
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LOCALIZACION DE AVERIAS

AVERIAS, CAUSAS Y REMEDIOS

Las informaciones indicadas a continuacion, tienen la funcion de ayudar en la identificacion y correccion de posibles anomalias
y funcionamientos incorrectos que podria producirse durante el uso. Algunas averias pueden ser resueltas por el usuario, otras
requieren una precisa competencia técnica o capacidades especificas y deben ser realizadas exclusivamente por personal
cualificado con experiencia reconocida y adquirida en el sector especifico de intervencion.

A Cautela - Advertencia

Parar el robot en condiciones de seguridad (ver “Parada de seguridad del robot”) en caso de que sea
necesario inspeccionar el robot para evitar el peligro de puesta en marcha imprevista de la cuchilla.

Inconveniente

El robot es muy ruidoso

Causas

Cuchilla de corte dafada

Remedios

Sustituir la cuchilla por una nueva (véase
“Sustitucion cuchilla”)

Cuchilla de corte atascada por residuos
(cintas, cuerdas, fragmentos de
plastico, etc.)

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”).
Desatascar la cuchilla

A Cautela - Advertencia

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos

El arranque del robot se produce en
presencia de obstaculos no previstos
(ramas caidas, objetos olvidados, etc.)

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”)

Quitar los obstaculos y volver a arrancar el robot
(véase “Puesta en servicio - Modo automatico”)

Motor eléctrico averiado

Reparar o sustituir el motor en el Centro de
Asistencia autorizado mas cercano

Césped demasiado alto

Aumentar la altura del corte (véase “Reglaje
altura del corte”)

Efectuar un corte preliminar del area con una
cortadora de césped normal

El robot no se coloca
correctamente dentro de la
estacién de recarga

Posicion errdnea del alambre
perimetral del cable de alimentaciéon de
la estacion de recarga

Verificar la conexion de la estacion de recarga
(véase “Instalacion estacion de recarga y del
alimentador”)

Hundimiento del terreno cerca de la
estacion de descarga

Colocar la estacion de recarga en una superficie
plana y estable (véase “Planificacion instalacion
equipo”)

El robot se comporta de
manera anémala alrededor
de los arriates

Alambre perimetral colocado
errbneamente

Recolocar el alambre perimetral correctamente
(sentido horario) (véase “Colocacion alambre
perimetral”)

El robot trabaja durante
horarios incorrectos

Reloj configurado errbneamente

Volver a configurar el reloj del robot (véase
“Modalidades de programacion”)

Horario de trabajo configurado
errbneamente

Volver a configurar el horario de trabajo (véase
“Modalidades de programacion”)

El robot no efectia el
regreso veloz

Regreso veloz no establecido
correctamente

Controlar la posicion exacta del regreso veloz
(véase “Preajuste de regreso veloz del robot a la
estacion de recarga”)
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Inconveniente

El area de trabajo no se
corta completamente

Causas

Horas de trabajo insuficientes

‘ Remedios

Prolongar el horario de trabajo (véase
“Modalidades de programacion”)

Cuchilla de corte con incrustaciones y/o
residuos

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”)

& Cautela - Advertencia

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos

Limpiar la cuchilla de corte

Cuchilla de corte desgastada

Sustituir la cuchilla con un recambio original
(véase “Sustitucion de la cuchilla”)

Area de la zona de trabajo excesiva
respecto a la capacidad efectiva del
robot

Adecuar el area de trabajo (véase “Datos
técnicos”)

Las baterias estan a punto de agotar
su ciclo de vida

Sustituir las baterias con recambios originales
(véase “Sustitucion baterias”)

La recarga de las baterias no se
produce de modo completo

Limpiar y eliminar las posibles oxidaciones de
los puntos de contacto de las baterias (véase
“Limpieza del robot”) Recargar las baterias
durante al menos 12 horas

El area secundaria no esta
cortada completamente

Programacion errbnea

Programar correctamente el area secundaria
(véase “Modalidades de programacion”)

En la pantalla aparece
“Service”

Es necesario efectuar la revision
periddica del robot

Contactar al centro de asistencia mas cercano

En la pantalla aparece
“Levantamiento”

El robot aparece como levantado del
suelo.

Comprobar que el robot no haya sido bloqueado
u obstruido por algln objeto.
Limpiar y eliminar posibles restos de hierba bajo
el casco que puedan obstruir los sensores (ver
“Limpieza robot”)

En la pantalla aparece “Sin
Senal”

El alambre perimetral no esta
conectado correctamente (rotura del
cable, falta de conexion eléctrica, etc.)

Controlar la funcionalidad de la alimentacion
eléctrica, la conexion correcta del alimentador y
el de la estacion de recarga (véase “Colocacion

estacion de recarga y del alimentador”)

En la pantalla aparece
“Fuera perimetro”

Pendiente excesiva del terreno

Delimitar el &rea con pendiente excesiva (véase
“Planificacion instalacion equipo”)

Alambre perimetral colocado
errbneamente

Verificar que el alambre se instale correctamente
(profundidad excesiva, cercania a objetos
metalicos, distancia entre el alambre que

delimita dos elementos inferiores a 70 cm etc.)
(véase “Planificacion instalacion equipo”)

Alambre perimetral de delimitacion
areas internas (arriates, arbustos, etc.)
colocado en sentido horario

Recolocar el alambre perimetral correctamente
(sentido horario) (véase “Colocacion alambre
perimetral”)

Alimentador sobrecalentado

Adoptar soluciones adecuadas para reducir la
temperatura del alimentador (airear o modificar
la zona de instalacion, etc.) (véase “Planificacion
instalacion equipo”)

La transmision de las ruedas no es
correcta

Controlar y, si es necesario, fijar correctamente
las ruedas
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Inconveniente

En la pantalla aparece “Error
rueda”

Causas

Terreno abrupto o con obstaculos que
impiden el movimiento

Remedios

Verificar que el terreno a cortar sea uniforme y
no tenga baches, piedras u otros obstaculos.
En caso contrario, efectuar las operaciones
de limpieza necesarias (véase “Preparacion y
Delimitacion de las Areas de Trabajo (principales
y secundarias”)

Uno o ambos motores que accionan la
transmision de las ruedas en averia

Reparar o sustituir el motor en el Centro de
Asistencia autorizado mas cercano

En la pantalla aparece
“Hierba alta” o “Error
cuchilla”

Cuchilla de corte danada

Sustituir la cuchilla por una nueva (véase
“Sustitucion cuchilla”)

Cuchilla de corte atascada por residuos
(cintas, cuerdas, fragmentos de
plastico, etc.)

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”)

& Cautela - Advertencia

Usar guantes de proteccion para evitar
peligros de cortes en las manos

Desatascar la cuchilla

El arranque del robot se produce en
presencia de obstaculos no previstos
(ramas caidas, objetos olvidados, etc.)

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”)

Quitar los obstaculos y volver a arrancar el robot
(véase “Puesta en servicio - Modo automatico”)

Motor eléctrico averiado

Reparar o sustituir el motor en el Centro de
Asistencia autorizado mas cercano

Césped demasiado alto

Aumentar la altura de corte (véase “Reglaje
altura de corte”). Efectuar un corte preliminar del
area con una cortadora de césped normal

En la pantalla aparece
“WatchdogError”

El sistema interno de seguridad de
software se ha activado

Apagar y volver a encender el robot.
En el caso en que el problema persista,
contactar con el centro de asistencia autorizado
mas cercano

En la pantalla aparece
“Vuelco”

El robot se encuentra en una pendiente
superior a los limites permitidos

Excluir delimitando
el area con la pendiente superior a los limites
permitidos

El led
(C) nose
enciende

Falta la tension de alimentacion

Verificar la correcta conexion a la toma de
corriente del alimentador

Fusible interrumpido

Sustituir el fusible en el Centro de Asistencia
autorizado mas cercano.

El led
(C) del
transmisor
esta
encendido

Alambre perimetral interrumpido

Parar el robot en condiciones de seguridad
(véase “Parada de seguridad del robot”).
Desconectar la toma de corriente del
alimentador. Efectuar el enlace del alambre
perimetral
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SUSTITUCIONES COMPONENTES

RECOMENDACIONES PARA LA SUSTITUCION DE PARTES

®
z Importante

Realizar las operaciones de sustitucion y reparacion segun las indicaciones dadas por el fabricante, o
dirigirse al Servicio de Asistencia, cuando dichas intervenciones no estén indicadas en el manual.

SUSTITUCION BATERIAS

@
z Importante

Sustituir las baterias en un centro de asistencia autorizado.

SUSTITUCION DE LA CUCHILLA

1. Parar el robot en condiciones de seguridad (véase “Parada de seguridad del robot”).

@
z Importante

Usar guantes de proteccion para evitar peligros de cortes en las manos.

Para su sustitucién, usar exclusivamente la cuchilla original
adecuada para el aparato.

MODELO: Autoclip 528 S, Autoclip 530 SG
Cadigo de la cuchilla de corte: 122104112/0

2. Volcar el robot y apoyarlo de manera que no dafie el cap6 de
cobertura.

3. Aflojar los tornillos (B) para desmontar la cuchilla (A).
4. introducir una nueva cuchilla y apretar los tornillos.

5. Volcar el robot en posicion de funcionamiento.
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DESGUACE DEL ROBOT

* Este producto, al final de su vida util, se clasifica como RAEE (residuos de aparatos eléctricos y
electrénicos), por lo cual se prohibe eliminarlo en calidad de residuo doméstico normal, residuo urbano
mixto (no diferenciado), o residuo urbano separado (diferenciado).

* El usuario, al eliminarlo, debe asegurarse de que el producto se recicle respetando los requisitos legales
locales; en particular, debe obligatoriamente separar los componentes eléctricos y electrénicos y eliminarlos
en modo diferenciado en los correspondientes centros de recogida autorizados para la recogida de RAEE,
o bien entregar el producto en buen estado al vendedor en el momento de efectuar una nueva compra.
La eliminacion ilegal de Residuos de Aparatos Eléctricos y Electrdonicos (RAEE) se castiga con sanciones
establecidas por las legislaciones vigentes en el territorio en que se comprueba la infraccion.

* La presencia de sustancias peligrosas en los aparatos eléctricos y electrénicos tiene un potencial efecto
nocivo en el medio ambiente y en la salud humana, por lo cual es fundamental el papel del usuario a la
hora de contribuir a la reutilizacion, para el reciclaje o cualquier otra forma de recuperacion de los RAEE.

* Todos los componentes, que deben separarse y eliminarse en modo especifico, estan marcados con una
sefal especifica.

4

® Peligro - Atencion

RAEE- Los residuos de aparatos eléctricos y electronicos (RAEE) pueden contener sustancias peligrosas
con efectos potencialmente nocivos para el medio ambiente y para la salud de las personas. Es obligatorio
efectuar la eliminaciéon de los RAEE en modo correcto y sélo en los centros de recogida para ello dispuestos.

e Embalaje - El embalaje del producto esta hecho con materiales reciclables y debe someterse a eliminacién en modo
sostenible en los contenedores de recogida para ello dispuestos o en los correspondientes centros de recogida autorizados.

* Baterias - Las baterias viejas o0 agotadas contienen sustancias nocivas para el medio ambiente y para la salud humana, de
modo que no deben eliminarse con los residuos domésticos normales. El usuario tiene la obligacion de eliminar las baterias
en modo sostenible en los contenedores de recogida para ello dispuestos en los correspondientes centros autorizados para
la recogida.
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DECLARACION CE DE CONFORMIDAD

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
declara bajo su propia responsabilidad que el producto:

robot cortacésped automatico alimentado con bateria, modelos 7250DEOQ, 7250ELO, es conforme a los requisitos esenciales
de seguridad, salud y proteccion del medio ambiente previstos por las siguientes directivas de la Union Europea:

directiva de maquinas 2006/42/CE, directiva de compatibilidad electromagnética 2014/30/UE, directiva rohs 2011/65/
CE, directiva raEE 2012/19/UE, directiva de emisiéon acustica ambiental 2005/88/CE;

es conforme a las siguientes normas armonizadas:

CEI EN 50338:2007-06 (seguridad) (para las partes aplicables);

CEI EN 60335-1:2013-01 y EN 60730-1:2011 (seguridad);

CEI EN 55014-1:2008-01+A1:2010-10+A2:2012-02 (emision);

CEI EN 61000-3-2:2007-04 +A1,A2:2011-09 y CEI EN 61000-3-3:2009-09 (emision);

CEI EN 55014-2:1998-10+A1:2002-08+A2:2009-08 (inmunidad);

CEI EN 61000-4-2:2011-04, CEI EN 61000-4-4:2006-01+A1:2010-09, CEI EN 61000-4-5:2007-10, CEI EN 61000-4-
6:2011-10 y CEI EN 61000-4-11:2006-02 (inmunidad);

CEI EN 60529:1997-07+A1:2000-06 (grados de proteccion de los envolventes);

EN 50419:2006 (WEEE - Marca de los aparatos);

es conforme a las siguientes normas no armonizadas:
EN 50636-2-107:2015 (Normas particulares para los robot cortacésped alimentados con bateria);
IEC 61508-3:2010 (seguridad funcional software);

declara ademas que, conforme a la directiva 2005/88/CE, el nivel LWA de potencia sonora sobre una muestra significativa es
de 74.0 dB + 0.7 dB (ponderado en curva Ay referido a 1 pW), que el nivel LWA de potencia sonora garantizada es inferior a
75 dB (ponderado en curva Ay referido a 1 pW) y que los legajos técnicos, conforme al sentido de las directivas 2005/88/CE
y 2006/42/CE se han depositado en Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (ar), Italia.

Terranuova B.ni 01/12/2016

Bernini Fabrizio
(Director Gerente)

ﬁ ‘;é A
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GENERELL INFORMASJON

FORMAL MED HANDBOKEN

* Denne handboken, som er en vesentlig del av apparatet, har blitt utarbeidet av produsenten for & gi nedvendige opplysninger
til dem som er berettiget til & bruke apparatet i dets forutsette levetid.

« ltillegg til & ivareta en god bruksteknikk, skal mottakerne av opplysningene lese dem ngye og overholde det som star skrevet
omhyggelig.

» Disse opplysningene har blitt utgitt av produsenten pa originalspraket (italiensk) og kan bli oversatt til andre sprak for a
tilfredsstille lovmessige og/eller kommersielle krav.

e Ved a lese disse opplysningene vil man kunne unnga a sette personers helse og sikkerhet i fare, og a forarsake gkonomiske
tap.

e Oppbevar denne handboken pa en kjent plass som er lett tilgjengelig under hele apparatets levetid, slik at den alltid er
tilgjengelig nar det oppstar behov for & konsultere den.

* Det kan hende at enkelte opplysninger og illustrasjoner som er oppgitt i denne handboken ikke samsvarer perfekt med ditt
apparat, men det vil ikke ga ut over apparatets funksjon.

* Produsenten forbeholder seg retten til & utfere endringer uten plikt til & forelegge noen form for meddelelse pa forhand.

» For a fremheve enkelte deler av teksten som er spesielt viktig og for & indikere enkelte viktige spesifikasjoner, har man tatt i
bruk noen symboler hvis betydning er beskrevet nedenfor.

® Fare - Advarsel

Symbolet indikerer svaert farlige situasjoner som kan sette personers helse og sikkerhet i fare hvis de blir
oversett.

Forsiktig - Forholdsregler

Symbolet indikerer at det er nedvendig & opptre pa en hensiktsmessig mate for @ unnga a sette personers
helse og sikkerhet i fare eller forarsake gkonomiske tap.

Symbolet indikerer spesielt viktig teknisk informasjon som ikke ma bli oversett.
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IDENTIFIKASJON AV PRODUSENTEN OG APPARATET

Det illustrerte ID-skiltet er festet direkte pa apparatet. Pa skiltet

p
finnes referanser og alle uunnveerlige indikasjoner som gjelder ID-SKILT ) |
sikkerhet under drift. o \
(A) Identifikasjon av produsenten \
For ethvert behov skal du henvende deg til produsentens (C) Modell
servicesenter eller til et av de autoriserte sentrene. (C) version ! X
Ved alle foresparsler om teknisk assistanse, skal opplysningene ! : N () Produksjonsar
som er oppgitt pa ID-skiltet, anslagsvis antall driftstimer og type feil — : ®© !
PO ' Mar factured by XXXXXXXXXXXXXXXXXX, 'KXXXKXXXXXXXXXXXX
som har oppstatt indikeres. ' : XXXXX Yoooooooooaannananaaonk (XX) - XXXX
[} mooeL | e | c € "/
A. Identifikasjon av produsenten. ® @ 40000 & -
B. CE merke med samsvarserkleering. |
A . s LAV NEI 0D AN
C. Modell og versjon/registreringsnummer/produksjonsar. ! SSNTLLIC) ehstn st s
D. Tekniske data: Spenning, Strom, Beskyttelsesgrad, Vekt, . |
Klippebredde. (D) Tekniske data (B) CE merke med
(C) Registreringsnummer samsvarserklzering

SIKKERHETSINFORMASJON

Produsenten har lagt spesiell vekt pa de aspektene som kan medfore fare for sikkerhet og helse til de personene som bruker
utstyret. Formalet med disse opplysningene er & gjere brukerne oppmerksomme pa at de ma utvise spesiell oppmerksomhet for

a unnga farer av enhver art.

SIKKERHETSREGLER

DETTE PRODUKTET ER UTSTYRT MED KUTTEBLAD OG ER IKKE ET LEKETQY!

Les hele handboken noye, spesielt de opplysningene som bergrer sikkerhet, og pass pa at du
har forstatt alt innholdet. Bruk utstyret bare til de formal produsenten har konstruert den for.
Anvisningen for bruk, vedlikehold og reparasjoner ma overholdes til punkt og prikke.

Under bruk av roboten se til at det ikke befinner seg noen innenfor dens arbeidsomréde,
sEeS|eIt barn, eldre, ufare o?( husdyr. | motsatt tilfelle anbefales det a programmere robotens
aktivitet til et tidspunkt det ikke oppholder seg personer inne pa omradet. Overvake apparatet
dersom du vet at det befinner seg husdyr, barn eller andre personer i neerheten. Hvis en
person eller et dyr befinner seg pa robotens rute, skal sistnevnte stanses gyeblikkelig.

Pa arbeidsomrader som ligger ved siden av offentlige eller private arealer som ikke er innhegnet
av et gjerde det er vanskelig a komme over, skal apparatet overvakes under bruk.

Denne roboten er ikke ment til & skulle benyttes av barn eller personer med reduserte fysiske,
sanse- eller mentale evner eller som ikke har tilstrekkelig ertaring og/eller kjennskap til den,
hvis de da ikke overvakes av en person som er ansvarlig for sikkerheten deres eller hvis de
har mottatt anvisninger om bruk av anordningen. Barn ma holdes under oppsyn slik at man
forvisser seg om de ikke leker med apparatet.

!jkke ti_IIEt at roboten benyttes av personer som ikke har kjennskap til driften av den og hvordan
en virker.

Teknikerne som utfgrer vedlikeholqsinnﬂrep eller reparasjoner méa ha fullstendig kjennskap il
robotens spesifikke egenskaper og sikkerhetsforskriftene som gjelder for den. Far roboten tas i bruk,
ma brukerveiledningen leses noye og man ma passe pa at de respektive anvisningene forstas.

Bruk kun originale reservedeler, ikke endre pa robotens design, ikke tukle med
sikkerhetsanordningene som er installert pa maskinen, ikke sett dem ut av bruk, ikke fiern
dem eller bypassere dem. Produsenten fraskriver seg ethvert ansvar dersom ikke-originale
reservedeler benyttes. Manglende overholdelse av dette kravet kan medfare alvorlige risikoer
for personenes sikkerhet og helse.
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- Kontrollere at det ikke finnes leketay, redskaper, grener, klaer eller andre gjenstander pa
plenen som kan odelegge knivbladene. Eventuelle gjenstander pa plenen kan ogsa skade
eller medfore at roboten stanser.

- Tillat aldri at noen setter seg oppa roboten. Laft aldri roboten for & undersake knivbladet eller
f%r a trar}sportere den nar den er i gang. lkke stikk armene/hendene under utstyret nar det er
i bevegelse.

« lkke bruk roboten nar vanningssystemet er i bruk. | dette tilfellet programmere roboten og
vanningssystemet slik at de ikke virker samtidig. Ikke vask roboten med haytrykksspyling og
ikke senk den ned i vann, verken helt eller delvis, da den ikke er vanntett.

+ Koble fra stramtilforselen og sett i gang sikkerhetsanordningen fgr man utforer hvilket som
helst inngrep med justering eller vedlikehold som kan gjeres av brukeren. Bruk personlig
verneutstyr som foreskrevet av produsenten. Spesielt, nar man skal arbeide pa kuttebladet,
ma man bruke vernehansker.

« Rengjoaring og vedlikehold som skal utfares av brukeren ma ikke gjores av barn dersom disse
ikke er under tilsyn.

- Ikke bruk roboten hvis kuttebladet er gdelagt. Kuttebladet ma skiftes ut.

- lkke bruk roboten hvis det gvre dekselet er gdelagt. Skulle dekselet ha mekaniske skader ma
det skiftes ut.

- lkke bruk roboten hvis transformatorens mateledning er @delagt. En skadet ledning kan

medfgre kontakt med stromforte deler. Den stramfgrende kabelen skal den skiftes ut av

rodusenten eller vedkommendes tekniske assistanse eller av kyndig personale med lignende
valifikasjoner, slik at enhver fare unngas.

- Se over og kontrollere roboten med jevnlige mellomrom for & se til at bladet, monteringsskruene
og kuttemekanismene ikke er slitte eller skadde. Se til at alle muttere, bolter og skruer er
strammet til for a garantere at roboten er i god operativ tilstand.

« Det er absolutt forbudt & bruke og a lade roboten pa omrader med fare for eksplosjon og i
lettantennelige miljoer.

« Bruk bare batterilader og transformator som leveres av produsenten. En feilaktig bruk kan
medfore elektrisk stat, overoppheting eller tap av etsende vaesker fra batteriet. [ tilfelle det
kommer ut vaeske skal batteriet vaskes med vann / ngytraliserende middel. | tilfelle kontakt
med gynene ma lege oppsaokes.

SIKKERHETSANORDNINGER

1. Stotfanger

Ved stot mot et massivt objekt som er hayere enn 10 cm, aktiveres statsensoren, slik at roboten blokkerer bevegelsen i den
retningen, og beveger seg bakover for & unnga hinderet.

2. Hellingsmaler

Hvis roboten arbeider i en skraning som heller mer en det som er forutsett i de tekniske spesifikasjonene, eller hvis roboten
velter, stoppes knivbladet.

3. Nodstoppbryter

Finnes pa kontrollpanelet, er merket med "STOP”, og er sterre enn de andre betjeningene pa tastaturet. Nar man trykker pa
denne knappen under drift, vil robotgressklipperen stoppe opp @yeblikkelig og kniven blokkeres.

4. Overstromsbeskyttelse

Hver av motorene (kniv og hjul) overvakes kontinuerlig for enhver situasjon som kan fare til overoppheting under drift. Hvis det
skulle oppsta overstrom i motoren til hjulene vil roboten forsgke & bevege seg i motsatt retning. Hvis overstreammen vedvarer
stopper roboten og varsler om feilen. Hvis overstrammen oppstar i motoren til knivbladet finnes det to typer inngrep tilgjengelig.
Hvis parametrene inngar i den farste gruppen vil roboten utfere ulike mangvrer for a lasne knivbladet. Hvis overstremmen er i
beskyttelsesgruppen vil roboten stoppe opp og varsle om motorfeilen.

5. Sensor for fravaerende signal

Dersom signalet mangler, vil roboten stanses automatisk.
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SIKKERHETSSIGNALER
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Les noye og forsta
bruksanvisningen for maskinen
tas i bruk.
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STOP
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lkke ta pa det roterende
knivbladet, og ikke legg hendene
og fottene wunder apparatet
mens det er i bevegelse. Vent
til knivbladet og de bevegelige
delene har stoppet helt opp for
det utfgres inngrep.

i-T

Hold sikker avstand til maskinen
under bruk.

Pass pa at det ikke finnes
personer (spesielt barn, eldre
eller funksjonshemmede) og
husdyr i arbeidsomradet mens
roboten er i drift.

Hold barn, husdyr og andre
personer pa sikker avstand nar
maskinen er i drift.

For & unnga denne risikoen, er
det tilradelig & programmere
robotens produktive arbeid til de
mest egnede tidene.

Ikke stig opp pa maskinen.

o> >

Kobleinnsikkerhetsanordningen
for det utfores oppgaver pa
maskinen eller for den lgftes.

Advarsel! Ikke bruk vannstraler
til a rengjore eller vaske
maskinen.

Pass pa at det ikke finnes
personer (spesielt barn, eldre
eller funksjonshemmede) og
husdyr i arbeidsomradet mens
roboten er i drift.

Hold barn, husdyr og andre
personer pa sikker avstand nar
maskinen er i drift.

For & unnga denne risikoen, er
det tilradelig & programmere
robotens produktive arbeid til de
mest egnede tidene.
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TEKNISK INFORMASJON

TEKNISKE DATA

Beskrivelse

Modell

Autoclip 528 S Autoclip 530 SG

7250DE0 7250ELO

Maksimalt anbefalt storrelse pa overflaten som kan klippes

Roboten (*)

Egenskaper

m2 (sq )

2600
(27976))

3200
(34432°)

Mal (B xAx P) mm 890x440x700
Robotens vekt inkl. Batteri kg 15,3
Klippehoyde (Min-Maks) mm (") 25-70 (0,99 - 2,76 ")
Diameter kniv mm (") 290 (11,42")
Motorer uten borster
Knivens hastighet RPM 3000 Vedlikehold

Fremdriftshastighet

Meter/minutt

30 (98.43 )

Maksimal helling som kan styres og
som anbefales (*)

%

45% Tillatt, avhengig av gressdekkets forfatning og hvilke tilbehor
som er montert.

35% maksimal styrbar og anbefalt helling Ved jevne plenforhold.

20% | naerheten av ytterkanten eller kantledningen.

ROBOT -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Maks)

Stromforsyningsenhet
(for litiumbatteri)

Utetemperatur for drift Max °C
BATTERILADER -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Maks)
Malt lydeffektnivaet dB(A) 65 (pé?é“gf‘lk‘;{en on)
Vannbeskyttelsesgrad P P44
Elektriske egenskaper
Inngang:

100-240V~;2A-1A;
50/60 Hz; Klasse 1

Utgang: 29.4 V==;5.0 A

Type akkumulatorer og oppladbare batterier

Oppladbart Li-ion batteri
(nominell spenning)

25.9V 1x7.5Ah

etter en komplett ladesyklus (*)

Veltesensor

Motorer 29.4Vcc-5.0A
Gjennomsnittlig varighet av lading hh:mm 2:30
Gjennomsnittlig arbeidsvarighet hh:mm 3:30

Sikkerhetsstopp av kniven

standardutstyr

Nodknapp

standardutstyr

(*) Avhengig av gressets forfatning og gressdekket.
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Utstyr som folger med / ekstrautstyr / funksjoner

ladestasjonen

Betjente omrader inkl. hovedomradet 4

Regnsensor standardutstyr

Eco Mode

Autoprogrammering (patentert) standardutstyr

Connect module (GPS, GPRS) ikke tilgjengelig standardutstyr
Metode for a returnere til “\-Meter” - “follow wire”

Maks. lengde pa kantledningen
(anslagsvis, utregnet med m ()
utgangspunkt i en regelmessig
omkrets)

1000 (3280 ')

(*) Avhengig av gressets forfatning og gressdekket.

GENERELL BESKRIVELSE AV APPARATET

Dette apparatet er en robot som er designet og bygd for a klippe
plenen i parker og hager automatisk, nar som helst pa dagen og
natten. Det er lite, kompakt, stillegdende og lett & transportere.

Roboten kan programmeres til & arbeide pa flere ulike omrader
avhengig av tilstanden til de ulike overflatene som skal klippes:
et hovedomrade og flere sekundeere omrader (avhengig av
spesifikasjonene til de ulike modellene).

Nar roboten er i drift, klipper den det omradet som er avgrenset
med kantledningen.

Nar roboten paviser kantledningen eller hvis den treffer pa et
hinder, vil den endre rute tilfeldig og fortsette i den nye retningen.

Basert pa funksjonsprinsippet "random”, vil roboten foreta en
automatisk og komplett klipping av den avgrensede plenen (se
figuren).

Roboten kan gjenkjenne tilstedeveerelsen av hgyere og/eller
tykkere gress i et omrade av hagen, og automatisk sette i gang en

spiralformet bevegelse for a stusse plenen perfekt, hvis den anser
det som ngdvendig.

Storrelsen pa gressoverflaten som roboten kan klippe avhenger
av en rekke elementer:

* robotmodell og monterte batterier;

e omradets utforming (uregelmessige kanter, ujevne overflater,
oppstykking av omradet, etc.);

* plenens utforming (gresstype og hoyde, fuktighet, etc.);

* knivbladets tilstand (godt slipt, uten avleiringer og belegg, etc.).
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HOVEDDELER

MODELL

versjon

Autoclip 528 S

A

Autoclip 530 SG

Robot

Betjeningstastatur

Regnsensor

Batteri

Handtak

Knivblad

S| s | < | s s | s

s|l<|<s|<|<|<

Kveil med kantledning

o

o

Plugger

Stremledning for stramforsyningen

Stremforsyningsenhet

Ladestasjon

Sendere

Handbok

Nokkel til & regulere klippehgyden

< | < | s | s | s s

<s|l<|<s|<|<s|<

Koblingsstykke for kanttrad

e EEE OO O®®®OO

Deksel til ladestasjon
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MONTERING

INNPAKNING OG UTPAKKING

Apparatet leveres hensiktsmessig innpakket. Ved utpakking skal det tas forsiktig ut, og du skal sjekke at alle komponentene
finnes og at de er intakt.

Forsiktig - Forholdsregler

Hold plastfilm og plastbeholdere unna sma barn. Fare for kvelning!.

Oppbevar emballasjen for fremtidig bruk.

PLANLEGGING AV ANLEGGETS INSTALLASJON

Installasjonen av roboten medferer ikke noen inngrep som er vanskelige a utfere, med den krever litt planlegging pa forhand for
a definere det beste omradet for a installere ladestasjonen, stremforsyningsenheten, og for & merke opp kantledningens bane.

* Ladestasjonen skal vaere plassert ved plenkanten, fortrinnsvis
i det storste omradet, samtidig som det ma veere lett & na fra
andre deler av plenen. Omradet der ladestasjonen er installert
defineres heretter som "hovedomradet”.

stromforsyningsenhet

QIS

A Forsiktig - Forholdsregler

|

sender

Plasser stromforsyningsenheten i et omrade som
er utenfor barns rekkevidde. For eksempel pa en
hoyde over 160 cm (63 ").

H. min. 160 cm
/63"

|

Forsiktig - Forholdsregler

Sorg for at kun autoriserte personer har tilgang til
stromforsyningsenheten.

Forsiktig - Forholdsregler

For a kunne foreta den elektriske tilkoblingen ma det ha blitt lagt opp et stromuttak i nserheten av
installasjonsomradet. Forsikre deg om at tilkoblingen til stromnettet gjores i samsvar med gjeldende regler.
For a arbeide i full sikkerhet med det elekiriske anlegget som streamforsyningsenheten skal tilkobles, skal
anlegget veere utstyrt med et jordingssystem som fungerer korrekt. Kretsen som leveres ma beskyttes av en
differensialbryter (RCD) med en startstrom som ikke ma overskride 30 mA.

Det er tilradelig a installere enheten i et elektroskap (utenders eller innendgrs) som er utstyrt med ngkkellas,
og som er godt ventilert, slik at man opprettholder korrekt luftsirkulasjon.

¢ Roboten ma enkelt kunne finne tilbake til ladestasjonen nar den har avsluttet arbeidssyklusen, og den vil veere startpunktet
for en ny arbeidssyklus, og for & na eventuelle andre arbeidssoner, som heretter defineres som "sekundaere omrader”.

* Plasser ladestasjonen i henhold til fglgende regler:

- plant omrade.

- kompakt og stabil flate som garanterer god drenering.

- fortrinnsvis i det starste omradet av plenen.

- forsikre deg om at eventuelle vanningssystemer ikke har vannstralen rettet mot innsiden av ladestasjonen.

- siden med inngangen til ladestasjonen skal vaere plassert som vist pa bildet for & gjere det mulig for roboten & komme inn
ved & folge kantledningen i klokkens retning.

- for ladestasjonen skal det veere 200 cm (78,74 ") med rettlinjet strekning.

- eventuelle stenger eller kanter i metall for innhegning av plenen ved basen som kan forstyrre signalet. Plassere basen
pa et annet sted i hagen eller flytt den bort fra kanten. Ta kontakt med produsentens kundetjeneste eller et godkjent
assistansesenter for ytterligere opplysninger.
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» Ladestasjonen skal veere godt festet til bakken. Unnga at det danner seg en kant fremfor inngangen til basen ved eventuelt
a plassere en liten kunstgressmatte ved inngangen for & kompensere for kanten. Alternativt kan du delvis fierne gressdekket
og montere basen pa linje med gresskanten.

 Ladestasjonen er tilkoblet stramforsyningsenheten med en line som skal legges pa avstand fra ladestasjonen pa utsiden av
klippeomradet.

* Plasser stramforsyningsenheten i henhold til falgende regler:

- pa et godt ventilert sted, der den er beskyttet mot

meteorologiske forhold og direkte sollys; LF )

T

- fortrinnsvis pa innsiden av huset dit, i garasjen eller i et skur;

- hvis den star pa utsiden skal den ikke utsettes for direkte
sollys eller vann: det er derfor n@dvendig & beskytte den pa
innsiden av en ventilert boks. Den skal ikke plasseres slik at
den kommer i direkte kontakt med bakken eller med fuktige
omgivelser;

- plasser den pa utsiden av plenen og ikke pa innsiden av
den;

- strekk ut den overfladige linen som gar fra ladestasjonen
til stromforsyningsenheten. Linen skal ikke avkortes eller
forlenges.

* Den innkommende ledningen skal veere rettlinjet og justert
perpendikuleert mot ladestasjonen i en seksjon pa minst 200
cm (78,74 "), og den utgéende ledningen skal fores bort fra
ladestasjonen. Dette gjor det mulig for roboten & komme inn pa
korrekt mate.

min. avstand
200 cm
/78,74 "

Hvis roboten installeres neert et omrade der en annen robot har
blitt installert (samme modell eller fra en annen produsent), er det
nedvendig & utfere en endring av sender- og mottakerenheten
i installasjonsfasen, slik at frekvensene til de to robotene ikke
forstyrrer hverandre. Kontakt neermeste servicesenter.
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DEFINERING AV KANTLEDNINGENS BANE

For kantledningen installeres, er det ngdvendig a kontrollere hele (-

plenens overflate. Vurder eventuelle endringer som kan gjores i e > “ )
gressdekket, eller andre observasjoner som skal tas i betraktning ve
nar kantledningen legges ut slik at roboten kan fungere som den A
skal. ¢ oppmerking for legging
o9 av kantledningen
1. Vurder hvilken metode for & returnere til ladestasjonen som |4 T
er best i folge indikasjonene i kapittelet “METODE FOR A | @
RETURNERE TIL LADESTASJONEN”. *e ]
2. Vurder hvor det er ngdvendig & legge kantledningen pa en e “ ‘ ‘
spesiell mate, i folge indikasjonene i kapittelet “OPPSETT e 4
FOR RASK RETUR AV ROBOTEN TIL LADESTASJONEN". :: . Y
3. Forberedelse og avgrensing av arbeidsomradene. e |
: . we
4. |Installasjon av kantledning. e
5. Installasjon av ladestasjonen og streamforsyningsenheten. v
Nar kantledningen legges ut, skal du overholde (W& * “ * )

installasjonsretningen (med klokken) og rotasjonsretningen
rundt blomsterbedene (mot klokken). Som vist i figuren.

METODE FOR A RETURNERE TIL LADESTASJONEN

Roboten kan bruke to metoder for & returnere til ladestasjonen, R
avhengig av konfigurasjonen av brukermenyen under posten
“Innstillinger”- "Retur til basen”. Bruk kun metoden "Follow wire” i
tilfeller der det finnes mange hindringer pa innsiden av hagen og
neer kantledningen (under 2 m.). | alle andre tilfeller er det best a
bruke metoden "V-Meter” for & fa en raskere retur til ladestasjonen.

“Follow wire”. Denne metoden for & returnere til ladestasjonen far
roboten til & folge kantledningen ved & plassere hjulene pa tvers
over den. Hvis denne metoden er aktivert er det ikke nedvendig
a klargjere (“tilbakekalling pa ledningen”) som forklart nedenfor.

(R
“V-Meter”. Ved & innstille roboten til denne metoden for & returnere ot 6066

til ladestasjonen, vil den falge kantledningen med en avstand pa passasie :::

mellom noen cm til 1 m (3,4 ') og berare den av og til, spesielt pa under 2 o000l s5cm
strekningene som ikke er rette, helt til den gjenkjenner signalet @ ’7 \ XX = @
som sendes ut fra ladestasjonen for & rette seg pa ledningen og 1o2mt <_ 2mt. -
komme korrekt i kontakt med ladestasjonen. destasjon * . :

10mt. 15mt. 2mt

| tilfelle trange passasjer eller en pil for hurtig tilbakekjoring til ladestasjonen, er det ngdvendig & plassere ledningen med en
spesiell fasong, kalt "Tilbakekalling pa traden”.

Sa snart en “Tilbakekalling” gjenkjennes, vil roboten folge omkretsledningen i lav hastighet og med sterre ngyaktighet i cirka 10
meter (33 sekunder), for sa & stille seg i modus for tilbakekjgring til basen “V-Meter”, hvis den ikke har mett hurtig tilbakekjoring
eller ladestasjonen.

Forhold deg til folgende regler for installering av "tilbakekallingen”.

* ’Tilbakekallingsledningen” representeres av en ledningsstuss som strekker seg ca. 2 m. (6,6 ') utover i hagen med en
avstand pa 5 cm mellom ledningene. (1,96 ").

» ’Tilbakekallingsledningen” skal veere plassert i seksjoner foran passasjer som er smalere enn 2 m. (6,6 ').
* ’Tilbakekallingsledningen” skal veere plassert i seksjonen foran de "raske returene”.

NB: Hvis roboten ikke klarer a finne ladestasjonen innen et visst tidsrom, vil den folge kantledningen med metoden
”Follow wire”.

11 Handbok



OPPSETT FOR RASK RETUR AV ROBOTEN TIL LADESTASJONEN

Den raske returen innebeerer en spesiell mate a legge kantledningen pa som gjer det mulig for roboten & redusere lengden pa
returruten til ladestasjonen. Bruk kun denne spesielle maten & legge kantledningen pa i hager der den raske returen forer til en
faktisk reduksjon av rutens lengde, og som har en omkrets som er anslagsvis lengre enn 200 m.

For & installere den raske returen, plasseres kantledningen pa bakken slik at den former et triangel med én side pa 50 cm (19,7
") og to sider med kantledning pa 40 cm (15,75 ") hver, som vist pa bildet.

Roboten avbryter fremdriften nar den mater pa denne spesielle triangelformen og returnerer til ladestasjonen med de to hjulene
pa tvers over ledningen. Den vil da snu seg omtrent 90° mot innsiden av hagen, og gjenopptar fremdriften i den nye retningen
helt til den treffer pa kantledningen i pa motsatt side.

Utfar oppsettet for rask retur pa et punkt der det finnes minst 200 cm (78,74 ") med rettlinjet ledning foran og minst 150 cm
(59,05 ") med rettlinjet ledning bak.

Oppsettet skal ikke tilrettelegges langs den rette seksjonen like for ladestasjonen eller i naerheten av hindringer. Kontroller at det
ikke finnes hindringer langs returruten som kan forhindre den raske returen.

For at roboten lett skal gjenkjenne hellingen ma ikke oppsettet utferes pa for store hellinger. Maks helling avhenger mye av
bakkeforholdene. Den ber anslagsvis vaere under 20 %.

(4

Hvis oppsettet for rask retur plasseres pa et punkt som er ukorrekt, vil dette kunne forhindre roboten i &
returnere raskt til ladestasjonen. Nar roboten folger kanten for a na et sekundaert omrade vil den ikke pavise
oppsettet for rask retur.

o

lllustrasjonen gir enkelte nyttige indikasjoner for & installere
oppsettet for rask retur pa korrekt mate.

4-10 mt. min. 150 cm.

0S

passasje
under 2

10mt. 1,5 mt 2 mt.
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FORBEREDELSE OG AVGRENSING AV ARBEIDSOMRADENE

Forberedelse av plenen som skal klippes C

1. Kontroller at plenen som skal klippes er jevn og uten hull,
steiner eller andre hinder. | motsatt fall skal du foreta de
nedvendige utbedringene. Hvis det ikke er mulig & fierne noen
av hindringene, er det ngdvendig & avgrense de involverte
omradene med kantledning pa en passende mate.

2. Roboten kan klippe overflater innenfor et arbeidsomrade med
en helling pa maks 45 % (45 cm pr. lengdemeter) pa et jevnt
og tort gressdekke uten risiko for at hjulene kan spinne, og
avhengig av hvilke tilbehar som er montert. | de andre tilfellene
ma hellingen veere maks 35 %.

Kantledningen ma legges pa bakken i en helling pa maks
20 % (20 cm pr. lengdemeter). Husk at under returen til
ladestasjonen trenger roboten en enda bedre kontaktflate.
Kontroller bakkeforholdene skikkelig, og folg grensene noye.
Hvis kantledningen legges i hellinger pa over 20 %, kan roboten
bestemme seg for & bevege seg vekk fra kantledningen for
a bevege seg bedre ettersom den ikke klarer & kjore i smale
passasjer og gjenkjenne oppsettet for raskt retur. Hellingen ma
ikke gke minst 35 cm innenfor og utenfor kantledningen. Hvis
instruksjonene ikke falges, kan hjulene begynne & spinne nar
roboten arbeider i skraninger og paviser ledningen, slik at den
beveger seg ut av det avgrensede omradet.

Ved hindringer i hellinger i nzerheten eller over de oppgitte
grensene ma bakken jevnes ut minst 35 cm foran hindringen,
slik at hellingen reduseres.

¢ Er—

Omradene som har hellinger som er brattere enn
det tillatte kan ikke klippes med roboten. Plasser
derfor kantledningen foran skraningen slik at dette
omradet ekskluderes fra klippingen.

~
45% _—45cm 2
Q 17,71 ") -
100 cm (39,3 ) 0-45% 78" 0-20%
)
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Avgrensing av arbeidsomradet
3. Kontroller hele plenoverflaten og vurder om det er ngdvendig

a dele den opp i flere separate arbeidsomrader i henhold
til kriteriene som er beskrevet nedenfor. Fgr du begynner a
installere kantledningen, er det tilradelig & kontrollere hele
banen for & gjore installeringen enkel og hendig. lllustrasjonen
viser eteksempel pa en plen med oppmerking der kantledningen
skal legges ned.

Under installasjonen av anlegget er det ngdvendig a
identifisere eventuelle sekundsere omrader og eventuelle
avstengte omrader. Med sekundeert omrade menes en del av
plenen som kun er sammenkoblet med hovedplenen via en
trang passasje som det vil veere vanskelig for roboten & na
frem til tilfeldig. Omradet skal veere lett & na, uten trappetrinn,
og uten hoydeforskjeller som overskrider de tillatte verdiene.
Om omradet skal defineres som “sekundeert omrade”
avhenger ogsa av sterrelsen pa hovedomradet. Dess storre
hovedomradet er, desto vanskeligere vil det bli & na omradene
med smale passasjer. Mer generelt, vil en passasje som er
smalere enn 200 cm (78,74 ") kunne betraktes som sekundeert
omrade. Hvor mange sekundaere omrader roboten kan
handtere, avhenger av modellen (“se tekniske data”).

Min. tillatt passasje er pa 70 cm (27,56 ") fra kantledning til
kantledning. Kantledningen skal plasseres med en spesifikk
avstand (som defineres senere) fra eventuelle gjenstander
utenfor plenen, Totalt ma det finnes en passasje pa 140 cm
hvis det finnes en mur eller en hekk pa begge sider.

Hvis denne passasjen er veldig lang, bor det veere en avstand
mellom kantledningene pa mer enn 70 cm.

Under programmeringen er det ngdvendig & konfigurere
starrelsen pa de sekundsere omradene prosentvis i forhold til
plenen, retningen for & na dem fortest mulig (med/mot klokken),
i tillegg til antall meter med ledning som er ngdvendig for & na
det sekundeere omradet. Se "Programmeringsmodus”.

Hvis minimumskravene beskrevet ovenfor ikke overholdes og
et omrade avskilles med et trappetrinn eller en hgydeforskijell
som overskrider robotens maksverdier, eller av en passasje
(korridor) som er smalere enn 70 cm (27,56 ") fra ledning til
kantledning, skal denne sonen av plenen anses som "avstengt
omrade”. For & installere et "avstengt omrade” skal du legge
utgaende ledning og returledningen pa samme oppmerking
med en avstand pa under 1 cm (0,40"). | dette tilfellet er roboten
ikke i stand til & na omradet pa egen hand, og situasjonen ma
handteres som forklart i kapittelet "Handtering av avstengte
omrader”. Defineringen av de "avstengte omradene” reduserer
antall kvadratmeter som styres selvstendig av roboten.

14
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4. Hvis det finnes et steindekke eller en sti som er pa samme niva som plenen innenfor eller utenfor arbeidsomradet, skal
kantledningen legges 5 cm (1,96 ") fra kanten pa steindekket. Roboten vil bevege seg litt utenfor plenen, og alt gresset vil bli
klippet. Hvis det finnes metallflater, et kumlokk av metall, en dusjplate eller elekiriske ledninger, skal kantledningen legges
med en avstand pa minst 30 cm (11,81 ") for & unnga funksjonsfeil pa roboten og darlig signal pa& kantledningen.

_

lllustrasjonen viser et eksempel med elementer pa innsiden og i utkanten av arbeidsomradet og avstandene
som ma overholdes nar kantledningen legges ut. Avgrens alle elementer av jern eller annet metall (kumlokk,
elektriske tilkoblinger, etc.) for & unnga interferens med signalet til kantledningen.

J

Hvis det finnes en hindring pa innsiden eller utsiden av arbeidsomradet, for eksempel kantstein, en vegg, eller en mur, skal
kantledningen legges med en avstand pa minst 35 cm (13,78 ") fra hindringen; hvis man gnsker & unnga at roboten kommer bort
i hinderet ma kanttraden plasseres pa minst 40 cm avstand (15,75 ”). Man kan eventuelt klippe gresset langs kanten der man
har bestemt at roboten ikke skal arbeide med en kantklipper eller en hekksaks.

~

35cm.
/13,78 "

35cm.
/13,78 "

AS cm.
/13,78 " \

Hvis det finnes et blomsterbed, en hekk, en plante med utstikkende rotter, en liten groft pa 2-3 cm eller en kantstein pa 2-3 cm,
pa innsiden eller utsiden av arbeidsomradet, skal kantledningen legges med en avstand pa minst 30 cm (11,81 ") for & unnga at
roboten skader eller blir skadet av hindringene. Man kan eventuelt klippe gresset i omradet der man har bestemt at roboten ikke
skal arbeide med en kantklipper eller en hekksaks.

a

%0 cm.

/11,81

; 30 cm.
utstikkende ratter /11,817

30 cm.
/11,81”
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Hvis det innenfor eller utenfor arbeidsomradet finnes et svemmebasseng, en innsjg, en skraning, en fordypning, nedstigende
trappetrinn, ikke beskyttede offentlige veier eller som er beskyttet av et gjerde det er enkelt & komme seg over, serg for a
plassere kanttraden pa en avstand pa minst 90 cm (35,43 7).

For & installere kanttraden s& neaert som mulig til kanten pa omradet som skal klippes, anbefaler vi & plassere et gjerde det er
vanskelig & klatre over, hvis det grenser inntil et offentlig omrade, eller minst 15 cm i andre tilfeller. Dette vil gjore det mulig &
plassere kanttraden og samtidig overholde avstandene som beskrives i forutgaende punkter.

_

Hvis man overholder avstandene og hellingene som er spesifisert i handboken omhyggelig, vil dette garantere en
optimal installasjon og at roboten fungerer som den skal. | skraninger eller pa glatt terreng skal avstanden gkes
med minst 30 cm/11,81".

p=

90 cm. - ‘
/35,44 90 cm.
- /35,44

Hvis det finnes hindringer som taler stet pa innsiden av arbeidsomradet, for eksempel treer, heller eller stolper, som ikke har
hjerner, er det ikke nedvendig & avgrense dem. Roboten vil stete mot hindringen og endre retning. Hvis man foretrekker at
roboten ikke stater mot hindringene, og at den skal fungere sikkert og stillegaende, er det tilradelig & avgrense alle hindringer
som star fast. Hindringer med litt helling, som blomsterkrukker, steiner eller traer med utstikkende rotter, ma veere avgrenset for
a unnga eventuelle skader pa knivbladet og ogsa pa hindringene.

For & avgrense hindringen, starter man med a legge kantledningen fra omkretsens ytterste punkt som er naermest gjenstanden
som skal avgrenses, og helt frem til hindringen. Legg ledningen rundt hindringen med avstandene som er beskrevet i punktene
ovenfor, og far den tilbake langs den forrige banen. Legg utgaende ledning og returledningen over hverandre under samme
plugg. | dette tilfellet vil roboten passere over kantledningen.

For at roboten skal fungere korrekt ma minimumslengden til kantledningen som ligger over den andre veere 70 cm (27,56 ") for
a gjore det mulig for roboten & bevege seg normalt.

A
\ \
\ A
<=7 min. 70 cm
il
B 1
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INSTALLASJON AV KANTLEDNINGEN

Kantledningen kan graves ned eller legges pa marken. Hvis du har
en maskin til & legge ut ledningen, ber den graves ned da dette
garanterer en bedre beskyttelse av selve ledningen. | motsatt fall
er det ngdvendig & legge ledningen pa bakken med de tilhgrende kantledning
pluggene som forklart nedenfor.

(¢ Err—

Begynn med 4a legge kantledningen fra
installasjonssonen til ladestasjonen og la det ligge
igjen et par meter ekstra slik at den kan tilpasses til
slutt nar den kobles til enheten.

Ledning som er lagt pa bakken

Klipp gresset veldig kort med en kantklipper eller kutter langs
hele ruten der ledningen legges. Det vil dermed veere enklere
a legge ledningen i kontakt med bakken og dermed unngéa at
gressklipperen kutter den eller gdelegger isoleringen.

%‘g
)VEDOMRADE

korridor for pass
<70cm (27,56

1. Plassere ledningen med urviseren langs hele ruten og feste
den med de dertil egnede spikerne, med en avstand pa cirka
100 cm (39,37"). Ledningen ma veere i kontakt med bakken
for & unnga at den edelegges av gressklipperen for gresset
dekker den.

- Nar kantledningen legges ut, skal du overholde
rotasjonsretningen rundt blomsterbedene som ma veere
mot klokken.

- Pa strekningene som ikke er rettlinjet, skal ledningen festes
slik at den ikke kroller seg, men legges i en jevn bue (radius
pa 20 cm).

kantledni

Nedgravd ledning
1. Grav en jevn renne i bakken (cirka 2+3 cm (0.787+ 1.181")).

2. Plasser ledningen i retning med klokken, langs hele banen, med en dybde pa noen centimeter. Grav ikke ledningen ned mer
enn 5 cm for & unnga a redusere kvaliteten og intensiteten pa signalet som fanges opp av roboten.

3. Nar ledningen legges ut, kan den om ngdvendig blokkeres pa enkelte punkter med pluggene slik at den holdes i posisjon
nar den tildekkes av jord.

4. Dekk hele ledningen med jord, og pass pa at den ligger stramt nede i jorden.
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Sammenkobling av kantledningen.

Bruk et originalt koblingsstykke i tilfelle det skulle vaere ngdvendig

med mer kanttrad for & avslutte installasjonen.

Forinn hver ende av traden i koblingsstykket, kontrollere at tradene
er fort fullstendig inn slik at endene er synlige pa den andre siden.
Trykk knappen pa oversiden fullstendig inn ved hjelp av en tang.

(¢ Err——

- Bruk bare originale koblingsstykker fordi de
sikrer en sikker og vanntett elektrisk kobling.

- lkke bruk isoleringsteip eller koblingsstykker
av andre typer som ikke sikrer en korrekt
isolering (maljeklemmer, klemskruer, etc.),
fuktigheten fra bakken vil etter en viss tid
medfore at kanttraden oksyderer og gar i
stykker.

INSTALLASJON AV LADESTASJONEN OG STROMFORSYNINGSENHETEN

& Forsiktig - Forholdsregler

For du foretar noen form for inngrep skal du
frakoble hovedstrommen.

Plasser stromforsyningsenheten i et omrade som
er utenfor barns rekkevidde. For eksempel pa en
hoyde over 160 cm (63.00 ").

Ledningen som forer til ladestasjonen kan ikke
kortes ned eller forlenges, det som blir tilovers av
ledningen ma vikles sammen i 8-fasong som vist i
figuren.

Kanttraden som benyttes for installasjonen kan
ikke vaere mindre enn 50 m, kontakt ditt naarmeste
assistansesenter.

1. Ta av beskyttelsen (L).

. Plasser basen i det forhandsdefinerte omradet.

2
3. For kantledningen (M) langs guiden i ladestasjonen.
4

. Koble traden som kommer inn til basen til senderen’s (T) rede klemme. Koble traden som gar ut fra basen til den svarte

klemmen.

stremforsyningsenhet (A)

g

beskyttelse (L)

A Klemskruene skal utelukkende benyttes for a koble sammen kanttraden.

koble til
den rode klemmen

Handbok




5. Fest basen (N) til bakken med pluggene (P). Om ngdvendig,

fest basen med ekspansjonspluggene (Q).

6. Monter stramforsyningsenheten (A).

7. Tilkoble ladestasjonens (N)  stromledning

stroamforsyningsenheten (A).

(E) il

8. Koble stramforsyningsenhetens stapsel (A) til stramuttaket.

9. Hvis senderens LED-lys blinker er tilkoblingen korrekt. | motsatt

fall, er det n@dvendig a finne feilen (se "Feilsgking”).

10. Sett pa beskyttelsen (L).

19

sender (B) |

H. min. 160 cm
(63.00 ")

stremledning (E)

ladestasjon (N)

stromforsyningsenhet (A)

kantledning
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JUSTERINGER

PABUD VED BRUK

_

Brukeren skal foreta justeringene i henhold til prosedyrene som er beskrevet i handboken. Du skal ikke foreta
noen form for justering som ikke er uttrykkelig indikert i handboken. Eventuelle ekstraordinaere justeringer
som ikke er uttrykkelig indikert i handboken, skal kun utferes av teknikere fra produsentens autoriserte
servicesenter.

JUSTERING AV KLIPPEHQYDEN

For du innstiller knivbladets klippehgyde, skal du forsikre deg om at roboten er stanset pa en sikker mate (se “Sikker stans av
roboten”).

_

m Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer & kutte hendene.

1. Snu roboten opp ned og stett den slik at du ikke odelegger
dekselet.

2. Vri braketten (E) i retning med klokken med en passende
nokkel.

3. Loft eller senk klippeenheten (D) for & definere onsket
klippehayde. Verdien kan avleses pa skalaen som finnes pa
den medfolgende nokkelen.

(¢ R ——

Bruk ikke roboten til a8 klippe gress som er mer
enn 1 cm (0,40 ") hoyere enn knivbladet. Reduser
klippehoyden gradvis. Det anbefales a redusere
hoyden minst 1 cm (0,40 ") hver 1-2 dag helt til man
oppnar ideell klippehgyde.

4. Vribraketten (E) i retning mot klokken nar justeringen er fullfort. '\

5. Snu roboten tilbake til arbeidsstilling.
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BRUK OG VIRKEMATE

PABUD FOR BRUK

_

- For forste gangs bruk av roboten, les noye gjennom handboken og pass pa at du har forstatt innholdet
fullstendig, spesielt alle opplysningene gjeldende sikkerhet.

- Bruk roboten bare til de formal produsenten har lagd den for, og ikke grip inn pa noen som helst av
anordningene dens for a oppna ytelser som er forskjellige fra de operative.

- Unnga a bruke roboten og dens periferiske enheter ved darlig veaer, spesielt nar det er fare for lynnedslag.

BESKRIVELSE STYREPANEL OG OVERSIKT OVER MENYENE

lllustrasjonen angir hvor styringene befinner seg ombord pa maskinen og hvilken funksjon de har.

STOP.
@ Trykk pa den for a stanse gressklipperen i all sikkerhet.

Bruk i tilfelle oyeblikkelig fare eller for a utfere
vedlikeholdsinngrep pa roboten.

Den er plassert til hayre for skjermen og gjor det mulig
a sla roboten av og pa.

O

Denne angir status til mottaker for GPS-posisjon.

2O
(77

* Denne angir status til blatann-mottakeren.

II Denne angir status til mottaker for GPRS for overfgring
av data.

. N
Denne angir batteriets ladeniva. m @

Opplysninger gjeldende roboten. Installert versjon og
opplysninger angaende arbeidstider og -sykluser.

Home. Gir adgang til brukermenyen.

Help online: Viser en kort beskrivelse om de funksjonene
som er tilgjengelige pa skjermbildet.

U-o:-@

Ga tilbake til forrige niva.

OK | Bekreft inngrepet.
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Robot i ladestasjon

" Arbeid"
)il Dyeblikkelig start av arbeidssyklusen. Mens roboten
» star til lading, er det mulig & velge arbeidsomradet og
klokkeslett for retur til ladestasjonen.

@ Start arbeidet med én gang.

Gijor det mulig & stille inn arbeidsomradet
og klokkeslett for retur til ladestasjonen.

"Pause"
' Roboten avbryter automatisk programmering..
@ Det er mulig & angi ukedagen som den automatiske

syklusen skal gjenopptas pa.
For a avbryte arbeidet i mer enn en uke, sla av roboten.

"Innstillinger"
00 Gjor det mulig & programmere roboten. Se kapittelet
“Innstilling av meny — programmeringsmodus”.

Robot i hagen

"Retur"
’ Roboten gar straks tilbake til ladestasjonen .

Roboten gar tilbake til ladestasjonen og
’ gjenopptar neste arbeidssyklus i henhold til

« programmeringen.

Roboten gar tilbake til ladestasjonen og blir
' der til ukedagen og klokkeslettet i valgt uke.

"Arbeid"
—fuid Brukes til & velge spesielle arbeidsfunksjoner.

Gjenoppta arbeidet.

Arbeider innenfor et valgt omrade frem til et
innstillbart klokkeslett.

Arbeider innenfor et lukket omrade.

Ga bort herfra. Roboten arbeider ikke
innenfor en innstilt radius. (tilgjengelig i
modellene som er utstyrt med mottaker GPS)

Utfarer en spiral for & optimalisere klippingen
i det omradet der roboten befinner seg.

"Innstillinger"
00 Gjor det mulig & programmere roboten. Se kapittelet
“Innstilling av meny — programmeringsmodus”
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FORSTE GANGS INNSTILLING

Ved forste gangs paslaing av roboten vises skjermbildet til startinnstillingene som gjor det mulig a stille inn spraket, datoen,
klokkeslettet og noen av de viktigste parametrene til roboten.

Plassere roboten i ladestasjonen.

Trykk pa tasten for paslaing ON/OFF.

Les noye gjennom sikkerhetsforskriftene for du fortsetter.

Still inn gnsket sprak.

Still inn dato med formatet DD/MM/AAAA og klokkeslettet i formatet 24 timer.
- Folg anvisningene i veiviseren som vises pa skjermen for en forste gangs guidet konfigurasjon av roboten.

Forste gangs innstilling er ferdig utfart. Ga inn i fremgangsmaten for innstilling av brukermenyen for & endre pa eller konfigurere
robotens driftsparametre pa grunnlag av egenskapene til omradet som skal klippes.

ADGANG TIL MENYEN

Gainn i brukermenyen for & stille inn parametrene for installasjon og drift av roboten. For & fa adgang til brukermenyen trykk (&)
mens roboten befinner seg i ladestasjonen, trykk pa STOP nar roboten er i bruk pa gressplenen.

Trykk pa tasten for innstilling for & f& adgang til brukermenyen.
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INNSTILLING AV MENY — PROGRAMMERINGSMODUS

Programmering av robot

R ——

- For a utnytte produktets alle muligheter best mulig,
anbefales det @ programmere roboten for a arbeide hver
dag.

- | tilfelle det er nodvendig a stille inn mer enn et
arbeidsomrade, anbefales det & benytte minst to
arbeidstider i programmeringen for a gke hyppigheten
av klipping i disse omradene.

Innstilling av programmeringstimer for arbeid

B

» retning mot klokken

hovedomrade i
A
A

----- <=
LI
==

..... S
3

sekundzert omrade 1
(30%, 60 m, med klokken) #
sekundaert omrade 2

(20%, 30 m, mot klokken)

@ <¢----<e--:

> retning med klokken

Handbok

Det er mulig a stille inn 3 forskjellige arbeidsprofiler som kan brukes i
spesifikke momenter, for eksempel nar man ensker hagen fri i et klokkeslett
som er forskjellig fra det vanlige.

Den siste profilen som er lagt inn forblir fremhevet i en annen farge og er den
profilen som er aktiv under automatisk drift av roboten.

Trykk flere ganger pa tasten for & ga tilbake til hovedmenyen.

Det er mulig & stille inn opptil 4 klokkeslett for drift for hver ukedag.

Trykk pa det omradet pa skjermen som tilsvarer ukedagen man ensker a
konfigurere for deretter & ga til programmering av klokkeslettet.

BEMERK: Dersom man egnsker & kopiere innstillingen til en dag, velg
symbolet (&], deretter dagen som onskes kopiert og deretter dagene, én
etter én, som kopien skal brukes pa. Avslutt sa ved a trykke pa nytt pa (&).

For hver arbeidstid (T1, T2, T3, T4) still inn klokkeslett for start, klokkeslett for
slutt og i hvilke omrader roboten kan arbeide.

@ Klokkeslettene T1, T2, T3, T4 ma ikke overlappe hverandre,
roboten vil slette det klokkeslettet som er i konflikt med de andre.

“Kantkutting”. Med denne funksjonen vil roboten starte arbeidssyklusen med
a kutte plenen langs kantene. Det anbefales & koble inn denne funksjonen to
ganger i uken.

For eksempel, ved & stille inn:
T1: 09:00 - 11:00, A1, A2, A3, A4
T2:15:00 - 17:00, A1, A2

Roboten vil i tidsrommet mellom 15:00-17:00 forsgke a utfare en arbeidssyklus
bare pa omradet A1 eller A2.

@ For & na arbeidsomradene, for a ga tilbake til ladestasjonen
eller ved a arbeide, kan roboten tilfeldig streife inn ogsa pa
omradene A3 og A4.

Innstillingenavrobotensarbeidstiderergrunnleggendeforatproduktet
skal virke bra. Mange parametre virker inn pa konfigurasjonen av
arbeidstiden slik som for eksempel antallet omrader, batterienes
kapasitet, gressplenens vanskelighetsgrad, typen gress, osv., osv.
Generelt er det ngdvendig & oke arbeidstidene litt i tilfelle man har
en hage med flere omrader, ved hager med mange hindre og i tilfelle
hagene er vanskelige a klippe. Her falger en oversiktstabell som kan
benyttes for en forste gangs konfigurasjon.
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Modell m2 (ft2) T T2 T3 T4
500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 13:00
Autoclip 528 S 1200 (12912) 10:00 12:00 14:30 17:00
2000 (21520) 10:00 13:00 16:00 19:00
2600 (27976)) 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:30
500 (5380) 10:00 11:30
Autoclip 530 SG | 2000 (21520) 10:00 12:30 15:00 17:00
2600 (27976") 10:00 13:00 16:00 18:30
3200 (34432 ) 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:00

Retur til base

Regnfoler

Stiller inn avstanden til roboten fra kanttraden under retur til ladestasjonen.

“0 cm”. Anbefalt innstilling i vanskelige hager med mange hindre i neerheten
av kanttraden og med trange passasjer. Roboten vil plassere hjulene pa
skrevs over kanttraden for a ga tilbake til ladestasjonen.

@ Installasjonen av kanttraden skal gjeres ved a folge metoden
”Pa traden”, se avsnittet om “metode for retur til ladestasjonen”.

Med de resterende parametrene vil roboten anslagsvis holde innstilt avstand
fra kanttrdden for & ga tilbake til ladestasjonen. Dette valget anbefales
i omrader som skraner mye og/eller hager uten hindre man kan stete pa i
neerheten av kanttraden.

@ Installasjonen av kanttraden skal gjores ved a folge metoden
”V-Meter”, se avsnittet "Metode for retur til ladestasjonen”.

Stiller inn hva roboten skal gjere nar foleren kjenner at det regner.

ON: Nar regnfaleren oppdager regn, vil roboten ga tilbake til ladestasjonen.
Nar ladesyklusen er over, vil roboten gjenoppta normal drift automatisk, hvis
ikke regnfoleren leser av regn.

DELAY: Nar regnfaleren maler at det regner, vil roboten ga tilbake til
ladestasjonen og forblir der den tiden som stilles inn pa neste skjermbilde
som kommer frem ved & trykke pa “Delay”.

OFF: Regnfoleren er utkoblet.
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Innstilling av hage

Innstilling av arbeidsomrader

DIMENSION DISTANCE

DISTANCE WIRE DIRECTION ECO MODE

£

sekundzert omrade 2
(20%, 30 m, mot klokken)

» retning mot klokken

hovedomrade

.--..44.---.; H
b

sekundeert omrade 1
(30%, 60 m, med klokken) #

@ <---—4¢--1

»» retning med klokken

Handbok

Stiller inn egenskapene til omradet som skal klippes.

@ | de hagene som er dannet av ett eneste omrade er det i alle
tilfeller nedvendig a stille inn minst ett omrade.

Det er mulig & stille inn inntil 4 omrader.
Trykk p& det omradet som enskes konfigurert.
For & deaktivere et omrade stilles malene inn pa 0 mz.

For hvert arbeidsomrade i hagen er det nadvendig a stille inn.

Storrelse. Omitrentlig storrelse av arbeidsomradet uttrykt i m2
(kvadratmeter).

Avstand: Avstanden roboten trenger for & na det innerste omradet ved a
folge kanttraden. Det anbefales & ta som avstandsreferanse halvveis inn
i arbeidsomradet for & veere sikker pa at roboten starter arbeidet inne pa
gnsket omrade. Still inn verdien pa 0 for det omradet der ladestasjonen
er plassert.

Retning. Den korteste retningen for & na arbeidsomradet. Retningen
kan veere “med urviseren” eller “mot urviseren”. Roboten vil folge traden i
innstilt retning etter at den har gatt ut fra ladestasjonen.

Avstand trad. Avstand til roboten fra kanttraden for & na arbeidsomradet.
Stilles inn pa 0 cm i vanskelige hager med mange hindre i nzerheten av
kanttraden og/eller med trange passasjer.

ECO Mode. Hvis denne er koblet inn og roboten leser av at overflaten til

gressplenen allerede er klippet, vil den sorge for at arbeidstiden i dette
omradet reduseres, for sa a ga videre til neste oppdrag.
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Generelt oppsett

R

DEMO

Innstillinger av generell art.

Beskyttelse. Gjor det mulig a aktivere/deaktivere/endre robotens PINKODE.
For & stille inn eller endre passordet er det forst nedvendig & legge inn PINKODEN for sé ga a videre med & lkegge
inn den nye PINKODEN. Ved kjop av roboten, er passordet som er lagt inn av produsenten “0000”.

@ For a unnga a glemme passordet, anbefales det a velge en kombinasjon det er lett & huske pa.

Tilkobling. (Finnes bare pa enkelte modeller). Gjer det mulig & endre parametrene gjeldende tilkobling.

Generelt oppsett.

- Innstilling av spraket som brukermenyen og meldingene vises pa.
- Innstilling av dato og klokkeslett for roboten.

- Innstilling av méaleenhet for avstandene og omradene.

- Kobler robotens lydvarslinger inn/ut.

Funksjon som gjer det mulig & kontrollere at robotens grunnfunksjoner virker som de skal. Nar denne er satt i
gang, vil roboten utfere en rekke med klippefunksjoner for & kontrollere at funksjonen virker som den skal. For &
ga tilbake til automatisk drift er det ngdvendig & inn i innstillingene pa nytt og deaktivere drift i demo.

Gjenoppretter fabrikkinnstillingene.

@ Alle konfigurasjonene vil ga tapt, det vil veere nedvendig a gjenopprette innstillingene for roboten
og hagen pa nytt. PINKODEN som er stilt inn vil ikke gjenopprettes til fabrikkinnstillingen.
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OPPSTART - AUTOMATMODUS

Den automatiske syklusen skal startes ved den forste oppstarten, eller etter en periode med inaktivitet.

1.

Kontroller at gressdekket som skal klippes har en hayde som er kompatibel med roboten slik at den kan fungere korrekt (se
tekniske egenskaper).

Juster til onsket klippehoyde (se justering av klippehoyde).

Kontroller at arbeidsomradet har blitt korrekt avgrenset og at det ikke finnes elementer som kan forhindre roboten i & fungere
normalt, som indikert i avsnittet "Forberedelse og avgrensing av arbeidsomradene” og pafelgende avsnitt.

Plasser roboten i ladestasjonen.

Trykk péa tasten "ON/OFF” og vent i noen sekunder til roboten er fullstendig slatt pa. Falg anvisningene som gis pa skjermen
og legg inn passord om ngdvendig.

Hvis roboten blir oppstartet for forste gang, er det nedvendig & programmere den. Hvis den derimot startes etter en lang
periode med inaktivitet, er det nadvendig & kontrollere at de programmerte funksjonene samsvarer med den faktiske
tilstanden til overflaten som skal klippes (f.eks. tillegg av et basseng, planter etc.) (se "Programmeringsmodus”).

Etter noen sekunder vises meldingen "CHARGING” i displayet.
Roboten begynner & klippe plenen iht. de programmerte metodene.

Kontroller at det ikke finnes store pytter i hagen hvis det har regnet mye, ellers kan det veere ngdvendig a rydde omradet
forst, eller pass pa at roboten er i pausetilstand.

SIKKER STANS AV ROBOTEN

Det kan oppsta behov for & stanse roboten under bruk. Under normale forhold stanses roboten med “STOP”-knappen. Ved
fare, eller for & foreta vedlikehold, er det ngdvendig a stanse den pa en sikker mate for & unnga a risikere at knivbladet plutselig
starter. Trykk forst pa tasten "STOP” og deretter pa tasten "ON/OFF” or & stoppe roboten. Koble stapselet fra stikkontakten.

z.: ( | N

Det er nodvendig a stanse roboten pa en sikker
mate for a kunne utfere vedlikeholdsinngrep
og reparasjoner (for eksempel: utskifting av
knivbladet, rengjoring etc.).

Gjor folgende for & starte roboten:

Hvis roboten startes utenfor klippeomradet, starter ikke
knivbladmotoren, og etter et kort signalsgk vises “NO BORDER”

sett roboten i klippeomréadet;

trykk pa tasten “ON/OFF” for & sla roboten pa og utfere
fremgangsmaten for igangsetting pa nytt.

pa displayet. Trykk pa “ON/OFF”-knappen, sett roboten inn i
klippeomradet og start pa ny.

AUTOMATISK RETUR TIL LADESTASJONEN

Roboten avslutter arbeidssyklusen nar falgende forhold finner sted:

arbeidsgkten er avsluttet: nar arbeidsgkten er avsluttet, returnerer roboten automatisk til ladestasjonen, og den vil fortsette
arbeidet iht. de programmerte metodene (se "Programmeringsmodus”).

regn: hvis det begynner a regne mens funksjonen er aktivert, returnerer roboten automatisk til ladestasjonen, og vil fortsette
a fungere iht. de programmerte metodene (se "Programmeringsmodus”).

batteriene ma lades: roboten returnerer automatisk til ladestasjonen.

Eco Mode: sensoren paviser at plenen er klippet, og roboten returnerer automatisk til ladestasjonen. Den vil fortsette arbeidet
iht. de programmerte metodene (se "Programmeringsmodus”).
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BRUK AV ROBOTEN PA LUKKEDE OMRADER SOM IKKE ER UTSTYRT MED
LADESTASJON

Start i modus for lukket omrade av roboten skal utferes for & klippe lukkede omrader, som er innhegnet av kanttrdd og uten
ladestasjon.

A Forsiktig - Advarsel

Transportere roboten ved hjelp av det respektive handtaket. Unnga a ta tak i roboten i skroget og bruk alltid
det egnede handtaket.

1.

3.
4.
5.
Etter endt arbeidstimer, stans roboten under sikre forhold (se

“Stans i sikkerhet av roboten”) og transportere den pa nytt i
omradet utstyrt med ladestasjonen. | Y,

Gjenopprette normal drift av roboten som beskrevet i kapittelet
“IGANGSETTING - AUTOMATISK MODUS".

Plassere roboten inne pa arbeidsomradet ved minst 100 cm
(89,37 ”) avstand fra kanttraden og fra ethvert hinder.

Trykk pa tasten “ON/OFF” og vent i noen sekunder til roboten
er fullstendig slatt pa. Folg anvisningene som gis pa skjermen
og legg inn passord om ngdvendig.

Velg tasten. @
g =

Velg tasten “lukket omrade”. {3

‘m::m

Still inn klokkeslettet for arbeidsslutt og velg “OK”. (39,37")
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FREMVISNING | DISPLAYET UNDER ARBEIDET

Displayet viser folgende opplysninger mens gressklipperen
arbeider:

- gressklipperens hastighet;
- kuttebladets hastighet;
- prosent lading av batteriet.

Mens gressklipperen star til lading vil skjermen vise ladestatus.

Hvis gressklipperen er i status utenfor arbeidsekten, fremviser
displayet dag og tid for start av neste oki.

LANGVARIG INAKTIVITET OG KLARGJORELSE FOR OPPSTART

| tilfelle robotens ikke brukes over tid og for klippesesongen, er det nadvendig a foreta en rekke operasjoner for & garantere at
den fungerer korrekt nar den skal tas i bruk igjen.

1. Lad batteriet helt opp for det settes bort for vinteren. Lad batteriet minst hver 5. maned.

2. Utfar det planlagte vedlikeholdet hos en autorisert forhandler. Dette er en nadvendig forholdsregel for & holde roboten i god
stand. Vanligvis inngar falgende arbeid i servicen:

* total rengjoring av robotens chassis, knivbladet og alle andre bevegelige deler;
* innvendig rengjering av roboten;
* kontroll av robotens funksjon;

 kontroll og, om nedvendig, utskifting av slitte deler som for eksempel knivbladet, borstene (bare pa de robotmodellene
som er utstyrt med motorer med borster);

* kontroll av batteriets kapasitet;
* ved behov kan forhandleren ogsa installere den nye programvaren.

3. Rengjor noye roboten og ladestasjonen (se “Rengjaring av roboten”).

4. Kontroller komponenter som eventuelt kan veere slitt eller skader, som for eksempel knivbladet, og vurder om det er behov
for utskifting.

5. Oppbevar roboten péa et beskyttet og tert sted, med passende romtemperatur pa mellom 10-25 °C, som ikke er lett & fa
tilgang til for uvedkommende (barn, dyr, andre fremmedlegemer etc.). Oppbevar roboten ved en temperatur som er under 20
°C for & begrense utladingen av batteriene.

6. Koble stopselet (A) fra stikkontakten.

7. Dekk til ladestasjonen (C) for & unngéa at materiale trenger inn (lovverk, papir, etc.) og ta vare pa kontaktplatene.

Oppstart ~ ~

For du starter opp roboten etter langvarig inaktivitet, skal du gjere
som forklart nedenfor.

stromforsyningsenhet (A)

1. Koble stramforsyningsenhetens stopsel (A) til stramuttaket.
2. Koble tilbake hovedstremmen.

Gjenopprette normal drift av roboten som beskrevet i kapittelet
“IGANGSETTING - AUTOMATISK MODUS”.

ladestasjon (C)
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OPPLADING AV BATTERIER VED LANG TIDS UVIRKSOMHET

! Fare — Advarsel

Det er forbudt a lade roboten pa omrader med fare for eksplosjon og i lettantennelige miljoer.

1.

Stromfore ladebasen elektrisk og se til at ladeplatene er rene.
Plassere roboten inne pa ladestasjonen uten a sla den pa.

Kontrollere at ladeknottene lager kontakt med ladeplatene og
at skjermen slas seg pa og visere batterienes ladeniva.

Etter endt lading (cirka 6 timer) fjernes roboten fra
ladestasjonen.

Sett roboten bort pa et beskyttet og tert sted, med en egnet
romtemperatur pa mellom 10 - 20 °C, der roboten ikke enkelt
kan nas av barn, dyr, andre fremmedlegemer, osv.

BRUKSRAD

Nedenfor gis enkelte indikasjoner som du bar forholde deg til ved bruk av roboten:

forste gang roboten brukes skal du simulere noen testmangvre for a bli kjient med betjeningene og hovedfunksjonene, ogsa
etter at du har lest gjennom dokumentasjonen;

kontroller at festeskruene til hoveddelene er godt strammet;
klipp plenen ofte for & unnga at gresset blir for hoyt;

bruk ikke roboten til & klippe gress som er mer enn 1 cm (0,40 ") heyere enn knivbladet. Ved hoyt gress, skal knivbladet
heves, for deretter a bli senket gradvis de pafslgende dagene;

hvis plenen er utstyrt med automatisk vanningsanlegg, skal du programmere roboten til & returnere til ladestasjonen minst 1
time for vanningen begynner;

kontroller flatens helling og forsikre deg om at den ikke overskrider maks. tillatte verdier slik at det ikke vil veere risikabelt &
bruke roboten;

vi anbefaler & programmere roboten slik at den ikke arbeider mer enn ngdvendig ved & ta i betraktning at gresset har ulik
vekstrate i de forskjellige sesongene, slik at den ikke blir utsatt for ungdvendig slitasje og batterienes varighet svekkes;

forsikre deg om at det ikke finnes personer og husdyr i arbeidsomradet mens roboten er i drift for & unnga farlige situasjoner

(dette gjelder spesielt barn, eldre og handikappede personer). For & unngé denne risikoen, er det tilradelig & programmere
robotens produktive arbeid til de mest egnede tidene.
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ORDINART VEDLIKEHOLD

ANBEFALINGER FOR VEDLIKEHOLD

_

Under vedlikeholdsoperasjonene skal du bruke det personlige verneutstyret som er oppgitt av produsenten,
spesielt nar du utferer inngrep pa knivbladet. For du igangsetter vedlikeholdsoperasjonene, skal du forsikre
deg om at roboten er stanset pa en sikker mate (se “Sikker stans av roboten”).

TABELL OVER INTERVALLER FOR PLANLAGT VEDLIKEHOLD

Hyppighet

Hver uke

Del

Knivblad

Type inngrep

Rengjor kniven og kontroller
om den er godt slipt. Hvis
knivbladet er bayd pa grunn
av stot eller fordi det er
veldig slitt, skal det skiftes

Referanse

Se "Rengjoring av roboten”

Se "Utskifting av knivblad”

Ladeknotter til batteriene

Rengjor og fiern eventuelle
oksideringer

Se "Rengjering av roboten”

Rengjor og fiern eventuelle

overhaling hos et godkjent
assistansesenter.

godkjent assistansesenter

Kontaktplater oksideringer Se "Rengjering av roboten”
Regnsensor ?fsqgﬁ:’n%%:jem eventuelle Se "Rengjering av roboten”
Hver maned Robot Foreta rengjaringen Se "Rengjoring av roboten”
En gang i aret eller etter
endt klippesesong. Utfare Robot Utfare overhaling hos et Se "Langvarig inaktivitet og

klargjorelse for oppstart”
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RENGJORING AV ROBOTEN

1.

Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker stans av roboten”).

Forsiktig - Forholdsregler

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a kutte hendene.

2. Rengjor alle robotens utvendige overflater med en godt vridd svamp (for & fierne overfladig vann) som er fuktet med lunkent

vann og ngytral sape, for den tas i bruk.

Forsiktig - Forholdsregler

Hvis du bruker for mye vann kan dette fore til infiltrasjon som kan skade de elektriske komponentene.

3. Bruk ikke losemiddel eller bensin da dette kan skade de lakkerte overflatene og plastdelene.

4. Vask ikke de innvendige delene pa roboten og bruk ikke haytrykkspyler da dette kan skade de elektriske og

For ikke a skade de elektriske og elektroniske komponentene ugjenkallelig, skal roboten ikke legges i vann,

elektroniske komponentene.

Forsiktig - Forholdsregler

verken delvis eller fullstendig, da den ikke er vanntett.

5.

Kontroller robotens underside (omradet med knivbladet, for-
og bakhjulene), bruk en passende barste til & fierne avleiringer
og/eller rester som kan forhindre roboten i a fungere som den
skal.

Fijern eventuelle gress- og bladrester fra omradet rundt
robotens handtak.

Rengjor ladeknottene (A) og kontaktplatene (B), og fjern
eventuelle oksideringer eller rester som skyldes elektrisk
kontakt med en torr klut og fint sandpapir, om ngdvendig.

Rengjore regnfeleren (C) og fjern rester av smuss eller
eventuell korrosjon.

Rengjor ladestasjonen pa innsiden for & fierne oppsamlede
rester.
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FEILSOKING

FEIL, ARSAKER OG LOSNINGER

Opplysningene som er oppgitt nedenfor har som formal & hjelpe til med & identifisere og korrigere eventuelle uregelmessigheter
og funksjonsfeil som kan oppsta under bruk. Enkelte feil kan lgses av brukeren; andre krever presis teknisk kompetanse eller
spesialkunnskaper, og skal derfor kun utfgres av kvalifisert personale som har anerkjent erfaring fra den spesifikke sektoren for

inngrepet.

A Forsiktig - Forholdsregler

Stans roboten under sikre forhold (se “Stans i sikkerhet av roboten”) i tilfelle det skulle veere nadvendig a
inspisere roboten for a unnga faren for at bladet plutselig settes utilsiktet i gang.

Problem

Roboten er veldig stoyende

Arsaker

Knivbladet er skadet

Lasning

Skift knivbladet med et nytt (se "Utskifting av
knivbladet”)

Knivbladet er tilstoppet av rester (band,
tau, plastdeler, etc.)

Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker
stans av roboten”) . Lasne knivbladet

& Forsiktig - Forholdsregler

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a
kutte hendene

Roboten har blitt startet med
tilstedeveerelse av uforutsette
hindringer (greiner som har falt ned,
gjenglemte gjenstander etc.)

Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker
stans av roboten”)

Fjern hindringene og start roboten (se “Oppstart
- automatisk drift”)

Feil pa elektromotoren

Fa motoren reparert eller skiftet ved naermeste
autoriserte servicesenter

For hoyt gress

Ok klippehoyden (se "Justering av
klippehoyden”)

Foreta en forhandsklipp av omradet med en
vanlig gressklipper

Roboten plasserer seg ikke
korrekt inne i ladestasjonen

Feil plassering av kantledningen eller
stromledningen til ladestasjonen

Kontroller tilkoblingen til ladestasjonen
(se "Installasjon av ladestasjonen og
stromforsyningsenheten ”)

Grunnen gir etter i naerheten av
ladestasjonen

Plasser ladestasjonen pa en jevn og stabil
overflate (se "Planlegging av anleggets
installasjon)

Roboten oppfarer seg
uregelmessig rundt
blomsterbedene

Kantledningen har blitt lagt ned pa feil
mate

Plasser kantledningen pa nytt slik at den legges
korrekt (i retning mot klokken) (se ”Installasjon
av kantledning”)

Roboten arbeider til feil tid

Klokken er feil innstilt

Still robotens klokke pa nytt (se
("Programmeringsmodus”)

Arbeidsgkten er feil innstilt

Still robotens arbeidsekt pa nytt (se
("Programmeringsmodus”)

Roboten gjennomforer ikke
funksjonen for rask retur

Funksjonen for rask retur har blitt lagt
opp pa feil mate

Kontroller at funksjonen for rask retur har blitt
noyaktig satt opp (se "Forberedelse for rask
retur av roboten til ladestasjonen”)
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Problem

Arbeidsomradet blir ikke
fullstendig klippet

Arsaker

Antall arbeidstimer er utilstrekkelig

Losning

Utvid robotens arbeidsgkt (se
("Programmeringsmodus”)

Knivblad med avleiringer og/eller rester

Stans roboten péa en sikker mate (se “Sikker
stans av roboten”)

& Forsiktig - Forholdsregler

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a
kutte hendene

Rengjor knivbladet

Slitt knivblad

Skift knivbladet med en original reservedel (se
"Utskifting av knivbladet”)

Arbeidsomradet er for stort i forhold til
robotens kapasitet

Tilpass arbeidsomradet (se "Tekniske data”)

Batteriene er i ferd med & ende sin
livssyklus

Skift batteriene med originale reservedeler (se
"Utskifting av batteriene”)

Batteriene lader seg ikke opp
fullstendig

Rengjor og fiern eventuell oksidasjon fra
batterienes kontaktpunkter (se "Rengjoring av
roboten”) Lad batteriene i minst 12 timer

Et sekundeert omrade har
ikke bilitt fullstendig klippet

Programmeringsfeil

Programmer det sekundeere omradet korrekt (se
"Programmeringsmodus”)

| displayet vises meldingen
"Service”

Det er ngdvendig & la maskinen
overhales

Kontakt neermeste servicesenter

| displayet vises meldingen
"Lift”

Roboten er loftet opp fra bakken.

Kontroller at ingen gjenstander har blokkert eller
satt seg fast i roboten.
Rengjor og fiern eventuelle gressrester under
rammen som kan tilstoppe sensorene (se
Rengjaring av roboten).

| displayet vises meldingen
“No Signal”

Kantledningen har ikke blitt
korrekt tilkoblet (skadet ledning,
stromtilkoblingen mangler, etc.)

Kontroller at stromtilfarselen fungerer som
den skal, at stremforsyningsenheten og
ladestasjonen er korrekt tilkoblet (se ”Installasjon
av ladestasjonen og stramforsyningsenheten”)

| displayet vises meldingen
“Out of border”

Bakken har for stor helling

Avgrens omradet med for stor helling (se
”"Planlegging av anleggets installasjon)

Kantledningen har blitt lagt ned pa feil
mate

Kontroller at ledningen har blitt korrekt installert

(for dyptliggende, avstand til metallgjenstander,

avstanden mellom ledningene som avgrenser
to elementer er mindre enn 70 cm) (se
“Planlegging av anleggets installasjon”)

Kantledningen for avgrensing av
interne omrader (blomsterbed, busker
etc.) har blitt lagt i retning med klokken

Plasser kantledningen pa nytt slik at den legges
korrekt (i retning mot klokken) (se ”Installasjon
av kantledning”)

Overopphetet stramforsyningsenhet

Ta i bruk passende lgsninger som reduserer
stromforsyningsenhetens temperatur (ventilering
eller endring av installasjonssonen, etc.) (se
"Planlegging av anleggets installasjon”)

Feil i transmisjonen til hjulene

Kontroller, og om ngdvendig, fest hjulene korrekt
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Problem

| displayet vises meldingen
“Wheel error”

Arsak

Ujevn flate eller flate med hindringer
som forhindrer bevegelsen

Losning

Kontroller at plenen som skal klippes er
jevn og uten hull, steiner eller andre hinder.
| motsatt fall skal du foreta de nodvendige
utbedringene (se "Forberedelse og
avgrensing av arbeidsomradene (hoved- og
sekundaeromrader)”)

En eller begge av motorene som styrer
transmisjonen til hjulene er defekt

Fa motoren reparert eller skiftet ved nzermeste
autoriserte servicesenter

| displayet vises meldingen
“Too high grass” - “Blade
Error”

Knivbladet er skadet

Skift knivbladet med et nytt (se "Utskifting av
knivbladet”)

Knivbladet er tilstoppet av rester (band,
tau, plastdeler, osv.)

Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker
stans av roboten”)

& Forsiktig - Forholdsregler

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer a
kutte hendene

Lasne knivbladet

Roboten har blitt startet i naerheten av

uforutsette hindringer (greiner som har

falt ned, gjenstander som har blitt glemt
igjen, etc.)

Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker
stans av roboten”)

Fjern hindringene og start roboten (se “Oppstart
- automatisk drift”)

Feil pa elektromotoren

Fa motoren reparert eller skiftet ved naermeste
autoriserte servicesenter

For hoyt gress

Ok klippehoyden (se "Justering av
klippehgyden”). Foreta en forhandsklipp av
omradet med en vanlig gressklipper

| displayet vises meldingen
"WatchdogError”

Det interne systemet for
programvaresikkerhet er aktivert

Sla roboten av og pa igjen.
Hvis problemet vedvarer skal du kontakte
neermeste autoriserte servicesenter

| displayet vises meldingen
“Tilt”

Roboten befinner seg pa en skraning
starre enn tillatt grense

Ekskluder ved & avgrense
omradet som heller mer enn tillatt

: Kontroller at stromforsyningsenheten er korrekt

LED-lyset Ingen stremforsyning tilkoblet stromuttaket
(C) tennes

ikke _ Fa sikringen skiftet av neermeste autoriserte

Avbrutt sikring servicesenter

LED-lyset Stans roboten pa en sikker mate (se

(C) pa . “Sikker stans av roboten”) . Frakoble
senderen Avbrutt kantledning stromforsyningsenhetens stromuttak. Foreta

er pa sammenkoblingen av kantledningen

Handbok

36



UTSKIFTING AV DELER

ANBEFALINGER FOR UTSKIFTING AV DELER

_

Foreta utskiftinger og reparasjonerihenholdtil produsentensindikasjoner, ellerhenvend deg il servicesenteret

hvis operasjonene ikke er angitt i handboken.

UTSKIFTING AV BATTERIER

_

Batteriene skal skiftes hos et autorisert servicesenter.

UTSKIFTING AV KNIVBLAD

1. Stans roboten pa en sikker mate (se “Sikker stans av roboten”).

_

Bruk vernehansker slik at du ikke risikerer & kutte hendene.

For byttet ma det kun brukes originalt knivblad som passer til
apparatet.

MODELL: Autoclip 528 S, Autoclip 530 SG
Kode til knivbladet: 122104112/0

2. Snu roboten opp ned og stott den slik at du ikke gdelegger
dekselet.

3. Losne skruene (B) for & ta av knivbladet (A).
4. Settinn et nytt knivblad og stram skruene.

5. Snu roboten tilbake til arbeidsstilling.

37

e I\
knivblad (A) skrue (B)
_ J
Handbok



DEPONERING AV ROBOTEN

* Ved endt levetid klassifiseres dette produktet som EE-avfall (avfall fra elekirisk og elektronisk utstyr), og
det er dermed forbudt a kaste det som vanlig husholdningsavfall; hverken som restavfall eller som sortert
avfall.

* Ved avhending skal brukeren folge landets gjeldende lover, dvs. sortere elektrisk og elektronisk utstyr og
levere WEEE inn til godkjente gjenvinningsstasjoner, eller levere hele produktet tilbake til forhandleren ved
kjop av et nytt. Ulovlig avhending av avfall fra elekirisk og elektronisk utstyr straffes i henhold til landets
gjeldende lover.

 Elektrisk og elektronisk utstyr kan inneholde giftstoffer som kan ha skadelig effekt pa miljeet og helsen, og
brukeren spiller derfor en viktig rolle i gjenbruket, resirkuleringen og gjenvinningen av avfall fra elektrisk [ ]
og elektronisk utstyr.

 Alle komponentene som skal sorteres og avhendes pa en spesifikk mate er merket med bestemte symboler.

! Fare - Advarsel

Avfall fra elektrisk og elektronisk utstyr (WEEE) kan inneholde giftstoffer som kan ha skadelig effekt pa
m miljoet og helsen. Derfor er det pabudt a foreta avhendingen av WEEE pa korrekt mate og kun hos godkjente
gjenvinningsstasjoner.

* Emballasje - Produktemballasjen er fremstillet med resirkulerbart materiale, og ma avhendes i bestemte konteinere eller
leveres inn til godkjente gjenvinningsstasjoner.

* Batterier - Gamle og brukte batterier inneholder stoffer som er giftige for miljget og helsen og ma derfor ikke kastes i
husholdningsavfallet. Batteriene skal avhendes i bestemte konteinere eller leveres inn til godkjente gjenvinningsstasjoner.
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EF-SAMSVARSERKLZARING

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Erkleerer pa eget ansvar at produktet:

automatisk batteridrevet robotgressklipper, modell 7250DEO, 7250ELO, er i samsvar med de grunnleggende kravene til
sikkerhet, helse og miljovern i falgende EU-direktiver:

Maskindirektiv 2006/42/EF, Direktiv for elektromagnetisk kompatibilitet 2014/30/EU, RoHS-direktiv 2011/65/EF,
WEEE-direktiv 2012/19/EU, Direktiv om stoyemisjon i miljoet 2005/88/EF;

er i samsvar med folgende harmoniserte standarder:

NEK EN 50338:2007-06 (sikkerhet) (for de anvendbare delene),

NEK EN 60335-1:2013-01 - EN 60730-1:2011 (sikkerhet),

NEK EN 55014-1:2008-01+A1:2010-10+A2:2012-02 (emisjon),

EN 61000-3-2:2007-04 +A1,A2:2011-09 - NEK EN 61000-3-3:2009-09 (emisjon),

NEK EN 55014-2:1998-10+A1:2002-08+A2:2009-08 (immunitet),

NEK EN 61000-4-2:2011-04 - NEK EN 61000-4-4:2006-01+A1:2010-09 - NEK EN 61000-4-5:2007-10 - NEK EN 61000-4
6:2011-10 - NEK EN 61000-4-11:2006-02 (immunitet),

NEK IEC 60529:1997-07+A1:2000-06 (beskyttende kapsling),

EN 50419:2006 (WEEE - Merking av elektrisk og elektronisk utstyr),

er i samsvar med folgende standarder som ikke er harmoniserte:
EN 50636-2-107:2015 (Particular requirements for robotic battery powered electrical lawnmowers),
IEC 61508-3:2010 (Functional safety of programmable electronic safety-related systems),

erkleerer i tillegg at i henhold til direktiv 2005/88/EF, er LWA lydeffektnivaet pa en karakteristisk preve malt til 74,0 = 0,7
dB (A-veid og referert til 1 pW), det garanterte LWA lydeffektnivaet er lavere enn 75 dB (A-veid og referert til 1 pW), og
den tekniske dokumentasjonen, i henhold til direktiv 2005/88/EF og 2006/42/EF, oppbevares hos Zucchetti Centro Sistemi
S.p.A., via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (AR), ltalia.

Terranuova B.ni 01/12/2016

Bernini Fabrizio
(Administrerende direktor)

Z lgé ‘\-
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YLEISTIETOJA

KAYTTOOPPAAN TARKOITUS

e Tama valmistajan laatiman kayttéohjeen tarkoituksena on antaa tarvittavat tiedot niille, jotka on valtuutettu toimimaan sen
kanssa sen suunnitellun elinkaaren aikana.

* Hyvan kayttétekniikan omaamisen ohella, kayttdjien on luettava se huolellisesti ja sovellettava annettuja s&antoja
yksiselitteisesti.

¢ Valmistaja on antanut ndma tiedot omalla alkuperéisella kielella (italia) ja ne voidaan kaantdaa muille kielille lain ja/tai
kaupallisten vaatimusten tyydyttamiseksi.

* Kyseisten tietojen lukeminen estaa henkildiden terveydelle ja turvallisuudelle liittyvien riskien syntymista taloudellisten
vahinkojen ohella.

e Sailyta tata kayttbopasta koko laitteen elinkaaren ajan tunnetussa ja helppopaésyisessa paikassa, jotta se olisi tarvittaessa
aina kaden ulottuvilla.

* Jotkut tdssa kayttboppaassa annetut tiedot ja kuvat eivat valttdmattd vastaa hankkimaasi mallia, mutta se ei kuitenkaan
vaaranna niiden toimintaa.

* Valmistaja pidattaé oikeuden tehda laitteeseen muutoksia ilmoittamatta niista etukéateen.

* Joidenkin tarkeiden tekstin osien korostamiseksi tai tarkeiden maarittelyjen osoittamiseksi on kaytetty symboleita, joiden
merkitys kuvataan seuraavassa.

® Vaara - Huomio

Symboli osoittaa vakavat vaaratilanteet, jotka voivat vakavasti vaarantaa henkiléiden terveytta ja turvallisuutta
jos niita ei noudateta.

Varovaisuutta - Huomio

Symboli osoittaa, ettd tarkoituksenmukaisia kayténtdja on noudatettava, jotta henkiléiden terveys ja
turvallisuus ei vaarannu eikéa taloudellisia vahinkoja paédse syntyméaan.

®
z Tarkeaa

Tama symboli osoittaa erityisen tarkeita teknisia tietoja, joita ei voi jattdd huomioimatta.
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VALMISTAJAN JA LAITTEISTON TUNNISTUS

Annettu tunnistuskilpi on kiinnitetty suoraan laitteeseen. Siind

p
lukee kaikki kayttoturvallisuuden kannalta tarkeét viitteet ja ohjeet. TUNNISTUSKILP ) |
g . Yo
Tarpeen vaatiessa k&anny valmistajan huoltokeskuksen tai (A) Valmistajan tunnistus Q¥
valtuutetun huoltokeskuksen puoleen. (C) Malli -
Anna kaikkien huoltopyyntdjen yhteydessd tunnistuskilvessa i (C) Versio | _ _
lukevat tiedot, likimaaraiset kayttdtunnit ja havaittu vika. : i (C) Valmistusvuosi
! ' @ 1
. . \ () Mar, factured by XXXXXXXXXXXXXXXXXX, {KXXXKXXXXXXXXXXXX
A. Valmistajan tunnistus. ' : XXXXX sooonk (XX) - XXXX
(L woel | e |
B. CE-vaatimustenmukaisuusvakuutus. ® ! 10000 c € E
) ® @ =
C. Malli ja versio / sarjanumero / valmistusvuosi. T
o | esc—{WMLRERTLANL R AR
D. Tekniset tiedot: Jé&nnite, virta, suojausluokka, massa, ' Serial Number @ XXXXXXXXXXXXXX |
leikkuualue. - i :
D) Tekniset tiedot l !
(D) Tekniset tiedo (C) Sarjanumero  (B) CE
vaatimustenmukaisuusmerkinta

TURVALLISUUTEEN LITTYVAA TIETOA

Valmistaja on kiinnittanyt erityistd huomiota seikkoihin, jotka saattavat aiheuttaa turvallisuus- ja terveysriskejé laitetta kayttaville
henkiléille. Naiden tietojen tarkoituksena on kiinnittédd kayttajien huomio erityisesti riskien ennaltaehkaisyyn.

TURVALLISUUTEEN LITTYVAT MAARAYKSET

TUOTTEESSA ON TERA, EIKA SE OLE LEIKKIKALU!

+ Lue huolellisesti koko kayttbopas. Erityisen tarkeda se on kaikkien turvallisuutta koskevien
tietojen osalta. Varmista, etta olet ymmartanyt kaiken oikein. Kayta laitetta ainoastaan
valmistajan ilmoittamaan kayttotarkoitukseen. Noudata huolellisesti toimintaa, huoltoa ja
korjausta koskevia ohjeita.

- Varmista, etta robotin toiminnan aikana tyoskentelyalueella ei ole henkilGita. Erityisesti tama
koskee lapsia, vanhuksia ja liikuntarajoitteisia henkilGita seké kotieldaimid. Muussa tapauksessa
robotin toiminta on suositeltavaa ohjelmoida ajankohtaan, jona kyseisella alueella ei ole ihmisia.
Valvo laitetta, jos tiedat etta laheisyydessa on kotielaimia, lapsia tai muita inmisia. Jos robotin
kulkureitilla on jokin henkil6 tai elain, pyséayta laite valittdmasti.

+ Valvo robottia sen toimiessa julkisten tai yksityisten alueiden I&heisyydessa4, joita ei ole rajoitettu
vaikeasti ylitettavalla aidalla.

- Tatéa robottia ei ole tarkoitettu lasten tai fyysisesti, aistimuksellisesti tai henkisesti rajoittuneiden
henkildiden eikd kokemattomien tai asiaa tuntemattomien henkildiden kayttéon, ellei heidan
turvallisuudestaan vastaava henkild valvo heité jatkuvasti ja elleivat he ole saaneet riittavia
ohjeita laitteen kaytdsta. Lapsia on valvottava, jotta he eivat padse leikkimaan laitteella.

. Al4 salli robotin kayttamista henkildille, jotka eivat tunne sen toimintaa ja kayttaytymista.

« Huolto- ja korjaustoimenpiteita suorittavien henkildiden tulee tuntea robotin erityisominaisuudet
ja turvallisuusméaaraykset kaikilta osin. Lue kayttdopas huolellisesti ennen robotin kayttamista ja
varmista, etta olet ymmartanyt ohjeet.

« Kayté ainoastaan alkuperaisia varaosia, ala muokkaa robotin muotoilua, ala kasittele vaarin,
estd toimimasta, poista tai ohita siihen asennettuja turvalaitteita. Valmistaja ei ole milladan
lailla vastuussa, jos kaytetdan ei-alkuperaisia varaosia. Taman kiellon laiminlydminen saattaa
aiheuttaa vakavia turvallisuus- ja terveysriskeja.

- Tarkasta, etta nurmikolla eioleleluja, valineita, oksia, vaatteita tai muita esineita, jotka saattaisivat
vahingoittaa terid. Nurmikolla mahdollisesti olevat esineet saattavat myds vahingoittaa robottia
tai aiheuttaa sen pyséahtymisen.

3 Kéayttbopas



- Robotin paille ei saa koskaan istua. Al4 koskaan nosta kdynnissd olevaa robottia sen
kllJlljettamlsta tai teran tarkastamista varten. Al4 vie kasia tai jalkoja kdynnissa olevan laitteen
alle.

- Ala kayta robottia sadefuslaitteen ollessa toiminnassa. Robotti ja sadetuslaite on ohjelmoitava
toimimaan eri aikoina. Ala pese robottia korkeapaineisella vesiruiskulla alaka upota sité osittain
tai kokonaan veteen, silla se ei ole vesitiivis.

+ Katkaise virransyottd ja kayta turvalaitetta ennen minkaan kéKttéjéIIe kuuluvan saato- tai
huoltotoimenpiteen suorittamista. Kayta valmistajan ilmoittamia henkilonsuojaimia; erityisesti
on kaytettava suojakasineita silloin kun kasittelet teraa.

. Ké'llyttéjén suoritettavaksi kuuluvaa puhdistusta ja huoltoa eivéat saa suorittaa lapset, ellei heita
valvota.

- Al& kayta robottia, jos leikkuuteréd on vahingoittunut. Leikkuuteré on vaihdettava.

.- Ala kayta robottia, jos sen ylakuori on vahingoittunut. Jos siina esiintyy mekaanisia vaurioita,
on se vaihdettava.

+ Alad kayta robottia, jos muuntajan virtajohto on vahingoittunut. Vahingoittunut johto saattaa
aiheuttaa kontaktin séhkoisten osien kanssa. Johdon vaihtaminen on annettava valmistajan,
taman teknisen huoltopalvelun tai vastaavan ammattitaitoisen henkilén tehtavéksi, kaikkien
mahdollisten vaaratilanteiden valttamiseksi.

« Tarkasta robotti siimamaaraisesti sdanndllisin véliajoin. Varmista talloin, etté terd, asennusruuvit
ja leikkausmekanismi eivat ole kuluneet tai vahingoittuneet. Varmista, etta kaikki mutterit, pultit
Ja ruuvit on kiristetty. Muutoin robotti ei ole kayttokunnossa.

. Eoﬁotin kaytto ja lataaminen rajahdysalttiissa tai tulenarassa ymparistdssa on ehdottomasti
ielletty.

+ Kayta ainoastaan valmistajan toimittamaa akkulaturia ja virtalahdetta. Vaara kaytté saattaa
aiheuttaa sahkoiskuja, ylikuumenemista tai syOvyttavien nesteiden vuotamista akusta. Jos
nestettd vuotaa ulos, akku on pestava vedella / neutralointiaineella. Jos ainetta on joutunut
silmiin, ota yhteyttd l1a&kariin.

TURVAVARUSTEET

1. Puskurit

Puskuritunnistimien ansiosta jos robotti kohtaan korkeudeltaan vahintdan 10 cm:n esteen, se pyséahtyy ja palaa takaisin valttden
ndin esteeseen térmaamista.

2. Kallistusmittari

Jos robotti tydskentelee kaltevilla mailla, ylittden maaréatyt tekniset ominaisuudet tai jos se kaatuu kumoon, robotti pyséayttéa
leikkuuteran.

3. Hatapysaytyspainike

Robotin yldosaan asetettu ja muihin ndppaimistolia oleviin painikkeisiin ndhden suurempi painike, jossa lukee “STOP”. Painamalla
taté painiketta toiminnan aikana ruohonleikkuurobotti pysahtyy valittémasti ja teré pyséahtyy.

4. Ylivirtasuojaus

Molempia moottoreita (terd ja pyo6rat) valvotaan toiminnan aikana jatkuvasti kaikissa tilanteissa, jotka voivat aiheuttaa niiden
ylikuumenemisen. Jos pydrien moottorissa esiintyy ylivirta, robotti yrittdd toimia vastakkaiseen suuntaan. Jo ylivirta jatkuu,
robotti pysahtyy ja ilmoittaa virheesta. Jos ylivirta esiintyy leikkuuterdn moottorissa, kaytettdvissé on kaksi eri toimintatapaa.
Jos parametrit kuuluvat ensimmaiseen toimintatapaan, robotti suorittaa liikkeita leikkuuterén vapauttamiseksi. Jos ylivirta on alle
robotin suoja-alueen, robotti pyséhtyy ja ilmoittaa moottorissa syntyneesta virheesta.

5. Signaali puuttuu -anturi
Jos signaali puuttuu, robotti pyséhtyy automaattisesti.

Kayttbopas 4



TURVAMERKIT

Lue kéayttbohjeet huolella ja
ymmarra niiden merkitys ennen
laitteen kayttoa.

/A

> B>

S

N
STOP

&~
[ J
>

Al koske pydrivaa teraa, tydbnna
kasia ja jalkoja laitteen alle kun
se on liikkeessa. Odota, ettd
tera ja pyorivat osat pysahtyvat
kokonaan ennen niihin menoa.

i1

Sailyta riittdva turvaetaisyys
laitteesta sen toiminnan aikana.

Robotin  toiminnan  aikana
varmista, ettei kayttdalueella ole
henkil6itd (esimerkiksi lapsia,
vanhuksia tai likuntavammaisia)
eika kotieldimia. Pidé lapsia,

kotieldimid ja muita henkil6ita
turvaetéisyydella kaynnissé
olevasta laitteesta. Kyseisen

riskin valttamiseksi on
suositeltavaa ohjelmoida robotin
toiminta sopivaan kellonaikaan.

Ala nouse laitteen paélle.

well>| 1B >

Kytke turvalaite paalle ennen
laitteessa suoritettavia
toimenpiteité tai sen nostamista.

Varoitus! Al& puhdista tai pese
laitetta vesisuihkeilla.

Robotin  toiminnan  aikana
varmista, ettei kayttdalueella ole
henkiloitéd (esimerkiksi lapsia,
vanhuksia tai likuntavammaisia)
eika kotieldimia. Pidé lapsia,

kotieldimia ja muita henkildita
turvaetéisyydella kaynnissé
olevasta laitteesta. Kyseisen

riskin valttdmiseksi on
suositeltavaa ohjelmoida robotin
toiminta sopivaan kellonaikaan.

Kayttbopas




TEKNISET TIEDOT

TEKNISET TIEDOT

LOVETT

Maksimaalinen leikkuupinta-ala

Autoclip 528 S Autoclip 530 SG

Robotti (*)

m2 (sq ')

7250DEOQ 7250ELO
2600 3200
(27976)) (34432)

tayden latausjakson jalkeen (*)

Kaatumisanturi

Mitat (I x k x s) mm 890x440x700
Robotin paino akku mukaan lukien kg 15,3
Leikkuukorkeus (Min-Max) mm (") 25-70 (0,99 - 2,76 ")
Leikkuuteran lapimitta mm (") 290 (11,42")
Moottorit harjattomat
Leikkuuterén nopeus RPM 3000 Huolto
o metria/ ‘
Liikenopeus minuutissa 30(98.43 )
45% hyvéksyttavissé, nurmikon kunnon ja asennettujen
lisdvarusteiden mukaan.
%Jurm sallittu ja suositeltu kaltevuus % 35% suurin sallittu ja suositeltu. Nurmikon normaaleissa
olosuhteissa.
20% lahella ulkoreunaa tai rajakaapelia.
ROBOTTI -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Max)
Ympéristdn lampétila Max °C
AKKULATURI -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Max)
s . 70 (Max)
aanitehotasolla mitattu dB(A) 65 (Nurmikon yllpito)
Vesitiiviysluokka IP IP44
Séahkoiset ominaisuudet
Tulo:
100 - 240 V~; 2 A -1 A;
Akkulaturi (litiumakulle) 50/60 Hz; Luokka 1
Laht6:29.4 V===;5.0A
Laturi- ja lataustyyppi
Ladattava litium-ioni akku
(nimellisjénnite) 25.9V 1x7.5Ah
Akkulaturi 29.4Vcc-5.0A
Latauksen keskiméérainen kesto hh:mm 2:30
Keskimaarainen  tybajan  kesto hh:mm 3:30

Leikkuuterén pysaytysturva

vakiovaruste

Hatapainike

vakiovaruste

(*) Ruohon ja nurmikon kunnon perusteella.

Kayttbopas



Vakiovarusteet / Lisavarusteet / Toiminnot

paaalue 4
Sadetunnistin vakiovarusteena

ECO-tila - .

Itseohjelmointi (patentoitu) vakiovarusteena

Connect module (GPS, GPRS) ei kaytettavissa vakiovarusteena
Paluumenetelma latausasemalle “V-Meter” - “follow wire”

Rajakaapelin maksimipituus
(osoittava, lasketaan sdannollisen m (") 1000 (3280 )
alueen mukaan)

(*) Ruohon ja nurmikon kunnon perusteella.

LAITTEISTON YLEISKUVAUS

Laite on puutarhojen ja asuinpaikkojen nurmikoiden leikkuuseen “gaTUNNAISTOIMINTA

suunniteltu ja valmistettu robotti, joka toimii paivin ja 6in. Se on 0

pieni, kompakti, hiljainen ja helppo kuljettaa. e (“)

o

Leikattavan pinnan erilaisten ominaisuuksien perusteella robotti °e
voidaan ohjelmoida toimimaan usealla alueella: paaalueella ja e

useilla sivualueilla (mallien erilaisten ominaisuuksien mukaan). e
Toiminnan aikana robotti leikkaa rajakaapelilla rajatun alueen. ::
Kun robotti havaitsee rajakaapelin tai kohtaa esteen, se vaihtaa ::
suuntaa satunnaisesti ja jatkaa toimintaa uuteen suuntaan. °9
Satunnaisen toiminnan perusteella robotti leikkaa rajatun nurmikon ::
automaattisesti ja kokonaan (ks. kuva). o9

ww

Robotti tunnistaa pitkén ja/tai tihedmman nurmikon puutarhan v
alueella ja kdynnistaa spiraalilikkeen automaattisesti, jos se pitéa o
-

sité tarpeellisena, nurmikon taydellista viimeistelya varten.

Nurmikon pinta, jota robotti voi leikata, rippuu seuraavista (i)
tekijoista: o e
e
e robotin malli ja asennetut akut; e

e

e leikattavan alueen ominaisuudet (epasaanndlliset rajat, Y
epayhdenmukainen pinta, alueen jakautuminen osiin jne.); e

ve
e
« teran kunto (hyva teroitus, ilman jaamia ja kovettumia yms.). ::
ve
we
e
v
e
v
e

* nurmikon ominaisuudet (ruohon tyyppi ja pituus, kosteus jne.);
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PAAOSAT

Versio

MALLI

Autoclip 528 S

A

Autoclip 530 SG

Robotti

Ohjausnéppaimistd

Sadetunnistin

Akku

Kahva

Leikkuutera

S| s | < | < s | s

s|l<|<s|<|<s|<

Rajakaapelinippu

o

o

Naulat

Laturin virtajohto

Laturi

Latausasema

Lahetin

Kayttdohje

Leikkuukorkeuden saatdavain

< | < | s | s | s s

S| s | s | s | s s

Rajakaapelin liitos

e EEEOERE®®O®®®OO

Latausaseman kuori
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PAKKAUS JA PAKKAUKSESTA PURKAMINEN

Laite toimitetaan pakkauksessa. Kun pakkausta puretaan, ota se varovaisesti pois ja tarkista osien kunto.

Varovaisuutta - Huomio

Pidd muovikalvot ja -astiat poissa vauvojen ja pienten lasten ulottuvilta. Tukehtumisvaara!

®
z Téarkeaa

Sailyta pakkausmateriaalit tulevaa kaytt6a varten.

LAITTEISTON ASENNUKSEN SUUNNITTELU

Robotin asennus ei vaadi vaikeita toimenpiteitéd, vaan jonkin verran etukateissuunnittelua, jotta voidaan méarittéda paras alue
latausaseman asentamiseen ja alueen ympérdimiseen rajakaapelilla.

* Latausasema on asetettava nurmikon reunaan mieluummin
suurimmalle nurmikkoalueelle, josta pé&astdédn helposti
nurmikon muihin osiin. Latausasemaa kutsutaan seuraavassa
“Paaalueeksi”.

latausyksikkd

SIS

A Varovaisuutta - Huomio

|

lahetin

Aseta laturi pois lasten ulottumattomista.
Esimerkiksi vdhintddn 160 cm:n korkeudelle. (63 ").

Korkeus
min. 160 cm

A Varovaisuutta - Huomio

|

Toimi siten, ettd laturiin paasee vain valtuutetut
henkil6t.

A Varovaisuutta - Huomio

Sahkoliitantada varten asennusalueen ldheisyyteen on asennettava sdhkopistoke. Varmista, ettad liitdnta
sidhkéverkkoon on yhdenmukainen voimassa olevien lakien kanssa. Turvallisen toiminnan takaamiseksi
sahkolaitteisto, johon laturi liitetddn, on varustettava kunnolla toimivalla maadoituslaitteistolla. Toimitettu
piiri on suojattava vikavirtasuojakytkimelld (RCD), jonka laukaisuvirta on korkeintaan 30 mA.

®
z Tarkeaa

On suositeltavaa asentaa yksikké sahkolaitteille tarkoitettuun kaappiin (sekd ulko-ettd sisakéaytté6én
tarkoitettu), joka on varustettu avainlukituksella ja jossa on hyvé tuuletus kunnollista ilmankiertoa varten.

* Jokaisen tydjakson lopussa robotin on paéstava helposti takaisin latausasemalle, joka on uusi lahtdpiste uudelle tydjaksolle
ja mahdollisille uusille alueille menoon, joita kutsutaan seuraavassa “Sivualueiksi”.

* Aseta latausasema noudattamalla seuraavia sédantéja:

- tasainen alue;

- tivis ja vakaa maaperd, joka takaa hyvan vedenpoiston;

- mieluummin nurmikkoalue, joka on kooltaan suurin;

- varmista, ettd mahdollisten sadettimien kantamat eivat saavuta latausasemaa;

- latausaseman sisddnmenon puoli on asemoitava kuvassa osoitettuun tapaan, jotta robotti pddsee sinne takaisin
rajakaapelia myotapaivaan seuraamalla;

- ennen alustaa on asetettava 200 cm suoraa kaapelia.

- latausaseman laheisyydessd mahdolliset sijaitsevat metalliset tangot tai nurmikkoa rajoittavat metallielementit saattavat
aiheuttaa signaaliin hairi6ita. Sijoita asema pihan toiselle puolelle tai siirrd se kauemmaksi metallielementeistad. Kaanny
valmistajan huoltopalvelun tai valtuutetun huoltokeskuksen puoleen lisatietojen saamiseksi.

* Latausasema on Kiinnitettdvé kunnolla maahan. Vélta, ettei alustan eteen muodostu kynnysta ja aseta sisddnmenoon
tarvittaessa pieni keinonurmipala siind olevan kynnyksen kompensoimiseksi. Vaihtoehtoisesti ota nurmikko osittaisesti pois
ja asenna alusta ruohon juureen.

* Latausasema on kytketty laturiin narulla, jonka on poistuttava latausasemalta leikkuuaseman ulkopuolelta.
9 Kéayttbopas




e Aseta laturi seuraavia saantéja noudattamalla:

tuuletettuun paikkaan ilmastollisilta tekijéiltd ja suoralta
auringonvalolta suojattuna;

mieluummin asunnon, autotallin tai varaston sisélle;
jos se asetetaan ulos, sitd ei saa altistaa suoralle
auringonvalolle ja vedelle: néin ollen sitd on suojattava

tuuletetun laatikon sisélla. Sitd ei saa asettaa suoraan
kosketukseen maan tai kosteiden paikkojen kanssa;

aseta se nurmikon ulkopuolelle &la nurmikolle;

suorista _ylimaarainen naru, joka menee latausasemasta
laturiin. Al& lyhenna tai pidenna narua.

e Sisddnmenossa olevan kaapelipdtkdn on oltava suorassa
ja kohtisuorassa latausasemaan néahden vahintddn 200
cm pituudella ja ulostulossa olevan patkdn on mentéva
latausasemalta; tdman avulla robotti palaa asemaan oikealla
tavalla.

Jos robotti asennetaan l&helle aluetta, johon on asennettu toinen
robotti (samanlainen tai eri valmistajan), asennusvaiheessa on
tehtdvd muutos robotin [dhettimeen ja vastaanottimeen siten,
ettd kahden robotin taajuudet eivat hdiritse toisiaan. Téassa
tapauksessa ota yhteytta lahimpaan huoltokeskukseen.

Kayttbopas
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RAJAKAAPELIN REITIN MAAARITTAMINEN

Ennen rajakaapelin asentamista on tarpeen tarkistaa koko

nurmikkopinta. Arvioi mahdolliset nurmikkoon tehtéavat muutokset ve > “ ) -
tai toimenpiteet, joita on noudatettava rajakaapelin asennuksen e
aikana robotin hyvan toiminnan kannalta. A
e rajakaapelin asennusreitti

1. Arvioi mitd paluumenetelmaa latausasemalle on kéytettava |4
luvussa “PALUUMENETELMA LATAUSASEMALLE” |@gw 1
annettujen ohjeiden mukaan. *9

2. Arvioi mihin on tarpeen asentaa rajakaapeli erityiselld tavalla,

noudattaen luvussa “VALMISTELU ROBOTIN NOPEAA |# % -9 ™)
PALUUTA VARTEN LATAUSASEMALLE”. :: 4

3. TyoOalueen valmistelu ja rajoittaminen. e ! . |

e

4. Rajakaapelin asennus. o 1

5. Latausaseman ja laturin asennus. Rajakaapelin v
asennusvaiheessa noudata asennussuuntaa (my6tapaivaan) v * *
ja kiertamistd kukkapenkkien ympérille (vastapdivaan). g “ Y,

Kuvassa osoitettuun tapaan.

PALUUMENETELMA LATAUSASEMALLE

Robotti voi palata latausasemaan kahdella eri tavalla,
kayttovalikon konfiguroinnin  mukaan kohdassa “Asetukset” -
“Paluu latausasemaan”. Kaytd menetelmaa “Seuraa rajaa” vain
niissa tapauksissa, joissa puutarhan sisélla ja I1ahella rajakaapelia
on lukuisia esteitd (alle 2 m). Kaikissa muissa tapauksissa on
kaytettdvd mieluummin menetelmda “V-Meter” latausasemalle
tapahtuvaa pikaisempaa paluuta varten.

“Seuraa rajaa”. Tama paluutapa latausasemaan osoittaa robotille,
etté rajauskaapelia on seurattava asettamalla sen pyérien valiin.
Jos tdmé& menetelma on aktivoitu, “Paluuta kaapelia kayttamallg”
ei tarvitse asettaa seuraavassa kuvattuun tapaan.

oo
oo

Alle 2 O00
metrin reitti aon

7
talusase m.a\ * < \ \

10mt.  1,5mt

“V-Meter”. Asettamalla tdméan paluumenetelméan latausasemalle,
robotti kulkee fi noin muutaman senttimetrin - metrin paassa
rajakaapelista koskettaen sité silloin talléin ennen kaikkea kun
kyseessa ovat mutkaiset reitit fi, kunnes se havaitsee latausaseman
lahettdma signaali, jonka avulla robotti suuntaa kulkunsa kaapelia
kohden ja palaa asianmukaisesti latausaseman sisaan.

2 mt.

Siina tapauksessa, etté alueella on kapeita kulkuvaylia tai latausasemaan pikaisesti ohjaava nuolimainen asennus, on kaapeli
asetettava tiettyyn muodostelmaan, jota kutsutaan “kaapelikutsuksi”.

Kun “Paluu” tunnistetaan, robotti seuraa rajakaapelia alhaisella nopeudella ja suuremmalla tarkkuudella noin 10 metrid ja palaa
sitten paluutapaan “V-Meter”, jos se ei ole kohdannut nopean paluun kaapelia tai latausasemaa.

Noudata seuraavia sdantdja “Paluun” asentamiseksi.

* Paluu” on kaapelipala, joka laajenee puutarhaan noin 2 metrin pituudelle ja jossa kaapeleiden vélinen etaisyys on 5 cm.
(1,96 ").

e “Paluu” on asetettava 2 metrid ennen ahtaita vaylia.
* Paluu” on asetettava ennen “Nopeita paluita” kohtaa.

HUOM. Jos robotti ei saavuta latausasemaa maaratyn ajan sisélla, se seuraarajakaapelia “Seuraarajaa” -toimintatavassa.
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VALMISTELU ROBOTIN NOPEAA PALAAMISTA VARTEN LATAUSASEMAAN

Nopea paluu merkitsee rajakaapelin erityistd asennusta maahan, jonka avulla robotti lyhentda paluumatkaansa latausasemaan.
Kayta tata rajakaapelin asennusta vain puutarhoissa, joissa nopea paluu latausasemaan merkitsee paluumatkan todellista
lyhenemista alueen ollessa yli 200 m.

Nopean paluun asentamiseksi, aseta rajakaapeli maahan siten, ettd se muodostaa kolmion jonka yksi sivu on 50 cm ja kaksi
rajakaapelin asennussivua 40 cm, kukin kuvassa osoitettuun tapaan.

IKun robotti palaa latausasemaan rajakaapeli pydrien vélissa ja se havaitsee tdman erityisen kolmion, se keskeyttaa liikkeen ja
kaantyy noin 90 astetta puutarhaan sisapuolelle péin ja jatkaa kulkuaan uuteen suuntaan, kunnes se saavuttaa vastakkaisella
puolella olevan rajakaapelin.

Valmistele nopea paluu sellaiseen kohtaan, jota ennen on vahintdan 200 cm ja sen jalkeen vahintdan 150 cm suoraa kaapelia.

Valmistelua ei tarvitse tehdéa suoralle reitille, joka on vélittdtmésti ennen latausasemaa tai esteiden laheisyydessa. Tarkista, ettei
nopean paluun reitillé ole esteita, jotka voivat estdéd nopean paluun.

Esivalmistelua ei saa tehda liian kaltevalla maalla, jotta robotti kykenee tunnistamaan sen helposti. Maksimaalinen kaltevuus
riippuu suuresti maan kunnosta. Alle 20 % kaltevuutta suositellaan.

@
z Tarkeaa

Jos nopea paluu on asetettu vaardan kohtaan, se voi estda robotin nopeaa paluuta latausasemaan. Kun
robotti kulkee rajalla sivualueen saavuttamiseksi, se ei havaitse nopean paluun valmistelua.

Kuvassa annetaan joitakin hyddyllisia tietoja nopean paluun
oikeaan asennukseen.

e se o] —

6060
660
060
O 60l 5cm.
0060 n

ﬁ 2 mt.

10mt. 1,5mt. 2 mt.
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TYOALUEIDEN VALMISTELU JA RAJOITUS

Leikattavan nurmikon valmistelu s M

1. Tarkista, ettd4 leikattava nurmikko on yhdenmukainen eika
siind esiinny kuoppia, kivia tai muita esteitd. Painvastaisessa
tapauksessa kunnosta se tarvittavalla tavalla. Jos joitakin
esteitd ei ole mahdollista poistaa, rajoita Kkyseiset alueet
rajakaapelilla.

2. Robotti voi leikata tydalueen sisélla olevia pintoja, joiden
kaltevuus on korkeintaan 45% (45 cm / metri), jos kyseessa
on Kkuiva ja tasainen nurmikko, jossa pyérien luisumisvaaraa ei
esiinny sekd asennettujen lisdvarusteiden perusteella. Muissa
tapauksissa on tarpeen noudattaa 35% kaltevuutta.

Rajakaapeli on asetettava maahan, jonka kaltevuus ei ylité
20 % (20 cm / metri) ottaen huomioon, ettd robotti vaatii
suurempaa pitoa paluun aikana latausasemalle. Nain ollen on
maaperén kunto tarkastettava huolella ja noudattaa tiukasti
raja-arvoja.

Jos rajakaapeli asetetaan maahan, jonka kaltevuus ylittda
20 %, robotti voi siirtyd pois kyseiselté reitiltd liikkuakseen
helpommin, sill4 se ei kykene ylittdmaan ahtaita reitteja eika
tunnistamaan nopeaan paluuseen kuuluvaa valmistelua.
Kaltevuuden on pysyttdvd vakaana véhintddn 35 cm
rajakaapelin sisé- ja ulkopuolella. Jos ohjeita ei noudateta
normaalin tydskentelyn aikana kaltevilla mailla, kun robotti
havaitsee rajakaapelin, pydréat voivat luistaa ja saada robotin
ulos tybalueelta.

Jos kaltevilla mailla esiintyy edelld kuvattujen rajoitusten
mukaisia esteitd, on tarpeen tasoittaa maa vahintdan 35 cm
ennen estettd, jotta kaltevuutta saataisiin vahennettya.

@
z Tarkeaa

Alueita, joilla esiintyy sallittuihin ndhden jyrkempia
rinteitd ei voi leikata robottia kayttamalla. Asenna
rajakaapeli ndin ollen ennen rinnettd eristamalla
kyseinen nurmikkoalue.

( R

45 % 45 cm
A (17,711

100 cm (39,3 ) 0-45% fom 0-20%
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Ty6alueen rajoittaminen o9 —

3. Tarkista koko nurmikkoalue ja arvioi, onko sen jakaminen ddi "*
useampaan alueeseen tarpeellista seuraavassa |ig | P
annettujen  kriteerien  perusteella. Ennen rajakaapelin |y 1 -'\“,"
asennustoimenpiteiden aloittamista, saadaksesi toimenpiteista Y ¥ ;
helpot ja yksinkertaiset, tarkista koko reitti. Kuvassa annetaan 00 .
esimerkki nurmikosta, johon on merkitty rajakaapelin i vah.70 cm /27,56

i ﬂﬂ: = H
asennusreitti. T S
.

Laitteiston asennuksen aikana on tarpeen paikantaa |W Wi e

mahdolliset ~ sivualueet ja suljetut alueet. Sivualueella |4 Wi /27,56"
tarkoitetaan nurmikkoaluetta, joka on yhdistetty pa3alueeseen |i 4 !

ahtaalla reitillé ja jota on vaikea saavuttaa robotin satunnaisella |y 4 |

likkeella. Alueelle paasyn esteend ei saa olla rappuja eikd ““i

rinteitd, jotka ylittavat sallitut ominaisuudet. Kyseinen alue ““i
méaritetdén “sivualueeksi” riippuen myds paéalueen mitoista. e |

Mitd suurempi padalue sitd vaikeampi on paasta ahtaisiin | P
kulkureitteihin. Yleisesti ottaen kooltaan alle 200 cm reitteja ""“; /
pidetdén sivualueina. Robotin hallitsemien sivualueiden maara W :
riippuu mallin ominaisuuksista (“Ks. tekniset tiedot”).

Sallittu rajakaapeleiden valinen minimietaisyys on 70 cm. e
Rajakaapeli on asetettava seuraavassa osoitetun valimatkan

/"\ Py
paahan nurmikkoalueelle vieraista esineista. Yleisesti ottaen ve o PAAALUE
oltava 140 cm jos molemmilla puolilla on aita tai pensasaita. e
o9 rajakaapeleiden valinen

|
1
1
1
i
i i - "y
kaytettdvisséd olevan kokonaisméaraisen kulkualueen on '
i
1
; kulkuvayla vahintaan 70 cm
1
1

Jos tdma reitti on erittdin pitkd, on suositeltavaa, etta
rajakaapeleiden vélinen leveys ylittda 70 cm.

Ohjelmoinnin aikana on tarpeen konfiguorida sivualueiden
mitat prosenttiarvoissa nurmikkoon néahden ja niiden nopeaan
saavuttamiseen kuuluva suunta (myétapaivaan/vastapaivaan)
tarvittavien kaapelimetrien liséksi. Ks. “Ohjelmointitapa”.

Jos edella kuvattuja minimivaatimuksia ei noudateta ja nain - y
ollen aluetta rajoittaa porras, robotin ominaisuudet ylittdva ve { \ !

kallistuskulma tai alle 70 cm levea rajakaapelin rajoittama | W & i A B 4

kulkuvéayla (kéaytavéa), aluetta on pidettavéa suljettuna. “Suljetun | W& | oy

alueen” asentamiseksi asenna rajakaapeli edestakaiseen |44 | PAAALUE

suuntaan samaan asennuspaikkaan alle 1 cm etaisyyteen. | |

Tésséa tapauksessa robotti ei kykene saavuttamaan aluetta | g |

itsendisesti ja se on hoidettava luvussa “Suljettujen alueiden T N Kulkuvayla

hallinta” kuvattuun tapaan. “Suljettujen alueiden” hallinta e :___________________I'“\h:!f;\ <70 cm

véhentaa robotin itsenéisesti hallitsemia metreja. °® ] . l "i
¢e NN o 7
00 | i
e H
v | e — .
we ! SULJETTU |
v i ALUE .’/ N
W WL W ;* )
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4. Jos tydalueen sisé- tai ulkopuolella esiintyy laatoitus tai tie, joka on nurmikon kanssa samalla tasolla, asenna rajakaapeli
5 cm:n p&ahén laatoituksen reunasta. Robotti tulee hivenen ulos nurmikolta ja koko nurmikko leikataan. Jos laatoitus on
metallinen tai paikalla on viemérin kansi, suihkulautanen tai sdhkokaapelit, aseta rajakaapeli vahintddn 30 cm:n p&&han
estadksesi toimintahdirididen syntymista robotissa ja rajakaapelissa.

®
z Tarkeaa

Kuvassa annetaan esimerkki tybalueen sisdisistd ja ulkoisista elementeistd ja etédisyyksista, joita on
noudatettava rajakaapelin asentamisessa. Rajoita kaikki rauta- tai muista metalleista valmistetut elementit
(viemérin kannet, sédhkoliitinnat tms.) vélttadksesi hairibiden syntymisté rajakaapelin signaaliin.

J

Jos tydalueen sisa- tai ulkopuolella on jokin este, esimerkiksi reunakivi, seinéd tai muuri, sijoita rajakaapeli vahintdadn 35 cm
(13,78 ") esteestd; jos halutaan estaa robotin tormaaminen esteeseen, on rajakaapeli sijoitettava vahintdan 40 cm:n etéisyydelle
(15,75 ") . Reunan laheisyydesséa oleva ruoho, jota ei anneta robotin leikattavaksi, voidaan viimeistella reunaleikkurilla tai
pensasleikkurilla.

35cm.
/13,78 "

35cm.
/13,78 "

AS cm.
/13,78 " \

Jos tydalueen sisé- tai ulkopuolella on kukkapenkki, pensas, kasvi ulostydntyvilld juurilla, pieni 2-3 cm:n kuoppa tai pieni 2-3
cm:n reunakiveys, aseta rajakaapeli vahintdan 30 cm paéhan siitd estddksesi robotin vahingoittumista tai sen aiheuttamaa
vahinkoa paikalla oleviin esteisiin. Alueella oleva ruoho, jota ei anneta robotin leikattavaksi, voidaan viimeistella reunaleikkurilla
tai pensasleikkurilla.

a

%0 cm.

/11,81 ¢
.. r 30 cm.
ulostydntyvat juuret /11,81

30 cm.
/11,81”
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Jos tydalueen sisé- tai ulkopuolella on uima-allas, lammikko, jyrkénne, oja, laskeva askelma, reunustamattomia tai helposti
ylitettavalla aidalla reunustettuja julkisia teitd, on rajakaapeli asetettava vahintaédn 90 cm:n etaisyydelle (35,43 ).

Jotta rajakaapeli pystyttéisiin asentamaan mahdollisimman |&helle leikkuualueen reunaa, on suositeltavaa asentaa vaikeasti
ylitettdva aitaus, jos kyseessé on julkinen alue, tai vahintdan 15 cm:n aitaus muissa tapauksissa. Nain voidaan rajakaapeli
sijoittaa edellisissa kohdissa kuvattujen etdisyyksien mukaisesti.

®
z Tarkeaa

Ohjeessa annettujen etédisyyksien ja kallistuskulmien tarkka noudattaminen takaa ihanteellisen asennuksen
ja robotin hyvén toiminnan. Jos paikalla on kaltevuuksia tai liukkaita maita, lisaa etdisyytta vahintaéan 30 cm.
/11,81 "

p=

90 cm.
/35,44 ¢ 90 cm.
/35,44 ¢

Jos tyQalueen sisélla on esteita, jotka kestavat torméyksia kuten esimerkiksi puut, pensaat tai pylvaat ja joissa ei ole teravia
kulmia, niita ei tarvitse rajata. Robotti térmaa esteeseen ja vaihtaa kulkusuuntaa. Jos haluat estda robotin térmaamista esteisiin
sen turvallisen ja hiljaisen toiminnan kannalta, rajaa kaikki kiinteat esteet. Hivenen kallistuneet esteet kuten kukkalaatikot, kivet
tai puut joiden juuret tydntyvat ulos on rajattava, jotta voidaan estédd mahdolliset leikkuuterén ja itse esteiden vahingoittumiset.
Esteen rajaamiseksi, lahtien rajattavaan esteeseen nédhden lahimmé&sta pisteestd, vie rajakaapeli esteen luo, pydrayta se sen
ympari noudattamalla edellisiss& kohdissa kuvattuja valimatkoja ja aseta kaapeli takaisin edelld osoitetulle reitille. Aseta kaapeli
paallekkéin meno- ja tulosuuntaan saman naulan alle. Tassé& tapauksessa robotti kulkee yli rajakaapelin.

Robotin oikean toiminnan kannalta, paallekkain asetetun rajakaapelin minimipituuden on oltava 70 cm, joka sallii robotin
saanndllisen liikkumisen.

in. 70 cm
27,56 "
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RAJAKAAPELIN ASENTAMINEN

Rajakaapeli voidaan upottaa maahan tai asettaan maahan. Jos
kaytettavissasi on kaapelin asentamiseen kuuluva laite, upota
kaapeli maahan, silla se takaa kaapelin suuremman suojauksen.
Muussa tapauksessa aseta kaapeli maahan tarkoituksenmukaisia rajakaapeli
nauloja kayttdmalla seuraavassa kuvattuun tapaan.

®
z Tarkeaa

Aloita rajakaapelin asennus latausasemasta ja jata
varalle muutama metri kaapelia ja katkaise se sitten
oikean mittaiseksi kun se liitetdén loppuvaiheessa
yksikké6n.

Maahan asetettu kaapeli

Leikkaa ruoho kaapelin koko asentamisreitiltd erittdin lyhyeksi
siimaleikkurilla tai raivaussahalla. Nain kaapeli on helpompi sijoittaa
kontaktiin maan kanssa ja samalla estetddn ruohonleikkuria
leikkaamasta kaapelia seké& vahingoittamasta sen eristysta.

kulkuvayla
<70 cm (27,56

1. Aseta kaapeli myétapaivaan koko reitille ja kiinnitd se tdhan
tarkoitetuilla nauloilla, joiden vélisen etéisyyden tulee olla noin
100 cm (89,37"). Kaapelin tulee olla kontaktissa maahan, jotta
ruohonleikkuri ei vahingoittaisi sitd ennen kuin ruoho ehtii
peittda sen.

- Rajakaapelin asennuksessa kukkapenkin ympérille on
noudatettava suuntaa vastapaivaan.

- Mutkaisilla osuuksilla kiinnita kaapeli siten, etté se ei mene
solmuun ja sen kaarevuus pysyy saannéllisena (sade 20
cm).

kaapelin kiinnitysnau

Maahan upotettu kaapeli
1. Kaiva maahan séannéllinen vako (noin 2-3 cm (0.787+ 1.181")).

2. Aseta kaapeli myétapaivaan koko reitin pituudelle muutaman senttimetrin syvyydelle. Upota kaapeli korkeintaan 5 cm
syvyydelle estdéksesi robotin sieppaaman signaalin voimakkuuden heikentymista.

3. Kaapelin asennuksen aikana se on kiinnitettava tarvittaessa muutamista kohdista sopivilla nauloilla samalla kun sita peitetdan
mullalla.

4. Peitd koko kaapeli ja varmista, etta se jaa suoraan.
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Rajakaapelin liitos. e

Jos asennuksen loppuun saattamiseen on tarpeen kayttaa lisda
rajakaapelia, kdyté alkuperaista liitoskappaletta.

Laita kaapelin paat liitoskappaleen siséan ja varmista, ettéd ne on
laitettu paikalleen loppuun asti siten, ettd paat nakyvéat toiselta e
puolelta. Paina ylapuolella oleva painike loppuun asti pihdeilla.

®
z Tarkeaa

- Kaéytiainoastaanalkuperiisiéliitoskappaleita,
silla vain ne takaavat turvallisen ja vesitiiviin
sahkéliitannan.

- Ald kayta eristysteippia tai muunlaisia
liitoksia (kaapelikenkia, liittimia, jne.), silla
ne eivat takaa asianmukaista eristysta

maan kosteudelta, joka ajan mukana -
aiheuttaa rajakaapeliin hapettumista ja
katkeamiskohtia.
LATAUSASEMAN JA LATURIN ASENTAMINEN
~

s ™ ——
A Varovaisuutta - Huomio

Ennen minka tahansa toimenpiteen suorittamista |
kytke péaakatkaisin pois paalta.

Aseta laturi pois lasten ulottumattomista. Esimerkiksi

vahintaan 160 cm:n korkeudelle (63.00 "). Kork. vah

. . . 160 cm
Latausasemaan johtavaa kaapelia ei saa lyhentaa

tai pidentaa, vaan liika kaapeli on kerattdva kokoon
kahdeksikon muotoisesti kuvassa esitetylla tavalla.

Asennukseen kaytettévé rajakaapelieivoiollaalle 50
metrid; ota yhteytta lahimpé&an huoltokeskukseen.

1. Irrota suojus (L).
. Aseta latausasema maaréattyyn paikkaan.

2
3. Aseta rajakaapeli (M) pitkin oppaan latausaseman.
4

laturi (_A)

a

suojus (L)

. Kytke asemaan tuleva johto lahettimen (T) punaiseen liittimeen. Kytke asemasta lahteva johto mustaan liittimeen.

Liittimia saa kayttaa ainoastaan alkuperaisen rajakaapelin liittamiseen.

punaiseen liittimeen
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5. Kiinnitd latausasema (N) maahan nauloja kayttamalla (P).
Tarpeen vaatiessa kiinnita latausasema laajennuspulteilla (Q).

Asenna laturi (A).

Liit latausaseman (N) virtakaapeli (E) laturiin (A).

Liita laturin pistoke (A) pistorasiaan. Iahetin (B)

© ® N o

Jos lahettimen led-valo vilkkuu, liitdnta on suoritettu oikein.
Péinvastaisessa tapauksessa on tarpeen paikantaa
toimintahairié (Ks. “Vianetsintd”).

rajakaapeli

virtakaapeli (E) I 160 cm
10. Asenna suojus (L). .

latausasema (N)
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SAADOT

SAATOIHIN LITTYVAT SUOSITUKSET

@
z Tarkeaa

Kayttidjan on suoritettava saddot kiyttdohjeessa kuvattuja menetelmiid noudattamalla. Ald suorita mitain
saatda ellei sitd nimenomaisesti kadyttboppaassa mainita. Mahdolliset ylimaardiset saadét, joita ei ole
nimenomaisesti osoitettu kéayttdoppaassa, on suoritettava yksinomaan valmistajan valtuuttamassa
huoltokeskuksessa tyéskentelevien henkildiden toimesta.

LEIKKUUKORKEUDEN SAATAMINEN

Ennen leikkuuterdn korkeuden asettamista varmista, ettd robotti on pysaytetty turvalliseen tilaan (Ks. “Robotin turvallinen
pysayttdminen”).

@
z Tarkeaa

Kéytéa suojakésineita vélttadksesi kdsien haavoittumista.

1. K&anna robotti yldsalaisin ja aseta se siten, ettéd suojakansi ei
vahingoitu.

2. Kadanna kannatinta (E) tarkoituksenmukaisella avaimella
myotapaivaan.

3. Nosta tai laske leikkuuyksikkéa (D) maarittdaksesi haluamasi
leikkuukorkeuden. Arvo voidaan katsoa varustuksiin
kuuluvassa avaimessa olevan mitta-asteikon kautta.

@
z Tarkeaa

Ala kaytad robottia leikkuuterdin nidhden yli 1
cm pituisen nurmikon leikkaamiseen. Lyhenna
leikkuukorkeutta asteittain. Lyhennd korkeutta
alle 1 cm 1-2 vuorokauden vilein, kunnes saavutat
ihanteellisen korkeuden.

4. Kun saatd on suoritettu, kdadnna kannatinta (E) vastapéaivaan.

5. K&anna robotti takaisin kayttéasentoon.
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KAYTTO JA TOIMINTA
KAYTTOA KOSKEVIA PAKOLLISET TOIMENPITEET

®
z Tarkeaa

- Koko kéayttéopas on luettava huolellisesti ja sisédistettdva perusteellisesti ennen robotin ensimmaista
kayttokertaa. Erityisen tdrkeda on ymmartaa kaikki turvallisuutta koskevat tiedot.

- Kayta laitetta ainoastaan valmistajan tarkoittamiin tarkoituksiin. Ali tee laitteeseen muutoksia sen
suorituskyvyn muokkaamiseksi.

- Vailta robotin ja sen etdyksikkéjen kdyttamistd epasuotuisten sddolosuhteiden vallitessa, erityisesti jos
on olemassa ukkosen vaara.

OHJAUSPANEELIN KUVAUS JA KATSAUS VALIKKOIHIN

Kuvassa esitetdan kytkinten sijainti koneessa seka niiden kayttétarkoitukset.

STOP.
@ Painaminen pyséayttdd ruohonleikkurin turvallisesti.

Kéyta vélittdman vaaran uhatessa ja silloin, kun aiot
suorittaa robotille huoltotoimenpiteita.

Sijaitsee naytén oikealla puolella. Kaynnistaa tai
sammuttaa robotin.

O

N\
Q& limoittaa GPS-vastaanottimen tilan.
GPS

* limoittaa Bluetooth-vastaanottimen tilan.

II limoittaa  tietojen lahetyksen hoitavan GPRS-
vastaanottimen tilan.

limoittaa akun lataustason.

Robotin tiedot. Asennettu versio sekd tydaikoja ja
-jaksoja koskevat tiedot.

Alkusivu. Sivulta paastaan kayttajan valikkoon.

Kéyténaikainen ohje: Nayttaa lyhyen kuvauksen sivulla
nékyvista toiminnoista.

Palauttaa edelliselle tasolle.

U-\D:-E

OK | Vahvistaa toimenpiteen.
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Robotti latausasemassa

llTyall
i  Tydjaksonvalitdn aloitus. Robotinollessalatauksessaon
mahdollista valita ty6alue ja paluuaika latausasemaan.

Ty6n suorittaminen valittdmasti.

Asettaa tydalueen ja paluuajan

- latausasemaan.
7 o

"Tauko"
' Robotti keskeyttdd automaattisen ohjelmoinnin.
On mahdollista ilmoittaa viikon paiva, jona robotti jatkaa
automaattisen jakson suorittamista.

Jos ty6 halutaan keskeyttda yli viikon ajaksi, sammuta
robotti.

" Asetukset"
OO Robotin ohjelmointi. Katso luku “Valikon asetukset —
Ohjelmointitila”

Robotti pihassa

"Paluu"
n ’ Valitén paluu latausasemaan.
Palaa latausasemaan ja aloittaa seuraavan
’ tydjakson ohjelmoinnin mukaisesti.

Palaa latausasemaan ja jaa sinne valittuun
viikon paivaan ja kellonaikaan asti.

llTyall
i Valitsee erityiset tydtoiminnot.

@ Jatkaa tyota.

Tekee ty6ta valitulla alueella asetettavaan
kellonaikaan asti.

Tekee ty6ta suljetulla alueella.

Mene pois tééltd. Robotti ei tee tyota
asetetun sateen sisdpuolella. (saatavissa
malleissa, joiden varustukseen Kkuuluu
GPS-vastaanotin).

Suorittaa  spiraalimaisen leikkauksen,
jonka tarkoituksena on optimoida robotin

sijaintialueen leikkaustulosta.

" Asetukset"
00 Robotin ohjelmointi. Katso luku “Valikon asetukset —
Ohjelmointitila”
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ALKUASETUKSET

Robotin ensimmadisen kaynnistyskerran aikana nékyy alkuasetusten nayttdsivu, jolta voidaan asettaa kieli, paivamaara,
kellonaika seké eraat robotin tarkeimmat parametrit.

Aseta robotti latausasemaan.

Paina kaynnistyspainiketta ON/OFF.

Lue turvallisuutta koskevat tiedot ennen kuin jatkat.

Aseta haluamasi kieli.

Aseta paivamaara muodossa PV/KK/VVVV ja kellonaika 24-tuntisena.

Seuraa naytdn ohjeita, jotka opastavat robotin ensimmaisen ohjatun konfiguroinnin suorittamisessa.

Alkuasetusten suorittaminen on viety paatdkseen. Siirry kayttdjan valikon asetusmenettelyyn robotin toimintaparametrien
muokkaamista tai konfigurointia varten leikkuualueen ominaisuuksien mukaisesti.

VALIKON AVAAMINEN

Avaa kéayttajan valikko robotin asennus- ja toimintaparametrien asettamista varten. Kayttajan valikko avataan painamalla (a]
robotin ollessa latausasemassa; paina STOP robotin ollessa toiminnassa nurmikolla.

Avaa kayttajan valikko painamalla asetusnappéainta .
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VALIKON ASETTAMINEN — OHJELMOINTITILA

Robotin ohjelmointi

Téarkeaa

- Saat suurimman hyoédyn tuotteesta, jos ohjelmoit sen
leikkaamaan nurmikon joka paiva.

- Mikéli on tarpeen asettaa useampia tybalueita, on
suositeltavaa kayttdd ohjelmoinnissa vahintaan kahta
tybaikaa, jolloin kyseiset alueet leikataan useammin.

On mahdollista asettaa 3 eri tyoprofiilia, joita voidaan kayttaa erityisina
ajankohtina, esimerkiksi jos pihan halutaan olevan kéaytettévissa
tavallisuudesta poikkeavana aikana.

Viimeksi asetettu profiili nékyy eri varilld korostettuna ja se on aktiivinen
profiili robotin automaattisen toiminnan aikana.

Palaa p&avalikkoon painamalla useamman kerran -néppainté.

Jokaista viikonpaivaa kohden on mahdollista asettaa korkeintaan 4 toiminta-

aikaa.
o I [ Paina naytolta aluetta, joka vastaa paivaa, joka halutaan konfiguroida, ja
¥ [ siirry sitten kellonajan ohjelmointiin.
N Y jan ofy
- HUOMIO : Jos halutaan kopioida jonkin paivan konfigurointi, valitse symboli

, ja sitten péivé, joka halutaan kopioida, ja lopuksi yksitellen paivat, joihin
kopioitu asetus halutaan limata. Vie toimenpide paatdékseen painamalla
uudelleen (&].

Aseta kunkin tydajan (T1,72,T3,T4) kohdalta tyén alkamisaika, loppumisaika
ja alueet, joilla robotti voi leikata.

@ Ajat T1,T2,T3,T4 eivat saa menna paallekkdin; jos néin kay,
robotti poistaa ajan, joka aiheuttaa paallekkaisyyden.

“Reunan leikkaus”. Taman toiminnon ollessa kdytdssa robotti aloittaa tydjakson
nurmikon leikkauksella reunaa pitkin. Tata toimintoa on suositeltavaa kayttéaa
kaksi kertaa viikossa.

Jos esimerkiksi asetetaan:
‘? T1: 09:00 - 11:00, A1, A2, A3, Ad
¥

T2:15:00 - 17:00, A1, A2

paaalue

= Tybaikana 15:00-17:00 robotti yrittda suorittaa tydjakson ainoastaan alueella
A1 tai A2,
P, @ Tyobalueille menemistd, latausasemaan palaamista tai
""" oo i sattumanvaraista tyéskentelya varten robotti voi menné myos
erillisalue 1 alueille A3 ja Ad.

(30 %, 60 m, mybtapaivaan) i

(20 %. 30 m, vastapaivadn) @ - te Robotin leikkuuajan asettaminen on perustavanlaatuisen tarkeaa
L tuotteen toiminnan kannalta. Useat parametrit vaikuttavavat
% suunta vastapaivadn »> suunta myStapaivaan | tyGajan konfigurointiin. N&itd ovat muun muassa alueiden maara,

akkujen kapasiteetti, nurmikkoalueen haastavuus, ruohon tyyppi,
jne. Yleisesti ottaen on tarpeen nostaa hieman tyétunteja pihoissa,
joissa on useampi alue, useita esteité tai muuten haastavia alueita.
Seuraavassa on suuntaa-antava taulukko, jota voidaan kayttda
ensimmaiseen konfigurointiin.
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Malli ‘ m? (ft2) ‘ T T2 T3 T4

500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 13:00
Autoclip 528 S 1200 (12912) 10:00 12:00 | 14:30 17:00
2000 (21520) 10:00 13:00 | 16:00 19:00
2600 (27976") 09:00 11:30 | 14:00 16:30 19:00 21:30
500 (5380) 10:00 11:30
Autoclip 530 SG | 2000 (21520) 10:00 12:30 | 15:00 17:00
2600 (27976") 10:00 13:00 | 16:00 18:30
3200 (34432 ) 09:00 11:30 | 14:00 16:30 19:00 21:00

Paluu asemaan
Asettaa robotin etéisyyden rajakaapelista latausasemaan paluun aikana.

“0 cm”. Suositeltu asetus haasteellisissa pihoissa, joissa on lukuisia esteita
rajakaapelin laheisyydessé, ja kapeita kulkukohtia. Robotti sijoittaa pydrat
rajakaapelin kohdalle latausasemaan palaamista varten.

@ Rajakaapelin asentaminen on suoritettava asennustavalla
“Kaapelia seuraten”, ks. kappale “Paluutapa latausasemaan”.

Jéljella olevilla parametreilla robotti sailyttdd osapuilleen rajakaapelista
asetetun etdisyyden latausasemaan paluuta varten. Taté4 vaihtoehtoa
suositellaan alueille, joissa on suuria kaltevuuksia ja/tai pihoille, joissa ei ole
térmayskohtia rajakaapelin |&heisyydessa.

@ Rajakaapelin asentaminen on suoritettava asennustavalla
“V-Meter”, ks. kappale “Paluutapa latausasemaan”.

Sadetunnistin
Asettaa robotin kayttdytymistavan silloin, kun tunnistin tunnistaa sateen.

ON: sateen tunnistaessaan robotti palaa latausasemaan. Latausjakson
paatyttya robotti jatkaa normaalia toimintaansa automaattisesti, jos tunnistin
ei havaitse sadetta.

DELAY: sateen tunnistaessaan robotti palaa latausasemaan ja pysyy siella
“Delay”-painikkeen painamisen jalkeen esiin tulevalla nayttésivulla asetetun
ajan.

OFF: Sadetunnistin on poissa paalta.
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Pihan asetukset

DIMENSION

DISTANCE WIRE DI

£

DISTANCE

ON ECO MODE

sivualue 2
(20 %, 30 m, vastapéaivaan)

» suunta vastapaivaan

paaalue

erillisalue 1

(30 %, 60 m, myo6tapaivaan) #

»» suunta myétapaivaan

@ <---—<¢--:

Kayttbopas

Asettaa leikkuualueeseen kuuluvien alueiden ominaisuudet.

@ pihoissa, joihin kuuluu vain yksi alue, on joka tapauksessa
asetettava vahintaéan yksi alue.

On mahdollista asettaa korkeintaan 4 aluetta.
Paina aluetta, jonka haluat konfiguroida.
Alue deaktivoidaan asettamalla mitaksi 0 m2.

Kullekin pihan alueelle on asetettava:

Koko. Nelidmetreina ilmoitettu tydalueen koko.

Etaisyys. Robotin tarvitsema etéisyys, jolla paastaan alueen sisapuolelle
rajakaapelia seuraten. Etdisyyden viitearvoksi on suositeltavaa ottaa
tydalueen puolivali, jotta voitaisiin olla varmoja siitd, etta robotti aloittaa
leikkaamisen halutun alueen sisaltd. Jos arvoksi asetetaan 0, alue on
latausaseman sijoitusalue.

Suunta. Lyhyin suunta, jolla paastdan tydalueelle. Suunta voi olla
myétapaivaan tai vastapaivaan. Latausasemasta poistunut robotti seuraa
kaapelia asetettuun suuntaan.

Kaapelin etdisyys. Robotin etdisyys rajakaapelista tydalueen
saavuttamista varten. Aseta arvoksi 0 cm haasteellisissa pihoissa, joissa
on paljon esteita rajakaapelin |&heisyydessa, ja/tai kapeita kulkukohtia.

ECO-tila. Jos tila on aktiivisena ja robotti havaitsee nurmikon pinnan

olevan leikatun, se lyhentdd tdmén alueen leikkaamiseen tarkoitettua
aikaa siirtydkseen seuraavaan tehtavaan.
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Yleisasetukset

R

DEMO

Luonteeltaan yleiset asetukset.

Suojaus. Aktivoi/deaktivoi/muokkaa robotin PIN-KOODIA.
Jotta salasana voitaisiin asettaa tai sitd voitaisiin muokata, on ensin syétettdva PIN-KOODI ja tdmén jalkeen
syotettdva uusi PIN-KOODI. Ostohetkelld valmistajan asettama salasana on “0000”.

(@ Jotta salasana ei paéasisi unohtumaan, on suositeltavaa valita helposti muistettava yhdistelma.

Yhdistyvyys. (Vain joissakin malleissa). Sallii muokata yhdistyvyytta koskevat parametrit.

Yleisasetukset.

Kayttajan valikon ja viestien nayttdkielen asetukset.
Robotin paivaméaran ja kellonajan asetukset.
Etéisyyksien ja alueiden mittayksikoiden asetukset.
Aktivoi/deaktivoi robotin &animerkit.

Toiminto, jolla tarkastetaan robotin perustoiminnot. Kun toiminto on aktivoitu, robotti suorittaa joukon
leikkuutoimintoja ja tarkastaa niiden toiminnan. Automaattiseen toimintaan palaamista varten on mentava
uudestaan asetuksiin ja poistettava demo-toiminnon aktivointi.

Palauttaa tehdasasetukset.

@ Kaikki tehdyt konfiguroinnit menetetéén, robotin ja pihan asetukset on konfiguroitava uudelleen.
Asetettua PIN-KOODIA ei palauteta tehdasarvoon.
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KAYTTOONOTTO - AUTOMAATTINEN TOIMINTATAPA

Automaattisen jakson kaynnistys on suoritettava ensimmadisen kaynnistyksen yhteydessd tai oltuaan jonkin aikaa
kayttdméattdmana.

1.
2.

Tarkista, etta leikattavan nurmikkoalueen pituus sopii yhteen robotin oikean toiminnan kanssa (ks. tekniset ominaisuudet).
S&ada haluamasi leikkuukorkeus (katso leikkuukorkeuden s&ato).

Tarkista, ettd tydalue on rajattu oikein ja ettei siind ole esteité robotin sdénndlliselle toiminnalle kuten on osoitettu osassa
“Tydalueen valmistaminen ja rajoittaminen” ja seuraavat.

Aseta robotti latausasemaan.

Paina ON/OFF-n&ppaintd ja odota muutama sekunti kunnes robotti kdynnistyy taysin. Seuraa ndytdn ohjeita ja syéta
salasana, jos sita pyydetdan.

Jos robotti otetaan kayttéon ensimmaéisté kertaa, se on ohjelmoitava. Jos taas robotti otetaan kéyttddn oltuaan maérétyn ajan
kayttamattdmana on tarpeen tarkistaa, ettd ohjelmoidut toiminnot vastaavat leikattavan alueen todellista tilaa (esimerkiksi
uima-altaan rakentaminen, kasvien lisdys jne.) (ks. “Ohjelmointitapa”).

Muutaman sekunnin kuluttua nayttéon ilmestyy viesti “LATAUKSESSA”.
Robotti aloittaa nurmikon leikkuun ohjelmoidulla tavalla.

Tarkista, ettei puutarhassa ole suuria rankkasateen aiheuttamia latékoéita. Jos latakaoita esiintyy, alue on saatava kuntoon tai
on varmistettava, etté robotti on taukotilassa.

ROBOTIN PYSAYTTAMINEN TURVALLISESTI

Robotin kaytdn aikana sen pysayttéminen voi olla tarpeen. Normaalissa tilassa robotti pysaytetdan nappéaimella “STOP”. Vaaran
syntyessa tai jos sité on huollettava, pysayta se turvallisesti estédéksesi terdn satunnaisesta kéynnistymisesta syntyvéaa vaaraa.
Paina ensin STOP-nédppéainta ja sitten ON/OFF-nappainta robotin pysayttdmiseksi. Irrota pistoke séhkdpistorasiasta.

z Tarkeaa

Robotin turvallinen pysédyttaminen on tarpeen, jotta
voidaan suorittaa huolto- ja korjaustoimenpiteita
(esimerkiksi: terdn vaihto, puhdistustoimenpiteet
jne.).

Robotin kaynnistamiseksi, toimi seuraavalla tavalla:

Jos robotti k&ynnistetdan leikkuualueen ulkopuolella, terémoottori

ei

ilmestyy “Rajan ulkopuol”. Paina né&ppéintd “ON/OFF”, aseta
robotti leikkuualueen sisélle ja suorita kaynnistykseen liittyvat
toimenpiteet uudelleen.

@ ( ~N

aseta robotti leikkuualueen sisélle;

kaynnistd robotti painamalla ON/OFF-nappaintd ja suorita
kaynnistysmenettely uudelleen.

kaynnisty ja lyhyen signaalin haun jélkeen robotin naytdlle

AUTOMAATTINEN PALAAMINEN LATAUSASEMAAN

Robotti paattaa tydstdjakson kun luetellut olosuhteet syntyvat:

Tydajan loppu: kun tydaika on kulunut umpeen, robotti palaa automaattisesti latausasemaan ja jatkaa toimintaa ohjelmoinnin
perusteella (ks. Ohjelmointitapa”);

Sade: kun toiminto on aktivoitu, sateen alkaessa robotti palaa automaattisesti latausasemaan ja jatkaa toimintaa ohjelmoinnin
perusteella (ks. Ohjelmointitapa”);

Ladattavat akut: robotti palaa automaattisesti latausasemaan;

ECO-tila: kun anturi havaitsee leikatun nurmikon, robotti palaa automaattisesti latausasemaan ja jatkaa toimintaa ohjelmoinnin
perusteella (ks. Ohjelmointitapa”).
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ROBOTIN KAYTTO SULJETUILLA ALUEILLA, JOILLA El OLE LATAUSASEMAA

Suljetuille alueille tarkoitettu toimintatapa kaynnistetédan silloin, kun robotilla halutaan leikata suljettuja alueita, joita rajoittaa

rajakaapeli, ja joilla ei ole latausasemaa.

A Varo - Varoitus

Kuljeta robottia tdhin tarkoitetusta kahvasta. Ala tartu robottiin kuoresta vaan kéyté aina tahan tarkoitettua

kahvaa.

1. Aseta robotti tydskentelyalueen sisapuolelle vahintdan 100
cm:n (39,37 “) etéisyydelle rajakaapelista ja kaikista muista
esteista.

2. Paina ON/OFF-nappaéintd ja odota muutama sekunti kunnes
robotti kaynnistyy tdysin. Seuraa naytbn ohjeita ja syéta
salasana, jos sita pyydetééan.

3. Valitse néppain B .

=
4. Valitse suljettua aluetta tarkoittava nappain . {3

5. Aseta tyolle lopetusaika ja valitse “OK”.

Pysayta robotti tydn lopuksi turvallisesti (ks. “Robotin turvallinen
pysaytys”) ja kuljeta se uudelleen alueelle, jossa on latausasema.

Palauta robotin normaali toiminta luvussa “KAYTTOONOTTO —
AUTOMAATTINEN KAYTTOTAPA” kerrotulla tavalla.
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NAYTON NAYTTO TYOVAIHEESSA

Kun ruohonleikkuri tyéskentelee, nayttddn ilmestyvat seuraavat
tiedot:

- ruohonleikkurin nopeus;
- leikkuuteran nopeus;
- akun lataustilanne prosentteina.

Ruohonleikkurin ollessa latauksessa nayt6lla nékyy ilmoitus
lataustilasta.

Jos ollaan ruohonleikkurin toiminta-ajan ulkopuolella, naytéssa
nakyy paiva ja kellonaika jolloin ty6sto aloitetaan.

PITKAT TOIMETTOMUUSJAKSOT JA KAYTTOONOTTO

Jos robottia ei kédytetd pitkdan aikaan ja ennen leikkauskauden alkamista, suorita sarja toimenpiteitd oikean toiminnan
takaamiseksi kun se otetaan uudelleen kayttdon.

1. Lataa akku kokonaan ennen kuin se varastoidaan talviajaksi. Suorita akun lataus véhintaan 5 kuukauden vélein.

2. Suorita valtuutetun jalleenmyyjén kautta ohjelmoitu huoltotoimenpide. Kyseinen toimenpide on ehdottoman térked, jotta
robotti saadaan pysymaan hyvéassa kunnossa. Huolto siséltédd yleensé seuraavat toimenpiteet:

* robotin rungon, leikkuuterén ja kaikkien muiden liikkuvien osien puhdistus;
* robotin puhdistus sisalta;
¢ robotin toiminnan tarkastus;

 tarkista ja vaihda tarvittaessa kuluneet osat, kuten esimerkiksi leikkuuterd, harjat (ainoastaan robottimalleissa, jotka on
varustettu harjallisilla moottoreilla);

* akun kapasiteetin tarkistus;
* tarvittaessa jéalleenmyyja voi myds ladata uuden ohjelmiston.

3. Puhdista robotti ja latausasema huolellisesti (ks. “Robotin puhdistus”).
4. Tarkista mahdollisesti kuluneet tai vahingoittuneet osat, kuten esimerkiksi leikkuutera ja arvioi jos se on vaihdettava uuteen.

5. Varastoi robotti suojattuun ja kuivaan paikkaan, jonka lampétila on 10-20 °C valilla ja johon ei helposti paése vieraita henkildita
(lapset, elaimet, vieraat esineet tms.). Varastoi robotti alle 20°C lampétilassa rajoittaaksesi akkujen purkautumista.

6. Irrota pistoke (A) sdhkopistorasiasta.

7. Peita latausasema (C) estadksesi materiaalin paasya sen sisalle (lehdet, paperi, jne.) ja kosketuslevyjen sailyttamiseksi.

Kayttéonotto .

Ennen robotin kayttdénottoa pitkdn toimettomuusjakson jalkeen,
toimi osoitetulla tavalla.

Virtaldhde (A)

1. Liita laturin pistoke (A) pistorasiaan.
2. Kaynnista yleinen virransyotto.

Palauta robotin normaali toiminta luvussa “KAYTTOONOTTO —
AUTOMAATTINEN KAYTTOTAPA” kerrotulla tavalla.
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AKKUJEN LATAAMINEN PITKAA KAYTTOTAUKOA VARTEN

Robotin lataaminen rajahdys- tai paloalttiissa ympéaristésséa on kielletty.

1. Kytke latausasema virtaan ja varmista, etté latauslevyt ovat
puhtaat.

2. Aseta robotti latausaseman sisélle sité kdynnistamatta.

3. Varmista, etté latauskoskettimet tulevat kontaktiin latauslevyjen
kanssa ja ettd naytté kaynnistyy nayttden akun lataustason.

4. Ota robotti pois latausasemasta latauksen paattyessa (noin 6
tuntia).

5. Sailyta robottia suojatussa ja kuivassa paikassa, jonka
lampétila on 10 — 20 °C, ja jonne lasten, eladinten, asiaan
kuulumattomien kappaleiden jne. ei ole helppo paéasta.

KAYTTOVINKKEJA

Seuraavassa annetaan muutamia ohjeita, joita on noudatettava robotin kaytén aikana:

vaikka ohjeet on luettu kunnolla, ensimmaisen kaytdn aikana simuloi joitakin liikkeita paikantaaksesi ohjaimet ja paatoiminnat.
- tarkista padosien kiristysruuvien kireys.
- suorita nurmikon leikkuu usein, jotta voit esta& sen liiallista kasvamista.

- &la kayta robottia leikkuuterddn nahden yli 1 em pituisen nurmikon leikkaamiseen. Jos ruohon on pitk&aa, nosta leikkuuteraa
ja laske sité sitten asteittain seuraavina péivina.

- jos nurmikko on varustettu automaattisella sadetusjarjestelmalld, ohjelmoi robotti siten, ettd se palaa latausasemaan
vahintaan tunti ennen sadetuksen alkamista.

- tarkista maan kaltevuus ja varmista ettei sallittuja arvoja yliteta ja ettei robotin kaytdsta synny vaaroja.

- on suositeltavaa ohjelmoida robotti siten, ettei se tydskentele tarvittavaan nahden liikaan arvioimalla myés ruohon
kasvamisessa syntyvéat eroavaisuudet eri vuodenaikojen mukaan. N&in robotti ei altistu turhalle kulumiselle ja akkujen keston
vahenemiselle.

- robotin kaytdn aikana estéaksesi turvallisuudelle syntyvié vaaroja varmista, ettei kayttdalueella ole henkilitéa (esimerkiksi

lapsia, vanhuksia tai likuntavammaisia) eika kotielaimia. Kyseisen riskin valttdmiseksi on suositeltavaa ohjelmoida robotin
toiminta sopivaan kellonaikaan.
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SAANNOLLINEN HUOLTO

HUOLTOON LIITTYVIA SUOSITUKSIA

®
z Tarkeaa

Huoltotoimenpiteiden aikana kédyta valmistajan suosittelemia henkilonsuojaimia, ennen kaikkea terdan
liittyvissa téissa. Ennen huoltotoimenpiteiden suorittamista varmista, etté robotti on pyséaytetty turvalliseen
tilaan (Ks. “Robotin turvallinen pyséayttdminen”).

OHJELMOITUJEN HUOLTOJEN TAULUKKO

Tiheys

Kerran viikossa

Tera

Toimenpidetyyppi

Puhdista ja tarkista teran
tehokkuus. Jos teré on
taipunut siihen syntyneen
iskun takia tai sen on erittdin
kulunut, vaihda se uuteen

Viite

Ks. “Robotin puhdistus”

Ks. “Teran vaihto”

Akkujen latausnupit

Puhdista ja poista
mahdolliset hapettumat

Ks. “Robotin puhdistus”

Kosketuslevyt

Puhdista ja poista
mahdolliset hapettumat

Ks. “Robotin puhdistus”

Sadetunnistin

Puhdista ja poista
mahdolliset hapettumat

Ks. “Robotin puhdistus”

Kerran kuussa Robotti Suorita puhdistus Ks. “Robotin puhdistus”
Suorita €l
. e Ks “Pitkat
Kerran vuodessa tai : méaéraaikaistarkastus ; ‘ :
leikkauskauden lopussa Robotti valtuutetussa It((grr:%é%rg\tt:gfjaksot 1a
huoltokeskuksessa y
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ROBOTIN PUHDISTUS

1. Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin turvallinen pysayttdéminen”).

A Varovaisuutta - Huomio

Kéytéa suojakésineita vélttadksesi kdsien haavoittumista.

2. Puhdista kaikki robotin ulkopinnat haaleaan veteen ja neutraaliin saippualiuokseen kostutetulla hyvin puristetulla ratilla, jotta
liiallinen vesi saadaan siit4 pois ennen kayttda.

Varovaisuutta - Huomio

Liiallisen veden kéytt6 voi aiheuttaa veden tunkeutumista sisédén ja sdhkéosien vahingoittumista.

3. Ala kayta liuottimia tai bensiinia estaéksesi maalipintojen tai muoviosien vahingoittumista.

4. Ala pese robotin sisdosia dlakéa kayta vesisuihkuja estadksesi sahko- ja elektronisten osien vahingoittumista.

Varovaisuutta - Huomio

Estadksesi sahko- ja elektronisten osien vahingoittumista korjauskelvottomaksi, alé upota robottia osittain
tai taysin veteen, silla se ei ole vesitiivis.

5. Tarkista robotin alaosa (leikkuuteran alue, etu- ja takapyérat), (74
kayta sopivaa harjaa poistaaksesi kerrostumat ja/tai jadmat, — 1

jotka voivat estéaa robotin hyvaa toimintaa.

6. Poista mahdolliset ruohojen ja lehtien jadmat robotin kahvan
alueelta.
) . ) . Latausnupit (A) Kosketuslevyt (B)
7. Puhdista akkujen latausnupit (A), kosketuslevyt (B) ja . 3
poista mahdolliset hapettumat tai jaamat, jotka johtuvat k
sahkokosketuksista kuivalla liinalla ja, tarpeen vaatiessa,
hienojakoisella hiekkapaperilla.

8. Puhdista sadetunnistin (C) ja poista likajadmat tai mahdolliset
hapettumat.

9. Puhdista latausaseman siséltd pois siihen kerdantyneet
jadmat.
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VIANETSINTA

VIAT, SYYT JA KORJAUSTOIMENPITEET

Seuraavassa annettujen tietojen tarkoituksena on auttaa mahdollisten toimintahéirididen ja vikojen paikantamista ja korjaamista,
jotka voivat syntya kaytén aikana. Jotkut viat voidaan korjata kayttajan toimesta; muut vaativat maarattya teknista koulutusta
tai erityista pétevyytta ja ne tulee suorittaa yksinomaan ammattitaitoisen henkildstdn toimesta, jolla on méaratyn alan osoitettu
tuntemus.

A Varovaisuutta - Huomio

Jos robotille on suoritettava jokin tarkastustoimenpide, pyséyta robotti turvallisesti (ks. “Robotin turvallinen
pysaytys”), jotta tera ei paasisi kdynnistyméan vahingossa.

Toimintahairio Korjaustoimenpiteet

Leikkuutera vahingoittunut Vaihda tera uuteen (ks. “Teran vaihto”)

Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin
turvallinen pysayttdaminen”). Vapauta teré

Leikkuutera lukittunut jaadmien vuoksi & : :
(hihnat, narut, muovipalat tms.) Varovaisuutta - Huomio

Kéayta suojakasineita vélttadksesi kasien
haavoittumista

_ L Pysayté robotti turvallisesti (ks. “Robotin
Robotti on kovagéninen Robotti on kaynnistynyt kun paikalla turvallinen pysayttaminen”)

on odottamattomia esteita (pudonneet
oksat, paikalle unohtuneet esineet jne.) | Poista esteet ja kdynnista robotti uudelleen (ks.
“Kayttdonotto - Automaattinen toimintatapa”)

Korjauta tai vaihdata moottori l&himmassa

Vika sahkomoottorissa valtuutetussa huoltokeskuksessa

Lisaa leikkuukorkeutta (ks. “Leikkuukorkeuden
saato”)

Liian korkea ruoho

Leikkaa alue ennakkoon tavallisella
ruohonleikkurilla

Rajakaapelin tai latausaseman Tarkista liitanta latausasemaan (ks.
virtajohto vaarassa asennossa “Latausaseman ja laturin asennus)

Robotti ei asetu oikein
latausasemaan

Aseta latausasema tasaiselle ja vakaalle tasolle

Maan vajoaminen lahella latausasemaa (ks. “Laitteiston asennuksen suunnittelu’)

Robotti toimii oudolla tavalla

Aseta rajakaapeli oikein (vastapaivaan) (ks.
kukkapenkkien ympérilla

Vaarin asetettu rajakaapeli Rajakaapelin asentaminen’)

Ohjelmoi robotin kellon uudelleen (ks.

Kello asetettu vaarin “Ohjelmointitapa”)

Robotti tydskentelee vaérina
kellonaikoina
Ohjelmoi ty6aika uudelleen (ks.

Vaéarin asetettu tydaika “Ohjelmointitapa”)

Tarkista nopean paluun oikea asetus (ks.
Nopeata paluuta ei ole asetettu oikein “Robotin nopean paluun valmistaminen
latausasemaan”)

Roboaitti ei suorita paikaista
paluuta
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Toimintahairio

Tybaluetta ei leikata
kokonaan

Ty6tuntien maérd riittmaton

Korjaustoimenpiteet

Pidenna tydaikaa (ks. “Ohjelmointitapa”)

Leikkuuteréassa kerrostumia ja/tai
jaédmia

Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin
turvallinen pysayttdminen”)

A Varovaisuutta - Huomio

Kéyta suojakasineita vélttadksesi kasien
haavoittumista

Puhdista leikkuutera

Leikkuutera kulunut

Vaihda tera alkuperaisella varaosalla (ks.”Teran
vaihto”)

Tybalue on liian suuri suhteessa robotin
todelliseen kapasiteettiin

Mukauta tydalue (ks. “Tekniset tiedot”)

Akkujen elinkaari alkaa lahestya
loppuaan

Vaihda akut alkuperdisia varaosia kayttamalla
(Ks. “Akkujen vaihtaminen”)

Akkujen lataus ei tapahdu taydellisesti

Puhdista ja poista mahdolliset hapettumiset
akkujen kosketuspinnoista (ks. “Robotin
puhdistus”) Lataa akkuja vahintédan 12 tuntia

Sivualuetta ei leikata
kokonaan

Vaéra ohjelmointi

Ohjelmoi sivualue oikein (ks. “Ohjelmointitapa”)

Nayttdon ilmestyy “Service”

On tarpeen suorittaa robotin
madraaikaistarkastus

Ota yhteytta Iahimpaan huoltokeskukseen

Nayttéon ilmestyy
“Nostaminen”

Robotti on nostettu maasta

Tarkista etta robotti ei ole jumissa tai tukossa
jonkin esineen vuoksi.
Puhdista ja poista mahdolliset ruohojen jaaméat
korirakenteen alta, jotka voivat tukita anturit (ks.
“Robotin puhdistus”)

Nayttéon ilmestyy “Ei
signaalia”

Rajakaapelia ei ole liitetty oikein
(kaapeli rikki, séhkdliitdnté puuttuu jne.)

Tarkista laturin toiminta, laturin ja latausaseman
oikea liitanta (ks. “Latausaseman ja laturin
asennus)

Nayttéon ilmestyy “Rajan
ulkopuol.”

Liian jyrkka rinne

Rajaa alue, jossa on liian jyrkk& maki (ks.
“Laitteiston asennuksen suunnittelu”)

Vaérin asetettu rajakaapeli

Tarkista, ettd kaapeli on asennettu oikein (liian
syvélle, 1&helle metallisia esineité, kaapelin
etaisyys, joka rajoittaa kahta elementtia on
alle 7 cm jne.) (ks. “Laitteiston asennuksen

suunnitteleminen”)

Siséisten alueiden rajakaapeli
(kukkapenkit, pensaat jne.) asetettu
myo6tapéaivaan

Aseta rajakaapeli oikein (vastapaivaan) (ks.
Rajakaapelin asentaminen”)

Ylikuumentunut laturi

Kéyta sopivia ratkaisuja laturin [ampétilan
vahentamiseen (tuuleta tai muuta
asennusaluetta jne.) (Ks. Laitteiston asennuksen
suunnitteleminen”)

Pyérien vélitys ei ole oikea

Tarkista pyorat ja kiinnita ne tarvittaessa oikein

35

Kayttbopas




Toimintahairio

Korjaustoimenpiteet

Nayttoon ilmestyy “Virhe
pyora”

Vaikeakulkuinen maasto tai esteet,
jotka estavat liiketta

Tarkista, etta leikattava nurmikko on
yhdenmukainen eika siina esiinny kuoppia, kivia
tai muita esteitd. Péinvastaisessa tapauksessa
suorita tarvittavat kunnostustoimenpiteet (ks.
“Tybalueiden valmisteleminen ja rajoittaminen
(paaalue ja sivualueet”)

Toinen tai molemmat valityksen
kaynnistavat moottorit ovat
vahingoittuneet

Korjauta tai vaihdata moottori ldhimmassa
valtuutetussa huoltokeskuksessa

Nayttéon ilmestyy “Korkea
ruoho” tai “Virhe tera”

Leikkuutera vahingoittunut

Vaihda tera uuteen (ks. “Terén vaihto”)

Leikkuuterd lukittunut jadmien vuoksi
(hihnat, narut, muovipalat tms.)

Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin
turvallinen pysayttdéminen”)

& Varovaisuutta - Huomio

Kéyta suojakéasineita valttadksesi kdsien
haavoittumista

Vapauta tera

Robotti on kdynnistetty kun paikalla
on odottamattomia esteita (pudonneet
oksat, paikalle unohtuneet esineet jne.)

Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin
turvallinen pysayttdminen”)

Poista esteet ja kdynnista robotti uudelleen (ks.
“Kayttdonotto - Automaattinen toimintatapa”)

Vika sahkdmoottorissa

Korjauta tai vaihdata moottori ldhimmassa
valtuutetussa huoltokeskuksessa

Liian korkea ruoho

Lisaa leikkuukorkeutta (ks. “Leikkuukorkeuden
saatd”) Leikkaa alue ensin normaalilla
ruohonleikkurilla

Nayttéon ilmestyy
“WatchdogError”

Ohjelmiston sisdinen turvajarjestelma
on kaynnistynyt

Sammuta ja kéynnista robotti uudelleen.
Jos ongelma jatkuu, ota yhteytta l|ahimpaén
valtuutettuun huoltokeskukseen

Nayttdon ilmestyy

Robotti on alueella, jonka kaltevuus

Erista rajoittamalla
alue kun kyseessa on sallitut rajat ylittava

“Kaatuminen” ylittaa sallitut rajat. kaltevuus
Led-valo Virta puuttuu Tarkista laturin oikea liitdnté pistorasiaan
(C)ei syty ; i 08 s
palamaan Sulake palanut Vaihdata sulr?uk;tlgggkrnﬁgggs\éaltuutetussa
rhgmgg- Pysayta robotti turvallisesti (ks. “Robotin
valo (C) Rajakaapeli katkennut turvallinen pysayttdéminen”). Kytke pistoke irti
palaa laturista. Liita rajakaapeli

Kayttbopas
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OSIEN VAIHTAMINEN

SUOSITUKSIA OSIEN VAIHTAMISEEN

@

Suorita vaihto- ja korjaustoimenpiteet noudattamalla valmistajan antamia ohjeita tai kddnny huoltopalvelun
puoleen, mikéli kyseisia toimenpiteita ei ole annettu kdyttéohjeessa.

AKKUJEN VAIHTAMINEN

@

Vaihda akut valtuutetussa huoltokeskuksessa.

TERAN VAIHTAMINEN

1. Pysayté robotti turvallisesti (ks. “Robotin turvallinen pysayttdéminen”).

Kéyta suojakésineita vélttadksesi kdsien haavoittumista.

Tee vaihto kéayttdmalld ainoastaan laitteeseen sopivaa [~ A
alkuperéista teraa. tera (A) ruwi (8)
MALLI: Autoclip 528 S, Autoclip 530 SG
Leikkuuterdnkoodi: 122104112/0
2. Kaanna robotti yldsalaisin ja aseta se siten, etté suojakansi ei p -\

vahingoitu. /W

3. Ruuvaa auki ruuvit (B) teran irrottamiseksi (A).
4. aseta uusi terd ja kirista ruuvit.

5. K&é&nna robotti takaisin kayttéasentoon.
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ROBOTIN KAYTOSTA POISTAMINEN

Tama tuote luokitellaan sahké- ja elektroniikkalaitteistojatteeksi WEEE-direktiivin mukaisesti (sdhké- ja
elektroniikkaromu), joten sen havittdminen on kiellettyd tavallisena kotitalousjatteend tai sekajatteend
(lajittelematon) tai erillisjatteena (lajiteltu).

Kayttdja on varmistettava poiston yhteydessd, ettéd tuote kierratetdan paikallisten lakien mukaisesti.
Erityisesti sahké- ja elektroniikkaosat on lajiteltava ja havitettava tarkoituksenmukaisissa WEEE-jatteiden
keraykseen valtuutetuissa kerdyspisteissa tai palauttaa tuote ehjand myyjélle uuden tuotteen hankinnan
yhteydessa. Sahko- ja elektroniikkaromun (WEEE) vaarin suoritetusta havittémisesta rangaistaan maassa
voimassa olevien lakien perusteella, jossa kyseinen rikkomus havaitaan.

Sahkd- ja elektroniikkalaitteistojatieet voivat siséltda vaarallisia aineita, joilla voi olla ymparistéa [ ]
saastuttavia ja ihmisten terveydelle haitallisia vaikutuksia. TAman vuoksi kayttdjan tehtdvaan kuuluu sen
uudelleenkayttd, kierratys ja kaikki muut elektroniikkaromujen kierratysmuodot.

Kaikki osat, jotka on eroteltava ja havitettava erityiselld tavalla, on merkitty sita tarkoittavalla merkill&.

WEEE - Sahko- ja elektroniikkalaitteistojéatteet (WEEE) voivat siséltaa vaarallisia aineita, joilla voi olla
ympérist6a saastuttavia jaihmisten terveydelle haitallisia vaikutuksia. Sdhko- ja elektroniikkalaitteistojétteiden
oikea hévittdminen on pakollista.

Pakkaus - Tuotteen pakkaus on valmistettu kierrdtetystd materiaalista ja se on hdavitettdva tarkoituksenmukaisissa
keraysastioissa tai valtuutetuissa kerdyspisteissa.

Paristot — Vanhat tai loppuun kuluneet paristot sisaltdvat ymparistdd saastuttavia ja ihmisten terveydelle haitallisia
vaikutuksia, joten niitd4 ei saa havittdd normaalien kotitalousjatteiden mukana. Kayttajan on havitettava paristot kestavalla
tavalla tarkoituksenmukaisissa keraysastioissa tai valtuutetuissa keréayspisteissa.
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VAATIMUSTENMUKAISUUSVAKUUTUS

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Vakuuttaa omalla vastuullaan, etta:

akkukayttdéinenautomaattinenrobottiruohonleikkuri,malli7250DEQ, 7250EL0, onolennaistenterveys-jaturvallisuusvaatimusten
sekd ymparistdnsuojeluun liittyvien vaatimusten mukainen seuraavien Euroopan Unionin direktiivien perusteella:

Konedirektiivi 2006/42/EY, sahkdomagneettinen yhdenmukaisuus 2014/30/UE, RoHS-direktiivi 2011/65/EY, WEEE-
direktiivi 2012/19/UE, ulkona kéytettévien laitteiden ympéaristémeludirektiivi 2005/88/EY;

on seuraavien yhdenmukaisuusstandardien mukainen:

CEI EN 50338:2007-06 (turvallisuus) (sovellettaville osille);

CEI EN 60335-1:2013-01 ja EN 60730-1:2011 (turvallisuus);

CEI EN 55014-1:2008-01+A1:2010-10+A2:2012-02 (emissio);

CEI EN 61000-3-2:2007-04 +A1,A2:2011-09 ja CEIl EN 61000-3-3:2009-09 (emissio);

CEI EN 55014-2:1998-10+A1:2002-08+A2:2009-08 (immuniteetti);

CEI EN 61000-4-2:2011-04 ja CEIl EN 61000-4-4:2006-01+A1:2010-09 ja CEI EN 61000-4-5:2007-10 ja CEIl EN 61000-4-
6:2011-10 ja CEIl EN 61000-4-11:2006-02 (immuniteetti);

CEI EN 60529:1997-07+A1:2000-06 (kotelointiluokka);

EN 50419:2006 (WEEE - laitteiden merkinta);

on seuraavien yhdenmukaistamattomien standardien mukainen:
EN 50636-2-107:2015 (Erityiset standardit akkukayttbiselle robottiruohonleikkurille);
IEC 61508-3:2010 (Ohjelmiston toiminnallinen turvallisuus);

vakuuttaa liséksi, etta direktiivin 2005/88/EY mukaisesti, tilastollisesti merkitsevasséa otoksessa mitattu &énitehotaso LWA
on valilla 74,0 dB + 0.7 dB (A-painotettu ja 1 pW:hen viitattu), ja etta taattu danitehotaso LWA on alle 75 dB (A-painotettu
ja 1 pW:hen viitattu) ja ettd direktiivien 2005/88/EY ja 2006/42/EY mukaisesti laadittuja teknisié asiakirjoja sailytetdan
Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (ar), Italy.

Terranuova B.ni 01/12/2016

Bernini Fabrizio
(Toimitusjohtaja)

Z lgé ‘\-
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ZAKLADNI INFORMACE

UCEL NAVODU

* Tento navod, ktery je nedilnou soucésti zatizeni, byl vytvotren Vyrobcem kvali poskytnuti informaci potfebnych pro ty, ktefi
jsou autorizovani k interakci se zatizenim v prabéhu jeho urené zivotnosti.

* Kromé pfijeti spravné techniky pouziti si adreséati navodu musi pozorné precist uvedené informace a dusledné je aplikovat.

e Tyto informace byly dodany Vyrobcem v plvodnim jazyce (italstin€) a mohou byt ptreloZzeny do jinych jazykd, aby byly
uspokojeny legislativni a/nebo obchodni potteby.

* Precteni uvedenych informaci umozni vyhnout se rizikm pro zdravi a bezpe¢nost osob a Skodam ekonomického charakteru.

* Tento navod uschovejte po celou dobu zZivotnosti zafizeni na znamém a snadno dostupném misté, aby byl neustéle po ruce
a aby v pripadé potreby umoznoval konzultaci potrebnych informaci.

* Muze se stat, ze nékteré informace a ilustrace uvedené v tomto navodu nebudou presné odpovidat vaSemu zafizeni; jejich
funkce tim vSak neni nijak ohrozZena.

* Vyrobce si vyhrazuje pravo na provadéni zmén bez povinnosti jakéhokoli predeslého oznameni.

e Za UCelem zvyraznéni nékterych dulezitych ¢asti textu nebo pro oznaéeni nékterych dulezitych Gdajd byly pfijaty symboly,
jejichz vyznam je popsan v nize uvedené Casti.

! Nebezpecéi — Upozornéni

Tento symbol oznaéuje situace vazného nebezpeéi, jejichz podcenéni mize vazné ohrozit zdravi a bezpeénost
osob.

D (e —

Tento symbol upozoriiuje na to, Ze je treba prijmout chovani vhodné pro zamezeni ohrozeni zdravi a
bezpecnosti a pro zamezeni vzniku Skod ekonomického charakteru.

@
z Dilezita informace

Tento symbol oznaéuje mimoradné dtlezité technické informace, které nelze prehlédnout.
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IDENTIFIKACE VYROBCE A ZARIZENI

Znazornény identifikacni Stitek je aplikovan pfimo na zafizeni.
Jsou v ném uvedeny odkazy a vSechny informace nezbytné pro
bezpecénost provozu.

C. Model a verze / vyrobni €islo / rok vyroby.

S jakoukoli pottebou souvisejici se zafizenim se muzete obratit (C) Model |

na Servisni sluzbu Vyrobce nebo na nékteré z autorizovanych (C) Verze

stredisek. ! ! i (C) Rok vyroby

Pti kazdé Zadosti o technickou podporu uvedte Udaje, které se — ! Xxé* "

nachazeji na identifikadnim &titku, priblizny pocet hodin pouziti a o 00 ool 0 - XoXKK

druh zjigténé poruchy. (1 wooeL | TYPE E c € W
® : 40000 S~ B

A. Identifikace Vyrobce. ® :

B. ES oznaceni shody. s OO

-K Serial Number@ XXXXXXXXXXXXXX

D. Technické parametry: Napéti, Proud, Tfida ochrany, Hmotnost,
Sitka zabéru.

4 X
IDENTIFIKACNI STITEK

(A) Identifikace vyrobce

&

(D) Technické

parametry (C) Vyrobni

Cislo

(B) ES oznaceni
shody

INFORMACE TYKAJICI SE BEZPECNOSTI

Vyrobce vénoval mimoradnou pozornost aspektiim, které mohou ohrozit bezpeénost a zdravi osob pracujicich se zatizenim.
Informace obsazené v tomto navodu maji privést spottebitele k pozornosti a vyvarovani se vsech rizik.

BEZPECNOSTNI POKYNY

TENTO VYROBEK JE OSAZEN REZNOU CEPELIi A NENi TO ZADNA HRACKA!

Peclivé si prectéte cely navod, pfedevsim informace tykajici se bezpecnosti, a ujistéte se, Ze
ste pochopili cely jeho obsah. Pouzivejte zafizeni pouze k vyrobcem stanovenym ucelum.
risné se fidte pokyny pro provoz, udrzbu a opravy.

Ujistéte se, ze se béhem provozu robota po pracovni ploSe nepohybuji zadné osoby, obzvlaste
deti, starSi osoby, postizené osoby a domaci zvifata. V opacném pfipadé doporucCujeme
naprogramovat praci robota na dobu, kdy se v prostoru nevyskytuji Zadné osoby. Dohlizejte
nad zafizenim, jestlize se v jeho blizkosti nachazi domaci zvirata, déti nebo jiné osoby. Jestlize
se néjaka osoba nebo zvite dostane do drahy robota, okamzité ho zastavte.

V prostorech, které se nachazi vedle neohrazenych vefejnych a soukromych prostord, nad
robotem pfi praci dohlizejte.

Tento robot nesmi pouZivat déti a jiné osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi a mentalnimi
schopnostmi, jestlize nejsou pod dohledem osoby odpovédne za jzjich bezpecnost nebo
jestlize neobdrzely ﬁokyny pro pouzivani zarizeni. Déti musi byt pod dohledem, aby si se
zarizenim nemohly hrat.

Nedovolte, aby robot pouzivaly osoby, které nejsou seznameny s jeho funkci a chovanim.

Pracovnici provadejici udrzbu a opravy musi byt seznameni_se vSemi specifikacemi a
bezpecnostnimi normami. Pred pouzivanim robota si peclivé preCtete navod k obsluze a
dodrzujte v ném obsazené pokyny.

Pouzivejte pouze originalni nahradni dily, nemérite design robota, neupravujte, nevyrazujte,
neodstranujte a nepremostujte nainstalovana bezpecnostni zafizeni. Vyrobce odmita veskerou
odpovéednost v p“rlﬁadé pouziti neoriginalnich nahradnich dild. Nedodrzeni tohoto natizeni
muze zpUlsobit tézké ujmy na zdravi a ohrozit bezpe€nost osob.

Zkontrolujte, jestli na trave ne]sou neéjaké hracky, naradi, veétve, odévy a jiné pfedmety, které
by mohly poskodit fezné Cepele. Predméty na travé by mohly poskodit nebo zablokovat robot.

Nedovolte, aby si nékdo na robot sedal. Nikdy robot nezvedejte za uc¢elem kontroly Cepele a
neprepravuijte ho, jestlize je spustény. Kdyz je zafizeni v pohybu, nestrkejte pod néj ruce a nohy.
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- Nikdy robot nepouziveite, jestlize je spusténé zavlazovani. V tomto pfipadé naprogramuijte
robot a zavlazovani tak, aby nepracovaly soucasne. Neumyvejte robota silnym proudem vody
a neponorujte ho, ¢astecneé Ci celkové, do vody, nebot neni vodotésny.

- Odpojte ptivod elektrické energie a aktivujte bezpec¢nostni zafizeni pfed provedenim jakéhokoliv
sefizovaciho nebo Udrzbarskeho zasahu. Pouzivejte osobni ochrannée prostredky stanoveneé
vyrobcem. PredevSim pti zasazich na Cepeli a fezné Cepeli pouzivejte ochranné rukavice.

. Cisténi a drzbu zatizeni nesmi provadét déti bez dohledu.
- Nepouzivejte robot s pokozenou feznou &epeli. Reznou éepel je treba vyménit.

- Nepouziveijte robot s poskozenym hornim krytem. V pfipadé mechanického poskozeni je treba
kryt vymeénit.

- NepouZivejte robot s poskozenym napajecim kabelem transformatoru. Poskozeny kabel miize
zpusobit dotyk s ¢astmi pod napétim. V pripadé poskozeni napajeciho kabelu je treba ho
vymeénit. Pro predejiti vSem rizikdm vyménu zajisti vyrobce nebo jeho technickéa sluzba, anebo
kvalifikovana osoba.

- Pravidelné robot vizualné kontrolujte, abyste zjistili pfipadné poskozeni nebo opotrebeni
Cepele, montaznich Sroubl a sekaciho mechanismu. Ujistéte se, Ze jsou vSechny matice,
Srouby a svorniky fadné utazené, Cimz zajistite bezpecCny provoz robota.

+ Je pfisné zakazano pouzivat a nabijet robot ve vybusnych a vznétlivych prostredich.

« PouZivejte pouze nabijeCku a napajeci zdroj dodané dodavatelem. Nevhodné pouzivani
muze zpusobit zasah elektrickym [t))roudem, prehrati nebo Unik korozivnich kapalin z baterie.
V pfipadé Uniku kaCFaIinY je treba baterii umyt vodou / neutralizacnim ptipravkem; v pfipadé
zasazeni o€i vyhledejte lékarskou pomoc.

BEZPECNOSTNI VYBAVA

1. Naraznik

V pfipadé narazu do pevného predmétu s vysSkou presahujici 10 cm (3.94 ") dojde k aktivaci narazového senzoru a roboticka
sekacka zablokuje pohyb v daném sméru a vrati se zpét, aby se vyhnula pfekézce.

2. Sklonomér

V ptipadé, ze roboticka sekacka pracuje na ploSe se sklonem prevysSujicim hodnoty uvedené ve svych technickych udajich, nebo
v pripadé svého prevraceni roboticka sekacka zastavi sekaci ndiz.

3. Vypinaé nouzového zastaveni

Umisténo v horni ¢asti robota s napisem “STOP” o rozmérech vétSich nez dalsi ovladaci prvky na klavesnici. Stisknutim tohoto
tlacitka béhem provozu se robotizovana sekacka okamzité zastavi a zablokuje se Cepel.

4. Ochrana pred nadproudem

Kazdy motor (n(z a kola) je béhem cinnosti nepretrzité monitorovan v kazdé situaci, ktera mize vést k prehtati. V ptipade, ze
dojde k vyskytu nadproudu v motoru kol, roboticka sekacka provede pokusy o pohyb v opaéném sméru. V ptipadé pretrvavani
nadproudu dojde k zastaveni robotické sekacky a k signalizaci chyby. Kdyz dojde k vyskytu nadproudu v motoru noze, existuji
dva rozsahy zasahu. Pokud parametry spadaji do prvniho rozsahu, roboticka sekacka provede manévry za G¢elem odstranéni
ucpani sekaciho noze. Kdyz se hodnota nadproudu nachéazi pod ochrannym rozsahem, dojde k zasahu robotické sekacky a k
signalizaci chyby motoru.

5. Senzor absence signalu

V ptipadé neptitomnosti signalu se robot automaticky zastavi.
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BEZPECNOSTNI SYMBOLY

B>

Pred pouzitim stroje si pozorné
preététe navod k pouziti a
pochopte jeho vyznam.

/A

SN

v
&\‘9

STOP

Nedotykejte se otacejiciho se
noze ani nevkladejte ruce a nohy
pod pohybujici se zatizeni. Pfed
pristupem k zafizeni vyCkejte
na uplné zastaveni noze a
pohybujicich se soucasti.

i-1

Udrzujte bezpe€nou vzdalenost
od stroje béhem jeho &innosti.

Béhem  Cinnosti  robotické
sekaCky se ujistéte, Ze se na
pracovni ploSe se nenachazeji
zadné osoby (zejména déti,
starSi lidé nebo hendikepované
osoby) a domaci zvirata.
Udrzujte déti,

domaci zvitata a ostatni osoby v
bezpecné vzdalenosti od stroje
béhem jeho Cinnosti. Aby

se zabranilo uvedenému riziku,
doporu€uje  se  naplanovat
ginnost robotické sekacky ve
vhodném ¢asovém rozmezi.

Nevystupujte na stro;.

o[> B>

Neuvadéjte do ¢innosti
bezpecnostni zafizeni na stroji
ani jej nezvedeijte.

Upozornéni! Necistéte a
neumyvejte stroj proudem vody.

Béhem  Cinnosti  robotické
sekacky se ujistéte, Zze se na
pracovni ploSe se nenachazeji
zadné osoby (zejména déti,
starSi lidé nebo hendikepované
osoby) a domaci zvitata.
Udrzujte déti,

domaci zvitata a ostatni osoby v
bezpelné vzdalenosti od stroje
béhem jeho ¢innosti. Aby

se zabranilo uvedenému riziku,
doporu€uje  se  naplanovat
¢innost robotické sekacky ve
vhodném ¢asovém rozmezi.
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TECHNICKE INFORMACE

TECHNICKE PARAMETRY

Autoclip 528 S Autoclip 530 SG

7250DE0 7250ELO

Maximalni doporu¢ena plocha vhodna k sekani

. . 2600 3200
Robot (*) m2 (sq ') (27976)) (34432 )
Technické parametry
Rozméry (B x Ax P) mm 890x440x700
Hmotnost robotické sekacky vEetné
akumulatoru kg 15,3
Vyska sekani (min. - max.) mm (") 25-70 (0,99 - 2,76 )
Pramér noze se 4 brity mm (") 290 (11,42")
Motory bez kartacl
Rychlost sekaciho noze ot./min. 3000 Udrzovani
Rychlost pohybu m/min 30 (98.43")

45% Ptipustny na zakladé stavu travnatého porostu a
o ; L nainstalovaného prislusenstvi.
Maximalni povoleny a doporuceny %
sklon (%) ° 35% max. povoleny a doporuceny. Jestlize je travnik pravidelny
20% V blizkosti vnéjsiho okraje a obvodového dratu.
ROBOTICKA SEKACKA min. -10 °C (14 °F), max. +50 °C (122 °F)
Provozni teplota prostredi Max °C L. ) R
NABIJECKA AKUMULATORU min. -10 °C (14 °F), max. +40 °C (104 °F)
Urovei  naméfeného  vykonu dB(A) max. 70
akustickeho pti udrzovani travniku 65
Trida ochrany pted vniknutim vody P IP44
Elektrické parametry
Vstup:

- . e 100-240V~;2A-1A;
Napéjeci  zdroj (pro lithiovy o ’
akumulator) 50/60 Hz; Trida 1

Vystup: 29.4 V===;5.0A
Druh akumuléatort a jejich nabijeni
Dobijeci lithium-iontovy akumulator
(jmenovita napéti) 25.9V 1x7.5Ah
Nabijecka akumulatort 29.4Vcc-5.0A
Primérna doba nabyti hh:mm 2:30
Primérné trvani prace po celkovém . .
dobijecim cyklu (*) hh:mm 3:30
Bezpecnost zastaveni noze
Senzor prevraceni standardni pfisluSenstvi
Tlagitko nouzového zastaveni standardni prisluSenstvi

(*) Podle stavu travy a travnatého porostu.
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Vybaveni / Prislu§enstvi / Funkce

Spravované plochy, v€etné hlavni

4

Destovy senzor

standardni prisluSenstvi

Eco Mode -Automatické
programovani (patentované)

standardni prislusenstvi

Modul Connect (GPS, GPRS)

neni dostupny

standardni prisluSenstvi

Metoda navratu do nabijeci stanice

“V-Meter” - “po vodici”

Maximalni délka obvodového dratu
(orientaéni, vypoctena na zakladé
pravidelného obvodu)

1000 (3280 ')

(*) Podle stavu travy a travnatého porostu.

ZAKLADNI POPIS ZARIZENI

Predmétnym zatizenim je robotickéa sekaCka navrzena a vyrobena
pro automatické sekani travy v zahradach a travy v pribytcich
kdykoli béhem dne i v noci. Toto zafizeni je malé, kompakini, tiché
a snadno prenosné.

V zavislosti na rGznych charakteristikach povrchu uréeného k
sekani muze byt roboticka sekaCka naprogramovana tak, aby
pracovala na vice plochach: jedné hlavni a vice vedlejsich (na
zakladé parametrd jednotlivych model().

V provozni fazi roboticka sekacka provadi sekani plochy vymezené
obvodovym dratem.

Kdyz roboticka sekacka zaznamena obvodovy drat nebo se setka
s prekazkou, ndhodné zméni drahu a rozjede se novym smérem.

Na zakladé nahodného principu ¢innosti (,random®) provede
roboticka sekaCka kompletni automatické sekani vymezeného
travniku (viz obrazek).

Roboticka sekacka je schopna rozeznat pritomnost vy$si a/nebo
hustSi travy v jedné Casti zahrady a kdyz to uzna za vhodné,
miZze automaticky aktivovat spiralovy pohyb za U€elem dosazeni
dokonalého vysledného vzhledu travniku.

Povrch travniku, ktery mize roboticka sekacka sekat, zavisi na
fadé faktor(:

* modelu robotické sekacky a nainstalovanych akumulatorech;

e charakteristice vymezené plochy (nepravidelny obvod,
nerovnomeérna plocha, roz¢lenéni plochy apod.);

e charakteristice travniku (druh a vySka travy, vihkost apod.);

e stavu noze (s GCinnym naostfenim, bez zbytkd a inkrustaci
apod.).

(EINNOST V NAHODNEM REZIMU (,RANDOM")
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HLAVNI SOUCASTI

MODEL

verze

Autoclip 528 S

A

Autoclip 530 SG

Roboticka sekacka

Ovléadaci klavesnice

Destovy senzor

Akumulator

Rukojet

Sekaci nliz

S| s | < | < s | s

s|l<|<s|<|<s|<

Klubko obvodového dratu

o

o

Hrebiky

Napajeci kabel pro napéjeci zdroj

Napajeci zdroj

Nabijeci stanice

Vysila¢

Navod k pouziti

Kli¢ pro nastaveni vysky sekani

< | < | s | s | s s

S| s | s | s | s s

Spojka pro hrani¢ni kabel

e EEEOERE®®O®®®OO

Kryt dobijeci stanice
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INSTALACE

OBAL A ROZBALENI

Zatizeni je dodavano vhodné zabalené. Ve fazi rozbaleni jej opatrné vytahnéte a zkontrolujte neporusenost komponentd.

A Opatrnost — Vystraha

Udrzujte plastové folie a plastové nadoby v dostateé¢né vzdalenosti od novorozencl a malych déti, protoze
jim hrozi riziko uduseni!

®
z Dulezita informace

Obalovy material uschovejte pro nasledujici pouziti.

NAPLANOVANI INSTALACE ZARIZENI

Soucasti instalace robotické sekacky nejsou naroéné zasahy, ale instalace vyZaduje urcitou predbéZnou ptipravu z ddvodu
ur€eni optimalniho prostoru pro instalaci nabijeci stanice, napéajeciho zdroje a nasledné vymezeni ulozeni obvodového dratu.

Nabijeci stanice musi byt umisténa na okraji travniku, dle
moznosti v prostoru s nejvétSimi rozméry, ze kiterého jsou dle
moznosti snadno dostupné pripadné dalSi plochy travniku.
Prostor, ve kterém je nainstalovana nabijeci stanice, je
nasledné stanoven jako ,Hlavni plocha“.

jednotka napéjeciho zdroje

SIN)

vysila¢

A Opatrnost — Vystraha

Napajeci zdroj umistéte do prostoru, ktery neni
pristupny détem. Napriklad do vysky presahujici
160 cm (63 ").

Min. vyska. 160.cm
/63"

A Opatrnost — Vystraha

Zajistéte pristup k napajecimu zdroji vyhradné
autorizovanym osobam.

Opatrnost - Vystraha

Aby bylo mozné provést pripojeni k elektrickeé siti, v misté instalace se musi nachazet zasuvka elektrickeé sité.
Ujistéte se, Ze pripojeni k elektrické siti bylo provedeno v souladu se zakony platnymi pro danou oblast. Za
ucelem zajisténi bezpecnosti elektrického rozvodu, ke kterému se pripojuje napajeci zdroj, musi byt tento
rozvod vybaven spravné fungujicim zemnicim rozvodem. Dodany obvod musi byt chranény proudovym
chraniéem (RCD) s aktivacnim proudem neptekrac¢ujicim 30 mA.

®
z Dulezita informace

Doporucuje se nainstalovat jednotku do elektrického rozvadéce (vnéjSiho nebo vnitfniho), vybaveného
uzavérem na kli¢ a radné ventilovaného za Gi¢elem udrzeni spravného obéhu vzduchu.

* Roboticka sekacka musi mit moznost pfi kazdém ukoncéeni pracovniho cyklu snadno najit nabijeci stanici, ktera bude pak
i vychozim mistem pro novy pracovni cyklus a pro dosazeni ptipadnych dalSich pracovnich prostor, nize stanovenych jako
»Vedlejsi plochy*.

* Umistéte nabijeci stanici za dodrzeni nize uvedenych charakteristik:

- rovna plocha;

- stabilni kompaktni terén, schopny zajistit dokonalou drenaz;

- prednostné v prostoru nejvétsiho travniku;

- Ujistéte se, Ze pripadné zavlazovace nesmértuji proud vody dovnitf nabijeci stanice;

- vstupni strana nabijeci stanice musi byt umisténa podle obrazku, aby umozriovala navrat robotické sekacky postupujici
podél obvodového dratu ve sméru hodinovych rucicek;

- pred zékladnou se musi nachazet rovny Usek o délce 200 cm (78,74 ");

- ptipadné kovové desky nebo obrubniky oddélujici travnik a umisténé v blizkosti zakladny mohou zpUsobit ruseni signalu.
Umistéte zakladnu do jiné ¢asti zahrady, nebo ji oddalte od obrubniku. Pro bliz$i informace se obratte na servisni sluzbu
vyrobce nebo na jedno z autorizovanych stfredisek.

9 Navod k pouZitf



* Nabijeci stanice musi byt tadné ptipevnéna k zemi. Zabrarite tomu, aby se naproti zakladné vytvarel vstupni schidek, a za
timto U¢elem pripadné umistéte na jeho vstup maly koberec z umélé travy kvili kompenzaci vstupniho schiidku. Alternativou
mUze byt ¢aste€né odstranéni travnatého porostu a instalace zakladny na Grovni travy.

* Nabijeci stanice je pfipojena k napajecimu zdroji prostfednictvim S$ridry, kterd se musi vzdalit od nabijeci stanice z vnéjsi
strany sekané plochy.

* Napajeci zdroj umistéte za dodrzeni nize uvedenych pravidel:

do dobte vétraného prostoru, mimo dosah atmosférickych
vlivi a pfimého slune¢niho svétla;

dle moznosti uvnitt obydli, garaze nebo skladu;

pti umisténi venku nesmi byt vystaven ptimému slune¢nimu
svétlu a vodé: Proto je treba jej ochranit uvnitt ventilované
skfiné. Nesmi byt umistén v ptimém styku se zemi nebo s
vlhkym prostredim;

umistéte jej na vnéjsi, a ne na vnittni strané travniku;

¥ ¥ o

natahnéte pfebytecnou Sridru, ktera vede od nabijeci stanice
po napéjeci zdroj. Sriliru nezkracujte ani neprodluzujte.

e Vstupni Usek dratu musi byt ptimocary a kolmy vici nabijeci
stanici nejméné na Useku 200 cm (78,74 ") a vystupni Usek
se musi vzdalovat od nabijeci stanice; to umozni robotické
sekacce spravny vstup.

V pripadé instalace robotické sekacky do blizkosti prostoru, ve
kterém je nainstalovana jina roboticka sekacka (stejnda nebo od
jiného vyrobce) bude treba ve fazi instalace provést zménu na
vysilaéi a prijimaci robotické sekacky, aby se frekvence obou
robotickych sekaCek vzajemné neruSily. V tomto pfipadé se
obratte na nejbliz§i servisni stfedisko.

Néavod k pouzitf 10
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Min. vzdalenost
200 cm / 78,74"




VYMEZENI DRAHY OBVODOVEHO DRATU

Pted provedenim instalace obvodového dratu je treba zkontrolovat /- 3 S
cely povrch travniku. Zhodnotte pfipadné zmény, které je treba e “ -
provést na travnatém porostu, nebo opatfeni, ktera je treba e

pfijmout béhem kladeni obvodového dratu za Gdelem spravné | W W - -
ginnosti robotické sekacky. ¢ T

1. Zhodnotte, kterou metodu navratu do nabijeci stanice je | |
vhodnéjsi pouZit, a postupujte pfitom dle pokyn( popsanych v | 4
kapitole "METODA NAVRATU DO NABIJECI STANICE". *® m

2. Na zakladé pokyni uvedenych v kapitole "PRIPRAVA e “ ™ M
RYCHLEHO NAVRATU DO NABIJECI STANICE" zhodnotte, ve 4
zda je treba pouzit specialni kladeni obvodového dratu. :: . '

3. Ptiprava a vymezeni pracovnich ploch. e |

. . e

4. Instalace obvodového dratu. e

5. Instalace nabijeci stanice a napajeciho zdroje. Ve fazi kladeni v
obvodového dratu dodrzujte smér instalace (ve sméru (W * “ *)

hodinovych ruci¢ek) a smér otaceni kolem zahona (proti sméru
hodinovych ruci¢ek) v souladu s obrazkem.

METODA NAVRATU DO NABIJECI STANICE

Robotickd sekacka se muze vratit do nabijeci stanice dvéma R
odliSnymi metodami v zavislosti na konfiguraci uzivatelského
menu, polozky “Nastaveni - Navrat na zakladnu”. Metodu “Podél
dratu” pouzijte pouze v pfipadech, kdy se na zahradé nachazi
mnoho prekazek v blizkosti obvodového dratu (ve vzdalenosti
mens&i nez 2 m). Ve vSech ostatnich pfipadech je vhodnéjsi pouzit
pro navrat do nabijeci stanice metodu “V-Meter”, ktera je rychlejsi.

“Po vodici”. Tato metoda navratu do nabijeci stanice informuje
robotickou sekacku o tom, ze ma sledovat obvodovy drat, a

umistit kola tak, aby obvodovy drat prochazel mezi nimi. Kdyz je
aktivovana tato metoda, je tfeba pfripravit (“Ptivolani podél dratu”) @ G566 666]
v souladu s nize uvedenym popisem. S LT
> 600

.. oz P P . Priichod uzsi o 00
“V-Meter”. Pti nastaveni této metody navratu do nabijeci stanice nez2m ooo| s5cm
se bude roboticka sekacka pohybovat podél obvodového dratu ve @ ’7 \ CXXS ="
vzdalenosti, ktera se orienta¢né pohybuje od nékolika cm po 1 m 1o2mt ~ 2mt. Vo,
(3.2 "), pricemz se jej nékdy dotkne, zejména na neptrimocarych abijeci * o | e
Usecich, az do rozeznani signal vysilany z dobijeci stanice pro | stanice 10mt. 15mt. 2mt
spravné nasmérovani na hrani¢ni kabel a zajeti do dobijeci
stanice.

V ptipadé uzkych prostor(i nebo Sipky pro rychly navrat do dobijeci stanice je nutné umistit hrani¢ni kabel ve zvlastnim tvaru
zvaném “Pfivolani podél drat”.

Jakmile dojde k “Ptivolan”, robot bude sledovat hrani¢ni kabel pti nizké rychlosti s vétsi presnosti po cca

10 m (33 ') pro navrat do rezimu navratu do zakladny “V-Meter”, jestlize nenarazil na rychly navrat nebo dobijeci stanici.

Pti instalaci “Privolani” dodrzujte nize uvedena pravidla.

e “Ptivolani” je tvofeno kusem dréatu, ktery je uloZzen v zahradé na Useku 2 m (6,6 '), se vzajemnou vzdalenosti obou dratt 5
cm (1,96 ).

e “Ptivolani” musi byt umisténo na Useku, ktery predchazi prlichoddm uzsim nez 2 m (6,6 ).
e “Ptivolani” musi byt umisténo na Useku, ktery pfredchazi “Rychlym navratdm”.

POZN.: Kdyz roboticka sekacka nedokaze potkat nabijeci stanici v uréitém ¢asovém limitu, bude sledovat obvodovy
drat v rezimu “Po vodici”.

11 Néavod k pouzitf



PRIPRAVA PRO RYCHLY NAVRAT ROBOTICKE SEKACKY DO NABIJECI STANICE

Rychly navrat je tvoren specialné ulozenym obvodovym dratem, ktery umozriuje robotické sekacce omezit trasu navratu do
nabijeci stanice. Tento specificky druh kladeni obvodového dratu pouzivejte pouze v zahradach, ve kterych rychly navrat
predstavuje skute¢né omezeni trasy, a v pripadech obvodové délky vétsi nez 200 m.

Pro instalaci rychlého navratu umistéte obvodovy drat na terén tak, aby vytvéarel trojuhelnik s jednou stranou 50 cm (19,7 ") a
dvéma stranami obvodového dratu 40 em (15,75 "), v souladu s uvedenym obrazkem.

Kdyz robot, ktery se vraci do nabijeci stanice, s koly umisténymi tak, ze obvodovy drat prochazi mezi nimi, zaznamena tento
specificky trojuhelnikovy tvar, prerusi chod, otoci se ptiblizné o 90° smérem dovnitt zahrady a znovu zahaji chod v novém sméru,
ve kterém se bude pohybovat, dokud nepotka obvodovy drat na opacné strané.

Ptipravte rychly navrat v misté, kterému predchazi nejméné 200 cm (78,74 ") pfimo€arého dratu a po kterém nasleduje nejméné
150 cm (59,05 ") pfimocarého dratu.

Ptiprava nesmi byt provedena podél pfimo€arého Useku, ktery pfimo pfedchazi nabijeci stanici, nebo v ptipadé pfitomnosti
prekazek. Zkontrolujte, zda se podél drahy rychlého navratu nenachazeji prekazky, které by mohly zabranit rychlému navratu.

Esivalmistelua ei saa tehda liian kaltevalla maalla, jotta robotti kykenee tunnistamaan sen helposti. Maksimaalinen kaltevuus
riippuu suuresti maan kunnosta. Alle 20 % kaltevuutta suositellaan.

®
z Diulezita informace
Priprava rychlého navratu umisténa v nespravném misté by nemusela umoznit rychly navrat robotické

sekacky do nabijeci stanice. Kdyz roboticka sekacka projizdi podél obvodu za ucelem dosazeni vedlejsi
plochy, nezaznamenava pripravu rychlého navratu.

Uvedenailustrace poskytuje nékteré pokyny uzite¢né pro spravnou
instalaci pripravy rychlého navratu.

2ife
a =
4-10 mt. min. 150 cm.

e s el —
& 060

Priichod 60606
uzsi O060
nez2m Oonl 5cm.

P

10mt. 1,5mt. 2mt.
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PRIPRAVA A VYMEZENI PRACOVNICH PLOCH

Priprava travniku uréeného k sekani C

1. Zkontrolujte, zda je travnik uréeny k sekani rovnomérny a bez
jam, skal nebo jinych prekazek V opa¢ném ptipadé provedte
potfebné operace pro vyrovnani terénu. KdyZz neni mozné
nékteré prekazky odstranit, je treba ptislusné plochy vhodné
ohrani¢it obvodovym dratem.

2. Robotti voi leikata tydalueen sisélla olevia pintoja, joiden
kaltevuus on korkeintaan 45% (45 cm / metri), jos kyseessa
on kuiva ja tasainen nurmikko, jossa pydérien luisumisvaaraa ei
esiinny sekd asennettujen lisdvarusteiden perusteella. Muissa
tapauksissa on tarpeen noudattaa 35% kaltevuutta.

Rajakaapeli on asetettava maahan, jonka kaltevuus ei ylita
20 % (20 cm / metri) ottaen huomioon, ettd robotti vaatii
suurempaa pitoa paluun aikana latausasemalle. Nain ollen on
maaperén kunto tarkastettava huolella ja noudattaa tiukasti
raja-arvoja.

Jos rajakaapeli asetetaan maahan, jonka kaltevuus ylittda
20 %, robotti voi siirtyd pois kyseiselté reitiltd liikkuakseen
helpommin, silld se ei kykene ylittdmaan ahtaita reitteja eika
tunnistamaan nopeaan paluuseen kuuluvaa valmistelua.
Kaltevuuden on pysyttdvd vakaana véhintdédn 35 cm
rajakaapelin sisé- ja ulkopuolella. Jos ohjeita ei noudateta
normaalin tydskentelyn aikana kaltevilla mailla, kun robotti
havaitsee rajakaapelin, pydréat voivat luistaa ja saada robotin
ulos tybalueelta.

Jos Kkaltevilla mailla esiintyy edelld kuvattujen rajoitusten
mukaisia esteitd, on tarpeen tasoittaa maa vahintdan 35 cm
ennen estettd, jotta kaltevuutta saataisiin vahennettya.

@
z Dulezita informace

Plochy se sklonem vys§s§im, nez jsou jeho pripustné
hodnoty, nelze sekat s pouzitim robotické sekacky.
Proto umistéte obvodovy drat pred sklonem a

vylucte tak nevhodnou plochu ze sekani.

45 % 45 cm
A 7,71 ")
100 cm (39,3 ") 45%

13
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Vymezeni pracovni plochy
3. Zkontrolujte cely povrch travniku a zhodnotte, zda neni treba

provést jeho rozdéleni na vice oddélenych pracovnich ploch
na zakladé nize uvedenych kritérii. Pfred zahajenim operaci
instalace obvodového dratu se doporucuje za UcCelem jejich
pristupnosti a snadnosti provedeni zkontrolovat celou drahu.
llustrace znazorfiuje ptiklad travniku s nacrtem pro polozeni
obvodového dratu do zemé.

Béhem instalace zafizeni je tfeba identifikovat ptipadné
vedlejSi plochy a ptfipadné uzaviené plochy. Pod pojmem
vedlejSi plocha se rozumi ¢ast travniku spojend s hlavnim
travnikem prostfednictvim Gzkého Useku, kterého muze
roboticka sekacka pouze obtizné dosahnout nahodnym
pohybem. Plocha musi byt dosazitelnd bez pouziti schadku
a musi byt bez nerovnosti prevySujicich ptipustné hodnoty
uvedené v technickych Udajich. To, zda se dana plocha bude
oznacovat jako ,VedlejSi plocha®, zavisi na rozmérech hlavni
plochy. Cim vétsi je hlavni plocha, tim bude tézSi dostat se
k Uzkym prdchoddm. VSeobecné Ize fici, ze prdchod mensi
nez 200 cm (78,74 ") je treba povazovat za vedlejSi plochu.
Roboticka sekacka spravuje vedlejsi plochy na zakladé
charakteristik modelu (,viz Technické parametry®).

Minimalni pfipustny pruchod je 70 cm (27,56 ") od jednoho ke
druhému obvodovému dratu. Obvodovy drat musi byt umistén
Vv nize uvedené vzdalenosti od pfipadnych predmétd, které se
nachazeji na vngjsi strané travniku, a proto Ize obecné fici, v
ptipadé, Ze se na obou stranach nachazi zed' nebo Zivy plot,
celkovy pottebny priichod musi byt 140 cm (55,12 ").

V ptipadé, ze je tento prichod ptili§ dlouhy, je lepsi, kdyz je
priichod jesté o 70 cm (27,56 ") vétsi.

Béhem programovani je tfeba provést konfiguraci rozmeérd
vedlejSich ploch v procentech travniku a sméru pro jejich
nejrychlej$i dosazeni (Ve sméru hodinovych ruci¢ek / Proti
smeéru hodinovych ruciCek) plus metry dratu potrebné pro
prijezd na vedlejsi plochu (viz ,Programovaci rezim®).

V ptipadé, ze vySe popsané minimalni rozméry nebudou
dodrzeny, a plocha tedy bude oddélena od schidku nebo
prevySeni hodnotou prevySujici charakteristiky robotické
sekacky nebo prichodem (koridorem) se Sitkou nizsi nez 70
cm (27,56 ") od obvodového dratu po obvodovy drat, plochu
travniku je treba povazovat za ,Uzavrenou plochu®. Pro
instalaci ,Uzavfené plochy“ polozte vychozi i zpétny obvodovy
drat do stejné trasy, ve vzdalenosti mensi nez 1 em (0,40 ).
V tomto pripadé roboticka sekacka neni schopna automaticky
dosahnout takto ohrani¢ené plochy a tato bude spravovana
zplUsobem popsanym v kapitole ,Sprava uzavienych ploch®.
Sprava ,Uzavtenych ploch“ omezuje metry Ctvereéni, které
robotické sekacka spravuje samostatné.
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4. Kdyz se uvnitf nebo zvenci pracovni plochy nachazi vydlazdény usek nebo pristupova cesta na stejné Urovni jako travnik,
umistéte obvodovy drat do vzdalenosti 5 cm (1,96 ") od okraje vydlazdéného Useku. Robotickd sekacka vyjede mirné z
travniku a veSkera trava bude posekana. Kdyz je dlazba kovového typu nebo kdyz se na pracovni ploSe nachazi kovovy
priklop Sachty, podstavec sprchy nebo elekirické kabely, umistéte obvodovy drat do vzdalenosti nejméné 30 cm (11,81 "),
aby se zabranilo porucham robotické sekacky a ruseni na obvodovém dratu.

@
z Dulezita informace

Uvedena ilustrace znazornuje priklad vnitfnich a obvodovych prvkd pracovni plochy a vzdalenosti, které je
treba dodrzet pro poloZeni obvodového dratu. Ohranicte vSechny Zelezné nebo jiné kovové prvky (Sachty,
elektrické privody apod.), aby se zabranilo ruseni signalu obvodového dratu.

J

Kdyz se uvnitf nebo zvenéi pracovni plochy nachazi prekazka, naptiklad obrubnik, zed nebo sténa, umistéte obvodovy drat
do vzdalenosti nejméné 35 cm (13,78 “) od prekazky; jestlize se chcete vyhnout tomu, aby robot narazil do prekazky, umistéte
obvodovy kabel alespori 40 cm (15,75 “) od pfrekazky. Sekani pripadné travy, kterd se nachazi v blizkosti okraje, u kterého jste
se rozhodli neumoznit ¢innost robotické sekacky, bude mozné provést s pouzitim ofezavace okrajl travniku nebo kfovinorezu.

~

35cm.
/13,78 "

/;5 cm.
/13,78" \

Kdyz se uvnitt nebo zvenci pracovni plochy nachazi zahon, Zivy plot, rostlina s preénivajicimi koreny, maly pfikop (2-3 cm) nebo
maly obrubnik (2-3 cm), polozte obvodovy drat do vzdalenosti nejméné 30 cm (11,81 "), aby se zabranilo posSkozeni robotické
sekacky nebo pfitomnych prekazek. Sekani pripadné travy na ploSe, na které jste se rozhodli neumoznit ¢innost robotické
sekacky, bude mozné provést s pouzitim ofezavace okraji travniku nebo krovinotrezu.

%f; cm.

/11,81

vyénivajici koreny

30cm.
/11,817
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Jestlize je uvnitf nebo vné pracovniho prostoru bazén, jezirko, sraz, strouha, schodek &i vetejna silnice nechranéna nebo
chranéna snadno prekonatelnym plotem, polozte obvodovy kabel do vzdalenosti alespori 90 cm (35,43 “).Za ucelem instalace
obvodového kabelu co nejblize k ploSe k posekani doporucujeme umistit nesnadno prekonatelny plot, jestlize se plocha nachazi
v blizkosti vetejnych prostor, nebo plot o vySce 15 cm v ostatnim ptipadech. Diky tomu bude mozné polozit obvodovy kabel za
dodrzeni vzdalenosti popsanych v pfedchozich bodech.

®
z Dulezita informace

Dusledné respektovani vzdalenosti a sklonti vymezenych v navodu zarucuje optimalni instalaci a dobrou
¢innosti robotické sekacky. Za pritomnosti svahl nebo kluzkych terént zvyste vzdalenost nejméné o 30 cm.
/11,81".

p=

90 cm.
/35,44 S 90 cm.
Ny /35,44 ¢

Kdyz se uvnitf pracovni plochy nachazeji prekazky, naptiklad stromy, kefe nebo sloupy bez ostrych hran, neni treba je ohrazovat.
Robotickéa sekacka narazi do prekazky a zméni smér. Kdyz si prejete, aby roboticka sekaCka nenarazela do prekazek a aby
byla zajisténa jeji bezpec¢na a ticha ¢innost, doporu€uje se ohradit vSechny stalé prekazky. Mirné naklonéné prekazky, jako
jsou kvétinace nebo stromy s vy€nivajicimi kofeny, musi byt ohrazeny, aby se zabranilo poskozeni sekaciho noze i samotnych
prekazek.

Pro vymezeni prekézky pocinaje bodem vnéjSiho obvodu, ktery se nachazi nejblize vymezovanému predmétu, umistéte
obvodovy drat az k prekazce, obejdéte ji v pravidelnych vzdalenostech popsanych v pfedchozich bodech a vratte se s dratem
podél predchozi drahy. Umistéte vychozi i zpétny obvodovy dréat, ktery se nachazi nad nim, pod stejny htebik; v tomto pfipadé
roboticka sekacka zajede az za obvodovy drat.

Pro spravnou €innost robotické sekacky musi byt minimalni délka prekrytého obvodového dratu 70 cm (27,56 "), aby byl robotické
sekacce umoznén pravidelny pohyb.
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INSTALACE OBVODOVEHO DRATU

Obvodovy drat musi byt ulozen do zemé nebo poloZen na terénu.
V pripadé, ze je k dispozici strojni zafizeni pro kladeni dratu,
je vhodnégjsi jej ulozit do zemeé, protoze v takovém pripadé je
zarucéena lepsi ochrana samotného obvodového dratu. V opacném ObVOdOV)'I drat
pripadé je tfeba polozit drat na terén s ptisluSnymi nize popsanymi

hfebiky.

®
z Dulezita informace

Pokladani obvodového dratu zahajte od prostoru
pro instalaci nabijeci stanice, nechte par metra
navic a poté jej odstfihnéte na miru v zavérecéné fazi
pripojovani jednotky.

Drat polozeny na terénu

Posekejte velmi nizkou travu vyzinaéem nebo kfovinofezem po
celém obvodu prostoru, ve kterém bude poloZzen kabel. Timto
usnadnite polozeni kabelu pfimo na zem a vyhnete se tomu, aby
sekacka prefizla kabel ¢ poskodila jeho izolaci.

1. Umistéte kabel (ve sméru hodinovych ruci¢ek) podél celého
obvodu a upevnéte ho pomoci ptislusnych hrebikd vzdalenych
cca 100 cm (39,37"). Kabel musi byt v kontaktu s terénem, aby
ho sekacka nepoSkodila ptred tim, nez ho zakryje trava.

- Ve fazi kladeni obvodového dratu dodrzujte smér otaceni
kolem z&hont (proti sméru hodinovych rucicek).

- Na neptimoc€arych Usecich pripevnéte drat tak, aby nedoslo
k jeho zkrouceni, ale aby dosahl pravidelného zatacéeni (s
polomérem 20 cm).

febiky p
upevnéni dratu

~~ -
-~ =
LT TR L

Drat uloZzeny do zemé
1. Provedte v terénu pravidelny vykop, symetricky vzhledem k afe znazornéné na terénu.

2. Umistéte drat ve sméru hodinovych ruci¢ek podél celé drahy, do hloubky nékolika centimetrl. Nepokladejte drat do zemé ve
vétsi hloubce nez 5 cm, aby nedochazelo ke snizeni kvality a intenzity signalu zachytavaného robotickou sekackou.

3. Béhem kladeni dratu Ize dle potreby drat uchytit v nékolika mistech pfislusnymi htebiky, aby byla zachovana jeho poloha
béhem jeho prikryvani zeminou.

4. Zakryjte vSe zeminou a zajistéte, aby drat zlstal v zemi napnuty.
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Spojovani obvodového dratu. e 6 9 R

Jestlize je vyzadovan dal$i hrani¢ni kabel, pro dokonceni instalace
pouzijte originalni spojku. ' I

Zasurite konec kazdého kabelu do spojky a zkontrolujte celkové
zasunuti kabeld tak, aby byly jejich konce vidét na druhé strané. e
Stisknéte nadoraz tla¢itko na horni strané zatizeni pomoci klesti.

®
z Dilezita informace
- Pouzivejte pouze originalni spojky, které

zajistuji bezpeéné a vodotésné elektrické
zapojeni.

- Nepouzivejte izolacni pasku €i jiny spojovaci
material nezajistujici spravnou izolaci
(kabelova oka, svorky atd.); vihkost terénu
¢asem vyvola oxidaci a preruseni hrani¢niho
kabelu.

INSTALACE NABIJECI STANICE A JEDNOTKY NAPAJECIHO ZDROJE

i s ™ —
Opatrnost — Vystraha

Pred provedenim jakéhokoli zasahu zruste hlavni ¥
elektrické napajeni.

Napajeci zdroj umistéte do prostoru, ktery neni
pristupny détem. Napriklad do vysky presahujici Vi
160 cm (63.00 "). B

63.00"
Kabel, ktery vede k dobijeci stanici, se nesmi ani ( > ) -

zkracovat a ani prodluzovat. Prebyteény kabel
je treba navinout do tvaru osmicky, jak je to
znazornéné na obrazku.

Obvodovy kabel pouzity pri instalaci nesmi byt

krat$i nez 50 m; obratte se na nejblizsi servisni D

stredisko.

1. Odmontujte ochranny kryt (L).

2. Umistéte zakladnu do zvoleného prostoru.

3. Vlozte obvodovy drat (M) podél voditka na nabijeci stanici.
4

. Ptipojte vstupni vodi¢ k ¢ervené svorce vysilace (T). Pfipojte vystupni vodi¢ k Cerné svorce.

Svorky se pouziji pouze pro pripojeni originalniho obvodového kabelu.

pfipojte k
cervené svorce
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5. Prtipevnéte zakladnu (N) k terénu htebiky (P). Dle potteby
pfipevnéte zékladnu rozpinacimi kotvami (Q).

6. Provedte instalaci napéajeciho zdroje (A).

7. Ptipojte napajeci kabel (E) nabijeci stanice (N) k napéajecimu
zdroji (A).

8. Pripojte zastrcku napéjeciho zdroje (A) do zasuvky elektrické
sité.

9. Kdyz LED vysilae blika, zapojeni je spravné. V opacném
pripadé je ftreba identifikovat poruchu (viz ,ldentifikace
problém).

10. Odmontujte ochranny kryt (L).

19

pul
vysila¢ (B) ‘

napajeci kabel (E) ™

(63.00 ")

proudovy napajeci
zdroj (A)

i

Min. vyska 160 cm

obvodovy
drét
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NASTAVENI

DOPORUCENI PRO NASTAVENI

@
z Diulezita informace

UzZivatel musi provadét nastaveni podle postupl uvedenych v navodu. Neprovadéjte zadny druh nastaveni,
které neni vyslovné uvedeno v navodu. Pripadna mimoradna nastaveni, ktera nejsou vyslovné uvedena v
navodu, musi byt provadéna vyhradné personalem Servisnich stredisek autorizovanych Vyrobcem.

NASTAVENI VYSKY SEKANI

Ptred nastavenim polohy noze odpovidajici pozadované vysce sekani se ujistéte, Ze je roboticka sekacka zastavena a ze se
nachazi v bezpe¢ném stavu (viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky”).

@
z Dulezita informace

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou, pouzivejte ochranné rukavice.

1. Pteklopte robotickou sekaCku a ulozte ji tak, aby nedoslo k
poskozeni kapoty.

2. Ptislusnym kli¢em otocte trmen ve sméru hodinovych rucicek.

3. Nadzvednéte nebo spustte sekaci Ustroji za u¢elem dosazeni
pozadované vysky sekani. Hodnotu Ize zjistit prostrednictvim
stupnice na kli¢i z vybavy.

o
z Dulezita informace

Nepouzivejte robotickou sekacku k sekani travy s
vys§kou prevysujici sekaci niiz o vice nez 1 cm (0,40
"). VySku sekani snizujte postupné. Doporucuje
se shizovat vySku sekani o méné nez 1 cm (0,40
") kazdé 1+2 dny, dokud nebude dosazeno idealni
vysky.

4. Po dokon&eni nastavovani prislusnym kli¢em otoCte trmen
proti sméru hodinovych rucicek.

5. Preklopte robotickou sekacku do provozni polohy.
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POUZITI A PROVOZ

POVINNOSTI PRO POUZITI

®
z Dilezité
- Pred prvnim pouzitim robota si pozorné prectéte tento navod a ujistéte se, Zze jste porozuméli vSem v
ném obsazenym informacim, zejména tém, které se tykaji bezpecnosti.

- Pouzivejte pouze pro ucely stanovené vyrobcem. Je zakazano provést jakékoliv zmény ¢i Upravy na
mechanismech s cilem zvysit vykon zarizeni.

- Nepouzivejte robota a jeho periferni zarizeni za neptiznivych povétrnostnich podminek, predevsim
hrozi-li nebezpec¢i zasahu bleskem.

POPIS OVLADACIHO PANELU A MENU

Na obrazku je znazornéna poloha a funkce ovladacll strojniho zatizeni.

STOP.
@ Stisknéte pro bezpecné zastaveni sekacky na travu.

Pouzijte v pfipadé hroziciho nebezpeci a pro provedeni
Udrzby robota.

Nachéazi se napravo od displeje a umozfuje spustit
nebo vypnout robota.

O

2O
(77

Udava stav GPS lokalizatoru polohy.

* Udava stav bluetooth pfijimace.

II Udava stav GPRS prijimace pro ptrenos dat.

Udava stav nabiti baterie.

Informace o robotu. Nainstalovana verze a informace o
pracovnich cyklech a ¢asech.

Home. Otevre uzivatelské menu.

Napovéda: Zobrazi kratky popis funkci na obrazovce.

U-o:-E

Vrati se k predchozi drovni.

OK | Potvrdi operaci.
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Robot v dobijeci stanici

"Prace"
Ik Okamzité spusténi pracovniho cyklu. Zatimco se robot
* nabiji, je mozné vybrat pracovni prostor a ¢as navratu
do dobijeci stanice.

@ Pracovat hned.

Umozniuje nastavit pracovni prostor a ¢as
navratu do dobijeci stanice.

=g

"Pauza"
' Robot prerusi automatické programovani.
Je mozné uvést den tydne, ve kterém se ma obnovit
automaticky cyklus.

Pro ptreruSeni prace na vice nez jeden tyden je treba
robota vypnout.

"Nastaveni"
00 Umozniuje naprogramovat robota. Viz kapitola
“Nastaveni menu — Rezim programovani”

Robot na zahradé

"Navrat"
’ Okamzité se vrati do dobijeci stanice.

Vrati se do dobijeci stanice a spusti
’ nasledujici pracovni cyklus podle programu.

Vrati se do dobijeci stanice a zlstane tam
az do zvoleného dne a €asu.

"Prace"
—wid  Umoznuje zvolit specialni pracovni funkce.

@ Obnovit praci.

Pracuje ve zvoleném prostoru az do
nastaveného ¢asu.

Pracuje v zavfeném prostoru.

Pry¢ odsud. Robot nepracuje v nastaveném
poli (k dispozici pro modely s GPS
lokalizatorem).

Provede spiralu pro optimalizaci sekani v
prostoru, ve kterém se nachazi robot.

fu}
9
R

"Nastaveni"
00 Umozriuje naprogramovat robota. Viz kapitola
“Nastaveni menu — Rezim programovani”.
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VYCHOZI NASTAVENI

PYi prvnim spusténi robota se zobrazi obrazovka s vychozim nastavenim, na které je mozné nastavit jazyk, datum, ¢as a nékteré
hlavni parametry robota.

Umistéte robota do dobijeci stanice.

Stisknéte spoustéci tlacitko ON/OFF.

Pred pokra¢ovanim si prectéte bezpecnostni informace.

Zvolte jazyk.

Nastavte datum ve formatu DD/MM/RRRR a ¢as ve dvaceti¢tyrhodinovém formatu.

Rid'te se pokyny zobrazenymi na displeji pro prvni konfiguraci robota.

Vychozi nastaveni dokon&eno. Otevfete nastaveni uzivatelské menu pro zménu nebo konfiguraci pracovnich parametr(i robota
podle charakteristiky plochy k posekéani.

PRISTUP K MENU

Otevrete uzivatelské menu pro nastaveni instalaénich a provoznich parametrd robota. Pro otevieni uzivatelského menu stisknéte
(a), kdyz je robot v dobijeci stanici. Jestlize je robot na travniku, stisknéte tlacitko STOP.

Stisknéte tlac¢itko nastaveni pro otevfeni uzivatelského menu.
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NASTAVENI MENU - REZIM PROGRAMOVANI

Programovani robota

vedlej$i plocha 2
(20 %, 30 m, Proti sméru
| hodinovych ruci¢ek)
» broti sméru hodinovych
rucicek

vedlejsi plocha 1 ;
(30 %, 60 m, Ve sméru
hodinovych ru¢icek)

@ <¢----<e--1

ve_sméru hodinovych
> gicek v
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@
(&) Dalezité

- Pro maximalni vyuziti potencialu robota ho doporuc¢ujeme
nastavit tak, aby pracoval kazdy den.

- Jestlize je treba nastavit vice pracovnich prostori,
doporucujeme pouzit pri programovani alespon dva
odlisné pracovni €asy pro zvyseni frekvence sekani.

Je mozné nastavit 3 odlidné pracovni profily, které se mohou pouzit pro
specifické ptipady, naptiklad kdyz si chcete uzit zahrady v odliSném Case
nez je ten obvykly.

Posledni nastaveny profil zlstane oznaceny odliSnou barvou a jedna se o
aktivni profil béhem automatického provozu robota.

Stisknéte nékolikréat tlacitko pro navrat k hlavnimu menu.

Pro kazdy den tydne je mozné nastavit az 4 pracovni ¢asy.
Klepnéte na plochu na displeji odpovidajici dnu, ktery chcete naprogramovat,
a poté prejdéte k programovani ¢asu.

POZNAMKA: Jestlize chcete zkopirovat nastaveni néjakého dne, zvolte
symbol (], poté den, ktery chcete zkopirovat, a nakonec dny, kterym je
kopirovani uréeno. Postup dokonéete stisknutim (&) .

Pro kazdy pracovni €as (T1,T2,T3,T4) nastavte zaCatek a konec prace a
plochy, na kterych mlze robot pracovat.

@ Casy T1,T2,T3,T4 se nesmi prekryvat; robot odstrani &as,
ktery je pri¢inou konfliktu.

“Sekani okraje” Diky této funkci za¢ne robot pracovni cyklus sekanim travniku
podél okraje. Doporucujeme aktivovat tuto funkci dvakrat tydné.

Priklad nastaveni:
T1: 09:00 - 11:00, A1, A2, A3, A4
T2: 15:00 - 17:00, A1, A2

Robot se v ¢ase 15:00-17:00 pokusi provést pracovni cyklus pouze v prostoru
A1 nebo A2.

@ Pro dosaZeni pracovnich prostort, pro navrat do dobijeci
stanice nebo pfi nahodné praci muiize robot vjet i do prostoru
A3 a A4.

Nastaveni pracovniho ¢asu robota je velmi dllezit¢é pro jeho
spravny provoz. Konfigurace pracovniho ¢asu je ovlivnéna mnohymi
parametry (napf. pocet prostor(, kapacita baterii, sloZitost travniku,
typ sekacky na travu atd.). Obecné plati, Ze v ptipadé viceploSnych
zahrad, zahrad s prekazkami nebo slozitych prostord je treba o néco
prodlouzit dobu prace robota. Nasleduje indikativni tabulka, kterou
mUzete pouzit pro prvni konfiguraci.
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Model m? (ft2) T1 T2 T3 T4
500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 13:00
Autoclip 528 S 1200 (12912) 10:00 12:00 | 14:30 17:00
2000 (21520) 10:00 13:00 | 16:00 19:00
2600 (27976") 09:00 11:30 | 14:00 16:30 19:00 21:30
500 (5380) 10:00 11:30
Autoclip 530 SG | 2000 (21520) 10:00 12:30 | 15:00 17:00

2600 (27976")

10:00 13:00 16:00 18:30

3200 (34432 )

09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:00

Navrat do zakladny

Cidlo desté

Nastavi vzdalenost robota obvodového kabelu béhem navratu do dobijeci
stanice.

“0 cm”. Doporucené nastaveni pro slozité zahrady s mnohymi prekazkami v
blizkosti obvodového kabelu a s uzkymi prichozimi prostory. Robot umisti
kola vedle obvodového kabelu pro navrat do dobijeci stanice.

@ Obvodovy kabel je treba nainstalovat podle metody “Na
kabel”; viz odstavec “metoda navratu do dobijeci stanice”.

Se zbyvajicimi parametry robot pro navrat do dobijeci stanice zachova
nastavenou vzdalenost od obvodového kabelu. Moznost doporu¢ena pro
plochy se sklonem nebo zahrady bez pfrekazek v blizkosti obvodového kabelu.

@ Obvodovy kabel je treba nainstalovat podle metody “V-Meter”;
viz odstavec “metoda navratu do dobijeci stanice”.

Nastavi chovani robota, jakmile ¢idlo zaznamena dést.

ON: Pti zaznamenani desté se robot vrati do dobijeci stanice. Po dokonéeni
dobijeciho cyklu robot obnovi automaticky provozni rezim, jestlize Cidlo
nezaznamena dést.

DELAY: Pti zaznamenani desté se robot vrati do dobijeci stanice e zUstane
tam po nastavenou dobu, kitera se da zobrazit stisknutim tlacitka “Delay”.

OFF: Cidlo de&té je vypnuté.
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Nastaveni zahrady

Nastaveni pracovnich prostorti

DIMENSION DISTANCE
‘ 100 | ' 100 |
m? m
DISTANCE WIRE DIRECTION ECO MODE

£

vedlejsi plocha 2
(20 %, 30 m, Proti sméru
hodinovych rucicek)
proti sméru hodinovych
rucicek

.--..44.---.; H
b

vedlej$i plocha 1 3
(30 %, 60 m, Ve sméru
hodinovych rucic¢ek)

@ <---—4¢--1

ve sméru hodinovych
»> rugicek 4

Navod k pouzitf

Nastavi vlastnosti prostort plochy k posekani.

@ U jednoplosnych zahrad je nicméné treba nastavit alespon
jeden prostor.

Je mozné nastavit az 4 pracovni prostory.
Klepnéte na prostor, ktery chcete nakonfigurovat.
Pro deaktivaci zony je treba nastavit rozmér rovnajici se 0 m2.

Pro kazdy prostor zahrady je treba nastavit:

Rozmeér: Indikativni rozmér pracovniho prostoru v m2.

Vzdalenost. Potfebna vzdalenost pro najeti do prostoru sledovanim
obvodového kabelu. Jako referenéni vzdalenost vezméte stred pracovniho
prostoru, abyste méli jistotu, Zze robot zaCne pracovat uvnitt zvoleného
prostoru. Nastavte hodnotu 0 pro prostor, ve kterém je umisténa dobijeci
stanice.

Smér. Nejkrat§i smér pro dosazeni pracovniho prostoru. Je mozné
nastavit jak pohyb ve sméru “hodinovych ruci¢ek”, tak “proti sméru
hodinovych ruci¢ek”. Robot, ktery vyjede z dobijeci stanice, pojede podél
kabelu v nastaveném sméru.

Vzdalenost kabelu. Vzdalenost robota od obvodového kabelu pro
dosazeni pracovniho prostoru. Nastavie 0 cm pro slozité zahrady s
mnohymi prekazkami v blizkosti obvodového kabelu a s Gzkymi prachozimi
prostory.

ECO Mode. Jestlize je tento rezim aktivovany a robot zaznamena, ze

je travnik posekany, zkrati ¢as prace v tomto prostoru pro pfrechod k
nasledujicimu ukolu.
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Zakladni nastaveni

R

DEMO

Nastaveni obecné povahy.

Ochrana. Umoznuje aktivovat/deaktivovat/zménit PIN CODE robota.
Pro nastaveni nebo zménu hesla musite nejdfive zadat PIN CODE a poté novy PIN CODE. Pfi koupi robota je
nastavené heslo “0000”.

@ Zvolte lehce zapamatovatelnou kombinaci, abyste heslo nezapomnéli.

Ptipojeni. (Pouze u nékterych modell). Umoznuje zménit parametry tykajici se pfipojeni.

Zakladni nastaveni.

Nastaveni jazyka pro zobrazeni uzivatelského menu a hlaseni.
Nastaveni data a ¢asu robota.

Nastaveni jednotky miry vzdalenosti a ploch.
Aktivuje/Deaktivuje zvukové signaly robota.

Funkce umozriujici kontrolovat spravnou funkci robota. Po jeji aktivaci robot provede fadu sekacich funkci
umoznujicich zkontrolovat jeho provoz. Pro navrat do automatického rezimu je treba znovu otevrit nastaveni a
deaktivovat funkci Demo.

Obnovi tovarni nastaveni.

@ Dojde ke ztraté veskerych konfiguraci, bude treba znovu nastavit robota a zahradu. Co se tyce
PIN CODE, tovarni nastaveni obnoveno nebude.
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UVEDENI DO PROVOZU - AUTOMATICKY REZIM

Zahajeni automatického cyklu je treba provést po prvnim uvedeni do provozu nebo po obdobi dlouhodobé necinnosti.

1.

Zkontrolujte, zda ma travnaty porost ur€eny k sekani vySku kompatibilni se spravnou ¢innosti robotické sekacCky (viz
Technické parametry).

Nastavte pozadovanou vysku sekani (viz Nastaveni vySky sekani).

Zkontrolujte, zda je pracovni plocha spravné ohrani¢ena a zda se na ni nevyskytuji prekazky pro ¢innost robotické sekacky
- viz ¢ast ,Priprava a vymezeni pracovni plochy“ a nasledujici ¢asti.

Umistéte robotickou sekacku do nabijeci stanice.

Stisknéte tlacitko “ON/OFF” a pocCkejte nékolik sekund na celkové spusténi robota. Postupujte podle pokynd zobrazenych na
displeji a zadejte heslo, jestlize o to budete pozadani.

V ptipadé prvniho uvedeni robotické sekacky do provozu je treba provést jeji programovani. V pripadé uvedeni robotické
sekacky do ¢innosti po obdobi dlouhodobé necinnosti je treba zkontrolovat shodu naprogramovanych funkci se skute¢nymi
potfebami s ohledem na aktualni stav povrchu uréeného k sekani (napt. pridani bazénu, rostlin apod.) (viz ,Programovaci
rezim“).

Po nékolika sekundéach se na displeji zobrazi hlaseni “Nabiji se”.

Robotické sekacka za¢ne sekat travnik podle naprogramovaného rezimu.

Zkontrolujte, zda se po vyraznych destich na zahradé nenachazeji velké kaluze, protoze v opacném ptipadé bude treba dat
tuto plochu do poradku nebo se uijistit, Ze se roboticka sekacka nachazi v rezimu “Pauza“.

BEZPECNE ZASTAVENI ROBOTICKE SEKACKY

Béhem pouziti robotické sekacky se muze vyskytnout potfeba jejiho zastaveni. V béznych podminkach se roboticka sekacka

zas
sek
stis

@ ( ~N

(4

Zastaveni robotické sekacky bezpeénym zplisobem
je potifebné pro provedeni zasahti idrzby a oprav

(na

vyména noze, operace ¢isténi apod.).

Pro

uvedenym zpusobem:

Kdyz dojde k uvedeni robotické sekacky do €innosti mimo plochu
uréenou k sekani, motor nebude zapnut a po kratkém hledani
signalu se na displeji robotické sekacky zobrazi hlaseni “Mimo

tavuje tlaCitkem “STOP”. V ptfipadé nebezpeCi nebo za GCelem provedeni Udrzby je treba provést zastaveni robotické
acky bezpe€nym zplsobem, aby se zabranilo nebezpeci nahlého uvedeni noze do €innosti. Pro zastaveni robotické sekacky
knéte tlacitko “STOP” a poté tlacitko “ON/OFF”. Vytahnéte zastrcku z elektrické zasuvky

Dulezita informace

priklad: vyména a/nebo nabijeni akumulatord,
uvedeni robotické sekaCky do ¢innosti postupujte nize
umistéte robotickou sekacku na plochu uréenou k sekani travy;

stisknéte tlacitko “ON/OFF” pro spusténi robota a znovu
provedte spoustéci postup.

obvod®. Stisknéte tladitko “OFF”, umistéte robotickou sekacku na - -~
plochu uréenou k sekani a znovu provedte jeji uvedeni do ¢innosti.

AUTOMATICKY NAVRAT DO NABIJECI STANICE

Roboticka sekacka dokonci pracovni cyklus v pfipadé nize uvedenych stavi:

Konec pracovniho rozvrhu: v pfipadé ukonceni pracovniho rozvrhu se roboticka sekacka automaticky vrati do nabijeci
stanice a k obnoveni jeji ¢innosti dojde na zékladé naprogramovanych rezim( (viz ,,Programovaci rezim*)

Dést’: kdyz je uvedena funkce aktivovana, roboticka sekatka se automaticky vrati do nabijeci stanice a k obnoveni jeji
¢innosti dojde na zakladé naprogramovanych rezim{ (viz ,Programovaci rezim“).

Potreba dobiti akumulatoru: roboticka sekacka se automaticky vrati do nabijeci stanice.
Eco Mode (plati pouze pro nékteré verze - viz “Technické parametry”): v pripadé zjisténi posekaného travniku se roboticka

sekacka automaticky vrati do nabijeci stanice a k obnoveni jeji ¢innosti dojde na zékladé naprogramovanych rezimd (viz
LProgramovaci rezim").
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POUZITI ROBOTA V ZAVRENYCH PROSTORECH BEZ DOBIJECI STANICE

Robot se musi spustit v rezimu Zavteny prostor pro pfechod do zavfenych prostor(, vymezenych obvodovym kabelem a bez
dobijeci stanice.

A Varovani - Upozornéni

Pro ptrepravu robota pouzijte ptislusnou rukojet. Nechytejte robot za ram, vzdy pouzijte ptisludnou rukojet.

1.

3.
4.
5.

Po ukonceni prace bezpeéné zastavte robota (viz “Bezpecné

Umistéte robota do pracovniho prostoru alespori 100 cm
(39,37") od obvodového kabelu a jakékoliv jiné prekazky.

Stisknéte tlaCitko ON/OFF a pockejte nékolik sekund na
celkové spusténi robota. Postupujte podle pokyn(i zobrazenych
na displeji a zadejte heslo, jestlize o to budete pozadani.

Zvolte tlacitko @
=>

Zvolte tlacitko “zavreny prostor”. {:}

Nastavte ¢as konce prace a poté stisknéte OK.

zastaveni robota) a premistéte ho do prostoru s dobijeci stanici.

Obnovte normalini chod robota podle pokynt uvedenych v kapitole
“UVEDENI DO PROVOZU-AUTOMATICKY REZIM”.
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ZOBRAZENI NA DISPLEJI BEHEM PRACOVNI CINNOSTI

Béhem pracovni Cinnosti sekacky jsou na displeji zobrazovany
nize uvedené Udaje:

- rychlost sekacky;

- rychlost noze;

- procento nabiti baterie.

Béhem nabijeni sekacky je na displeji znazornény stav nabijeni.

Kdyz se sekacka nachazi mimo pracovni rozvrh, na displeji je
zobrazen Cas zahajeni pracovni €innosti.

DLOUHODOBA NECINNOST A OPETOVNE UVEDENI DO PROVOZU

V ptipadé delSiho odstaveni robota a pred zahajenim se¢né sezony je treba provést sérii operaci za ucelem zajisténi spravné
¢innosti v okamziku jejiho opétovného pouZziti.

1. Pted uskladnénim v zimnim obdobi UpIné nabijte akumulator. Proved'te nabiti akumulatoru nejméné kazdych 5 mésicd.

2. Prosttednictvim autorizovaného prodejce nechte provést zasah planované udrzby. Toto opatteni je zcela nezbytné pro
udrzeni robotické sekacky v dobrém stavu. Obvykle jsou soucasti zasahu servisni sluzby nize uvedené operace:

» celkové ocisténi ramu robotické sekacky, sekaciho noze a vSech pohyblivych souéasti;
* vnitfni vyCisténi robotické sekacky;
» ovéreni funkénosti robotické sekacky;

* kontrola a dle potfeby také vyména opotfebovanych komponentd, jako napt. sekaciho noze kartace (pouze u modell
robota s motory osazenymi kartaci);

* ovérfeni kapacity akumulatoru;
* dle potfeby Ize u prodejce také provést aktualizaci softwaru.

3. Dukladné vygistéte celou robotickou sekacku a nabijeci stanici (viz ,Cisténi robotické sekacky®).

4. Zkontrolujte pfipadné opotfebované nebo poskozené komponenty, jako napf. sekaciho niiz, a zhodnotte potfebu jejich
vymeény.

5. Odlozte robotickou sekacku na chranéné suché misto s teplotou prostredi v rozsahu 10-20 °C, které neni snadno dostupné
(déti, zvitata, cizi télesa apod.). Robotickou sekacku skladujte pti teploté nizsi nez 20 °C kvlli omezeni samovybijeni
akumulatord.

6. Odpojte napajeci zastrcku napajeciho zdroje (A).

7. Prikryjte nabijeci stanici (C), aby se zabranilo vniknuti materialu dovnitf stanice (listy, papiry apod.) a aby byla zajisténa
ochrana kontaktnich desek.

Opétovné uvedeni do provozu f )
’ Napéjeci
zdroj (A)

Pred opétovnym uvedenim robotické sekaCky do provozu
po obdobi dlouhodobé necinnosti postupujte nize uvedenym
zpusobem.

1. Ptipojte zastrCku napéjeciho zdroje (A) do zasuvky elektrické
site.

2. Zapnéte hlavni zdroj elektrického napajeni.

Obnovte normalni chod robota podle pokyn(i obsaZenych v
kapitole “UVEDENI DO PROVOZU-AUTOMATICKY REZIM”.
Nabijeci
stanice (C)
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DOBIJENI BATERII PO DLOUHODOBEM ODSTAVENI

! Nebezpeéi - Pozor

Je zakazano dobijet robota ve vybusnych a vznétlivych prostredich.

1.

Ptipojte dobijeci zakladnu k elektrické siti a ujistéte se, Ze jsou
dobijeci desti¢ky Cisté.

Umistéte robota do dobijeci stanice bez toho, abyste ho
spustili.

ZKkontrolujte spravny kontakt mezi nabijecimi destiCkami a
koncovkami a jestli je na displeji zobrazen stav nabiti baterie.

Po Uplném dobiti baterii (pfiblizné 6 hodin) sejméte robota z
dobijeci stanice.

UloZte robota na chranéné a suché misto s teplotou prostredi
10 - 20 °C, které neni snadno pristupné pro déti, zvitata a dalsi
cizi osoby.

RADY PRO POUZITI

Nize jsou uvedeny nékteré pokyny, kterymi je treba se Fidit pfi pouziti robotické sekacky:

i po nalezitém precteni dodané dokumentace je tfeba pfi prvnim pouziti provést nékolik zkuSebnich manévrd, abyste se
seznamili s ovladacimi prvky a s hlavnimi funkcemi;

zkontrolujte utazeni upevnovacich Sroubl hlavnich soucasti;
travnik sekejte Casto, aby nedoslo k nadmérnému ristu travy;

nepouzivejte robotickou sekacku k sekani travy s vyskou prevysSujici sekaci niiz o vice nez 1 cm (0,40 "). V ptipadé vysoké
travy zvednéte sekaci nliz a poté jej v nasledujicich dnech postupné presouvejte do nizsich poloh;

kdyz je travnik vybaven automatickym zavlazovacim zatizenim, naprogramuijte robotickou sekacku tak, aby se vratila do
nabijeci stanice nejméné 1 hodinu ptred zahajenim zavlazovani;

zkontrolujte sklon terénu a ujistéte se, ze neprekracuje maximalni povolené hodnoty pro pouziti robotické sekacky, aby byla
zajisténa jeji bezpecna Cinnost;

doporuc¢ujeme naprogramovat robotickou sekacku tak, aby nepracovala vice, nez je treba, a to na zakladé vyhodnoceni riistu
travy v rliznych ro€nich obdobich, a aby se tak zabranilo jejimu zbyte€nému opotfebeni a zkraceni Zivotnosti akumulatord;

béhem c¢innosti robotické sekacky se kvlli zabranéni rizikim pro bezpecnost ujistéte, Ze se na pracovni ploSe robotické
sekacky nenachazeji zadné osoby (zejména déti, starsi lidé nebo fyzicky postizené osoby) a domaci zvitata. Za GCelem
zabranéni uvedenému riziku doporu€ujeme naplanovat pracovni ¢innost robotické sekacky ve vhodnych ¢asovych usecich.
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RADNA UDRZBA

DOPORUCENI PRO UDRZBU

®
z Dulezita informace

Béhem operaci udrzby pouzivejte osobni ochranné prostredky uvedené Vyrobcem, a to zejména pri zasahu
na nozi. Pred provadénim operaci udrzby se ujistéte, Ze je roboticka sekacka zastavena a Ze se nachazi v
bezpec¢ném stavu (viz ,,Bezpecné zastaveni robotické sekacky“).

TABULKA INTERVALU PLANOVANE UDRZBY

Interval Komponent | Druh zasahu Odkaz
Vycisténi a kontrola .
Ucinnosti noze. V ptripadé Viz ,Cisténi robotické
NG ohnuti noze v dusledku sekacky”
narazu nebo v pfipadé jeho
nadmérneho opotfebeni Viz ,Vyména noze“
provedte jeho vyménu
Kazdy tyden Kulové rukojeti nabijeni Vycisténi a odstranéni Viz ,Cisténi robotické
akumulatord pripadnych oxidaci sekacky“
P Vycisténi a odstranéni Viz ,Cisténi robotické
Kontaktni desky pripadnych oxidaci sekacky”
PR Vycisténi a odstranéni Viz ,Ciéténi robotické
Destovy senzor pripadnych oxidaci sekacky”
NV . 3 P Viz ,Cigténi robotické
Kazdy mésic Robotické sekacka Provedte vycisténi sekadky*
. Provedte technickou Viz ,Dlouhodoba necinnost
‘Slggr?g%ggérr?k hebo na konci Roboticka sekacka kontrolu v autorizovaném a opétovné uvedeni do
y servisnim stfedisku provozu”
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CISTENI ROBOTICKE SEKACKY

1.

Zastavte robotickou sekaCku v bezpe¢ném stavu (viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky”).

Opatrnost — Vystraha

Abyste zabranili nebezpeéi porezani rukou, pouzZivejte ochranné rukavice.

2. Vycistéte vSechny vnéjsi povrchy robotické sekacky houbou navihéenou ve vlazné vodé a neutralnim saponatu, kterou jste

pred pouzitim tadné vyzdimali.

Pouziti nadmérného mnozstvi vody mize zpUsobit vniknuti vody a poskozeni elektrickych komponenta.

3.

Opatrnost — Vystraha

Nepouzivejte rozpoustédla nebo benzin, aby nedoSlo k poskozeni lakovanych povrchll a plastovych
komponentd.

a elektronickych komponentd.

Opatrnost — Vystraha

Aby nedoslo k trvalému poskozeni elektrickych a elektronickych komponentli, neponorujte robotickou
sekacku ¢astecné ani upiné do vody, protoZe neni vodotésna.

5.

odstrarite ptipadné inkrustace a/nebo zbytky, které by mohly
branit spravné innosti robotické sekacky.

Zkontrolujte spodni ¢ast robotické sekacky (prostor sekaciho
noze, predni a zadni kola) a s pouzitim vhodného kartace — @

Odstrarite ptipadné zbytky travy a listi z prostor rukojeti

robotické sekacky. Kontaktm desky (B)

Nabijeci kulové rukojeti (A)
Vycistéte nabijeci kulové rukojeti akumulatord (A), kontaktni k
desky (B) a odstrarite pripadné oxidace nebo zbytky zpisobené
elektrickymi kontakty suchym hadrem a v ptipadé potteby
abrazivnim papirem s jemnym zrnem.

Vycistéte Cidlo desté (C) a odstrarite zbytkovou Spinu a
pripadné zoxidované ¢asti.

Vycistéte vnittek nabijeci stanice od nahromadénych zbytku.

33
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IDENTIFIKACE PROBLEMU

PROBLEMY, JEJICH PRICINY A ZPUSOBY JEJICH ODSTRANENI

Ugelem nize uvedenych informaci je pomoci pti identifikaci a korekci pfipadnych poruch a nespravné &innosti, které by se
mohly vyskytnout béhem pouziti. Nékteré poruchy mohou byt vyfeSeny uzivatelem, zatimco jiné vyzaduji presny a kompetentni
technicky zasah nebo specifické schopnosti a musi byt provedeny vyhradné kvalifikovanym personalem s uznanymi zkusenostmi,

ziskanymi ve specifickém oboru zasahu.

A Opatrnost — Vystraha

Zastavte robot (viz “Bezpecné zastaveni robota”), jestlize ho potrebujete zkontrolovat, aby se neéekané

nespustila rezna cepel.

Problém

Reseni

Roboticka sekacka je prilis
hlué¢na

Poskozeny sekaci ndz

Provedte vyménu noZe za novy (viz ,Vyména
noze")

Sekaci n0iZ je ucpan zbytky (pasky,
Sndrky, ulomky plastl apod.)

Zastavte robotickou sekacku v bezpe€ném stavu
(viz ,Bezpelné zastaveni robotické sekacky").
Odstrarite ucpani noze

A Opatrnost — Vystraha

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice

K uvedeni robotické sekacky
do ¢innosti doslo za pritomnosti
nec¢ekanych prekazek (spadlé vétve,
zapomenuté predmety apod.)

Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu
(viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky*)

Odstrarite pfipadné prekazky a znovu uvedte
robotickou sekacku do ¢innosti (viz ,Uvedeni do
provozu - Automaticky rezim®)

Porucha elektromotoru

Nechte opravit nebo vyménit motor v nejbliz&§im
autorizovaném Servisnim sttedisku

Prili§ vysoka trava

Zvyste vysku sekani (viz ,Nastaveni vysky
sekani“)

Provedte predb&zné sekani plochy bé&znou
sekackou

Roboticka sekacka se
spravné neumisti do nabijeci
stanice

Chybna poloha obvodového dratu nebo
napajeciho kabelu nabijeci stanice

Zkontrolujte pfipojeni nabijeci stanice (viz
sInstalace nabijeci stanice a napajeciho zdroje®)

Pokles terénu v blizkosti nabijeci
stanice

Umistéte nabijeci stanici na rovny a stabilni
povrch (viz ,Naplanovani instalace zafizeni®)

Roboticka sekacka se chova
chybné pti objizdéni zahonu

Chybné polozeny obvodovy drat

Spravné umistéte obvodovy drat (proti sméru
hodinovych rucicek) (viz ,Instalace obvodového
dratu®)

Roboticka sekacka pracuje
vV nespravném ¢asovém
rozvrhu

Chybné nastavené hodiny

Proved'te nové nastaveni hodin robotické
sekacky (viz ,Programovaci rezim®)

Chybné nastaveny pracovni rozvrh

Proved'te nové nastaveni pracovniho rozvrhu
(viz ,Programovaci rezim*)

Roboticka sekacka
neprovadi rychly navrat

Nespravné usporadani rychlého
navratu

Zkontrolujte presné usporadani rychlého navratu
(viz ,Ptiprava rychlého navratu robotické
sekacky do nabijeci stanice)
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Problém

Pracovni plocha neni uplné
posekana

Nedostate¢na pracovni doba

Reseni

Prodluzte pracovni rozvrh (viz ,Programovaci
rezim®)

Sekaci nlz s inkrustacemi a/nebo se
zbytky

Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu
(viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky*)

& Opatrnost — Vystraha

Abyste zabranili nebezpe¢i porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice

Vycistéte sekaci niz

Opottebovany sekaci niz

Proved'te vyménu noze za originalni nahradni dil
(viz ,Vyména noze®)

P¥ili§ velka pracovni plocha vzhledem
ke skute¢né kapacité robotické sekacky

Ptizplsobte pracovni plochu (viz ,Technické
parametry®)

Blizi se konec Zivotnosti akumulatort

Proved'te vyménu akumulatorii za originalni
nahradni dily (viz ,Vyména akumulator(®)

Nabiti akumulatori neprobéhne
kompletné

Vycistéte a odstrante ptripadné oxidace z
kontaktnich mist akumulatort (viz ,Cisténi
robotické sekacky“). Nabijejte akumulatory po
dobu nejméné 12 hodin

Nekompletné posekana
vedlejsi plocha

Chybné naprogramovani

Provedte spravné naprogramovani vedlejsi
plochy (viz ,Programovaci rezim®)

Na displeji se zobrazi
hlaseni “Service”

Je nutné provést technickou kontrolu
robota

Obratte na nejblizsi servisni stfedisko

Na displeji se zobrazi
hlaseni “Zvedani”

Roboticka sekacka signalizuje
zaznamenani pokusu o jeji zvednuti ze
zeme.

Zkontrolujte, zda roboticka sekacka neni
zablokovana nebo zda ji v cesté nestoji néjaky
predmét. Ocistéte a odstrarite pripadné zbytky

travy z prostoru pod skfini, které by mohly
branit ¢innosti senzoru (viz ,Cisténi robotické
sekacky").

Na displeji se zobrazi
hlaseni “Bez signalu”

Nespravné pripojeny obvodovy drat
(poSkozeni dratu, chybéjici elektricky
kontakt apod.)

ZKkontrolujte funkénost elektrického napéjeni,
spravné pfipojeni napajeciho zdroje a nabijeci
stanice (viz ,Instalace nabijeci stanice a
napajeciho zdroje®)

Na displeji se zobrazi
hldSeni “Mimo obvod”

Nadmeérny sklon terénu

Ohranicte plochu s nadmérnym sklonem (viz
,Naplanovani instalace zatizeni*)

Chybné polozeny obvodovy drat

Zkontrolujte, zda je obvodovy drat nainstalovan
spravné (nadmérna hloubka, blizkost kovovych
predmétd, vzdalenost mezi dratem, ktery
ohranicuje oba prvky, je mensi nez 70 cm apod.)

(viz ,Naplanovani instalace zafizeni)

Obvodovy drat pouzity k ohrani¢eni
vnittnich ploch (zahony, kefe apod.) je
polozen ve sméru hodinovych rucicek

Spravné umistéte obvodovy drat (proti sméru
hodinovych ruci¢ek) (viz ,Instalace obvodového
dratu)

Ptrehtaty napéjeci zdroj

Ptijméte opatfeni pro snizeni teploty napajeciho
zdroje (ventilujte jej nebo zmérite prostor
instalace apod.) (viz ,Naplanovani instalace
zarizeni)

Nespravny pfrenos nahonu na kola

Zkontrolujte a dle potreby spravné upevnéte kola
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Problém

Reseni

Na displeji se zobrazi
hlaSeni “Chyba kolo”

Nerovny terén nebo terén s
prekazkami, které brani pohybu

Zkontrolujte, zda je travnik ur€eny k sekani
rovnomeérny a bez jam, skal nebo jinych
prekazek. V opacném pripade je potrebné
provést vyrovnani (viz ,Ptiprava a vymezeni
pracovnich ploch (hlavnich a vedlejSich)®)

Porucha jednoho nebo obou motord,
které zajistuji nahon kol

Nechte opravit nebo vyménit motor v nejbliz&§im
autorizovaném Servisnim stfedisku

Na displeji se zobrazi
hlaSeni “Vysoka trava” nebo
“Chyba cepel”

Poskozeny sekaci ntz

Provedte vyménu noZe za novy (viz ,Vyména
noze“)

Sekaci n0iZ je ucpan zbytky (pasky,
Sndrky, ulomky plastl apod.)

Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu
(viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky*)

& Opatrnost — Vystraha

Abyste zabranili nebezpeci porezani rukou,
pouzivejte ochranné rukavice
Odstrarite ucpani noze

Uvedeni robotické sekacky do ¢innosti
probéhlo za pfitomnosti neCekanych
prekazek (spadlé vétve, zapomenuté

predméty apod.)

Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu
(viz ,Bezpectné zastaveni robotické sekacky*)

Odstrarite ptipadné prekazky a znovu uvedte
robotickou sekacku do ¢innosti (viz ,Uvedeni do
provozu - Automaticky rezim®)

Porucha elektromotoru

Nechte opravit nebo vymeénit motor v nejblizsim
autorizovaném Servisnim stfedisku

PFili§ vysoka trava

Zvyste vysku sekani (viz ,Nastaveni vysky
sekani“). Provedte predbézné sekani plochy
béznou sekackou

Na displeji se zobrazi
hlaSeni “WatchdogError”

Doslo k aktivaci vnitfniho
bezpecnostniho systému softwaru

Vypnéte robotickou sekacku a znovu ji zapnéte.
V ptipadé pretrvavani problému se obratte na
nejbliz8i autorizované servisni stfedisko

Na displeji se zobrazi
hlaSeni “Preklopeni”

Robot se nachazi na svahu se sklonem
vy$Sim nez je povoleny limit

Ohranicte plochu s vy$Sim sklonem, nez
je pripustne, za Ucelem jejiho vylouceni z
pracovniho prostoru

Nedochazi
k

rozsviceni
LED (C)

Chybi napéjeci napéti

Zkontrolujte spravné pripojeni do elektrické
zasuvky napajeciho zdroje

Vypalena pojistka

Nechte vymeénit pojistku v nejbliz§im
autorizovaném Servisnim stredisku

LED (C)
vysilaCe je
rozsvicena

PreruSeny obvodovy drat

Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu
(viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky").
Odpojte elektrickou zasuvku napéjeciho zdroje.
Provedte ptipojeni preruseného obvodového
dratu
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VYMENA KOMPONENTU

DOPORUCENI PRO VYMENU DiLU

@
z Dulezita informace

Proved'te operace vymény a opravy podle pokynii dodanych vyrobcem nebo se obrat'te na Servisni stredisko,
pokud nejsou potrebné zasahy popsany v navodu.

VYMENA AKUMULATORU

@
z Dilezita informace

Vyménu akumulatoru nechte provést v autorizovaném servisnim stredisku.

VYMENA NOZE

. Zastavte robotickou sekacku v bezpe¢ném stavu (viz ,Bezpecné zastaveni robotické sekacky").

Dulezita informace

Abyste zabranili nebezpeéi porezani rukou, pouzZivejte ochranné rukavice.

Pt¥i vyméné noze pouzijte vyhradné originalni nGz vhodny pro B
dané zatizeni. naz (A) &roub (B)

MODEL: Autoclip 528 S, Autoclip 530 SG
Kod sekaciho noze: 122104112/0

2. Preklopte robotickou sekacku a ulozte ji tak, aby nedoSlo k
poskozeni kapoty.

3. OdSroubuijte Srouby (B) za u¢elem demontaze noze (A).
4. Vlozte novy nliz a utahnéte Srouby.

5. Preklopte robotickou sekacku do provozni polohy.
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VYRAZENI ROBOTICKE SEKACKY Z PROVOZU

* Tento vyrobek je po skon&eni své Zivotnosti klasifikovan jako elektroodpad - OEEZ (odpadni elektricka
a elektronicka zatizeni), a proto je zakazana jeho likvidace v ramci bézného domovniho odpadu nebo
smiSeného méstského odpadu (neseparovaného) i ttidéného méstského odpadu (separovaného).

* Uzivatel se musi ve fazi likvidace ujistit, ze vyrobek bude zlikvidovan v souladu s pozadavky mistnich
zakon(; predevSim musi oddélit elektrické a elektronické komponenty a zlikvidovat je separovanym
zplsobem v pfislusnych autorizovanych strediscich pro sbér OEEZ nebo musi dorucit vyrobek jesté
vcelku prodejci pfi zakoupeni nového vyrobku. Neopravnéna likvidace OEEZ se tresta sankcemi uréenymi
zakony, které plati na daném Gzemi, na némz doslo k poruseni.

* Pritomnost nebezpecnych latek v elektrickych a elektronickych zatizenich se vyznacuje potencialnim [ ]
Skodlivym vlivem na Zivotni prosttedi a na lidské zdravi, a proto uZivatel sehrava mimoradné dileZitou roli
v prispivani k opétovnému pouziti, recyklaci a v dalSich formach rekuperace OEEZ.

e VsSechny komponenty, které musi byt oddéleny a zlikvidovany specifickym zplsobem, jsou oznaceny
prisluSnym symbolem.

! Nebezpeéi — Upozornéni

OEEZ - Odpad tvoreny elektrickymi a elektronickymi zarizenimi (OEEZ) mtiZze obsahovat nebezpeéné latky s
potencialné skodlivymi G€inky na Zivotni prostredi a na zdravi osob. Plati povinnost provést likvidaci OEEZ
spravnym zptisobem.

e Obal - Obal vyrobku je vyroben z recyklovatelnych material a musi byt zlikvidovan udrzitelnym zpdsobem v pfislusnych
sbérnych nadobach nebo v ptislusnych sbérnych strediscich autorizovanych pro sbér.

e Akumuléatory - Staré nebo vybité akumulatory obsahuji latky Skodlivé pro Zivotni prosttedi a pro lidské zdravi a jejich likvidace

nesmi byt provedena v ramci bézného domovniho odpadu. Uzivatel je povinen zlikvidovat akumulatory udrzitelnym zplsobem
do prislusnych sbérnych nadob nebo je odevzdat v prislusnych strediscich autorizovanych pro sbhér.
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PROHLASENI O SHODE

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
ProhlaSuje na svou odpovédnost, ze vyrobek:

roboticka sekacka na travu, napajena akumulatorem, model 7250DEOQ, 7250ELO, je ve shodé se zékladnimi pozadavky pro
bezpecnost, ochranu zdravi a Zivotniho prostredi, které jsou uvedeny v nasledujicich smérnicich Evropské unie:

Smérnice o strojnich zatizenich 2006/42/ES, Smérnice o elektromagnetické kompatibilité 2014/30/EU, Smérnice
RoHS 2011/65/ES, Smérnice OEEZ 2012/19/EU, Smérnice o akustickych emisich v prostiedi 2005/88/ES;

je ve shodé s nize uvedenymi harmonizovanymi normami:

CEI EN 50338:2007-06 (bezpec€nost) (s aplikovatelnymi ¢astmi);

CEI EN 60335-1:2013-01 a EN 60730-1:2011 ((bezpecnost);

CEI EN 55014-1:2008-01+A1:2010-10+A2:2012-02 (emise);

CEI EN 61000-3-2:2007-04 +A1,A2:2011-09 a CEl EN 61000-3-3:2009-09 (emise);

CEI EN 55014-2:1998-10+A1:2002-08+A2:2009-08 (imunita);

CEI EN 61000-4-2:2011-04 a CEI EN 61000-4-4:2006-01+A1:2010-09 a CEI EN 61000-4-5:2007-10 a CEIl EN 61000-4-
6:2011-10 a CEI EN 61000-4-11:2006-02 (imunita);

CEI EN 60529:1997-07+A1:2000-06 (tridy ochrany plasta);

EN 50419:2006 (WEEE - Oznacovani zarizeni);

je ve shodé s nize uvedenymi neharmonizovanymi normami:
EN 50636-2-107:2015 (Specialni pokyny pro robotické sekacky na travu napajené akumulatorem);
IEC 61508-3:2010 (Funkéni bezpeénost softwaru);

prohlasuje, ze ve smyslu smérnice 2005/88/ES je uroven LWA akustického vykonu naméfena na ptiznaéném vzorku 74,0
dB + 0,7 dB (vazena na kfivce A a vztazena k 1 pW), ze Groveri LWA zaru¢eného akustického vykonu je nizsi nez 75 dB
(vazena na krivce A a vztazena k 1 pW) a ze technické spisy ve smyslu smérnic 2005/88/ES a 2006/42/ES byly vytvofeny
ve firmé Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (AR), Italie.

Terranuova B.ni 01/12/2016

Bernini Fabrizio
(Jednatel)
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INFORMACJE OGOLNE

CEL INSTRUKCJI OBSLUGI

* Ta instrukcja obstugi, stanowigca integralng czes¢ urzadzenia, zostata opracowana przez Producenta w celu dostarczenia
niezbednych informacji osobom upowaznionym do jego obstugiwania podczas przewidywanego okresu jego trwatosci
uzytkowe;.

e Oprocz zastosowania dobrych technik pracy, odbiorcy informacji musza przeczytac je uwaznie i stosowac je w rygorystyczny
sposob.

* Te informacje sg dostarczone przez Producenta w jego ojczystym jezyku (wtoskim) i moga by¢ przettumaczone na inne jezyki
w celu spetnienia wymogow prawnych i/lub handlowych.

* Przeczytanie tych informacji pozwoli na uniknigecie zagrozen zdrowotnych i zagrozen zwigzanych z bezpieczeristwem osob
oraz szk6d materialnych.

* Nalezy przechowywac te instrukcje obstugi przez caty okres trwatosci uzytkowej urzgdzenia w widocznym i tatwo dostepnym
miejscu, aby byta ona zawsze do dyspozycji, kiedy zajdzie potrzeba postuzenia sie nia.

e Pewne informacje i ilustracje zawarte w tym podreczniku nie muszg doktadnie odpowiada¢ posiadanemu przez Parstwa
urzadzeniu; nie zawaza to jednak na ich wartosci uzytkowe;j.

* Producent zastrzega sobie prawo do wprowadzania modyfikacji bez obowigzku wczesniejszego powiadamiania o tym.

e W celu oznaczenia pewnych czesci tekstu o znaczacej waznosci lub w celu wskazania pewnych waznych specyfikaciji,
zostaty zastosowane pewne symbole, ktérych znaczenie zostanie opisane ponizej.

! Niebezpieczenstwo — Uwaga

Symbol wskazuje sytuacje o duzym stopniu zagrozenia, ktérych zignorowanie moze doprowadzi¢ do
powaznych zagrozen dla zdrowia i bezpieczenstwa oséb.

Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Symbol wskazuje sytuacje wymagajgce odpowiedniego zachowania w celu unikniecia zagrozenia dla zdrowia
i bezpieczenstwa osob oraz szkéd materialnych.

_

Symbol wskazuje informacje techniczne o duzej waznosci, ktore nie moga by¢ ignorowane.
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IDENTYFIKACJA PRODUCENTA | URZADZENIA

Tabliczka identyfikacyjna jest umieszczona bezposrednio na
urzadzeniu. Na tabliczce zostaty wskazane wszelkie istotne
informacje i zalecenia niezbedne do bezpiecznej eksploataciji.

W razie zaistnienia takiej potrzeby nalezy zwréci¢ sie do Serwisu
Technicznego Producenta lub do jakiegokolwiek autoryzowanego
centrum serwisowego.

W razie koniecznos$ci skorzystania z serwisu technicznego, nalezy
poda¢ dane wskazane na tabliczce identyfikacyjnej, przyblizony
faczny czas uzytkowania i rodzaj powstatego uszkodzenia.

A. Identyfikacja Producenta.
B. Oznaczenie zgodnosci CE.
C. Model i wersja / numer tabliczki znamionowej / rok produkcji.

D. Dane techniczne. napigcie, prad, stopieri ochrony, ciezar,
szerokos¢ koszenia.

g
TABLICZKA IDENTYFIKACYJNA

(C) Model

(D) Dane techniczne

(A) Identyfikaqja Producenta

(®)] wlersja

- -------

(C) Numer tabliczki
Znamionowej

'
'
'
'
'
| '
v
'
'
'

®

M, factured by XXXXXXXXXXXXXXXXXX, 1CXXKXXXXKXXXXKKXX
.

' XXXXX X000000000000000¢000000% (XX) - XXXX
(L woel | e |
® : <0000 C ©€ g

(C) Rok
produkciji

'

'

® '

| '
n Serial Number @  XXXXXXXXXXXXXX |

'

'

'

(B) Oznaczenie
zgodnosci CE

INFORMACJE DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA

Producent zwrécit szczeg6ing uwage na zagadnienia, ktére mogg stwarza¢ zagrozenie dla bezpieczenstwa i zdrowia oséb
stykajgcych sie z urzagdzeniem. Celem niniejszej informacji jest uwrazliwienie uzytkownikéw na zachowanie najwyzej uwagi, aby

zapobiec mozliwym zagrozeniom.

PRZEPISY BEZPIECZENSTWA

NINIEJSZY PRODUKT ZOSTAL WYPOSAZONY W OSTRZE. NIE JEST ZABAWKA!

Zapozna¢ sie uwaznie z trescig niniejszej instrukcji, a w szczegdlnosci z informacjami
dotyczacymi bezpieczenstwa. UpewniC sie, ze zostaty prawidtowo zrozumiane. Urzadzenie
wykorzystywac wytgcznie do celow okreslonych przez producenta. Stosowac sig rygorystycznie
do instrukcji dotyczgcych dziatania, konserwacji i napraw.

Podczas dziatania robota sprawdzi¢,czy w polu operacyjnym nie znacha sie osoby, a zwlaszcza
dzieci, osoby starsze i niepetnosprawne oraz zwierzgta domowe. przeciwngm przypadku
zaprogramowac prace robota na godziny, w ktorych w strefie dziatania nie przebywajg osoby.
Jezeli w poblizu robota przebywajg zwierzeta domowe, dzieci lub inne osoby, nadzorowaé
jego prace. Jezeli na trasie przebiegu robota znajdzie sig osoba lub zwierze, natychmiast
zatrzymac jego prace.

W strefach roboczych przylegajgcych do obszarow publicznych lub prywatnych, ktore nie
zostaty wyznaczone trudnym do sforsowania ogrodzeniem, nadzorowac urzadzenie podczas

pracy.

Robot nie moze by¢ obstugiwany przez dzieci lub osoby o ograniczonych zdolnosciach
fizycznych, czuciowych lub umystowych, nieposiadajgce doswiadczenia i/lub wiedzy, chyba
ze bedg one nadzorowane przez osobe odpowiedzialng za ich bezpieczenstwo lub zostang
pouczone w zakresie obstugi urzgdzenia. Nadzér nad dzie¢mi jest konieczny, aby upewnic sie,
Ze nie bawig sie urzgdzeniem.

Nie zezwala¢ na uzytkowanie robota osobom, ktére nie posiadajg wiedzy w zakresie jego
dziatania i zachowania.

Operatorzy dokonujgcy konserwacji i napraw powinni byC zaznajomieni z charakterystykg
urzgdzenia i zasadami bezpieczenstwa. Przed rozpoczeciem uzytkowania robota zapoznac sie
uwaznie z instrukcjg operatora i upewnic sie, ze zostata w peti zrozumiana.

UzywaC wyitgcznie oryginalnych czedci zamiennych. Nie modyfikowaé budowy robota.
Nie dokonywaé ingerencji w jego obrebie, nie usuwac ani nie omija¢é zamontowanych
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urzadzen bezpieczenstwa. Producent nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci z tytutu uzywania
nieoryginalnych czesci zamiennych. Nieprzestrzeganie tego wymogu moze skutkowac
powaznym zagrozeniem dla bezpieczenstwa i zdrowia 0osob.

- Sprawdzi¢, czy na trawniku nie ma zabawek, wyposazenia, gatezi, odziezy lub innego rodzaju
przedmiotow, ktdére mogtyby uszkodzi¢ noze. Ewentualne przedmioty na trawniku mogg
rowniez uszkodzi¢ lub spowodowac blokade robota.

- Zabrania si¢ siadania na robocie. Nie podnosi¢ robota w celu kontroli noza lub nie przenosic
go w trakcie pracy. Nie wsuwac dtoni ani stop pod urzgdzenie, gdy jest ono w ruchu.

« Nie uzywaC robota gdy wigczone jest urzgdzenie nawadniajagce. W takim przypadku
zaprogramowac robota i urzgdzenie nawadniajgce, w taki sposob, aby nie dziataty jednoczesnie.
Nie my¢ robota strumieniami wody pod cisnieniem i nie zanurzaé czesciowo ani catosciowo w
wodzie, poniewaz nie jest on wodoszczelny.

« Przed rozpoczeciem jakiejkolwiek regulacji lub konserwaciji, lezgcych w zakresie uzytkownika,
odtgczyc zasilanie elektryczne i wigczy¢€ urzgdzenie bezpieczenstwa. Uzywaé srodkdw ochron
indywidualnej przewidzianych przez producenta. W szczeg6lnosci, podczas prac dotyczgcyc
noza do ciecia uzywac rekawic ochronnych.

. CZKszczenie i konserwacja, ktorych wykonanie lezy w zakresie uzytkownika, nie moga by¢
wykonywane przez dzieci bez nadzoru.

+ Nie uzywac robota gdy no6z jest uszkodzony. Wymieni¢ ndz tnacy.

« Nie uzywaé robota gdy gbérna pokrywa jest uszkodzona. W razie stwierdzenia uszkodzen
mechanicznych pokrywy, nalezy jg wymienic.

+ Nie uzywac robota gdy uszkodzony jest kabel zasilania transformatora. Uszkodzony kabel
stwarza zagrozenie zetknigcia sie z komponentami pod napieciem. Kabel powinien zostaé
wymieniony przez producenta lub jego serwis techniczny albo przez osobe z podobnymi
kwalifikacjami, w taki sposob, aby zapobiec kazdemu rodzajowi ryzyka.

+ Regularnie dokonywac kontroli wzrokowej robota, aby sprawdzi¢, czy n6z, érubz montazowe
i mechanizm tngcy nie sg zuzyte lub uszkodzone. Sprawdzi¢, czy wszystkie nakretki, Sruby i
wkrety sg dobrze dokrecone, aby zapewni¢ dobry stan robota.

- Kategorycznie zabrania si¢ tadowania robota w otoczeniu zagrozonym wybuchem lub
tatwopalnym.

- Uzywac wytgcznie fadowarkii zasilacza producenta. Niewtasciwe uzytkowanie moze skutkowac
porazeniem elektrycznym, przegrzaniem lub wyciekiem ptynow zrgcych z akumulatora. W
razie wycieku ptynu z akumulatora nalezy umy¢ go woda/ptynem neutralizujgcym. W razie
kontaktu ptynu z oczami zasiegna¢ porady lekarza.

URZADZENIA ZABEZPIECZAJACE ROBOTA

1. Zderzaki

W przypadku, gdy robot uderzy w masywny obiekt o wysokosci wigkszej niz 10 cm (3.94 "), czujnik uderzenia zostanie
aktywowany, ruch robota w tym kierunku zostanie zablokowany, a robot wycofa sig, unikajac przeszkody.

2. Miernik nachylenia

Gdy robot pracuje na zboczu bardziej stromym niz maksymalnie dopuszczalne wskazane w specyfikacjach technicznych lub w
przypadku, gdy wywraca sig, robot zatrzyma ostrze tnace.

3. Przetacznik awaryjnego zatrzymania

Znajduje sie na gornej czesci robota, a widniejgcy na nim napis “STOP” jest wigkszy, niz inne sterowania znajdujgce sie na
klawiaturze. Nacisnieciu przycisku w czasie dziatania spowoduje natychmiastowe zatrzymanie robota oraz zatrzymanie noza.

4. Ochrona przed przetezeniami

Kazdy z silnikbw napedzajgcych (ostrza tngce i kota) jest stale monitorowany podczas pracy pod kgtem wszelkich sytuacii,
ktére mogtyby doprowadzi¢ do przegrzania. Kiedy zdarzy sie w to silniku napedzajacym kota, robot bedzie probowat poruszaé
sie w przeciwnym kierunku. Jezeli przetezenie nie ustepuje, robot zatrzyma sig¢ sygnalizujgc btad. Jesli przetezenie ujawni sig
w silniku napedzajacym ostrze tnace, sg dwa rodzaje interwenciji. Jesli parametry mieszcza sie w pierwszym zakresie wartosci
granicznych, robot bedzie kontynuowat manewr w celu odblokowania ostrza tngcego. Jesli warto$¢ przetezenia znajduje sie
ponizej zakresu zabezpieczajgcego, robot zatrzyma sie i zasygnalizuje btad silnika.

5. Czujnik braku sygnatu
W przypadku braku sygnatu robot zatrzyma si¢ automatycznie.
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ZNAKI OSTRZEGAJACE PRZED NIEBEZPIECZENSTWEM

Przed uzyciem maszyny
nalezy przeczyta¢ i pojgc tres¢
instrukcji obstugi.

> B>

SN

&~
[ J
>

STOP

Nie dotyka¢ noza obrotowego,
nie wktada¢ rgk czy stop
pod pracujgce urzgdzenie.
Nalezy zaczekac na
catkowite zatrzymanie noza
i czesci obrotowych przed
wykonywaniem czynnosci pod
podwoziem urzgdzenia.

i-1

Zachowac bezpieczng
odlegto$¢ od maszyny w czasie
jej dziatania.

W  czasie funkcjonowania
robota nalezy upewni¢ sie, czy
w strefie pracy nie przebywajg
osoby postronne (zwiaszcza
dzieci lub osoby starsze Iu
niepetnosprawne) i zwierzeta
domowe. Oddali¢ dzieci,
zwierzeta domowe i inne
osoby na bezpieczng odlegtos¢
od pracujgcej maszyny. Aby
unikng¢ takich zagrozen, nalezy
zaprogramowac prace robota w
stosownych porach.

Nie wchodzi¢ na maszyne.

o[> B>

Uruchomié urzadzenie
zabezpieczajgce przed
wykonaniem jakichkolwiek

prac na maszynie lub przed jej
podniesieniem.

Ostrzezenie! Nie nalezy czysci¢
lub my¢ maszyny strumieniem
wody.

W  czasie funkcjonowania
robota nalezy upewni¢ sie, czy
w strefie pracy nie przebywajg
osoby postronne (zwiaszcza
dzieci lub osoby starsze Iu
niepetnosprawne) i zwierzeta
domowe. Oddali¢ dzieci,
zwierzgta domowe i inne
osoby na bezpieczng odlegtos¢
od pracujgcej maszyny. Aby
unikng¢ takich zagrozen, nalezy
zaprogramowac prace robota w
stosownych porach.
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INFORMACJE TECHNICZNE

DANE

TECHNICZNE

Autoclip 528 S Autoclip 530 SG

Maksymalna zalecana powierzchnia koszonego obszaru

Robot (*)

Wiasciwosci techniczne

Wymiary (Szeroko$¢ x Wysoko$¢ x

m2 (sq ')

7250DE0 7250ELO
2600 3200
(27976") (34432 )

Gteboko$c) mm 890x440x700
Waga robota wraz z akumulatorem kg 15,3
Wysoko$¢ Scinania (Min.-Max) mm (") 25-70 (0,99 - 2,76 )
Srednica ostrza mm (") 290 (11,42 ")
Silniki bezszczotkowe
Szybkos¢ ostrza tngcego Obr. na min. 3000 przy konserwacji

Predkos¢ przemieszczania

Metry/minute

30 (98.43 )

Maksymalne zalecane i
dopuszczalne nachylenie terenu (*)

%

45% Dopuszczalne, w zaleznosci od stanu powierzchni trawiastej i
zainstalowanych akcesoriow.

Maksymalne zalecane i dopuszczalne nachylenie terenu wynosi
35%. W warunkach réwnego trawnika.

20% W poblizu zewnetrznego krarica trawnika lub kabla
obwodowego.

ROBOT -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Max)

natadowaniu (*)

Czujnik przechytu

Temperatura otoczenia przy pracy Max °C
LtADOWARKA AKUMULATORA -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Max)

Poziom mocy zZmierzonego dB(A) 70 (maksymalnie)
akustycznej 65 (konserwacja trawnika)
Klasa ochrony przed wodg IP P44
Wiasciwosci elektryczne

Wejscie:

100 - 240 V~; 2 A -1 A;

tadowarka (dla  akumulatoréw 50/60 Hz; Klasa 1
litowych)

Wyjscie:

29.4V-—5.0A

Typ akumulatora i tadowarki
Akumulator litowo-jonowy
wielokrotnego tadowania 25.9V 1x7.5Ah
(napiecia znamionowego)
tadowarka akumulatora 29.4Vcc-5.0A
Czas trwania tadowania hh:mm 2:30
Sredni czas pracy po catkowitym hh:mm 3:30

Bezpieczne zatrzymanie ostrza thacego

seryjny

Przycisk awaryjny seryjny

seryjny

(*) W zaleznosci od stanu trawy i powierzchni trawiastej.
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Wyposazenie/akcesoria/funkcije

Zarzgdzane strefy, w tym strefa

(patentowany)

gtébwna 4
Czujnik deszczu seryjny
Eco-Mode - Autoprogramowanie seryjny

Connect module (GPS, GPRS)

niedostepny

seryjny

Metoda powrotu do stacji tadujacej

“V-Meter” - “Za przewodem”

Maksymalna dtugosc¢ kabla
obwodowego (orientacyjna, m ()
obliczona na podstawie regularnego

obwodu)

1000 (3280

)

(*) W zaleznosci od stanu trawy i powierzchni trawiastej.

OGOLNY OPIS URZADZENIA

Urzadzeniem jest robot zaprojektowany i skonstruowany do
automatycznego $cinania trawy w ogrodach i na trawnikach
przydomowych o dowolnej porze dnia i nocy. Jest maly,
kompaktowy, cichy i tatwy do przemieszczania.

W zaleznosci od réznych wiasciwosci powierzchni do koszenia,
robot moze zostaC zaprogramowany do wykonywania pracy w
wiekszej ilosci stref: jednej gtownej i w strefach drugorzednych (w
zaleznosci od specyfikacji roznych modeli).

Podczas pracy robot kosi obszar odgraniczony przez kabel
obwodowy.

Gdy robot wykryje kabel obwodowy lub napotka na przeszkode,
zmienia swojg trase w sposéb losowy i ponownie rozpoczyna
koszenie w nowym kierunku.

W oparciu o swojg zasade dziatania ,losowo” robot automatycznie
kosi caty odgraniczony obszar trawnika (patrz. rysunek).

Robot jest w stanie rozpozna¢ obecnos$¢ wyzszej i/lub bardziej
gestej trawy na obszarze ogrodu i uruchomi¢ automatycznie, jezeli
uzna za konieczne, ruch spiralny w celu lepszego wykoriczenia
Scinania trawnika.

To jaka powierzchnie trawnika robot moze skosi¢ jest uzaleznione
od wielu czynnikéw:

* modelu robota i rodzaju zainstalowanych akumulatorow;

e charakterystyki obszaru (nieregularne obwody, niejednorodna
powierzchnia, podzielone obszary itp.);

* charakterystyki trawnika (rodzaj i wysokos¢ trawy, wilgotnos¢
itp.);

* stanu ostrza tngcego (0 skutecznym poziomie naostrzenia,
nagromadzenia resztek trawy i kamienia osadowego, itp.).
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GLOWNE ELEMENTY

MODEL

Wersja

Autoclip 528 S

A

Autoclip 530 SG

Robot

Klawiatura sterownicza

Czujnik deszczu

Akumulator

Uchwyt

Ostrze tngce

S| s | < | < s | s

s|l<|<s|<|<s|<

Zwoj kabla obwodowego

o

o

Szpilki mocujace

Kabel zasilajgcy do zasilacza

Zasilacz

Stacja tadujgca

Przekaznik

Instrukcja obstugi

Klucz do regulacji wysokosci scinania

< | < | s | s | s s

S| s | s | s | s s

Ztacze do kabla obwodowego

e EEEOERE®®O®®®OO

Pokrywa stacji fadujacej
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INSTALACJA

PAKOWANIE | ROZPAKOWYWANIE

Robot jest dostarczony odpowiednio zapakowany. Przy rozpakowywaniu nalezy go wyja¢ z ostroznoscig i sprawdzi¢ integralnos¢
czesci sktadowych.

A Srodki ostroznosci- Ostrzezenie

Przechowywac¢ elementy z folii plastikowej oraz plastikowe pojemniki poza zasiegiem noworodkéw i matych
dzieci. Niebezpieczenstwo uduszenia!

_

Nalezy zachowa¢ material opakowaniowy do uzycia w przyszitosci.

PLANOWANIE INSTALACJI URZADZENIA

Instalacja robota nie jest trudna, ale wymaga pewnego minimalnego wstepnego planowania, aby okresli¢ najlepszy obszar do
zainstalowania stacji fadujacej, zasilacza i do wytyczenia trasy kabla obwodowego.

Stacja fadujgca musi zostaé umiejscowiona na krawedzi
trawnika, najlepiej w strefie o wiekszych rozmiarach, i z ktorej
bedzie tatwy dostep do innych stref trawnika. Strefa w ktorej
zostanie umiejscowiona stacja tadujgca bedzie dalej zwana -
“Strefg Gtowng”. zespot zasilajacy

z przekaznik
Srodki ostroznosci- Ostrzezenie

Nalezy umiesci¢ zasilacz w strefie niedostepnej dla
dzieci. Na przyktad na wysokosci wigkszej niz 160
cm (63").

A Srodki ostroznosci- Ostrzezenie

Postepowac w taki sposob, by dostep do zasilacza
miaty tylko osoby upowaznione.

A Srodki ostroznosci- Ostrzezenie

Podczas przytagczenia elektrycznosci konieczne jest, aby gniazdko pradu byto ulokowane w poblizu obszaru
instalacji. Nalezy upewnié¢ sie, czy przytaczenie do sieci zasilajgcej spetnia wymogi obowigzujacych w tej
materii przepis6w. Aby pracowaé¢ w peini bezpiecznie, nalezy upewnié¢ sie, czy instalacja elektryczna, do
ktoérej jest podiagczony zasilacz jest wyposazona w dobrze dziatajacy system uziemienia. Zamontowany obwéd
powinien by¢ chroniony wytgcznikiem ré6znicowym (RCD) o pradzie aktywacji nie przekraczajgcym 30 mA.

_

Zaleca sie zainstalowanie zespotu w szafce dla komponentéw elektrycznych (do uzytkowania pod dachem
i na powietrzu), wyposazonej w zamykany na klucz zamek i dobrze wentylowanej, aby zachowa¢ wtasciwy
obieg powietrza.

* Po zakonczeniu kazdego cyklu pracy robot musi by¢ w stanie fatwo odnalez¢ stacje tadujaca, ktéra postuzy jako punkt
wyjscia dla nowego cyklu roboczego i do dotarcia do innych stref roboczych, dalej zwanych “Strefami drugorzednymi”.

* Nalezy umiejscowi¢ stacje tadujgcg przestrzegajac ponizszych zasad:

- obszar musi by¢ ptaski;

- grunt musi byé zwarty i stabilny z dobrym odprowadzaniem wody;

- najlepiej w strefie trawnika o najwigkszych wymiarach;

- jesli obecne sg zraszacze, nalezy upewnic sig, czy strumien wodny nie jest skierowany do wnetrza stacji tadujacej;

- wijazd do stacji fadujacej musi by¢ ulokowany jak pokazano na rysunku, tak aby robot mogt sie do niej dosta¢ podazajac
za kablem obwodowym w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara;

- przed baza musi znajdowac sie prosty obszar na dtugosci 200 cm (78,74 ");

- ewentualne metalowe prety, krawezniki lub przegrody znajdujace sie na trawniku w poblizu bazy moga spowodowac zaktécenia
sygnatu. Umiesci¢ baze po innej stronie ogrodu lub oddali¢ baze od metalowych przegrod lub pretéw. W celu uzyskania dalszych
informaciji prosimy o zwrécenie sie do Serwisu Obstugi producenta lub do jednego z autoryzowanych centréow serwisowych.
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e Stacja tadujgca musi by¢ dobrze przytwierdzona do podtoza. Aby zapobiec powstawaniu matego wzgérka z przodu stacji,
umie$¢ kawatek imitacji trawy przy wjezdzie do niej jako $rodek zapobiegawczy. Innym rozwigzaniem jest usuniecie czesci
powierzchni trawiastej i zainstalowanie podstawy na poziomie trawy.

e Stacja tadujgca musi by¢ przytgczona do zasilacza poprzez przewdd, ktory musi przebiega¢ z dala od stacji fadujacej po
zewnetrznej stronie obszaru Scinania.

* Umiejscowi¢ zasilacz przestrzegajgc nastepujgcych zasad:

- W napowietrzonej strefie i z dala od dziatania czynnikéw

atmosferycznych oraz w miejscu nie wystawionym na —~\ 7‘]%]2;/
bezposrednie dziatanie promieni stonecznych; /a =
77

- najlepiej w budynku mieszkalnym, garazu lub sktadziku;

- jezeli zostanie on umiejscowiony na zewnatrz, nie moze
by¢ wystawiony na bezposrednie dziatanie promieni
stonecznych i wody: nalezy zatem zabezpieczy¢ go
wewnatrz wentylowanej skrzyni. Nie moze on byc¢
umiejscowiony bezposrednio na gruncie lub w wilgotnym
Srodowisku;

- umiesci¢ go poza trawnikiem, nie w strefie trawnika;

- rozciggna¢ nadmiar kabla, ktéry dochodzi od stacji tadujgcej
do zasilacza. Nie skracaé, ani nie przedtuzaé kabla.

e Odcinek kabla na wejsciu musi by¢ prostoliniowy i wyosiowany
prostopadle w stosunku do stacji tadujgcej na przynajmniej
200 cm (78,74 "), a odcinek na wyj$ciu musi by¢ oddalony od
stacji tadujgcej; pozwala to robotowi na prawidtowe wejscie.

Wys. min.
160 cm/ 63 "

Min. odlegtos¢
200 cm/ 78,74 "

W przypadku zainstalowania robota w poblizu strefy, w ktérej zostat
zainstalowany inny robot (identyczny lub innego producenta), w
fazie instalacji trzeba bedzie dokona¢ modyfikacji przekaznika i
odbiornika w taki sposéb, by czestotliwosci na ktérych pracujg oba
roboty nie przeszkadztay sobie wzajemnie. W takim przypadku
nalezy zwroci¢ sie do najblizszego centrum serwisowego.

Instrukcja obstugi 10



OKRESLENIE TRASY KABLA OBWODOWEGO

Przed przystgpieniem do uktadania kabla obwodowego nalezy ( N .
skontrolowac catg powierzchnie trawnika. Oszacowa¢ ewentualne ve “
zmiany, ktére nalezy wprowadzi¢ na powierzchni trawiastej lub we

$rodki ostroznosci, ktore nalezy zastosowaé podczas uktadania |W W *

. . rowek do uktadania
kabla obwodowego w celu lepszego funkcjonowania robota. e kabla obwodowego

1. Nalezy oszacowaé jaka metoda powrotu do stacji tadujacej
jest preferowana, postugujgc sie zaleceniami zawartymi w
rozdziale “METODA POWROTU DO STACJI t ADUJACEJ”.

2. Nalezy oszacowa¢, o ile to jest potrzebne, szczeg6ine
umieszczenie kabla obwodowego zgodnie z zaleceniami
opisanymi w rozdziale “PRZYGOTOWANIE SZYBKIEGO
POWROTU ROBOTA DO STACJI tADUJACEJ".

3. Przygotowanie i odgraniczanie stref pracy.
4. Instalacja kabla obwodowego.

5. Instalacja stacji tadujgcej i zasilacza. W fazie uktadania kabla
obwodowego nalezy przestrzega¢ kierunku instalacji (w
kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara) i kierunku
obrotu dokota kwietnika (w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazowek zegara). Zgodnie z tym co zostato wskazane na
rysunku.

METODA POWROTU DO STACJI tADUJACEJ

Robot moze powréci¢ do stacji tadujgcej na dwa sposoby, w
zaleznosci od konfiguracji menu uzytkownika pod pozycjg
“Ustawienia — Powrdt do bazy”. Nalezy zastosowa¢ metode “Po
kablu” tylko w przypadkach, gdy wewnatrz ogrodu znajduje sie
duzo przeszkéd oraz w poblizu kabla obwodowego (mniej niz 2M.).
We wszystkich innych przypadkach w celu szybszego powrotu do
stacji tadujacej jest preferowane stosowanie metody “V-Meter” .

|| (

“Po kablu”. Ta metoda powrotu do stacji wskazuje robotowi
przemieszczanie sig po kablu obwodowym, z umiejscowieniem kot
nad tymze kablem. Jezeli zostanie aktywowana ta metoda nie jest
potrzebne przygotowanie (“Przywotania po kablu”), tak jak zostato
to opisane ponizej.

=)

R
6060

b~ 000
Przejscie O 060
mniejsze niz2m. || & »

e ’7 ~eee

“V-Meter”. Po ustawieniu tej metody powrotu do stacji tadujgcej,
robot bedzie przemieszczat sie wzdtuz kabla obwodowego w

orientacyjnej odlegtosci, ktéra waha sie od kilku cm do 1M. (3.2 i 2mt
"), od czasu do czasu dotykajgc go, szczegodlnie na odcinkach ta(I:ja * ﬁ N y
nieprostoliniowych, do momentu dopdki nie rozpozna sygnat |fadujaca 10mt. 15mt 2mt

emitowany przez stacje tadowania umozliwia robotowi bezposredni
powr6t do stacji, kierujgc sie po kablu.

W przypadku obecnosci waskich przejs¢ lub skosu do szybkiego powrotu do stacji fadujgcej, nalezy utozy¢ kabel w specjalny
spos6b zwany “Przywotanie po kablu”.

Jak tylko zostanie rozpoznane “Przywotanie”, robot bedzie postepowat za kablem obwodowym z matg predkoscig i z wiekszg
precyzjg na okoto 10 m. (33 ), po to, by nastepnie powréci¢ do bazy z wykorzystaniem metody “V-Meter”, o ile nie napotka stacji
fadujacej lub nie bedzie zmuszony wykona¢ szybkiego powrotu.

Nalezy zastosowac sie do nastepujacych zasad instalacji “Przywotania”:

e “przywotanie” jest kawatkiem przewodu, ktéry jest rozciggniety w ogrodzie na dtugosci 2 m. (6,6 "), i w odlegtosci 5 cm.
(1,96") pomiedzy kablami;

e “przywotanie” musi by¢ umiejscowione na odcinku przed waskimi przejsciami mniejszymi niz 2 M. (6,6 stopy);
e “przywotanie” musi by¢ umiejscowione na odcinku przed “Szybkimi powrotami”.

NB: Jezeli robot nie moze napotkaé stacji tadujacej w pewnym przedziale czasowym, bedzie postepowat za kablem
obwodowym w trybie “Po kablu”.
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PRZYGOTOWANIE SZYBKIEGO POWROTU ROBOTA DO STACJI tADUJACEJ

Szybki powr6t jest szczegbdlnym utozeniem kabla obwodowego pozwalajgcym robotowi na skrocenie przejazdu powrotnego do
stacji tadujgcej. Nalezy zastosowac ten szczeg6lny spos6b utozenia kabla tylko w ogrédkach, w ktorych szybki powr6t prowadzi
do rzeczywistego skrocenia przejazdu i przy dtugosci obwodu orientacyjnie wigkszej niz 200 m.

W celu zainstalowania szybkiego powrotu, nalezy umiesci¢ kabel obwodowy w terenie, w taki sposob, by utworzy¢ trojkat o
jednym boku o dtugosci 50 cm (19,7 ") i dwoch bokach kabla obwodowego, kazdy o dtugosci 40 cm (15,75 "), tak jak zostato
wskazane na rysunku.

Robot powracajgc do stacji fadujacej z kotami umiejscowionymi nad kablem, kiedy wykrywa ten szczego6lny ksztatt tréjkata,
przerywa bieg, obraca sie orientacyjnie o 90° w strone wnetrza ogrodu i wznawia bieg w nowym kierunku, dop6ki nie napotka
kabla obwodowego na przeciwlegtym boku.

Nalezy wykona¢ przygotowanie szybkiego powrotu w miejscu bezposrednio poprzedzonym przez kabel prostoliniowy o dtugosci
przynajmniej 200 cm (78,74 "), i za ktébrym bedzie postepowat kabel prostoliniowy o dtugosci przynajmniej 150 cm (59,05 ").

Przygotowanie szybkiego powrotu nie bedzie mogto by¢ wykonane wzdtuz odcinka prostoliniowego bezposrednio
poprzedzajacego stacje fadujacg, lub w poblizu przeszkéd. Nalezy sprawdzi¢, czy wzdtuz trajektorii powrotnej nie wystepuja
przeszkody, ktére mogtyby utrudni¢ szybki powro6t.

Przygotowanie nie moze sie odbywa¢ na powierzchniach o zbyt duzym nachyleniu, aby umozliwi¢ robotowi fatwe rozpoznanie.
Maksymalne nachylenie zalezy w znacznym stopniu od stanu terenu; zaleca sig nieprzekraczanie nachylenia 20%.

(4

Przygotowanie szybkiego powrotu umiejscowionego w nieprawidilowym miejscu mogtoby nie pozwolié
robotowi na szybki powrét do stacji tadujacej. Kiedy robot przejezdza obwéd, by dotrze¢ do drugorzednej
strefy, nie wykrywa przygotowania do szybkiego powrotu.

Na ilustracji sg wskazane zalecenia niezbedne do prawidtowej
instalacji i przygotowania robota do szybkiego powrotu.

L O

=

4-10 mt. min. 150 cm.

y 8885606] —
o O60

Przejscie 6606

mniejsze O60
niz2m. aon)l 5cm.

e

i0mt. i5mt 2mt
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PRZYGOTOWANIE | ODGRANICZANIE STREF PRACY

Przygotowanie trawnika do koszenia C N

1. Nalezy sprawdzi¢, czy trawnik do koszenia jest jednorodny i
nie ma w nim zadnych dziur, nie ma na nim kamieni, ani innych
przeszkéd. W przeciwnym razie nalezy wykona¢ niezbedne
czynnosci przygotowujgce trawnik. Jesli nie bytoby mozliwe
usuniecie pewnych przeszkdd, jest konieczne prawidtowe
odgraniczenie odpowiednich stref przy pomocy kabla
obwodowego.

2. Robot moze kosi¢ powierzchnie wewnagtrz strefy roboczej o
maksymalnym nachyleniu 45% (45 cm na metr dtugosci) w
przypadku regularnego, suchego trawnika, gdzie nie wystepuje
ryzyko $lizgania sie kot i w zaleznosci od zainstalowanych
akcesoriéw. W pozostatych przypadkach, nalezy przestrzegaé
nachylenia 35%.

Kabel obwodowy musi by¢ utozony na terenie o nachyleniu
nieprzekraczajacym 20% (20 cm na metr dtugosci) pamietajac,
ze, podczas powrotu na stanowisko tadowania, robot wymaga
wiekszej przyczepnosci. W zwigzku z tym, nalezy uwaznie
kontrolowa¢ stan terenu i przestrzegac limitow.

Jezeli kabel obwodowy znajduje sie na powierzchniach o
nachyleniu przekraczajgcym 20%, robot moze sie od niego
oddali¢ w celu tatwiejszego przemieszczania, poniewaz
nie jest w stanie przej$¢ przez waskie przejscia i rozpoznac
udogodnien umozliwiajgcych szybki powro6t.

Nachylenie terenu nie moze wzrasta¢ na odcinku przynajmniej
35 cm, zarbwno w kierunku na zewnatrz, jak i do wewnatrz
kabla obwodowego. W przypadku nieprzestrzegania tych
zalecen moze sie zdarzy¢, ze w czasie normalnej pracy na
nachylonym terenie, kota robota poslizgna sie w chwili wykrycia
kabla, i wyjdg ze strefy pracy.

W przypadku obecnosci przeszkdd na terenach o nachyleniu
znajdujgcym sie w poblizu limitbw opisanych powyzej,
konieczne jest wyréwnanie gruntu na odcinku wynoszgcym co
najmniej 35 cm po stronie znajdujacej sie przed przeszkoda,
aby zmniejszy¢ nachylenie.

¢ A —

Obszary, ktére maja wieksze nachylenie niz to
dopuszczalne, nie moga by¢ koszone przez robota.
Nalezy wiec umiejscowi¢ kabel obwodowy przed
nachyleniem, wytagczajagc z koszenia ten obszar
trawnika.

A , \
45% __—450m £ B
a1ty L N
100 cm (39,3 ") 0-45% 78" 0-20%
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Instrukcja obstugi

Odgraniczanie strefy pracy

3. Nalezy skontrolowa¢ catg powierzchnie trawnika i oszacowac,

czy bedzie potrzebne podzielenie go na kilka oddzielnych stref
roboczych, zgodnie z kryteriami, ktore zostang opisane ponizej.
Przed rozpoczeciem czynnosci zwigzanych z instalacjg
kabla obwodowego, dla ich uproszczenia i fatwiejszego
wykonania, doradza sie skontrolowanie catej trasy. Na ilustracji
zostat przedstawiony trawnik z rowkiem do utozenia kabla
obwodowego.

Podczas instalacji urzgdzenia nalezy okresli¢ ewentualne
strefy drugorzedne i ewentualne strefy zamkniete. Strefa
drugorzedna jest rozumiana jako czes¢ trawnika potgczona z
gtbwnym trawnikiem za pomocg przewezenia drogi, do ktorej
trudno dotrzeé na zasadzie przypadkowego ruchu wykonanego
przez robota. Dostep do strefy powinien by¢ osiggalny bez
schodkéw i réznic poziomow przekraczajgcych dopuszczalne
wielkosci. To, czy strefa zostanie okreslona jako “strefa
drugorzedna”, zalezy réwniez od wielkosci strefy pierwotnej.
Im wigksza jest strefa pierwotna, tym trudniej jest dotrze¢ do
waskich przejs¢. Jednymi stowy przejscie mniejsze niz 200
cm (78,74 ") nalezy uznac¢ za strefe drugorzedna. llos¢ stref
drugorzednych zarzgdzanych przez robota jest uzalezniona od
witasciwosci technicznych modelu (“Patrz Dane Techniczne).

Minimalne dopuszczalne przejscie od kabla do kabla
obwodowego wynosi 70 cm (27,56 "). Kabel obwodowy
musi zosta¢ utozony w pewnej odlegtosci, ktéra zostanie
dalej wskazana, od ewentualnych obiekiéw zewnetrznych
w stosunku do trawnika, jednymi stowy catkowite przejscie,
catkowite przejécie, ktére musimy mie¢ do dyspozycji musi
mie¢ szeroko$¢ 140 cm (55,12 "), jesli po obu stronach
znajduje sie murek czy zywoptot.

W przypadku gdyby to przejscie byto bardzo dtugie,
preferowana szeroko$¢ pomiedzy kablami obwodowymi
powinna wynosi¢ 70 cm (27,56 ").

Podczas programowania jest konieczne skonfigurowanie
wymiaréw stref drugorzednych w wartosciach procentowych
w stosunku do trawnika i kierunku jak najszybszego ich
osiagniecia (Kierunek zgodny z ruchem wskazéwek zegara
/ Kierunek przeciwny do ruchu wskazowek zegara), oprocz
potrzebnych ilosci kabla niezbednego do dotarcia do
drugorzednej strefy. Patrz “ Tryb programowania “.

W przypadku gdyby minimalne, wyzej opisane wymogi nie
zostaly spetnione, czyli gdyby strefa zostata oddzielona
przez schodek, przez rbéznice pozioméw przekraczajgca
dopuszczalne dla robota wielkoSci, lub przez przejscie
(korytarz) o szerokosci mniejszej niz 70 em (27,56 ") od
przewodu do kabla obwodowego, takg strefe trawnika nalezy
uzna¢ za “Strefe zamknietg”. W celu instalacji “Zamknietej
strefy” nalezy utozy¢ odcinek prowadzacy i powrotny kabla
obwodowego na tej samej trasie w odlegtosci mniejszej niz 1
cm (0,40 "). W tym przypadku robot nie bedzie w stanie dotrze¢
do strefy samodzielnie, dlatego tez bedzie ona zarzadzana
zgodnie z tym, jak zostato opisane w rozdziale “Zarzadzanie
zamknietymi strefami”. Zarzadzanie “Zamknietymi strefami”
zmniejsza ilo§¢ metrbw kwadratowych obstugiwanych
samodzielnie przez robota.
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4. Jezeli wewnatrz lub na zewnatrz strefy roboczej znajduje sie chodnik lub alejka, znajdujgce sie na tym samym poziomie co
trawnik, nalezy utozy¢ kabel obwodowy w odlegtosci do 5 cm (1,96 ") od kraweznika chodnika. Robot lekko wyjdzie poza
trawnik i cata trawa zostanie skoszona. Jezeli chodnik jest metalowy, lub gdy w strefie znajduje sie metalowa pokrywa wtazu,
podest prysznicowy lub kable elekiryczne, nalezy utozy¢ kabel obwodowy w odlegtosci przynajmniej 30 cm (11,81") w celu
uniknigcia nieprawidtowego dziatania robota i zaktécen na kablu obwodowym.

_

Na ilustracji zostaly pokazane przyktady wewnetrznych i zewnetrznych elementow prawidtowej strefy pracy
i odlegtosci, ktére muszg by¢ przestrzegane podczas ukfadania kabla obwodowego. Nalezy odgraniczy¢
wszystkie elementy metalowe lub wykonane z innych metali (pokrywy wtazéw, podtaczenia elektryczne, itp.)
w celu unikniecia zakiécen na kablu obwodowym.

J

Jezeliwewnatrz lub na zewnatrz strefy roboczej znajduje sie przeszkoda , np. kraweznik, $ciana lub murek, zamontowa¢ przewod
obwodowy w odlegtosci co najmniej 35 cm (13,78 “) od przeszkody; jezeli chcemy unikna¢ kolizji robota, zamontowa¢ przewod
obwodowy w odlegtosci co najmniej 40 cm (15,75 “). Ewentualne wykoszenie trawy w miejscu z ostonietg krawedzig, gdzie nie
bedzie operowat robot, moze zosta¢ wykoriczone przy pomocy podkaszarki krawedziowej lub przycinarki do zywoptotow.

~

Jezeli wewnatrz lub na zewnatrz strefy roboczej znajduje si¢ kwietnik, ogrodzenie lub drzewo z wystajacymi korzeniami, maty
rowek o szer. 2-3 cm lub maty kraweznik o szer. 2-3 cm, nalezy utozy¢ kabel obwodowy w odlegtosci przynajmniej 30 cm (11,81
") w celu unikniecia ich uszkodzenia przez robota lub po to, by robot nie zostat uszkodzony przez znajdujgce sie przeszkody.
Ewentualne wykoszenie trawy na obszarze, gdzie nie bedzie operowat robot, moze zosta¢ wykoriczone przy pomocy podkaszarki
krawedziowej lub przycinarki do zywoptotow.

%0 cm.

/11,81

15 Instrukcja obstugi



Jezeli wewnatrz lub na zewnatrz strefy roboczej znajduje sie basen, oczko wodne, urwisko, dot, schodek lub droga publiczna,
ktére nie sg chronione lub chronione fatwym do sforsowania ogrodzeniem, zamontowa¢ przewod obwodowy na wysokosci co
najmniej 90 cm (35,43 “). Aby zamontowac¢ przewod obwodowy mozliwie jak najblizej krawedzi strefy cigcia, jezeli jest to obszar
publiczny, zamontowa¢ trudne do sforsowania ogrodzenie, a w pozostatych przypadkach ogrodzenie o wysokosci co najmniej 15
cm. Umozliwi to przeprowadzenie przewodu obwodowego z przestrzeganiem odlegtosci zalecanych w poprzednich punktach.

_

Rygorystyczne przestrzeganie odlegtosci i nachylen zamieszczonych w specyfikacjach zapewnia optymalnag
instalacje i dobre funkcjonowanie robota. Gdyby wystepowaty nachylenia lub sliski teren, nalezy zwigkszy¢
odlegtosé o przynajmniej 30 cm. /11,81 ".

A cm.
/35,44 ¢

Jezeli wewnatrz strefy pracy znajdujg sie przeszkody wytrzymate na uderzenia, takie jak na przyktad drzewa, krzewy lub stupy,
ktére nie majg ostrych krawedzi, nie ma potrzeby ich odgraniczania. Robot uderzy w przeszkode i zmieni kierunek. Jezeli chcemy,
by robot nie uderzat w przeszkody i dla jego bezpiecznej i cichszej pracy, zaleca sie odgraniczenie wszystkich nieruchomych
przeszkod. Przeszkody lekko pochylone, takie jak wazony z kwiatami, kamienie lub drzewa z wystajgcymi korzeniami,
muszg zosta¢ odgraniczone w celu uniknigcia ewentualnych uszkodzen ostrza tngcego i uszkodzen wywotanych przez same
przeszkody. W celu odgraniczenia przeszkody, wychodzac z najbardziej zewnetrznego punktu obwodu, jak najblizszego w
stosunku do obiektu, ktéry ma by¢ odgraniczony, nalezy utozy¢ kabel obwodowy az do przeszkody, owing¢ go, zachowujgc
prawidtowe odlegtosci opisane w poprzednich punktach i znébw poprowadzi¢ kabel kabel wzdtuz poprzedniej trasy. Utozy¢ kabel
prowadzgcy i powrotny, tak by zachodzity na siebie pod nitem, w tym przypadku robot wyjdzie poza granice kabla obwodowego.
Dla prawidtowej pracy robota minimalna dtugos$¢ kabla obwodowego zachodzgcego na siebie musi wynosi¢ 70 cm (27,56 "), co
pozwoli robotowi na prawidtowe przemieszczanie sie.
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INSTALACJA KABLA OBWODOWEGO

Kabel obwodowy moze by¢ zakopany w ziemi lub poprowadzony
na gruncie. W przypadku, gdy ma si¢ do dyspozycji maszyne
do ukfadania kabla, jest preferowane zakopanie go w ziemi, co
zapewni wigksze zabezpieczenie tegoz kabla. W przeciwnym Przewbdd ograniczajqcy
wypadku nalezy poprowadzi¢ kabel po gruncie, stosujgc
odpowiednie nity, tak jak opisano ponizej.

o

(/

Nalezy rozpoczaé uktadanie kabla obwodowego od
strefy instalacji stacji tadujacej i pozostawié¢ kilka
metréw wiecej, by potem przycia¢ go na wymiar w
koncowej fazie przytaczenia do zespotu.

Kabel uktadany na gruncie

Skosi¢ bardzo nisko trawe przy pomocy podkaszarki krawedziowe;j
lub przycinarki do zywoptotow wzdtuz catej trasy, na ktorej zostanie
utozony kabel. W ten sposob bedzie tatwiej utozy¢ kabel majacy
styczno$¢ z gruntem i unikngé przeciecia kabla lub uszkodzenia
jego izolacji przez ostrze tngce.

g
REFA GEOWNA

korytarz przejsci
<70cm (27,56

1. Umiejscowi¢ kabel w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek
zegara wzdtuz catej trasy i przymocowac¢ go przy pomocy
odpowiednich nitbw rozmieszczonych w odlegtosci okoto
100 cm (39,37 "). Kabel musi styka¢ sie z terenem. Pozwoli
to na uniknigcie uszkodzenia kabla przez robota zanim trawa
uro$nie i przykryje kabel.

- W fazie uktadania kabla obwodowego nalezy przestrzegac
kierunku obrotu dookofa kwietnikéw, ktéry musi odbywac
sie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara.

- Na odcinkach nieprostoliniowych nalezy przymocowaé
kabel, tak aby nie ulegat on skreceniu, i aby jego krzywizna
byta prawidtowa (promieri 20 cm).

szpilki mocujace kabel

~ .-
- =
T

Przewod ograniczajac

Kabel zakopany w ziemi
1. Wykopac¢ w terenie regularny rowek (okoto 2+3 cm (0,787+ 1,1817)).

2. Umiesci¢ kabel w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara, wzdtuz catej trasy na gtebokosci kilku centymetréw. Nie
zakopywac kabla na gtebokosci powyzej 5 cm, aby nie zmniejszy¢ jakosci i intensywnosci sygnatu przechwytywanego przez
robota.

3. Podczas uktadania kabla, o ile to jest potrzebne, nalezy unieruchomi¢ go w paru punktach przy pomocy odpowiednich nitow,
po to by utrzyma¢ go w odpowiednim potozeniu podczas przykrywania go ziemia.

4. Ponownie przykry¢ caty kabel ziemig i sprawi€, by pozostat napiety w ziemi.
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tgczenie kabla obwodowego. e 6 9 N

Gdy dla zakonczenia instalacji jest potrzebny drugi kabel

obwodowy stosowac¢ wytgcznie ztgcze oryginalne. ‘ IS
Wsung¢ wszystkie koricowki kabla do ztacza i sprawdzi¢, czy
kable zostaty catkowicie wtozone do ztgcza tak, aby ich korcowki e o

byty widoczne po drugiej stronie. Przy uzyciu kleszczy nacisng¢ do
oporu przycisk znajdujgcy sie na gornej stronie.

 Err—

- Stosowa¢ wylacznie =zigcza oryginalne, e
ktére gwarantuja bezpieczne i wodoszczelne
potaczenie elekiryczne.

- Nie stosowaé¢ tasmy izolacyjnej ani innych
potaczen, ktére nie zapewniajg prawidtowego
potaczenia (koncéwki kablowe, zaciski),
poniewaz wilgo¢ gleby po pewnym czasie
doprowadza do oksydacji i uszkodzenia
kabla obwodowego.

INSTALACJA STACJI LtADUJACEJ | ZASILACZA

zasilacz pradowy (A)

a

zasilacz pradowy (L)

Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Przed wykonaniem jakiejkolwiek czynnosci nalezy |
odigczy¢ zasilanie elektryczne ogdlne.

Nalezy umiejscowié zasilacz w strefie niedostepnej
dla dzieci. Na przyktad na wysokosci wyzszej niz Wys. min
160 cm. (63.00 "). i
(63.00 ")

Kabel prowadzacy do stacji tadowania nie moze
by¢ skracany lub wydtuzany. Nadmierna ilo§¢ kabla
nalezy nawingé w formie 8, jak to zostato pokazane
na rysunku.

Drut obwodowy uzyty do montazu nie moze znajdowac
sie na wysokos$ci mniejszej, niz 50 m. Skontaktowaé
sie z najblizszym centrum serwisowym.

1. Zdemontowac zabezpieczenie (L).

2. Umiesci¢ baze we wczesniej okreslonej strefie.

3. Wprowadzi¢ kabel obwodowy (m) wzdtuz szyn w stacji tadujace;j.
4

. Podiaczyé przewodd wejsciowy u podstawy czerwonego zacisku nadajnika (T). Podtaczy¢ przewdd wyjsciowy u podstawy
czarnego zacisku.

Zaciski mozna wykorzystywaé wytacznie do podtaczenia oryginalnego drutu obwodowego.

zabezpieczenie (L)

podtaczy¢ do
czerwonego zacisku
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5. Przymocowa¢ baze (N) do gruntu za pomocg odpowiednich
nitbw (P). Jezeli to jest konieczne, przymocowa¢ baze za
pomoca kotkow rozporowych (Q).

6. Zainstalowac zasilacz (A). " T
zasilacz pradowy

7. Przylaczyc¢ kabel zasilajgcy (E) stacji tadujacej (N) do zasilacza
A).

o ’
8. Wiozy¢ wtyczke zasilacza (A) do gniazda elektrycznego. |

I Wys. min. 160 cm

Przewéd

przekaznik (B) ‘
ograniczajacy

9. Jezeli dioda LED przekaznika miga, podtaczenie jest
prawidtowe. W przeciwnym wypadku nalezy zidentyfikowaé

nieprawidtowo$¢ (patrz “Wyszukiwanie uszkodzen”). kabel zasilajacy (E) (63.00")

10. Zamontowaé zabezpieczenie (L). T N
stacja tadujaca (N)
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REGULACJE

ZALECENIA DOTYCZACE REGULACJI

_

Uzytkownik musi wykonywaé regulacje zgodnie z procedurami opisanymi w instrukcji obstugi. Nie nalezy
wykonywacé jakichkolwiek regulacji, o ile nie sa wyraznie wskazane w instrukcji obstugi. Wszelkie regulacje
specjalne, nie wskazane wyraznie w instrukcji obstugi, moga by¢ przeprowadzane jedynie przez personel z
Autoryzowanych Centréw Serwisowych Producenta.

REGULACJA WYSOKOSCI SCINANIA

Przed ustawieniem wysokos$ci Scinania przez ostrze nalezy upewni¢ sig, czy robot zostat bezpiecznie zatrzymany (patrz
,Bezpieczne zatrzymanie robota”).

_

Nalezy uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec zranieniu rak.

1. Nalezy odwr6ci¢ robota i ustawi¢ go tak, aby nie uszkodzi¢
maski silnika.

2. Obréci¢ przy pomocy odpowiedniego klucza strzemie (E) w
kierunku zgodnym z ruchem wskazoéwek zegara

3. podnies¢ lub obnizy¢ zespodt tngcy (D) w celu okreslenia
pozadanej wysokosci Scinania. Wartos¢ mozna zmierzy¢ przy
pomocy stopniowanej skali znajdujgcej sie na kluczu bedgcym
na wyposazeniu.

R ——

Nie nalezy uzytkowaé robota do koszenia, gdy
trawa znajduje sie na wysokosci wyzszej niz 1
cm (0,40 ") w stosunku do ostrza tnacego. Nalezy
zmniejsza¢ wysokos¢ scinania stopniowo. Zaleca
sie zmniejszanie wysokosci $cinania o mniej niz
1 cm (0,40 ") co 1+2 dni az do uzyskania idealnej \
wysokosci.

4. Po zakonczeniu regulacji obroci¢ w kierunku przeciwnym do
ruchu wskazowek zegara strzemie (E).

5. Przekreci¢ robota z powrotem do potozenia roboczego.
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OBSLUGA | DZIALANIE

ZALECENIA DOTYCZACE UZYTKOWANIA

_

- Przed pierwszym uzytkowaniem robota nalezy doktadnie przeczyta¢ instrukcje obstugi i upewni¢ sie,
Ze zostaly prawidiowo zrozumiane, w szczegélnosci czy zostaty prawidlowo zrozumiane informacje
dotyczace bezpieczenstwa.

- Wykorzystywaé wytgcznie do uzytku przewidzianego przez producenta. Nie dokonywaé ingerencji w
zadne z urzadzen w celu uzyskania wydajnosci innej, niz operacyjna.

- Nie uzywac robota i jego koncéwek obwodowych w niekorzystnych warunkach pogodowych, zwiaszcza
podczas wytadowan atmosferycznych.

OPIS PANELU STEROWANIA | WIDOK OGOLNY MENU

Rysunek przedstawia pozycje i funkcje polecen znajdujgcych sie w obudowie bocznej maszyny.

STOP.

Nacisng¢, aby bezpiecznie zatrzyma¢ kosiarke.
Stosowa¢ w przypadku zagrozenia i do wykonywania
czynnosci konserwacji robota.

Umieszczony po prawej stronie wy$wietlacza, pozwala
na wtgczanie i wytaczanie robota.

O

Wskazuje stan odbiornika pozycji GPS.

2O
(77

* Wskazuje stan odbiornika bluetooth.

II Wskazuje stan odbiornika pozycji GPS do transmisji
danych. S

. . . \
Wskazuje poziom tadowania akumulatora. PAS @

Informacje dotyczgce robota. Zainstalowana wersja i
informacje dotyczace czasow i cykli roboczych.

Home. Uzyskuje dostep do menu uzytkownika.

Help na linii: Wskazuje krotki opis funkcji dostepnych
na stronie.

U-\):-E

Wraca do poprzedniego poziomu.

OK | Potwierdza czynno$é.
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Robot w stacji tadowania

"Praca"
)] Natychmiastowe rozpoczecie cyklu roboczego. Gdy
» robot jest w trakcie fadowania, mozliwy jest wybor
obszaru roboczego i powrotu do stacji fadowania.

@ Pracuje natychmiast.

Pozwala na ustawienie obszaru roboczego i
godziny powrotu do stacji fadowania.

"Przerwa"
' Robot przerywa programowanie automatyczne.
@ Jest mozliwe wskazanie dnia tygodnia, w ktorym

wznawia cykl automatyczny.

Aby przerwa¢ prace przez ponad tydzien, nalezy
wytgczy¢ robota.

"Ustawienia"
00 Pozwala na zaprogramowanie robota. Patrz rozdziat
“Ustawianie menu - Tryb programowania”

Robot w ogrodzie

"Powrot"
’ Wraca natychmiast do stacji tadowania.

Wraca do stacji tadowania i wznawia
’ nastepny cykl roboczy wedtug
« zaprogramowania.

Wraca do stacji tadowania i zostaje tam do
' dnia i godziny wybranego tygodnia.

"Praca"
—+will Pozwala na wybranie specjalnych funkcji roboczych.

Wznawia prace.

Pracuje w wybranym obszarze, az do
godziny mozliwej do ustawienia.

Pracuje w obszarze zamknigtym.

Wyjdz. Robot nie pracuje w ustawionym
promieniu. (funkcja dostgpna w modelach
wyposazonych w odbiornik GPS)

Wykonuje spirale, w celu optymalizacji
ciecia w obszarze, w ktérym znajduje sie
robot.

"Ustawienia"
00 Pozwala na zaprogramowanie robota. Patrz rozdziat
“Ustawianie menu - Tryb programowania”
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IMPOSTAZIONE INIZIALE

Podczas pierwszego uruchomienia robota, jest wyswietlana strona dotyczgca ustawiern poczgtkowych, pozwalajgca na
ustawienie jezyka, daty, godziny i niektérych parametréw gtéwnych dotyczgcych robota.

Ustawi¢ robota w stacji tadowania

Nacisng¢ przycisk witgczania ON/OFF.

Przed rozpoczeciem pracy nalezy zawsze przeczytac instrukcje dotyczace bezpieczenstwal
Ustawi¢ preferowany jezyk

Ustawi¢ date w formacie DD/MM/RRRR i godzine w formacie 24 godzin

Wykona¢ procedure opisang na wyswietlaczu w celu pierwszej konfiguracji robota

Procedura ustawiania daty i godziny jest zakoriczona. Wejs¢ do procedury ustawienia menu uzytkownika, aby zmieni¢ lub
skonfigurowac parametry dziatania robota na podstawie cech obszaru di ciecia.

ACCESSO AL MENU

Wejs¢ do menu uzytkownika, aby ustawi¢ parametry instalacji i dziatania robota. Aby wejs¢ do menu uzytkownika, nalezy
nacisng¢ (a], gdy robot znajduje sie w stacja tadowania, nacisng¢ STOP gdy robot dziata na trawie.

Nacisng¢ przycisk ustawiania , aby wej$¢ do menu uzytkownika.
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USTAWIANIE MENU - TRYB PROGRAMOWANIA

A ——

- Aby w najlepszy sposob wykorzystaé robota, zaleca sie
zaprogramowanie robota do codziennej pracy.

Programowanie robota

- W przypadku gdy jest niezbedne ustawienie wiecej niz
jednego obszaru roboczego, zaleca si¢ zastosowanie przy
programowaniu co najmniej dwoch zakreséw godzin, aby
zwiekszy¢ czestotliwosé ciecia w obszarach.

Nie jest mozliwe ustawienie 3 réznych profili roboczych, ktére moga byc¢
stosowane w szczegblnych momentach, np. gdy chcemy zastosowac
kosiarke, dla celow innych niz tych codziennych.

Ostatni ustawiony profil zostaje oznaczony innym kolorem i jest profilem
aktywnym podczas dziatania robota w trybie automatycznym.

Nacisna¢ kilka razy przycisk (5], aby wréci¢ do glownego menu.

Dla kazdego dnia tygodnia istnieje mozliwo$¢ ustawienia do 4 zakreséw
godzin.

Nacisng¢ obszar wyswietlacza odpowiadajacy dniowi, ktéry chcemy ustawic,
nastepnie przej$¢ do programowania zakresu godzin.

UWAGA: Jezeli chcemy skopiowa¢ ustawienie z innego dnia, nalezy
wybra¢ symbol (&), nastepnie dzien, ktéry chcemy skopiowaé, a potem
kazdy dzien, do ktdérego chcemy zastosowac kopie. Zakonczy¢, naciskajgc
ponownie (&].

Dlakazdego zakresu godzin pracy (T1,T2,T3,T4) ustawi¢ godzine rozpoczecia,
zakonczenia i w jakich obszarach moze pracowac robot.

@ Zakresy godzin T1,T2,T3,T4 nie moga si¢ nakfadaé, robot
wykluczy godzine, ktéra bedzie w konflikcie z inng godzina.

“Cigcie brzegow”. Gdy ta funkcja jest wigczona, robot rozpoczyna cykl

roboczy od cigcia trawy wzdtuz brzegu. Zaleca sie stosowanie tej funkcji dwa
razy w tygodniu.

Na przyktad, ustawiajgc:
T1: 09:00 - 11:00, A1, A2, A3, A4
T2:15:00 - 17:00, A1, A2

Robot w godzinach 15:00-17:00 bedzie probowac¢ wykona¢ cykl roboczy
wytgcznie w obszarze A1 lub A2.

@ Aby dotrze¢ do obszaréw roboczych, aby powrdci¢ do stacji

P § fadowania lub pracujgc przypadkowo, robot moze wej$é takze
o oninek do obszaru A3 i A4.

wskazoéwek zegara) #

fa di dna 2 . . . .
(20%, 30N Kerunck przeiwny Ot Ustawienie zakresu godzin pracy robota jest podstawg dla
L k_;°n2:(°“t’:C'-‘_kiz"g’:':zciga’a) E—— prawidtowego dziatania produktu. Wiele parametrow ma wplyw
lerul ZeCIwI uchu . . . . . 7
> iskazowek zegara P \skazowek zegara ) na konfiguracje zakresu godzin pracy, jak np. liczba obszarow,

wydajnos¢ akumulatora, jakos¢ trawnika, rodzaj trawy itp. Ogolnie
nalezy zwiekszy¢ liczbe godzin pracy, w przypadku ogrodow
posiadajgcych wiecej niz jeden obszar, ogrodéw z wieloma
przeszkodamiiw przypadku skomplikowanych obszaréw. Podajemy
tabelke przydatng do pierwszej konfiguracii.
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Model ‘ m2 (ft2) T T2 T3 T4
500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 13:00
Autoclip 528 S 1200 (12912) 10:00 12:00 14:30 17:00
2000 (21520) 10:00 13:00 16:00 19:00
2600 (27976") 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:30
500 (5380) 10:00 11:30
Autoclip 530 SG | 2000 (21520) 10:00 12:30 15:00 17:00
2600 (27976") 10:00 13:00 16:00 18:30
3200 (34432 ) 09:00 11:30 14:00 16:30 19:00 21:00

Powrét do bazy

Czujnik deszczu

Ustawia odlegtos$¢ robota od przewodu obwodowego podczas powrotu do
stacji tadowania.

“0 cm”. Ustawienie zalecane dla ogrodow o skomplikowanej strukturze,
z wieloma przeszkodami w poblizu przewodu obwodowego i z waskimi
przejsciami. Robot ustawi kota wzdtuz przewodu obwodowego podczas
powrotu do stacji tadowania.

@ Instalacja przewodu obwodowego musi zostaé wykonana
wediug metody “Na przewodzie”, patrz rozdziat “spos6b powrotu
do stacji tadowania”.

Za pomocg pozostatych parametréw, robot utrzyma ustawiong odlegto$¢ od
przewodu obwodowego dla powrotu do stacji fadowania. Opcja zalecana w
obszarach o ostrych zboczach i/lub ogrodach wolnych od uderzeri w poblizu
przewodu obwodowego.

@ Instalacja przewodu obwodowego musi zostaé wykonana
wedlug metody “V-meter”, patrz rozdziat “sposéb powrotu do
stacji fadowania”.

Ustawia zachowanie robota, gdy czujnik rozpoznaje deszcz.

ON: przy rozpoznaniu deszczu, robot wraca do stacji fadowania. Koriczac
cykl tadowania, robot wznawia normalne dziatanie w trybie automatycznym,
jezeli czujnik nie rozpoznaje deszczu.

DELAY: po rozpoznaniu deszczu, robot wraca di stacji tadowania i pozostaje
tam na czas, ktory zostanie ustawiony na nastepnej stronie po naci$nieciu
polecenia “Delay”.

OFF: Czujnik deszczu jest wytgczony.
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Ustawienie ogrod

Ustawienie obszaru roboczego

DIMENSION DISTANCE

DISTANCE WIRE DIRECTION ECO MODE

»>
strefa drugorzedna 1 §
(30%, 60M., kierunek
zgodny z ruchem #
wskazoéwek zegara)

strefa drugorzedna 2

do ruchu wskazéwek zegara)

kierunek przeciwny do ruchu kierunek zgodny z ruchem
> » E
wskazowek zegara wskazowek zegara

(20%, 30M., kierunek przeciwny [

Instrukcja obstugi

Ustawia cechy obszaru do cigcia.

@ w ogrodach skiadajacych sie z jednego obszaru, nalezy
ustawié¢ co najmniej jeden obszar.

Jest mozliwe ustawienie do 4 obszaréw.
Nacisng¢ obszar, ktéry chcemy skonfigurowac.
W celu wytgczenia obszaru, nalezy ustawi¢ wymiar na 0 mz.

Dla kazdego obszaru ogrodu nalezy ustawic:

Wymiar. Wymiar w m2 obszaru roboczego.

Odlegtos$é. Niezbedna odlegtos$¢, aby robot dotart do obszaru, podazajac
za przewodem obwodowym. Zaleca sie wzig¢ jako punkt odniesienia
odlegtos¢ znajdujaca sie w potowie drogi obszaru roboczego, aby mie¢
pewnos¢, ze robot rozpoczat prace w wymaganym obszarze. Ustawiajac
warto$¢ 0 dla obszaru, gdzie jest ustawiona stacja tadowania.

Kierunek. Najkrétszy kierunek, aby osiggnaé obszar roboczy. Kierunek
moze by¢ zgodny lub przeciwny do ruchu wskazéwek zegara. Robot po
wyjsciu ze stacji tadowania bedzie podgzat za przewodem w ustawionym
kierunku.

Odlegtosé przewodu. Odlegtos$¢ robota od przewodu obwodowego, aby
osiggng¢ obszar roboczy. Ustawi¢ 8cm w ogrodach o skomplikowanej
strukturze, z wieloma przeszkodami w poblizu przewodu obwodowego i/
lub z waskimi przej$ciami.

ECO Mode. Jezeli jest wigczony i robot odczyta, ze powierzchnia trawnika

jest skoszona, zmniejsza czas pracy w tym obszarze, aby przejs¢ do
nastepnej czynnosci.
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Ustawienia ogdine

R

DEMO

Ustawienia ogolne.

Ochrona. Pozwala na wigczanie/wytgczanie/zmienianie KODU PIN robota.
Aby ustawi¢ lub zmieni¢ hasto, nalezy najpierw wprowadzi¢ KOD PIN, a nastepnie wprowadzi¢ nowy KOD PIN.
W momencie zakupu, hasto wprowadzone przez producenta to “0000”.

@ Aby nie zapomnie¢ hasta, zalecamy wyb6ér kombinacji tatwej do zapamietania.

tacznos¢. (Wytgcznie w niektorych modelach) Pozwala zmienia¢ parametry dotyczace tgcznosci.

Ustawienia Ogolne.

Ustawienie jezyka wySwietlania z menu uzytkownika i wiadomosci.
Ustawienie daty i godziny robota.

Ustawienia jednostki miary odlegtosci i obszarow.

Wigcza/wytgcza sygnalizacje akustyczne robota.

Funkcja pozwalajgca na sprawdzenie podstawowego dziatania robota. Po uruchomieniu, robot wykona serie
funkcji koszenia, aby sprawdzi¢ dziatanie. Aby powroci¢ do dziatania w trybie automatycznym, nalezy ponownie
wejs¢ w ustawienia i wytgczy¢ funkcje demo.

Przywrdcenie ustawien fabrycznych.

@ Wszystkie konfiguracje zostang utracone, bedzie niezbedna ponowna konfiguracja robota i
ogrodu. Ustawiony PIN CODE nie zostanie przywrécony do wartosci fabrycznej.
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WPROWADZENIE DO UZYTKOWANIA — TRYB AUTOMATYCZNY

Uruchomienie cyklu automatycznego ma miejsce przy pierwszym wprowadzeniu do eksploatacji lub po dtugim okresie
nieaktywnosci.

1. Sprawdzi¢, czy powierzchnia trawiasta trawnika do koszenia ma wysokos$¢ odpowiednig dla prawidtowej pracy robota (patrz
witasciwosci techniczne).

2. Wyregulowa¢ wysokos$¢ Scinania (patrz regulacja wysokosci $cinania).

3. Sprawdzi¢, czy strefa pracy zostata prawidtowo odgraniczona i czy nie wystepujg utrudnienia w prawidtowym funkcjonowaniu
robota, zgodnie ze wskazaniami zawartymi w podrozdziale “Przygotowanie i odgraniczanie stref pracy” i nastepnych.

4. Umiesci¢ robota wewnatrz stacji tadujace;j.

5. Nacisng¢ przycisk ON/OFF i odczeka¢ kilka sekund na kompletne wigczenie si¢ robota. Stosowac sie do instrukcji na
wys$wietlaczu i wprowadzi¢ hasto, jezeli jest wymagane.

6. Jezeli robot jest uruchamiany po raz pierwszy, nalezy wykonaé programowanie. Jezeli natomiast robot jest uruchamiany
po dtugim okresie nieaktywnosci, nalezy sprawdzi¢, czy zaprogramowane funkcje odpowiadajg rzeczywistemu stanowi
powierzchni do koszenia (np. dodanie basenu, roslin, itp.) (patrz “Tryb programowania”).

7. Po kilku sekundach na wyswietlaczu pojawia sie komunikat ,LADOWANIE”.
8. Robot zaczyna kosi¢ trawnik zgodnie z zaprogramowanymi trybami.

9. Upewni€ sig, czy w ogrodzie nie ma duzych katuz pozostatych po obfitych opadach deszczu. W takim przypadku nalezy
osuszy¢ strefe lub upewni€ sie, ze robot jest w stanie “Pauza”.

BEZPIECZNE ZATRZYMANIE ROBOTA

Moze by¢ potrzebne zatrzymanie robota w czasie uzytkowania. W normalnych warunkach robot jest zatrzymywany za pomocg
klawisza “STOP”. W warunkach zagrozenia lub w celu wykonania czynno$ci konserwacyjnych nalezy zatrzymac go w bezpieczny
sposo6b po to, by uniknaé zagrozenia niepodziewanego uruchomienia sie ostrza tnacego. Nacisnag¢ przycisk “STOP”, a nastepnie
przycisk ON/OFF. Wysuna¢ wtyczke zasilania z gniazda elektrycznego

z.: ( R

Bezpieczne zatrzymanie robota jest konieczne
do wykonania czynnosci konserwacyjnych i
naprawczych (np.: wymiana ostrza tnacego,
operacje zwigzane z czyszczeniem itp.).

W celu uruchomienia robota, nalezy wykona¢ nastepujgce
czynnosci:

- umiesci¢ robota wewnatrz strefy koszenia;

- nacisng¢ przycisk ON/OFF, aby witgczy¢ robota i wykonac
ponownie procedure uruchomienia.

Jesli robot zostat uruchomiony pozy strefg koszenia, silnik noza
nie wigcza sie i po krétkim poszukiwaniu sygnatu na wyswietlaczu
robota ukazuje sie komunikat “POZA GRANICA”. Nacisng¢ na
przycisk “ON/OFF”, umiesci¢ robota wewnatrz strefy koszenia i
ponownie wykona¢ procedure uruchomienia.

. J

AUTOMATYCZNY POWROT DO STACJI tADUJACEJ

Robot koriczy cykl pracy kiedy zaistniejg ponizej wyszczegdlnione warunki:

- zakonczenie rozkladu pracy: po zakoriczeniu rozktadu pracy, robot automatycznie powraca do stacji tadujgcej i zacznie
funkcjonowac zgodnie z zaprogramowanymi trybami (patrz “Tryb programowania”);

- deszcz: jesli funkcja jest aktywna, w przypadku deszczu robot wraca automatycznie do stacji fadowania, po czym powraca
do dziatania zgodnie z zaprogramowanym trybem patrz;

- akumulatory do ponownego natadowania: robot automatycznie powraca do stacji tadujgce;j;

- Eco Mode (tylko dla niektorych wersji, patrz “Dane techniczne): czujnik wykrywa skoszony trawnik, robot powraca do stacji
fadujacej i zacznie funkcjonowac zgodnie z zaprogramowanymi trybami (patrz “Tryb programowania).
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UZYTKOWANIE ROBOTA W OBSZARACH ZAMKNIETYCH NIE WYPOSAZONYCH W
STACJE LtADOWANIA

Uruchomienie robota w trybie strefa zamknieta, musi by¢ wykonane do koszenia obszardéw zamknigetych, obszaréw wyznaczonych
przewodem obwodowym i bez stacji fadowania.

A Ostroznosé - Ostrzezenie

Przewiez¢ robota, stosujac odpowiedni uchwyt. Nalezy unikaé¢ przytrzymywania robota za korpus i zawsze
korzystaé z odpowiedniego uchwytu.

1.

3.
4.
5.

Ustawi¢ robota w obszarze roboczym w odlegtosci wynoszacej
co najmniej 100 cm (39,37 “) od przewodu obwodowego i od
wszelkich innych przeszkdd.

Nacisng¢ przycisk ON/OFF i odczeka¢ kilka sekund na
kompletne witgczenie sie robota. Stosowac sie do instrukcji na
wys$wietlaczu i wprowadzi¢ hasto, jezeli jest wymagane.

Nacisngé przycisk @«;
acprey =) )

Wybrac przycisk “strefa zamknieta”. {:}

Ustawi¢ godzine zakoriczenia pracy i wybra¢ “OK”

Po zakonczeniu pracy, zatrzymaé robota w bezpiecznych
warunkach (patrz ,Bezpieczne zatrzymywanie robota”) i przenies¢
ponownie do obszaru, gdzie znajduje sie stacja tadowania.

Przywroci¢ normalne dziatanie robota, jak opisano w rozdziale
“URUCHOMIENIE MASZYNY-TRYB AUTOMATYCZNY”
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WIZUALIZACJA WYSWIETLACZA W FAZIE PRACY

Podczas gdy kosiarka do trawy pracuje, na wyswietlaczu zostajg
wys$wietlone nastepujace dane:

- predkosé robota;
- predkos¢ noza tnacego;
- stan natadowania baterii wyrazony w %.

Gdy kosiarka jest w trakcie tadowania, na wyswietlaczu pojawia
sie stan tadowania.

Jezeli kosiarka do trawy znajduje sie¢ poza rozktadem pracy, na
wyswietlaczu zostanie wyswietlony dzien i rozktad rozpoczecia pracy.

PRZEDLUZONY CZAS NIEAKTYWNOSCI | PONOWNE WPROWADZENIE DO UZYTKU

W przypadku dtuzszego nieuzywania robota i przed rozpoczeciem sezonu, konieczne jest przeprowadzenie serii czynnosci w
celu zapewnienia jego prawidtowego funkcjonowania podczas jego ponownego uzycia.

1. Natadowac catkowicie akumulator przed zimowym garazowaniem. Przeprowadza¢ tadowanie akumulatora przynajmniej co
5 miesiecy.

2. Wykonac¢ zaplanowang konserwacje za posrednictwem autoryzowanego sprzedawcy. Takie $rodki przezornosci sg niezbedne
do utrzymania robota w dobrym stanie. Zazwyczaj obstuga techniczna obejmuje nastepujgce operacije:

* kompletne czyszczenie podwozia robota, ostrza tngcego i wszystkich innych ruchomych czesci;
* czyszczenie wnetrza robota;
* kontrola funkcjonowania robota;

* kontrola i, o ile to jest konieczne, wymiana zuzytych czesci sktadowych, takich jak np. ostrze tngce, szczotki (tylko w
modelach robota wyposazonych w silnik szczotkowy);

* kontrola pojemnosci akumulatora;
* w razie potrzeby, sprzedawca moze rowniez zatadowa¢ nowe oprogramowanie.

3. Oczysci¢ dokfadnie robota i stacje tadujgca (patrz “Czyszczenie robota”).

4. Ewentualnie skontrolowac zuzyte lub uszkodzone czesci sktadowe, takie jak np. ostrze tnace i oszacowaé, czy istnieje
koniecznos¢ ich wymiany.

5. Przechowywa¢ robota w chronionym i suchym miejscu w temperaturze otoczenia pomigedzy 10 — 20 °C, z utrudnionym
dostepem dla 0s6b obcych (dzieci, zwierzat, innych ciat obcych itp.) Przechowywaé robota w temperaturze nizszej niz 20°C
w celu ograniczenia samowytadowania sie akumulatora.

6. Odtgczy¢ zasilacz z gniazda pradu (A).

7. Przykry¢ stacje tadujacg (C) po to, by do jej wnetrza nie dostaty sie (liscie, papier itp.) i w celu zabezpieczenia plytek
stykowych.

Ponowne uruchomienie (

Przed ponownym uruchomieniem robota po dtugim okresie
nieaktywnosci, nalezy postepowac¢ w ponizej wskazany sposoéb.

Zasilacz (A)

1. PrzytaczyC wtyczke zasilacza (A) do gniazdka elektrycznego.
2. Aktywowac ponownie gtobwne zrédto zasilania elektrycznego.

Przywroci¢ normalne dziatanie robota, jak opisano w rozdziale
“URUCHOMIENIE MASZYNY-TRYB AUTOMATYCZNY”

Stacja
fadujaca (C)
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LADOWANIE AKUMULATORA PO DLUZSZYM NIEUZYTKOWANIU

! Uwaga - niebezpieczenstwo

Zabrania sie tadowania robota w otoczeniu zagrozonym wybuchem lub tatwopalnym.

1.

Zasili¢ elektrycznie podstawe do tadowania i upewnic sie czy
ptyty tadowania sg czyste.

Ustawi¢ robota w stacji tadowania bez wtgczania go.

Sprawdzi¢ czy pokretta tadowania stykajg sie z ptytami
fadowania i czy wyswietlacz zapala sie pokazujgc poziom
tadowania akumulatora.

Po zakoriczeniu tadowania (ok. 6 godzin) wyja¢ robota ze
stacji tadowania.

Umiescic robota w suchym i zakrytym miejscu, w odpowiedniej
temperaturze otoczenia 10 - 20 °C i nieosiggalnej dla dzieci,
zwierzat, innych ciat obcych, itp.

WSKAZOWKI DOTYCZACE UZYTKOWANIA

Ponizej zostajg podane sg uzyteczne wskazowki dotyczgce uzytkowania robota:

nawet bedac odpowiednio zaopatrzonym w dokumentacje dotyczaca uzytkowania robota, podczas pierwszego uzycia nalezy
przeprowadzi¢ symulacje pewnych testowych manewréw, aby zapoznac¢ sie z komendami i gtownymi funkcjami;

sprawdzi¢ dokrecenie Srub mocujgcych gtbwne mechanizmy;
czesto kosi¢ trawnik, aby unikng¢ nadmiernego porostu trawy;

nie uzytkowac robota do koszenia trawy, jezeli jej wysoko$c¢ jest wyzsza niz 1 cm (0,40 ") w stosunku do ostrza tngcego. W
przypadku wysokiej trawy podnies¢ ostrze tnace po to, by je stopniowo obniza¢ w kolejnych dniach;

jesli trawnik jest wyposazony w automatyczny system zraszajacy, nalezy zaprogramowac robota w taki sposob, aby powrdcit
do stacji fadujgcej na co najmniej godzine przed rozpoczeciem nawadniania;

sprawdzi¢ nachylenia terenu i upewnic sie, ze najwyzsze dopuszczalne ich wartosci nie sg przekroczone, aby uzycie robota
nie stwarzato niebezpiecznych sytuacji;

zalecamy zaprogramowanie robota taki sposéb, by nie pracowat wiecej niz to potrzebne, przy uwzglednieniu zré6znicowanego
porostu trawy w réznych porach roku, po to by nie ulegat on niepotrzebnemu zuzyciu, i aby nie doszto do zmniejszenia
trwatosci akumulatoréw;

podczas pracy robota, nalezy upewnic sie, ze trawnik jest wolny od os6b postronnych (zwtaszcza dzieci, osob starszych

lub niepetnosprawnych) oraz zwierzat domowych, aby zapobiec niebezpieczenstwu. Aby unikng¢ takich zagrozen, nalezy
uzywac robota w stosownych porach.
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KONSERWACJA CODZIENNA

ZALECENIA CO DO KONSERWACJI

_

Podczas wykonywania czynnosci konserwacyjnych nalezy uzywac¢ srodkéw ochrony osobistej wskazanych
przez Producenta, zwlaszcza przy pracy z ostrzem tngcym. Przed przystapieniem do jakichkolwiek czynnosci
konserwacyjnych nalezy upewni¢ sie, ze robot zostat bezpiecznie zatrzymany (patrz. ,,Bezpieczne zatrzymanie

robota”).

TABELA PRZEDZIALOW CZASOWYCH ZAPLANOWANEJ KONSERWACJI OKRESOWEJ

Czestotliwosc

Czesc sktadowa

Rodzaj konserwaciji

Odniesienie

Ostrze tngce

Wyczysci¢ ostrze tnace i
sprawdzi¢ jego skutecznosc.
Wymieni€ ostrze, jesli jest
wygiete z powodu uderzenia
lub gdy jest bardzo uzyte

Patrz “Czyszczenie robota”

Patrz “Wymiana ostrza

Gtowice tadujgce

Wyczysci¢ i usung¢ wszelkie

zakonczenie sezonu.

Co tydzien akumulatorow élady korozji Patrz “Czyszczenie robota”
Ptytki stykowe g\lg' ((j:;)((SO?‘IgZIj iusunqé wszelkie Patrz “Czyszczenie robota”
Czujnik deszczu g\llg/giyf(éécrié’:zijiusunqé wszelkie Patrz “Czyszczenie robota”

Co miesigc Robot Wykonac czyszczenie Patrz “Czyszczenie robota”

Raz do roku lub na Robot Upowassionyra Odfocku | pieaktywnosd! Lposonne

Obstugi Technicznej

wprowadzenie do uzytku”

Instrukcja obstugi
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CZYSZCZENIE ROBOTA

1.

Bezpiecznie zatrzymac robota (patrz “Bezpieczne zatrzymanie robota”).

A Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec poranieniu dtoni.

2. Przed uzytkowaniem nalezy wyczysci¢ zewnetrzne powierzchnie robota gabkg nawilzong ciepta wodg z neutralnym
detergentem, po uprzednim jej wycisnieciu w celu usuniecia nadmiaru wody.

A Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Uzycie nadmiernej ilosci wody mogtoby spowodowaé jej przenikanie do wewnatrz i mogtoby uszkodzié¢
komponenty elektryczne.

3.

Nie uzywac rozpuszczalnikow lub benzyny, aby nie uszkodzi¢ lakierowanych powierzchni i komponentéw

plastikowych.

Nie my¢ wewnetrznych czesci robota i nie uzywa¢ strumienia wody pod ciSnieniem, aby zapobiec

uszkodzeniu komponentow elektrycznych i elektronicznych.

A Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Aby zapobiec nieodwracalnemu uszkodzeniu czesci elektrycznych i elektronicznych, nie nalezy zanurzaé
robota w czesci lub w catosci w wodzie, gdyz nie jest on wodoszczelny.

5.

7.

Sprawdzi¢ dolng czes$¢ robota (obszar ostrza tngcego, kot
przednich i tylnych) i przy pomocy odpowiedniej szczotki
usung¢ wszelki kamiern osadowy i/lub pozostatosci, ktore
mogtyby zaktédci¢ prawidtowe funkcjonowanie robota.

Usung¢ ewentualne pozostatosci trawy i listowia ze strefy
uchwytu robota.

Wyczysci¢ gtowice tadujgce akumulatora (A), plytki stykowe
(B) i suchg $ciereczkg usung¢ slady korozji lub nalot powstaty
wskutek kontaktu elektrycznego i w razie koniecznosci uzyé
drobnoziarnistego papieru Sciernego.

Wyczysci¢ czujnik deszczu (C) i usungc resztki zanieczyszczen
lub $lady oksydacji.

Wyczysci¢ wnetrze stacji tadujgcej, aby usungc¢ z niej wszelkie
nagromadzone pozostatosci.
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Gtowice fadujace (A)

[\

Ptytki stykowe (B)
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WYSZUKIWANIE USZKODZEN

AWARIE, ICH PRZYCZYNY | SRODKI ZARADCZE

Ponizsze informacje majg na celu pomoc w okresleniu i naprawieniu nieprawidtowosci i/lub awarii mogacych sie zdarzy¢
podczas fazy uzytkowania. Niektore usterki mogg by¢ usunigte przez uzytkownika; inne wymagajg okreslonych umiejetnosci
technicznych lub specjalnych umiejetnosci i w zwigzku z tym muszg by¢ naprawiane przez wykwalifikowany personel posiadajacy
potwierdzone doswiadczenie w rozwigzywaniu konkretnych problemow.

Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

W razie koniecznosci kontroli robota zatrzymaé¢ urzadzenie w bezpiecznych warunkach (patrz ,,Bezpieczne
zatrzymywanie robota”), aby zapobiec niespodziewanemu uruchomieniu noza.

Problem

Robot jest bardzo hatasliwy

Przyczyny

Uszkodzone ostrze tngce

Srodki zaradcze

Wymieni¢ ostrze tngce na nowe (patrz “Wymiana
ostrza”)

Ostrze tngce zanieczyszczone przez
pozostatosci (tasmy, sznurki, fragmenty
plastikowe itp.)

Bezpiecznie zatrzymac robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”). Usung¢
pozostatosci z ostrza

Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec
poranieniu dioni

Robot zostat uruchomiony w obecnosci
nieprzewidzianych przeszkéd (opadte
gafezie, zapomniane przedmioty itp.)

Bezpiecznie zatrzymac robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”)

Usuna¢ przeszkody i ponownie uruchomi¢
robota (patrz “Wprowadzenie do uzytkowania -
Tryb automatyczny”)

Awaria silnika elektrycznego

Zleci¢ naprawe lub wymiang silnika najblizszemu
autoryzowanemu centrum obstugi technicznej

Zbyt wysoka trawa

AZwigkszy¢ wysokos¢ Scinania (patrz
~Regulacja wysokosci scinania”)

Wykona¢ wstepne koszenie obszaru przy
pomocy normalnej kosiarki do trawy

Robot nie umiejscawia sie
prawidtowo wewnatrz stacji
fadujgce;j

Nieprawidtowe potozenie kabla
obwodowego lub kabla zasilajgcego
stacje fadujgca

Sprawdzi¢ podtgczenie stacji tadujacej (patrz
“Instalacja stacji tadujgcej i zasilacza”)

Osiadanie terenu w poblizu staciji
fadujace;j

Umiejscowi¢ stacje fadujacg na ptaskiej i
stabilnej powierzchni (patrz “Planowanie
instalacji urzadzenia”)

Robot zachowuje sie
nieprawidtowo wokéot
kwietnikow

Btedne utozenie kabla obwodowego

Ponownie prawidtowo umiesci¢ kabel obwodowy
(kierunek przeciwny do ruchu wskazéwek
zegara) (patrz “Instalacja kabla obwodowego”)

Robot pracuje w
nieprawitowych rozktadach

pracy

Btedne ustawienie zegara

Ponownie ustawi¢ zegar robota (patrz “Tryb
programowania”)

Btedne ustawienie rozktadu pracy

Ponownie ustawi¢ rozktad pracy (patrz “Tryb
programowania”)

Robot nie wykonuje
szybkiego powrotu

Szybki powr6t nieprawidtowo
przygotowany

Skontrolowa¢ prawidtowo$¢ przygotowania
szybkiego powrotu (patrz “Przygotowanie
szybkiego powrotu robota do stacji fadujacej”)

Instrukcja obstugi
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Problem

Obszar pracy nie jest
catkowicie skoszony

Przyczyny

Niedostateczna liczba godzin pracy

Srodki zaradcze

Przedtuzy¢ rozktad pracy (patrz “Tryb
programowania”)

Ostrze tngce zanieczyszczone
kamieniem osadowym i/lub
pozostato$ciami

Zatrzymac bezpiecznie robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”)

A Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec
zagrozeniu poranienia dtoni

Oczyscic ostrze tngce

Zuzycie ostrza thgcego

Wymieni€ ostrze thgce na oryginalng czes¢
zamienng (patrz “Wymiana ostrza tngcego”)

Obszar pracy jest zbyt wielki w
poréwnaniu z rzeczywistg wydajnoscig
robota

Dostosowac strefe pracy (patrz “Dane
techniczne”)

Akumulatory zakoriczg niebawem swoj
cykl trwatosci uzytkowej

Wymieni¢ akumulatory na oryginalne czesci
zamienne (patrz “Wymiana akumulatoréw”)

Akumulatory nie sg kompletnie
natadowane

Wyczysci¢ i wyeliminowa¢ ewentualne slady
korozji z punktow stykowych akumulatorow
(patrz “Czyszczenie robota”) Ponownie fadowac
akumulatory przez przynajmniej 12 godzin

Strefa drugorzedna nie
zostata catkowicie skoszona

Btedne programowanie

Zaprogramowac prawidtowo strefe drugorzedng
(patrz “Tryb programowania”)

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Service”

Oznacza to, iz jest konieczne
dokonanie przegladu robota

Nalezy zwréci¢ sie do najblizszego centrum
serwisowego

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Podnoszenie”

Robot jest uniesiony nad terenem

Sprawdzi¢, czy robot nie jest zablokowany lub
czy zatrzymany przez jaki$ przedmiot.
Usuna¢ ewentualne resztki trawy znajdujgce sie
pod podwoziem, ktére moga zablokowaé czujniki
(patrz “Czyszczenie robota”)

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Brak Sygnatu”

Kabel obwodowy nie jest prawidtowo
podtaczony (przerwanie kabla, brak
podtgczenia elektrycznego itp.)

Skontrolowac funkcjonalnosc¢ zasilania
elektrycznego, prawidtowos¢ podtgczenia
zasilacza i stacji fadujacej (patrz “Instalacja stacji
tadujacej i zasilacza)

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Poza granica”

Nadmierne nachylenie terenu

Odgraniczanie strefy o nadmiernym nachyleniu
(patrz “Planowanie instalacji urzgdzenia”)

Btednie utozony kabel obwodowy

Sprawdzi¢, czy kabel zostat prawidtowo
zainstalowany (nadmierna gtebokos¢,
umieszczenie go w poblizu metalowych
przedmiotow, odlegto$¢ od kabla, ktory
odgranicza dwa elementy mniejsza niz 70 cm,
itp.) (patrz “Planowanie instalacji urzadzenia”)

Kabel obwodowy odgraniczajgcy strefy
wewnetrzne (kwietniki, krzewy, itp.)
utozony w kierunku zgodnym z ruchem
wskazéwek zegara

Ponownie umiesci¢ prawidtowo kabel obwodowy
(w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek
zegara) (patrz “Instalacja kabla obwodowego”)

Przegrzanie zasilacza

Zastosowac odpowiednie rozwigzania w
celu zmniejszenia temperatury zasilacza
(przewietrzy¢ lub zmodyfikowac strefe instalacji,
itp.) (patrz “Planowanie instalacji urzadzenia”)

Nieprawidtowy naped kot

Skontrolowag, i jesli to jest potrzebne,
zamocowac prawidtowo kota
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Problem

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Btad kota”

Przyczyna

Teren nierobwny lub z przeszkodami,
ktére utrudniajg przemieszczanie sie

Srodki zaradcze

Nalezy sprawdzi¢, czy trawnik do koszenia jest
réwny, i czy nie ma w nim zadnych dziur, nie
ma na nim kamieni, ani innych przeszkéd. W
przeciwnym razie nalezy wykona¢ niezbedne

czynnosci przygotowujgce trawnik (patrz
“Przygotowanie i odgraniczanie stref pracy
(gtébwnych i drugorzednych) ”)

Jeden lub oba silniki napedu koét sg
uszkodzone

Naprawi¢ lub wymieni¢ silnik w najblizszym
autoryzowanym centrum serwisowym

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Wysoka trawa”
lub “Btad nozy”

Uszkodzone ostrze tngce

Wymieni¢ ostrze tngce na nowe (patrz “Wymiana
ostrza”)

Ostrze tngce zanieczyszczone przez
pozostatosci (tasmy, sznurki, fragmenty
plastikowe, itp.)

Zatrzymac bezpiecznie robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”)

Srodki ostroznosci - Ostrzezenie

Uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec
zagrozeniu poranienia dion
Oczysci¢ ostrze tngce z pozostatosci

Uruchomienie robota nastgpito
w obecnosci nieprzewidzianych
przeszkod (opadfe gatezie, zapomniane
przedmioty, itp.)

Zatrzymac bezpiecznie robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”)

Usung¢ przeszkody i ponownie uruchomié
robota (patrz “Wprowadzenie do uzytkowania -
Tryb automatyczny”)

Uszkodzenie silnika elektrycznego

Naprawi¢ lub wymieni¢ silnik w najblizszym
autoryzowanym centrum serwisowym

Zbyt wysoka trawa

Zwiekszy¢ wysokos¢ Scinania (patrz “Regulacja
wysokosci $cinania”) Wykona¢ wstepne
koszenie obszaru przy pomocy zwyczajnej
kosiarki do trawy

Na wyswietlaczu pojawia
sie komunikat “Btad
uktadu alarmowego

(WatchdogError)”

Wewnetrzny system bezpieczenstwa
oprogramowania zostat aktywowany

Wytaczy¢ i ponownie wigczyé robota.

W przypadku gdyby problem nie ustepowat,
nalezy skontaktowac sie z najblizszym
autoryzowanym centrum serwisowym

Na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “Przechylenie”

Robot znajduje si¢ na terenie
nachyleniu przekraczajagcym
dopuszczalne wartosci graniczne

Odtaczy¢ poprzez odgraniczenie strefe o
nachyleniu przekraczajgcym dozwolone warto$ci
graniczne

Dioda LED
(C) nie
zapala sie

Brak napigcia zasilania

Sprawdzi¢ prawidtowo$¢ przytaczenia zasilacza
do gniazda pradu

Przepalony bezpiecznik

Wymieni¢ bezpiecznik w najblizszym
autoryzowanym centrum serwisowym

Dioda
LED (C)
przekaz-
nika jest

wigczona

Przerwany kabel obwodowy

Zatrzymac bezpiecznie robota (patrz
“Bezpieczne zatrzymanie robota”). Odtgczyé
zasilacz z gniazda pradu. Wykonac¢ ztgczenie

kabla obwodowego
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WYMIANA CZESCI SKLADOWYCH

ZALECENIA CO DO WYMIANY CZESCI

_

Wykonywaé operacje wymiany i naprawy zgodnie ze wskazéwkami Producenta lub skontaktowaé sie z
Centrum Obstugi Technicznej, jesli operacje takie nie zostaly opisane w instrukcji obstugi.

WYMIANA AKUMULATOROW

_

Wymienié akumulatory w autoryzowanym centrum serwisowym.

WYMIANA OSTRZA TNACEGO

1. Zatrzymac bezpiecznie robota (patrz “Bezpieczne zatrzymanie robota”).

_

Uzywaé rekawic ochronnych, aby zapobiec zagrozeniu poranienia dtoni.

Do wymiany stosowa¢ wytgcznie n6z oryginalny odpowiedni do A

urzadzenia. ostrze tnace (A)
\

MODEL: Autoclip 528 S, Autoclip 530 SG
Kod noza tngcego: 122104112/0

2. Odwrbci¢ robota i ustawi¢ go tak, aby nie uszkodzi¢ maski
silnika.

3. Odkreci¢ sruby (B) w celu demontazu ostrza (A).
4. Umiesci¢ nowe ostrze i dokreci¢ Sruby.

5. Przekreci¢ robota z powrotem do pozycji roboczej.
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UTYLIZACJA ROBOTA

* Niniejszy produkt, po zakoriczeniu jego eksploataciji jest klasyfikowany jako odpady typu WEEE (zuzyty
sprzet elektryczny i elektroniczny), a zatem zabrania sie usuwania go jako zwykte odpady komunalne czy
odpady komunalny zmieszane, czy tez jako odpady komunalne selekcjonowane.

* Podczas wycofywania produkiu z eksploatacji uzytkownik musi upewni¢ sig, by produkt byt przestany
do recyklingu zgodnie z lokalnie obowigzujacymi przepisami; w szczegélnosci uzytkownik ma obowigzek
oddzielenia elementow elektrycznych i elektronicznych oraz przekazania ich do utylizacji do centrow
autoryzowanych do gromadzenia odpadéw WEEE, lub zwrécenia sprzedawcy catego produkiu w fazie
dokonywania nowego zakupu. Nieautoryzowane pozbycie sie odpaddw pochodzgcych ze zuzytego
sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) jest karalne na podstawie obowigzujgacych przepisow
prawa na terytorium popetnienia stwierdzonego wykroczenia.

* Obecnos¢ niebezpiecznych substancji w urzadzeniach elektrycznych i elektronicznych ma negatywny
wplyw na $rodowisko i na zdrowie cziowieka, dlatego tez na uzytkowniku spoczywa obowigzek
przyczynienia sie do recyklingu i innych form odzysku odpadéw pochodzacych ze sprzetu elektrycznego
i elektronicznego WEEE.

* Wszystkie czesci sktadowe, ktore muszag zosta¢ oddzielnie zgromadzone i w szczegdlny sposédb
utylizowane, sg oznakowane odpowiednimi znakami.

Srodki ostroznosci — Ostrzezenie

WEEE- Odpady pochodzace ze zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) moga zawiera¢
niebezpieczne substancje dziatajgce szkodliwie na srodowisko i na zdrowie czlowieka. Uzytkownik jest
zobowigzany do prawidtowej utylizacji odpadéw WEEE poprzez dostarczenie ich do specjalnych centrow
autoryzowanych do zbiérki tego typu odpadéw.

* Opakowanie - opakowanie produktu jest wykonane z materiatow zdatnych do recyklingu i musi by¢ wyrzucane do specjalnych
pojemnikéw zbiorczych znajdujgcych sie w centrach autoryzowanych do zbi6rki tego typu odpaddw.

e Akumulatory - zuzyte i wytadowane akumulatory zawierajg substancje szkodliwe dla srodowiska i dla zdrowia cztowieka,
a zatem nie moga by¢ usuwane jako zwykte odpady komunalne. Uzytkownik jest zobowigzany do utylizowania zuzytych
akumulatoréw w sposéb bezpieczny i przyjazny dla srodowiska wyrzucajgc je do specjalnych pojemnikéw zbiorczych
znajdujgcych sie w centrach autoryzowanych do ich zbioérki.
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DEKLARACJA ZGODNOSCI WE

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Oswiadcza na wtasng odpowiedzialnosé, ze produkt:

kosiarka trawnikowa - robot automatyczny, zasilany akumulatorem, model 7250DEOQ, 7250ELO spetnia wymogi w zakresie
bezpieczenstwa, zdrowia i ochrony srodowiska nastepujacych dyrektyw Wspolnoty Europejskiej:

Dyrektywa maszynowa 2006/42/WE, dyrektywa dotyczaca kompatybilnosci elektromagnetycznej 2014/30/UE,
dyrektywa RoHS 2011/65/WE, dyrektywa WEEE 2012/19/UE, dyrektywa dotyczaca emisji hatasu do srodowiska
2005/88/WE;

jest zgodny z nastepujacymi Normami zharmonizowanymi:

CEI EN 50338:2007-06 (bezpieczenstwo) (dla aplikowanych czesci);

CEI EN 60335-1:2013-01 - EN 60730-1:2011 (bezpieczenstwo);

CEI EN 55014-1:2008-01+A1:2010-10+A2:2012-02 (emisja);

CEI EN 61000-3-2:2007-04 +A1,A2:2011-09 - CEI EN 61000-3-3:2009-09 (emisja);

CEI EN 55014-2:1998-10+A1:2002-08+A2:2009-08 (odpornos¢);

CEI EN 61000-4-2:2011-04 - CEI EN 61000-4-4:2006-01+A1:2010-09 - CEIl EN 61000-4-5:2007-10 - CEIl EN 61000-4
6:2011-10 - CEI EN 61000-4-11:2006-02 (odpornos¢);

CEI EN 60529:1997-07+A1:2000-06 (stopien ochrony obudowy);

EN 50419:2006 (WEEE - Oznakowanie urzgdzen);

jest zgodny z nastepujacymi Normami niezharmonizowanymi:
EN 50636-2-107:2015 (Szczegolne normy dla kosiarek trawnikowych - robotéw, zasilanych akumulatorem);
IEC 61508-3:2010 (Bezpieczenstwo funkcjonalne oprogramowania);

o$wiadcza ponadto, iz zgodnie z dyrektywg 2005/88/WE poziom mocy akustycznej LWA urzgdzenia reprezentatywnego dla
danego typu wynosi 74.0 dB + 0.7 dB (korygowany wedtug krzywej A i w odniesieniu do 1 pW), ze gwarantowany poziom
mocy akustycznej LWA jest nizszy od 75 dB (korygowany wedtug krzywej A i w odniesieniu do 1 pW) oraz, ze dokumentacja
techniczna, zgodnie z wymogami dyrektyw 2005/88/WE i 2006/42/WE zostata sporzgdzona przez Zucchetti Centro Sistemi
S.p.A. via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (ar), Italy.

Terranuova B.ni 01/12/2016

Bernini Fabrizio
(Petnomocny cztonek zarzgdu)

Z lgé ‘\-
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