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Gefahr! - Zur Verringerung des Verletzungsrisikos Bedienungsanleitung lesen.

Dieses Gerat darf nicht von Kindern benutzt werden. Dieses Gerat kann von Personen mit verringerten
physischen, sensorischen oder mentalen Fahigkeiten oder Mangel an Erfahrung und Wissen benutzt
werden, wenn sie beaufsichtigt oder bezuglich des sicheren Gebrauchs des Gerates unterwiesen
wurden und die daraus resultierenden Gefahren verstehen. Kinder dirfen nicht mit dem Gerat spielen.
Reinigung und Benutzer-Wartung dirfen nicht von Kindern durchgefiihrt werden.



Gefahr!

Beim Benutzen von Geraten missen einige Si-
cherheitsvorkehrungen eingehalten werden, um
Verletzungen und Schéaden zu verhindern. Lesen
Sie diese Bedienungsanleitung / Sicherheitshin-
weise deshalb sorgfaltig durch. Bewahren Sie die-
se gut auf, damit Ihnen die Informationen jederzeit
zur Verfiigung stehen. Falls Sie das Gerat an an-
dere Personen Uibergeben sollten, hdndigen Sie
diese Bedienungsanleitung / Sicherheitshinweise
bitte mit aus. Wir ubernehmen keine Haftung far
Unfélle oder Schéden, die durch Nichtbeachten
dieser Anleitung und den Sicherheitshinweisen
entstehen.

1. Sicherheitshinweise

Die entsprechenden Sicherheitshinweise finden
Sie im beiliegenden Heftchen!

Warnung!

Lesen Sie alle Sicherheitshinweise, Anwei-
sungen, Bebilderungen und technischen
Daten, mit denen dieses Elektrowerkzeug
versehen ist. Versdumnisse bei der Einhaltung
der nachfolgenden Anweisungen kénnen elekt-
rischen Schlag, Brand und/oder schwere Verlet-
zungen verursachen.

Bewahren Sie alle Sicherheitshinweise und
Anweisungen fiir die Zukunft auf.

Erklarung der verwendeten Symbole

(siehe Bild 12)

A. WARNUNG - Vor Betrieb der Maschine die
Bedienungsanleitung durchlesen!
WARNUNG - Beim Betrieb der Maschine ent-
sprechenden Sicherheitsabstand einhalten!
WARNUNG - Entfernen Sie die Sicherungs-
vorrichtung, bevor Sie Arbeiten an der Ma-
schine durchfuhren oder diese anheben.
WARNUNG - Nicht auf der Maschine mitfah-
ren!

Schutzklasse Il (Doppelisolierung).
Lagerung der Akkus nur in trockenen R&u-
men mit einer Umgebungstemperatur von
+10°C - +40°C. Akkus nur in geladenem Zu-
stand lagern (mind. 40% geladen).
Schutzklasse llI

Trage Sicherung 2 A

Nur zur Verwendung in Innenrdumen
WARNUNG: Zum Laden der Batterie nur das
abnehmbare Netzteil benutzen, das mit die-
sem Gerat geliefert wurde.

B.

C.

mm

cTIo

K. Achtung - Rotierende Messer nicht beriih-
ren!

Achtung!

Ziehen Sie wahrend eines Gewitters den Netzste-
cker und trennen Sie den Begrenzungsdraht von
der Ladestation. Vermeiden Sie die Verwendung
des Gerats bei schlechten Wetterbedingungen,
insbesondere wenn Blitzschlaggefahr besteht.

2. Geréatebeschreibung und
Lieferumfang

2.1 Geratebeschreibung (Bild 1/2/11)
Mahroboter
Bedienfeld
STOP-Taste
Schnitthéhenverstellung
Regensensor
Tragegriff
Kameraeinheit
Hinterrad
Akkufachdeckel
. Klingen
. Messerscheibe
. Vorderrad
. Netzteil(-kabel)
. Befestigungsschraube Dach
. Befestigungsschraube
. Akku
. Ersatzklingen
. Ladebuchse
. Ladestation
. Ladekontakte
. Dach Ladestation
. LED Anzeige Ladestation
. Hilfsmarkierung Ladestation
. Sechskantschltssel
. Anschluss Mobilfunkmodul (Modul nicht im
Lieferumfang)
. Anschluss USB Type C
. Ersatzschraube Klingen
. Verlangerungskabel
. Ladegerat (nicht im Lieferumfang)

©XONDOTAWND =

2.2 Lieferumfang und Auspacken

Bitte Uberprifen Sie die Vollstandigkeit des Arti-
kels anhand des beschriebenen Lieferumfangs.
Bei Fehlteilen wenden Sie sich bitte spatestens
innerhalb von 5 Arbeitstagen nach Kauf des Arti-
kels unter Vorlage eines gultigen Kaufbeleges an
unser Service Center oder an die Verkaufsstelle,
bei der Sie das Gerat erworben haben. Bitte



beachten Sie hierzu die Gewahrleistungstabelle
in den Service-Informationen am Ende der An-
leitung.
Offnen Sie die Verpackung und nehmen Sie
das Gerat vorsichtig aus der Verpackung.
Entfernen Sie das Verpackungsmaterial so-
wie Verpackungs-/ und Transportsicherungen
(falls vorhanden).
Uberpriifen Sie, ob der Lieferumfang vollstan-
dig ist.
Kontrollieren Sie das Geréat und die Zubehor-
teile auf Transportschaden.
Bewahren Sie die Verpackung nach Méglich-
keit bis zum Ablauf der Garantiezeit auf.

Gefahr!

Geréat und Verpackungsmaterial sind kein
Kinderspielzeug! Kinder diirfen nicht mit
Kunststoffbeuteln, Folien und Kleinteilen
spielen! Es besteht Verschluckungs- und Er-
stickungsgefahr!

Vorsicht!

Restrisiken

Auch wenn Sie dieses Elektrowerkzeug vor-
schriftsmaBig bedienen, bleiben immer Rest-
risiken bestehen.

Lieferumfang, Montagematerial und Zubehor
(teilweise nicht im Lieferumfang enthalten):
Den Lieferumfang entnehmen Sie bitte dem bei-
gelegten Informationsblatt zum Lieferumfang.

Mahroboter

Netzteil(-Kabel)

Ladestation mit Dach

Befestigungsschrauben Ladestation

Befestigungsschrauben Dach

Ersatzklingen

Sechskantschlissel

Akku

Originalbetriebsanleitung

Sicherheitshinweise

Bendétigte Hilfsmittel

(nicht im Lieferumfang enthalten)
MaBband
Wasserwaage (Optional)
Schlitz- Schraubendreher
Kreuz- Schraubendreher
WLAN-Internetverbindung

3. BestimmungsgemaéBe
Verwendung

Der Mé&hroboter ist fir die private Benutzung
im Haus- und Hobbygarten geeignet und aus-
schlieBlich fur das M&hen von Rasenflachen
bestimmt.

Die Maschine darf nur nach ihrer Bestimmung
verwendet werden. Jede weitere darlber hinaus-
gehende Verwendung ist nicht bestimmungsge-
maB. Fir daraus hervorgerufene Schaden oder
Verletzungen aller Art haftet der Benutzer/Bedie-
ner und nicht der Hersteller.

Bitte beachten Sie, dass unsere Gerate bestim-
mungsgeman nicht fur den gewerblichen, hand-
werklichen oder industriellen Einsatz konstruiert
wurden. Wir Gbernehmen keine Gewahrleistung,
wenn das Gerat in Gewerbe-, Handwerks- oder
Industriebetrieben sowie bei gleichzusetzenden
Tatigkeiten eingesetzt wird.

4. Technische Daten

SPANNUNG ..o 18Vd.c
Motordrehzahl... 3200 min™
Schutzart .......coveeiiiiee IPX5
SchutzKIasse .........ccceveeeeninienicee e 11l
GEWICHE ..eeiiiie e 9,6 kg
Schnittbreite ..o 20cm
Anzahl der Klingen.........ccccooeeiniieinieee e 3
Max. Steigung........cceveieeiiiecieceeee 30 %
Schalldruckpegel L ,.........cccccooeeenee 51,11 dB (A)
Unsicherheit KpA ...................................... 3dB (A)
Schallleistungspegel L, ,.................. 62,11 dB (A)
Unsicherheit K ..., 3dB (A)

Schnitthdhenverstellung

Akku

AKKU-TYP: oo ... Li-lon
Anzahl der Akkuzellen: ..........cccccoeieenienee. 5(10)
Akkukapazitat: .........ccoceeiiiriieennnn. 4,0 Ah (5,2 Ah)
Bluetooth-Verbindung

Betriebsfrequenzband: .............. 2402-2480 MHz
Maximale Sendeleistung: ...........ccceceeneee. 10 dBm



WIFI:

Betriebsfrequenzband: .............. 2402-2482 MHz
Maximale Sendeleistung: ...........ccccevuee. 23dBm
Betriebsfrequenzband: ............... 5150-5875 MHz
Maximale Sendeleistung: ............cccceeueeee. 19 dBm
Netzteil

Eingangsspannung: .......... 100-240V ~ 50/60 Hz
AuSgangssSPannUNG: ......cceeeeveeerareeennnes 24V d.c.
AUSGaNGSSIIOM: ...c.evveeiieeeeeee e 25A
Schutzklasse:.........cooveeeveeienieceiee e I/Q

Die Gerauschwerte wurden entsprechend den
Normen EN ISO 3744:2010 und ISO 11094: 1991
ermittelt.

Warnung!

Dieses Gerét erzeugt wahrend des Betriebs
ein elektromagnetisches Feld. Dieses Feld
kann unter bestimmten Umsténden aktive
oder passive medizinische Implantate beein-
trachtigen. Um die Gefahr von ernsthaften
oder todlichen Verletzungen zu verringern,
empfehlen wir Personen mit medizinischen
Implantaten ihren Arzt und den Hersteller
vom medizinischen Implantat zu konsultie-
ren, bevor das Gerét bedient wird.

5. Inbetriebnahme

Lesen Sie die gesamte Betriebsanleitung, be-
vor Sie mit der Installation des Méhroboters
beginnen. Die Qualitat der Installation wirkt
sich darauf aus, wie gut spéater der Mahrobo-
ter arbeitet.

Tragen Sie wahrend des Betriebs der Maschine
stets festes Schuhwerk und lange Hosen.

5.1 Funktionsprinzip

Folgen Sie sorgfaltig der Bedienungsanleitung
um einen korrekten und sicheren Betrieb des
Mahroboters zu gewahrleisten.

Der Mé&hroboter ist mit einer Kameraeinheit (7)
ausgestattet, die drei Kameras enthalt (Bild 1).
Mithilfe dieses intelligenten visuellen Positionie-
rungssystems kann der Mahroboter die Rasenfla-
che weitgehend autonom méhen.

Das intelligente visuelle Positionierungssystem
erkennt die zu méhenden Rasenflachen automa-
tisch. Dadurch kann der Mahroboter die Flache
systematisch abfahren. Der Fahr- und M&hweg

wird aufgezeichnet und in der APP angezeigt.

Die beiden duBeren Kameras (b) der Kamera-
einheit (7) erfassen Objekte und Hindernisse auf
der Rasenfléache in Echtzeit. Dazu gehéren bei-
spielsweise Spielzeuge, Spielgerate, Baume oder
andere Gegenstande. Erkennt der M&hroboter
ein Hindernis, umfahrt er dieses oder passt seine
Fahrtrichtung entsprechend an.

Der Mahroboter verfligt Uber eine Kameraeinheit,
die Bilder des vor ihm liegenden Bereichs erfasst
und auswertet. Dabei analysiert das System die
Umgebung und erkennt, ob es sich um eine zu
mahende Rasenflache, eine Rasengrenze oder
ein Hindernis handelt. Die Bildverarbeitung und
Auswertung erfolgen innerhalb von Sekunden-
bruchteilen und sind fir den Benutzer wéahrend
des Betriebs nicht wahrnehmbar.

Solange der vor dem Mé&hroboter liegende Be-
reich als Méhflache erkannt wird, fahrt der Mahro-
boter mit eingeschaltetem Mahwerk geradeaus
weiter. Wird eine Rasengrenze oder ein Hindernis
erkannt, stoppt der M&hroboter und analysiert die
Umgebung erneut. AnschlieBend priift er, ob das
Hindernis umfahren werden kann.

Ist ein Umfahren méglich, setzt der M&hroboter
seine Fahrt fort und fihrt den M&hvorgang ent-
lang einer angepassten Fahrbahn weiter aus.
Kann das Hindernis nicht umfahren werden, an-
dert der Mahroboter seine Fahrtrichtung und setzt
den Mé&hvorgang auf der nachsten Fahrbahn fort.
Der Mé&hbereich muss sorgféltig vorbereitet

und gegebenenfalls angepasst werden, damit
der Méhroboter die Grenzen der zu m&henden
Flache zuverlassig erkennen kann. Die Rasen-
grenzen mussen eindeutig definiert und fur das
Kamerasystem klar erkennbar sein. Nur so kann
der Mahroboter diese rechtzeitig erfassen und
korrekt auf sie reagieren.

Die in der Ladestation (19) integrierte Hilfsmar-
kierung (23) unterstutzt den Mé&hroboter (1) bei
der Orientierung und ermdglicht ein prazises An-
docken an die Ladestation.

Die Ladestation (19) kann auf einer Rasenflache
sowie auf festen Untergriinden, beispielsweise
Pflaster oder Asphalt, aufgestellt werden. Der
Bereich um die Ladestation muss uber klar er-
kennbare optische oder physische Begrenzungen
verfugen, damit die Hilfsmarkierung (23) und die
Umgebung zuverlassig erkannt werden kénnen.
Bei der ersten Inbetriebnahme muss der Mahro-
boter in der Ladestation (19) positioniert sein. Die
Erkennung der Hilfsmarkierung (23) sowie die
Verarbeitung der Bilddaten erfolgen innerhalb von



Sekundenbruchteilen und sind fiir den Benutzer
nicht wahrnehmbar.

Der Méahroboter nutzt das Globale Navigations-
satellitensystem (GNSS), um standortbezogene
Informationen zu den Zeiten von Sonnenaufgang
und Sonnenuntergang zu ermitteln.

Fur eine zuverlassige Funktion des visuellen Posi-
tionierungssystems ist ausreichendes Tageslicht
erforderlich.

Prifen Sie die Linsen der Kameraeinheit (7) re-
gelméaBig auf Verschmutzungen und reinigen Sie
diese bei Bedarf. Dadurch wird eine zuverlassige
Erfassung und Auswertung der Umgebung si-
chergestellt.

5.2 Sensoren und Module

Der Méahroboter ist mit mehreren Sicherheitssen-

soren ausgestattet.
Hebesensor:
Falls der M&hroboter von hinten um mehr als
25 cm vom Boden angehoben wird, oder die
Vorderrader (12) den Bodenkontakt verlieren,
werden der M&hroboter und die Rotation der
Klingen (10) sofort gestoppt.
Neigungssensor:
Falls der Mahroboter sich stark in eine Rich-
tung neigt, werden der Mahroboter und die
Rotation der Klingen (10) sofort gestoppt.
Regensensor:
Der Mahroboter ist mit einem Regensensor
(5) ausgestattet. Erkennt der Sensor Nieder-
schlag, beendet der Mahroboter den Mahvor-
gang und fahrt selbststandig zur Ladestation
(19) zurlck. Nach dem Andocken wird der
Akku aufgeladen. Sobald der Regensensor
(5) vollstandig getrocknet ist, verbleibt der
Mahroboter fir die in der App konfigurierte
Wartezeit in der Ladestation (19). Anschlie-
Bend setzt er den M&hvorgang automatisch
fort, sofern ein aktives Zeitfenster vorhanden
ist. Wird Regen erkannt, erscheint in der App
unter Gerateinformation das Symbol einer
Wolke. Die Kontakte des Regensensors dur-
fen nicht mit Metall oder anderen elektrisch
leitfahigen Materialien Uberbriickt werden.
Dies kann die ordnungsgeméBe Funktion des
Regensensors und des Mahroboters beein-
trachtigen.
Kameraeinheit: (Bild1)
Die Kameraeinheit (7) des Méahroboters
erfasst Bilddaten des vor ihr liegenden Ar-
beitsbereichs und wertet diese aus. Die Bild-
verarbeitung und Analyse erfolgen innerhalb
von Sekundenbruchteilen. Die Kameraeinheit

ist nach vorne ausgerichtet und erfasst neben
der Rasenflache auch héher gelegene Ob-
jekte im Sichtfeld. Die aufgezeichneten Bild-
daten werden ausschlieBlich lokal auf dem
Mahroboter verarbeitet, temporar gespeichert
und fortlaufend tberschrieben. Mithilfe der
Kameraeinheit erkennt der Mahroboter Hin-
dernisse, Rasengrenzen sowie Bereiche,

die nicht zur Mahflache gehéren. Durch das
Zusammenspiel der drei Kameras kann der
Mahroboter die Umgebung rdumlich erfassen
und beispielsweise gréBere Laubansammiun-
gen, Gartenobjekte oder andere Hindernisse
erkennen und vermeiden. Wird ein Hindernis
oder eine Rasengrenze erkannt, stoppt der
Mahroboter kurzzeitig, analysiert die Situ-
ation erneut und passt seine Fahrtrichtung
entsprechend an. AnschlieBend setzt er

den Mé&hvorgang selbststéndig fort. Flr eine
zuverlassige Funktion der Kameraeinheit ist
ausreichendes Tageslicht erforderlich. Der
Mahroboter arbeitet daher ausschlieBlich

bei geeigneten Lichtverhéltnissen. Das Ar-
beitszeitfenster sollte so gewahlt werden,
dass wéhrend des Betriebs ausreichend Ta-
geslicht vorhanden ist. Dies tragt gleichzeitig
zum Schutz ddmmerungs- und nachtaktiver
Kleintiere, wie beispielsweise Igeln, bei. Die
zulassigen Betriebszeiten werden anhand
der standortbezogenen Sonnenaufgangs-
und Sonnenuntergangszeiten ermittelt. Der
Mahroboter beendet den M&hvorgang 30 Mi-
nuten vor Beginn der DAmmerung und kehrt
zur Ladestation zurtick. Der friiheste automa-
tische Méhbeginn erfolgt 30 Minuten nach
Sonnenaufgang. Die Kameraeinheit verflgt
zuséatzlich Uber eine LED-Leuchte (7a), die
bei unguinstigen Lichtverhéltnissen automa-
tisch ein- und ausgeschaltet werden kann.
GNSS-Modul

Uber das GNSS-Modul kann der Méhroboter
die lokalen Zeiten flir Sonnenaufgang und
-untergang bestimmen, wodurch der Méahro-
boter nicht whrend der Dd&mmerung und in
der Nacht mahen kann. Dadurch kann der
Mahroboter mit seiner Kameraeinheit (7) zu-
verlassig arbeiten.

WI-FI:

Der Mé&hroboter verfligt tber ein Bluetooth
und WLAN Modul. Der Zustand bzw. die
Signalstarke des WLAN's wird in der APP
entsprechend angezeigt.



4G-Mobilfunkmodul (nicht im Lieferum-
fang)

Das optionale 4G-Mobilfunkmodul (25) er-
méglicht dem Mahroboter die Verbindung zu
einem Mobilfunknetz. Hierfur ist eine aktive
SIM-Karte mit einem Datentarif erforderlich.
SIM-Karte und Mobilfunkmodul sind nicht im
Lieferumfang enthalten. Das 4G-Mobilfunk-
modul kann zur Uberbriickung von Bereichen
mit unzureichender oder fehlender WLAN-
Abdeckung eingesetzt werden. Dadurch
bleibt die Verbindung des Mahroboters zur
App auch auBerhalb der Reichweite eines
WLAN-Netzwerks erhalten.

5.3 Vorbereitung

Bei einer Rasenhdhe tiber 60 mm muss der Ra-
sen gekurzt werden, um den Mahroboter nicht
UbermaBig zu belasten und die Betriebseffizienz
zu beeintrachtigen. Verwenden Sie dazu einen
konventionellen Rasenméher oder einen Trimmer.
Entfernen Sie alle losen Gegensténde vom Ra-
sen, welche durch den Mahroboter beschadigt
werden kénnen oder den Mé&hroboter beschéadi-
gen kénnen.

Uberpriifen Sie den Mahbereich und dessen Ra-
sengrenze sowie Bereiche welche nicht geméaht
werden sollen (Bild 3). In den folgenden Kapiteln
dieser Betriebsanleitung finden Sie Informationen
dariber, wie Sie eindeutige Rasengrenzen defi-
nieren kénnen und bestimmte Bereiche schiitzen
kénnen. Einige Hindernisse kénnen vom Méahro-
boter frihzeitig erkannt werden und mussen nicht
aufwendig geschutzt werden.

5.3.1 Berechnung der Steigung des Rasens
(Bild 4)

Der Mahroboter kann Steigungen von bis zu 30%

Uberwinden. Vermeiden Sie deshalb steilere Stei-

gungen. Die Steigung lasst sich mit der (iberwun-

denen Héhe Uber die Distanz bestimmen (Bild 4).

Beispiel: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

Montage des Akkus (Bild 9)

Fir den Betrieb des Mahroboters wird ein Akku
(16) der Power-X-Change-Serie bendtigt.

Offnen Sie den Akkufachdeckel (9). Driicken Sie
die Rasttaste (b) des Akkus (16) und schieben
Sie den Akku (16) in die dafiir vorgesehene Akku-
aufnahme. SchlieBen Sie den Akkufachdeckel (9)
und achten Sie auf korrektes Einrasten.

Zum Entfernen des Akkus (16) 6ffnen Sie den Ak-
kufachdeckel (9). Dricken Sie die Rasttaste des
Akkus und ziehen Sie den Akku (16) heraus.

5.4 Ladestation

5.4.1 Standort der Ladestation (Bild 5a/ 5b)
Wabhlen Sie zunachst einen geeigneten Standort
fur die Ladestation (19). Fir den Betrieb wird
eine AuBensteckdose benétigt, die dauerhaft mit
Strom versorgt wird.

Die Ladestation (19) kann entweder auf der Ra-
senflache (Bild 5a) oder auf einer ebenen, festen
Flache, beispielsweise Pflaster oder Asphalt, auf
Hohe der Grasnarbe platziert werden (Bild 5b).
Der Aufstellbereich muss eben, trocken und frei
von Hindernissen sein. Halten Sie seitlich zur La-
destation auf der linken und rechten Seite jeweils
mindestens 0,5 m Freiraum ein.

Verlegen Sie das Netzkabel der Ladestation (19)
auBerhalb des Méahbereichs oder verlegen Sie es
gegebenenfalls unterirdisch, um Beschadigungen
durch den Mahroboter zu vermeiden.
Positionieren Sie die Ladestation (19) an einem
gut zuganglichen Standort, der vom Mé&hroboter
aus allen Bereichen der Mé&hfléche leicht erreicht
werden kann. Vermeiden Sie die Aufstellung in
Ecken, Engstellen oder durch Hindernisse einge-
schrankten Bereichen. Stellen Sie auBerdem si-
cher, dass an der Ladestation eine ausreichende
WLAN-Verbindung vorhanden ist.

Befindet sich die Ladestation (19) auf einer be-
festigten Flache, darf der Abstand zur nichstge-
legenen Rasenflache maximal 3 m betragen. Bei
gréBeren Entfernungen kann die verbleibende
Akkukapazitat des M&hroboters unter Umstanden
nicht ausreichen, um die Ladestation zuverléssig
zu erreichen. Fur groBe Mahflachen wird die
Verwendung eines Akkus mit héherer Kapagzitat
empfohlen.

Wébhlen Sie nach Mdglichkeit einen schattigen
Standort, da der Akku bei niedrigeren Umge-
bungstemperaturen optimal geladen wird.

Vor der Ladestation (19) muss auf einer Lange
von mindestens 2 m ein gerader und hindernis-
freier Bereich vorhanden sein. Kurven, Kanten
oder Hindernisse unmittelbar vor der Ladestation
kénnen das Anfahren und Andocken des Mahro-
boters beeintrachtigen.

5.4.2 Lokalisierung der Ladestation

Bei niedrigem Ladezustand des Akkus oder wenn
die ausgewahlte Mahzone fertig geméaht wurde,
kehrt der Mahroboter zur Ladestation (19) zurlck.
Der Mé&her fahrt zur Ladestation tber denselben
Weg zuriick, den er zur M&hzone genutzt hat. Mit
Hilfe der Hilfsmarkierung (23) in der Ladestation
erkennt er seine Ladestation und kann somit zum
Laden andocken.



5.4.3 Anschluss der Ladestation an das Netz-
teil (Bild 5¢c)

1. Bevor Sie die Ladestation (19) mit der Strom-
versorgung verbinden, stellen Sie sicher,
dass die Netzspannung 100-240V bei 50 Hz
betragt.

2. Verbinden Sie das Netzteil (13) direkt mit
einer Steckdose. Nutzen Sie das Kabel fiir
keine andere Anwendung.

3. Verwenden Sie kein beschadigtes Netzteil
(13). Wenden Sie sich bei Schaden an Ka-
beln oder am Netzteil (13) sofort zum Aus-
tausch an einen autorisierten Fachmann.

4. Laden Sie den Mahroboter nicht in feuchter
Umgebung auf. Laden Sie den Mahroboter
nicht bei Temperaturen tuber 40 °C oder unter
5°C auf.

5. Halten Sie den M&hroboter und das Netzteil
(13) fern von Wasser, Warmequellen und
Chemikalien. Halten Sie das Kabel des Netz-
teils (13) fern von scharfen Kanten, um Scha-
den zu vermeiden.

6. Verbinden Sie das Netzteil (13) mit dem Ver-
langerungskabel (28) und das Verldngerungs-
kabel (28) mit der Ladestation (19).

7. Die LED Anzeige der Ladestation leuchtet
grin sobald dauerhaft Spannung anliegt.
Sollte die LED Anzeige der Ladestation nicht
leuchten, Gberprifen Sie bitte die vorherigen
Schritte und stellen Sie sicher das Spannung
an der angeschlossen Steckdose anliegt.

5.4.4 Informationen zum Ladevorgang
Der Mahroboter kehrt in einer der folgenden Situ-
ationen zur Ladestation (19) zuruck:
Sie senden den Mé&hroboter manuell zurtick.
Der Akkuladezustand sinkt auf unter 30 %.
Die tagliche Arbeitszeit ist zu Ende.
Der Regensensor hat ausgelést.
Der Mahroboter ist Uberhitzt.
Der Modus ,Spot“ wurde auBBerhalb des ein-
gestellten Arbeitsfensters gestartet und vom
Mé&hroboter abgeschlossen.
Es beginnt zu Dammern, wodurch die Ka-
meraeinheit nicht mehr zuverlassig arbeiten
kann.

Wenn der M&hroboter zuriick zur Ladestation
(19) fahrt fhrt er dies wie in Kapitel 5.4.2 durch.
Wahrend des Ladevorgangs des Akkus blinkt die
LED Lichtleiste (50) (Bild 8) am Bedienfeld griin.
Sobald der Akku vollstandig geladen ist, leuchtet
die LED Lichtleiste (50) vom Bedienfeld dauerhaft
grin. Die LED Anzeige der Ladestation leuchtet
griin sobald dauerhaft Spannung anliegt. Nach

dem vollstdndigen Aufladen nimmt der Mahro-
boter die Arbeit wieder auf, oder bleibt bis zum
nachsten Arbeitszeitfenster in der Ladestation
(19).

Achten Sie darauf, dass sich vor der Ladestation
(19) keine Hindernisse befinden, damit ein ein-
wandfreies Eindocken und Laden méglich ist.
Falls die Temperatur des Akkus 45 °C (iberschrei-
tet, wird der Ladevorgang abgebrochen, um
Schéden am Akku zu vermeiden. Nachdem die
Temperatur wieder gesunken ist, wird der Lade-
vorgang automatisch fortgesetzt.

Falls die Temperatur der Steuerung des Mé&hrobo-
ters 65 °C Uberschreitet, kehrt der M&hroboter in
die Ladestation (19) zurlGick. Nachdem die Tempe-
ratur wieder gesunken ist, wird die Arbeit entspre-
chend der Einstellungen wiederaufgenommen.
Falls der Akku leer wird, bevor der Mahroboter zur
Ladestation (19) zuriickkehrt, kann der Mé&hro-
boter nicht mehr gestartet werden. Bringen Sie
den Mé&hroboter zurtick zur Ladestation (19). Der
Mahroboter wird automatisch aufgeladen.

5.4.5 Dachmontage und Befestigung der La-
destation (Bild 5¢c-5d)
Montieren Sie das Dach der Ladestation (21)
auf die Ladestation (19) wie im Bild dargestellt.
Fangen Sie an das Dach von hinten nach vor-
ne aufzusetzen und achten Sie darauf das die
Schraubenlécher exakt Gbereinstimmen. Drehen
Sie die Befestigungsschrauben vom Dach (14)
in die Schraubenldcher wie im Bild dargestellt
und ziehen Sie es fest an. Nachdem die richtige
Position fir die Ladestation gefunden wurde,
muss die Ladestation (19) mit den Befestigungs-
schrauben (15) fixiert werden. Schrauben Sie die
Befestigungsschrauben (15) mit dem Sechskant-
schllissel (24) komplett in den Boden.

5.5 Mahbereich - Hindernisse und Grenzen
des Mahbereichs
5.5.1 Rasengrenze
Fur die erstmalige Kartierung muss die Mahflache
Uber klar erkennbare Rasengrenzen verfligen.
Sichern Sie begriinte Béschungen, Hange und
andere Absturzbereiche ausreichend ab, damit
der Mahroboter nicht abrutschen oder die Mahfla-
che verlassen kann.
Machen Sie sich vor der Inbetriebnahme mit den
in diesem Kapitel beschriebenen Méglichkeiten
zur Definition von Rasengrenzen vertraut.
Bereiche innerhalb der Mahflache, die vom
Mé&hvorgang ausgeschlossen werden sollen,
beispielsweise fest verlegte Erdkabel, oberirdisch
verlegte Schlauche oder ahnliche Installationen,



mussen ebenfalls durch eindeutig erkennbare
Rasengrenzen abgegrenzt sein.

Diese MaBnahmen sind fiir die erste Kartierung
sowie flr jede erneute Kartierung nach dem L&-
schen der Karte erforderlich.

Nach Abschluss der ersten Kartierung kdnnen in
der App virtuelle Grenzen definiert sowie Sperr-
und Ausschlussbereiche eingerichtet werden.

Engstellen (Bild 6a)

Enthélt die Mahflache eine Engstelle, kann
der Mé&hroboter diese befahren, sofern die
Durchfahrtsbreite mindestens 0,6 m betragt.
Fur die erste Kartierung sollte die Engstelle
eine Breite von mindestens 1,0 m aufweisen,
damit sie automatisch erkannt und erfasst
werden kann. Ist dies nicht méglich, kann

die Engstelle nach der Kartierung im Modus
+Karte bearbeiten” unter ,Passage” eingerich-
tet werden. Navigieren Sie den Méhroboter
hierzu mithilfe der Fernsteuerungsfunktion in
der App manuell mit lnrem Smartphone durch
die Engstelle, damit die Passage in der Karte
gespeichert werden kann. Bei langen und
schmalen Engstellen kann es vorkommen,
dass dem Mahroboter nicht ausreichend
Platz zum Wenden zur Verfliigung steht. Dies
kann die Erreichbarkeit oder Bearbeitung ein-
zelner Mahbereiche beeintrachtigen.
Abstand an der Rasengrenze (Bild 6b)
Né&hert sich der M&hroboter einer Rasen-
grenze, wird diese durch die Kameraeinheit
(7) erkannt. Der Mahroboter stoppt vor der
Rasengrenze und andert seine Fahrtrichtung,
sodass die M&hflache nicht verlassen wird.
Tieferliegende Beete, Graben, Absétze oder
erhohte Steinkanten kdnnen zu Beschadigun-
gen am Mahroboter fihren. Sichern Sie sol-
che Bereiche durch geeignete Rasengrenzen
oder andere Abgrenzungen ab. Kontrollieren
Sie die Rasengrenzen regelmaBig auf Be-
wuchs und Veranderungen. Uberwachsene
oder nicht mehr eindeutig erkennbare Ra-
sengrenzen kénnen dazu fuhren, dass der
Mahroboter den vorgesehenen Mahbereich
verlasst. Nach der ersten Kartierung kénnen
in der APP virtuelle Grenzen sowie Nicht-
Mahbereiche definiert werden, um bestimmte
Flachen dauerhaft vom Mé&hvorgang auszu-
schlieBen.

Abstand an der Rasengrenze mit Wasser
(Bild 6¢)

Grundsatzlich erkennt der Mahroboter die
Rasengrenze wie oben beschrieben zuver-
lassig. Dennoch kann es passieren, dass der

Méhroboter die Rasengrenze weiter Uber-
fahrt, weshalb wir eine Entfernung der Rasen-
grenze zu Wasser (Teich, Pool etc.) von etwa
50 cm empfehlen.

Hinweis

Die Kartenbearbeitung kann nur gestartet wer-
den, wenn sich der M&hroboter in der Ladestation
befindet, pausiert oder der aktuelle M&hvorgang
beendet wurde.

Fir die Bearbeitung der Karte stehen verschiede-
ne Flachenformen sowie eine virtuelle Liniengren-
ze zur Verfigung. Mit diesen Funktionen kénnen
Mahbereiche, Nicht-Méahbereiche und virtuelle
Grenzen in der App definiert und angepasst wer-
den.

5.5.2 Hindernisse (Bild 6b-6d)
Hindernisse sind Objekte, welche sich im Mah-
bereich befinden. Uber die Kamera kann der
Mahroboter viele Hindernisse erkennen. Weiche,
instabile und wertvolle Gegenstande miissen ge-
gebenenfalls geschlitzt werden. Vergleichen Sie
dazu wie oben beschrieben die Méglichkeiten zur
Abgrenzung der Rasengrenze.
Je nach GréBe und Form umfahrt der M&hroboter
das Hindernis oder der Maher stoppt und dreht
in eine andere Richtung ab. Erkennt die Kame-
raeinheit (7) das Hindernis nicht, so kollidiert der
Maher mit dem Hindernis. Der M&hroboter stoppt
und setzt seinen M&hvorgang in eine andere
Richtung fort. Dabei werden ca. 5 cm bis zu ei-
nem Hindernis nicht gemaht.
Hohe und niedrige Hindernisse
Der Mahroboter erkennt mithilfe der Kame-
raeinheit (7) unterschiedliche Hindernisse
im Mahbereich, beispielsweise Spielbélle,
Gartengeréte, Spieltirme oder andere Ge-
gensténde, und umféhrt diese selbststéandig.
Kontrollieren Sie regelméBig, ob Hindernisse
und Objekte nicht durch Gras, Pflanzen oder
andere Vegetation iberwachsen sind. Uber-
wachsene Hindernisse kénnen die zuverlas-
sige Erkennung durch den Mé&hroboter beein-
tréachtigen. Baume werden vom Mahroboter
als Hindernisse erkannt und entsprechend
umfahren. Ragen Baumwurzeln aus dem
Boden hervor, sollte der betroffene Bereich
durch eine geeignete Rasengrenze oder
einen Nicht-Mé&hbereich geschitzt werden.
Dies gilt insbesondere fir freiliegende Wur-
zeln, da Beschadigungen an den Baumwur-
zeln und am Mé&hroboter vermieden werden
mussen.



5.5.3 Haupt- und Nebenflache

Der Mé&hroboter kann mehrere Mahzonen inner-
halb einer Hauptflache kartieren und speichern.
Mehrere M&hzonen entstehen beispielsweise,
wenn eine zusammenhangende Rasenflache
durch Wege oder andere flache Ubergénge un-
terteilt wird.

Um eine weitere M&hzone hinzuzufligen, wéhlen
Sie in der App die Funktion ,Neue Zone hinzufu-
gen“. Fahren Sie den Mé&hroboter anschlieBend
mithilfe der Fernsteuerung von der bestehenden
Mahzone zur neuen Mé&hflache. Nach Abschluss
des Fahrwegs startet die Kartierung der neuen
Mahzone automatisch.

Der Verbindungsweg muss frei von Hindernissen
sein, eine Mindestbreite von 0,6 m aufweisen und
darf maximal 50 m von der bestehenden M&hzo-
ne entfernt sein (Bild 6e)

Eine Nebenflache ist eine M&hflache, die vom
Mahroboter nicht selbststédndig von der Haupt-
flache aus erreicht werden kann und fur die kein
Fahrweg erstellt werden kann. Dies ist beispiels-
weise bei vollstandig getrennten Gartenbereichen
der Fall.

Far solche Anwendungen steht der Modus ,,Zwei-
te Méahflache” zur Verfligung. In diesem Modus
kann die zuséatzliche Mahflache separat kartiert
und gespeichert werden. Solange dieser Modus
aktiv ist, kdnnen die Karteneinstellungen der
zweiten Mahflache unabhangig von der Hauptfla-
che verwaltet werden.

Beim Wechsel zwischen Hauptflache und zweiter
Mahflache wird automatisch die jeweils zugehdri-
ge Karte geladen.

Fur die zweite M&hflache stehen bestimmte
Funktionen, wie Kantenméhen, Zonenméhen und
Punktmahen, nicht zur Verfigung.

5.6 Uberpriifung des Mahbereichs

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme den
gesamten Méahbereich, indem Sie entlang der
Rasengrenzen gehen. Stellen Sie sicher, dass die
Mahflache vollstandig durch eindeutig erkennba-
re Rasengrenzen, Abgrenzungen oder Hindernis-
se begrenzt ist. Kontrollieren Sie auBerdem, dass
Rasengrenzen, Hindernisse und andere Orien-
tierungspunkte nicht durch Gras, Pflanzen oder
sonstige Vegetation iberwachsen sind. Uber-
wachsene Bereiche kénnen die zuverlassige Er-
kennung durch den M&hroboter beeintrachtigen.
Kontrollieren Sie ebenfalls alle Bereiche, die vom
Mahvorgang ausgeschlossen werden sollen,
beispielsweise Blumenbeete, Pools, Teiche oder
andere Hindernisse. Diese Bereiche mlssen an

allen Seiten klar und eindeutig abgegrenzt sein.
Bei kritischen oder schwer erkennbaren Stellen,
bei denen eine zuverlassige Erkennung durch
den Mé&hroboter nicht sichergestellt werden kann,
empfiehlt es sich, nach der ersten Kartierung in
der App einen Nicht-Mahbereich oder eine Sperr-
zone einzurichten.

Beachten Sie hierzu die Hinweise in Kapitel 5.5.1.

5.7 Erste Kartierung - Erstinbetriebnahme
(Bild 7a)
Stellen Sie sicher, dass der Akku des Mahrobo-
ters vor Beginn der ersten Kartierung vollstandig
geladen ist.
Laden Sie vor der Erstinbetriebnahme die Einhell
Robotics APP auf Ihr Smartphone herunter und
installieren Sie diese wie in Kapitel 6.4 beschrie-
ben.
Folgen Sie den Anweisungen in der APP, um den
Mahroboter tber WLAN und Bluetooth mit lhrem
Smartphone zu verbinden.
Nach erfolgreicher Verbindung kann die erste
Kartierung in der App gestartet werden. Fir die
Erstkartierung muss sich der M&hroboter in der
Ladestation befinden.
Der Mé&hroboter verlésst anschlieBend die La-
destation und erfasst die gesamte Méahflache
selbststandig. Dabei fahrt er den Arbeitsbereich
systematisch ab, erkennt die Rasengrenzen und
erstellt automatisch eine Karte der Mahflache.
Beobachten Sie den Méhroboter wahrend der
ersten Kartierung, um sicherzustellen, dass alle
Rasengrenzen zuverléssig erkannt werden und
die gesamte Méahflache korrekt erfasst wird.
Nach Abschluss der Kartierung fahrt der Mahro-
boter selbststéndig zur Ladestation zuriick und
speichert die erfasste Karte im System.
Nach erfolgreicher Kartierung beginnt der M&hro-
boter mit dem Mahvorgang entsprechend den in
der App festgelegten Einstellungen und Zeitpla-
nen.

5.8 Uberpriifung der Position der Ladestation
(Bild 7b)

Prifen Sie die Position der Ladestation (19), in-

dem Sie den Méahroboter an verschiedenen Stel-

len der M&hflache platzieren und anschlieBend

die Ruckfahrt zur Ladestation starten.

Senden Sie den Méahroboter hierzu, wie in Kapitel

6.3 beschrieben zurlick zur Ladestation (19).

Der Vorgang kann jederzeit durch Betatigen der

STOP-Taste (3) abgebrochen werden.

Uberpriifen Sie dabei, ob der Méhroboter die

Ladestation aus allen Bereichen der M&hflache

zuverlassig erreichen kann. Passen Sie gegebe-



nenfalls die Rasengrenzen, den Méhbereich oder
die Position der Ladestation (19) an.

Achten Sie insbesondere darauf, dass Engstellen
eine Mindestbreite von 0,6 m aufweisen, damit

der Mé&hroboter diese zuverlassig passieren kann.

5.9 Ladestation versetzen

Unter ,Kartenmanagement® kénnen Sie die Posi-
tion der Ladestation andern.

Wabhlen Sie aus, ob sich die neue Position auf
der Rasenflache oder auBerhalb der Rasenflache
befindet.

Befindet sich die Ladestation auf der Rasenfla-
che, erfasst der Mahroboter die neue Position
automatisch und speichert diese in der Karte.
Befindet sich die Ladestation auBerhalb der
Rasenflache, wird der Fernsteuerungsmodus
(Bluetooth) aktiviert. Fahren Sie den M&hroboter
anschlieBend von der Ladestation zur Mahflache,
um den Fahrweg zu speichern. Dieser wird kiinf-
tig fur die Navigation zwischen Ladestation und
Mahflache verwendet.

5.10 Akku-Kapazitatsanzeige (Bild 11b)
Driicken Sie auf die Tastte (a) fir Akku-Kapazi-
tatsanzeige. Die Akku-Kapazitatsanzeige signali-
siert Ihnen den Ladezustand des Akkus anhand
von 3 LEDs.

Alle 3 LED's leuchten:
Der Akku ist voll aufgeladen.

2 oder 1 LED(‘s) leuchten
Der Akku verfugt uber ausreichende Restladung.

1 LED blinkt:
Der Akku ist leer, laden Sie den Akku auf.

Alle LED’s blinken:

Die Temperatur des Akkus ist unterschritten. Ent-
fernen Sie den Akku vom Geréat und lassen Sie
den Akku einen Tag bei Raumtemperatur liegen.
Tritt der Fehler wieder auf, so wurde der Akku
tiefentladen und ist defekt. Entfernen Sie den
Akku vom Gerat. Ein defekter Akku darf nicht
mehr verwendet bzw. geladen werden.

Achtung!

Wenn Sie einen Multi-Ah Pack (z.B. 4-6Ah) ver-
wenden, stellen Sie diesen bitte immer auf die
héhere Kapazitat. Durch die schonende Ladung
und Entladung beim Mahroboter ist die Nutzung
der geringeren Kapazitat zur Verlangerung der
Lebensdauer nicht notwendig und kann zu Prob-
lemen fuhren.

5.11 Laden des Akkus mit dem Ladegerét

Im normalen Betrieb wird der Akku (16) des

Méhroboters Uber die Ladestation (19) geladen.

Fur die unabhéngige Verwendung des Akkus (16)

der Power-X-Change-Serie, kann dieser auch im

externen Ladegerat Power-X-Charger geladen

werden. Achtung! - Das Ladegerat (Bild 11a/

Pos. 29) kann je nach Modellvariante nicht im Lie-

ferumfang Ihres Mahroboters enthalten sein.

1. Vergleichen Sie, ob die auf dem Typenschild
angegebene Netzspannung mit der vorhan-
denen Netzspannung Ubereinstimmt. Stecken
Sie den Netzstecker des Ladegeréts (29)
in die Steckdose. Die griine LED beginnt zu
blinken.

2. Stecken Sie den Akku (16) auf das Ladegeréat
(29) (Bild 11a).

3. Unter Punkt ,Anzeige Ladegerat” finden Sie
eine Tabelle mit den Bedeutungen der LED
Anzeige am Ladegerét.

Waéhrend des Ladens kann sich der Akku etwas
erwarmen. Dies ist jedoch normal.

Sollte das Laden des Akku-Packs nicht méglich
sein, Uberprifen Sie bitte,
ob an der Steckdose die Netzspannung vor-
handen ist.
ob ein einwandfreier Kontakt an den Lade-
kontakten vorhanden ist.

Sollte das Laden des Akku-Packs immer noch
nicht moglich sein, bitten wir Sie,

das Ladegerat

und den Akku-Pack
an unseren Kundendienst zu senden.

Fiir einen fachgerechten Versand kontaktie-
ren Sie bitte unseren Kundendienst oder die
Verkaufsstelle, bei der das Gerét erworben
wurde.

Beachten Sie beim Versand oder Entsorgung
von Akkus bzw. Akkugerét, dass diese ein-
zeln in Kunststoffbeutel verpackt werden, um
Kurzschliisse und Brand zu vermeiden!

Im Interesse einer langen Lebensdauer des Akku-
Packs sollten Sie fiir eine rechtzeitige Wiederauf-
ladung des Akku-Packs sorgen. Dies ist auf jeden
Fall notwendig, wenn Sie feststellen, dass die
Leistung des Gerats nachlésst. Entladen Sie den
Akku-Pack nie vollstandig. Dies fuhrt zu einem
Defekt des Akku-Packs!



6. Bedienung

6.1 Bedienfeld

Der Mahroboter wurde bereits werksseitig pro-
grammiert und Standardeinstellungen daran vor-
genommen. Diese kdnnen bei Bedarf allerdings
veréndert werden. Auch wenn die Werkseinstel-
lungen fiir die meisten Garten geeignet sind,
sollten Sie sich mit den verfligbaren Optionen
trotzdem vertraut machen.

Achten Sie darauf, wahrend Sie die Maschine
oder ihre Peripheriegerate bedienen, dass Sie
sich nicht ibernehmen und stets das Gleichge-
wicht halten. Auf Hangen immer auf sicheren Halt
achten und gehen, niemals rennen.

Erklarung des Bedienfelds mit LED-Lichtleis-
te (Bild 8)

50. Lichtleiste

51. Taste ,HOME*

52. Taste ,START” - Start-Taste

53. Taste ,OK"-Bestéatigungs-Taste

54. Taste ,Ein/Aus®

Hinweis

Eine Erkldrung der Tasten am Bedienfeld sowie
die Bedeutung der verschiedenen LED Statusan-
zeigen im Bedienfeld, finden Sie in Kapitel 11.

6.2 Schnitthohenverstellung

Achtung! Das Verstellen der Schnitthdhe darf nur
bei ausgeschaltetem Mahwerk und stehendem
Mahroboter vorgenommen werden. Driicken Sie
dazu die STOP-Taste (3). Der Mahroboter ermég-
licht Gber die Schnitthdhenverstellung (4) eine
stufenlose Anpassung der Schnitthdhe zwischen
30 und 60 mm, welche auf der Skala abgelesen
werden kann.

Bei einer Rasenhdhe tiber 60 mm muss der Ra-
sen auf mindestens 60 mm gekirzt werden, um
den Mé&hroboter nicht Gbermé&Big zu belasten und
die Betriebseffizienz zu beeintrachtigen. Verwen-
den Sie dazu einen konventionellen Rasenméaher
oder einen Trimmer.

Nach Abschluss der Installation kann die Schnitt-
hohe Uber die Schnitthdhenverstellung (4) an-
gepasst werden. Beginnen Sie immer mit einer
héheren Schnitthéhe und reduzieren Sie diese in
kleinen Schritten bis zur gewiinschten Hoéhe.

6.3 Steuerung des Mahroboters

Manueller Startvorgang

Driicken Sie die ,Start” Taste und bestéatigen Sie
dies mit der ,OK" Taste.

Der Mé&hroboter fahrt zur ndchsten Rasenflache
und beginnt zu mahen. Starten Sie den Mahro-
boter auBBerhalb der von lhnen in der APP festge-
legten Zeitfenster, maht der M&hroboter solange
eine Akkuladung ausreicht, er seinen méhenden
Bereich abgeschlossen hat oder die DAmmerung
eintrifft.

Sperren und Entriegeln des Bedienfelds
Waurde der Mahroboter durch Betétigen der
STOP-Taste (3) angehalten, wird das Be-
dienfeld fur weitere Eingaben gesperrt. Zum
Entsperren des Bedienfelds driicken Sie die
OK-Taste zweimal nacheinander. Alternativ
kann die Entsperrung Uber die App erfolgen.
Dort kénnen sowohl das Bedienfeld als auch
der Méhroboter wieder freigegeben werden.
Die Kindersicherung kann durch gleichzeiti-
ges Driicken der Tasten HOME und OK fiir
2 Sekunden aktiviert werden. Wahrend die
Kindersicherung aktiv ist, sind das Bedienfeld
und der Mahroboter gesperrt. Zum Deakti-
vieren der Kindersicherung driicken Sie die
Tasten HOME und OK erneut gleichzeitig fur
2 Sekunden.

Abbrechen des Mahvorgangs

1. Driicken Sie die STOP-Taste um den Mahro-

boter sofort anzuhalten.

Entriegeln Sie das Bedienfeld (2)

Driicken Sie die Taste ,HOME" und anschlie-
Bend ,,OK* um den Méahroboter zur Ladestati-
on (19) zuriickzusenden.

2.
3.

STOP-Status:

Durch Driicken der STOP-Taste (3) befindet

sich der Mahroboter in einem STOP-Status. Der
Mahroboter pausiert seinen Méhbetrieb bis die-
ser wieder aufgehoben wird.

Der STOP-Status kann direkt am Méaher oder
APP aufgehoben werden. AnschlieBend kann der
Méher zuruick zur Ladestation geschickt werden
oder er setzt den Mahvorgang fort.

6.4 Verbindung des Méahroboters mit dem
WLAN und Bluetooth per APP

Alle Einstellungen, die liber das Bedienfeld vor-

genommen werden kénnen, kénnen ebenfalls

Uber die APP durchgefiihrt werden. Laden Sie

sich zuerst die Einhell Robotics-APP fir Mahro-



boter auf lhrem Smartphone herunter. Die App ist
Uber folgenden Link und QR-Code erreichbar:

https://app.einhell-robotics.com/

Hinweis

Achten Sie darauf das die Entfernung vom
Mahroboter zu lhrem Smartphone nicht weiter
wie 3m betragen darf.

Verbinden Sie mit Hilfe einer Bluetooth-Verbin-
dung den Méahroboter mit lhrem Smartphone und
folgen Sie den angezeigten Schritten in der APP.
Sie werden danach aufgefordert eine WLAN Ver-
bindung zum Mé&hroboter herzustellen. Driicken
und halten Sie auf dem Bedienfeld (2) die ,Home"
und die ,Ein/Aus* Taste flir 2 Sekunden um die
WLAN Verbindung bei Erstinbetriebnahme zu
aktivieren.

Hinweise zur Bluetooth-Verbindung:

Verbinden Sie sich mit dem Mahroboter in der

APP, nachdem Sie sich als Benutzer ange-
meldet und das Gerat registriert haben.

Bei Android-Geraten muss der Standort fur
die APP freigegeben werden, um die Blue-
tooth-Verbindung zu nutzen.

Koppeln Sie den Mahroboter ausschlieBlich
innerhalb der APP ihres Smartphones.

Die Reichweite einer Bluetooth-Verbindung
ist begrenzt. Bleiben Sie daher zur Steuerung
des Mé&hroboters in seiner Néhe.

Zum selben Zeitpunkt kann der Mahroboter
immer nur eine Verbindung zu einem Smart-
phone aufnehmen.

6.5 Softwareupdate

Uberpr[]fen Sie bei der ersten Inbetriebnahme,
ob eine aktuellere Firmwareversion verflgbar ist.
Falls ein Update flr den Méhroboter bereitsteht,
fuhren Sie dieses zuerst vollstandig durch, bevor
Sie den Mahroboter in Betrieb nehmen. Stellen
Sie sicher dass die Akkuladung des Mahroboters
Uber 50% betragt und sich in einem Bereich mit
ausreichendem stabilen WLAN Signal befindet
um Fehler oder Komplikationen wéhrend des Up-
dates zu vermeiden.

Warnung

Schalten Sie den Méhroboter wéahrend der Aktu-
alisierung nicht aus und nehmen Sie keine ande-
ren Einstellungen am Mahroboter vor.

6.6 Funktionen und Steuerung
Uber die Einhell Robotics-APP haben Sie die
Méglichkeit viele verschiedene Einstellungen an
Ihrem Mé&hroboter vorzunehmen, sofern sich der
Mahroboter im WLAN befindet, oder Uber Blue-
tooth verbunden ist. Nachfolgende Einstellungen
kénnen Sie auswéhlen:
Zeitplan
In diesem Menu kénnen die Arbeitszeitfens-
ter des Mé&hroboters festgelegt werden. Fir
jeden Wochentag kénnen ein oder mehrere
Zeitfenster eingerichtet werden.Ein Zeit-
fenster kann entweder fir das automatische
Mé&hen der gesamten Mahflache oder fur
einzelne Mahzonen definiert werden.Beach-
ten Sie, dass neu erstellte Zeitfenster nicht
rickwirkend ausgefiihrt werden. Liegt der
Startzeitpunkt eines Zeitfensters zum Zeit-
punkt der Erstellung bereits in der Vergangen-
heit, wird das Zeitfenster erst beim nachsten
reguldren Eintreten des definierten Zeitraums
bertcksichtigt. Wird beispielsweise um 12:00
Uhr ein Zeitfenster von 10:00 Uhr bis 14:00
Uhr eingerichtet, startet der Mahroboter nicht
sofort, sondern berticksichtigt dieses Zeit-
fenster erstmals am folgenden Tag. Fur eine
Rasenflache von 850 m? wird eine tagliche
Mahdauer von etwa 10 Stunden als Richtwert
empfohlen. Die erforderliche Mahzeit kann
je nach Rasenwachstum, Flachengré3e und
Grundstuicksbeschaffenheit variieren und
sollte den jeweiligen Bedingungen angepasst
werden
Edge mowing (Kantenmé&hen)
Fur eine saubere Rasenkante kann der
Modus ,,Kantenméhen“ ausgewahit wer-
den. In diesem Modus fahrt der Mahroboter
ausschlieBlich entlang der Rasengrenzen
und kehrt anschlieBend selbststandig zur
Ladestation zuruick. In den M&heinstellungen
kann der Abstand zur Rasengrenze oder eine
Uberlappung iiber die Rasengrenze hinaus
eingestellt werden. Bei Verwendung einer
Uberlappung muss die Rasengrenze ebener-
dig mit der Mahflache abschlieBen. Dadurch
werden Beschadigungen an der Rasengren-
ze sowie am Mé&hroboter vermieden. Die Ein-
stellungen kénnen entweder fur die gesamte
Méhflache oder individuell fir einzelne Mé&h-
zonen gespeichert werden. Zusétzlich kann



in den Mé&hroboter-Einstellungen die Funktion
»Ecken-Nachbearbeitung“ aktiviert werden.
In diesem Modus bearbeitet der M&hroboter
erkannte Ecken und schwer zugéngliche
Randbereiche gezielt nach, um ein gleichmé-
Bigeres Mahergebnis zu erzielen.
Regensensor

Der Regensensor (5) erkennt Niederschlag
und verhindert, dass der M&hroboter bei
Regen arbeitet. Wird Niederschlag erkannt,
beendet der Mahroboter den M&hvorgang
und fahrt selbststéndig zur Ladestation (19)
zuruck. Der Regensensor kann in den Méahro-
boter-Einstellungen aktiviert oder deaktiviert
werden. Zusatzlich kann eine Verzégerungs-
zeit festgelegt werden. Diese bestimmt, wie
lange der M&hroboter nach dem vollstandi-
gen Abtrocknen des Regensensors (5) in der
Ladestation (19) verbleibt, bevor er den Mah-
vorgang wieder aufnimmt. Die Kontakte des
Regensensors durfen nicht mit metallischen
oder anderen elektrisch leitfahigen Gegen-
stdnden Uberbriickt werden. Dies kann die
ordnungsgemaBie Funktion des Regensen-
sors und des Mahroboters beeintrachtigen.
Firmware Update

Unter ,Firmware-Update“ kénnen Sie pru-
fen, ob eine neue Firmware-Version fir den
Mahroboter verfugbar ist, und diese bei Be-
darf installieren. Firmware-Updates kénnen
ausschlieBlich vom Eigentimer des Mé&hro-
boters durchgefliihrt werden. Hierzu muss der
Mahroboter mit dem entsprechenden Benut-
zerkonto verkniipft sein.

Spot mowing (Punktméhen)

Es kann vorkommen, dass einzelne Bereiche
der Mé&hflache nicht ausreichend geméht
werden und gezielt nachbearbeitet werden
sollen. Im Modus ,Punktmahen” kédnnen Sie
Uber die Schaltflache ,Mahpunkt hinzufigen*
einen rechteckigen Bereich auf der Karte
definieren. Der Mahroboter maht anschlie-
Bend ausschlieBlich die ausgewahlte Flache.
Die GroBe des ausgewahlten Bereichs kann
zwischen 3 m? und 80 m? betragen. Nach Ab-
schluss des Punktmahens kehrt der M&hro-
boter selbststandig zur Ladestation (19)
zuruck, sofern kein aktives Arbeitszeitfenster
vorliegt.

Zur Ladestation

Hier unterbricht der Mahroboter seine Arbeit
und féahrt zurtick zur Ladestation. Der Mahro-
boter fahrt dann erst wieder zum néachsten
Zeitfenster aus der Ladestation.

No Go Zone (Nicht Mahzone)

In der Kartenkonfiguration kénnen Bereiche
definiert werden, die vom Méahroboter nicht
befahren oder gemaht werden drfen. Fir die
Einrichtung von Nicht-Mahbereichen stehen
verschiedene Flachenformen sowie virtuelle
Liniengrenzen zur Verfugung. Diese kénnen
genutzt werden, um bestimmte Bereiche
innerhalb der Mahflache gezielt abzusperren.
Es wird empfohlen, Nicht-M&hbereiche fur
Stellen einzurichten, die ein Risiko fur den
Méhroboter darstellen oder zu Beschadigun-
gen flhren kédnnen. Dazu gehdren beispiels-
weise oberirdisch verlegte Wasserschlauche,
elektrische Leitungen, Pools, Teiche oder
andere Bereiche ohne klar erkennbare Ra-
sengrenzen. Der Mahroboter bericksichtigt
die festgelegten Nicht-Mahbereiche bei der
Navigation und umféhrt diese wahrend des
Mahvorgangs automatisch.

Go Zone (Mahzone)

In der Kartenkonfiguration kénnen bestimmte
Bereiche innerhalb der Mahflache als Mahbe-
reiche definiert werden. Diese Funktion eignet
sich beispielsweise flr kahle, ausgetrocknete
oder saisonal veranderte Rasenstellen, die
vom Mahroboter méglicherweise nicht als
Mahflache erkannt wirden. Innerhalb der
festgelegten Mahbereiche fahrt der Mahro-
boter auch tiber Bereiche, die aufgrund ihrer
Beschaffenheit von der automatischen Fla-
chenerkennung abweichen. Fir die Erstellung
von Mahbereichen stehen verschiedene
Flachenformen zur Verfugung, die direkt auf
der Karte eingezeichnet werden kénnen. Die
GroBe eines definierten Méhbereichs muss
mindestens 0,8 m? betragen.

Passage (Durchgangszone)

Erstellen Sie eine Durchgangszone, um dem
Mahroboter das Durchfahren bestimmter Be-
reiche mit ausgeschaltetem Mahwerk zu er-
mdglichen. In der Kartenkonfiguration kénnen
hierzu Passagen innerhalb der Mahflache
definiert werden. Diese Funktion eignet sich
fur Bereiche, die vom Mahroboter als nicht zu
mahende Flachen erkannt werden, beispiels-
weise Blumenwiesen, Pflasterflachen oder
andere Untergriinde ohne Rasenbewuchs.
Mithilfe einer Durchgangszone kénnen Sie
festlegen, welche dieser Bereiche der Mahro-
boter durchqueren darf, um andere Teile

der Mahflache selbststandig zu erreichen.
Innerhalb der Durchgangszone bleibt das
Mahwerk ausgeschaltet. Nach dem Verlassen
der Durchgangszone setzt der Mahroboter



den Mahvorgang automatisch fort.

Connect Zone (Mahflachen verbinden)

In der Kartenkonfiguration kénnen mehrere
Mahflachen Uber einen Fahrweg miteinander
verbunden werden, ohne diese zu einer ge-
meinsamen Mahflache zusammenzufihren.
Beim Erstellen einer Verbindung werden Sie
zunachst gefragt, ob sich der Mahroboter auf
einer Rasenflache oder AuBBerhalb befindet.
AnschlieBend wird der Fernsteuerungsmodus
(Bluetooth) aktiviert. Fahren Sie den Mé&hro-
boter mithilfe der Fernsteuerungsfunktion
vom gewiinschten Startpunkt zur zu verbin-
denden Mé&hflache. Nach Erreichen des Ziel-
punkts bestatigen Sie den Endpunkt in der
App. Der erstellte Fahrweg wird gespeichert
und kann vom Mé&hroboter genutzt werden,
um selbststéandig zwischen den verbundenen
Mahflachen zu wechseln. Wahrend der Fahrt
auf dem Verbindungsweg bleibt das Mahwerk
ausgeschaltet

Remote Control (Fernsteuerung)

Der Mé&hroboter verfligt Uber zwei Fernsteue-
rungsmodi.

1. Fernsteuerung via Bluetooth

Die Bluetooth-Fernsteuerung ist Uber die
Mahroboter-Einstellungen erreichbar. Ver-
binden Sie den Mahroboter (iber die Schalt-
flache ,Mit Bluetooth verbinden® mit lhrem
Smartphone. Nach erfolgreicher Verbindung
kann der Mahroboter Gber das Smartphone
mit eingeschaltetem Mahwerk gesteuert
werden.

2. Fernsteuerung via WLAN

Die WLAN-Fernsteuerung mit Live-Video ist
Uber den Hauptbildschirm der App erreichbar.
Far den Zugriff ist ein vierstelliger Sicher-
heits-PIN erforderlich. Werkseitig ist dieser
auf 0000 eingestellt. Es wird empfohlen, den
PIN in den M&hroboter-Einstellungen durch
einen persdnlichen PIN zu ersetzen.

Im WLAN-Fernsteuerungsmodus wird ein
Live-Bild der Kameraeinheit des M&hrobo-
ters angezeigt. Zusétzlich kénnen die LED-
Leuchte sowie die Anti-Beschlag-Funktion
der Kameraeinheit gesteuert werden, falls die
Linse durch Witterungseinflisse beschlagen
sein sollte.

In diesem Fernsteuerungsmodus wird der
Mahroboter mit ausgeschaltetem Mahwerk
gesteuert.

Geschwindigkeit und Abstande

In den M&hroboter-Einstellungen kénnen die
Fahrgeschwindigkeit des Mahroboters sowie
die Drehzahl des Mahwerks eingestellt wer-

den. Dadurch kann das Mé&hverhalten an die
GroBe, Beschaffenheit und Anforderungen
der jeweiligen Méhflache angepasst werden.
Zusétzlich kénnen die Breite der Méhbahnen
sowie die Ausrichtung des Mahmusters fest-
gelegt werden. Dabei kann zwischen einem
Mé&hmuster mit einer festen Fahrtrichtung und
einem Mahmuster mit mehreren Fahrtrich-
tungen gewahlt werden. Die Einstellungen
kénnen flr das automatische Mahen der ge-
samten Mahflache oder individuell fur einzel-
ne M&hzonen gespeichert werden. Dadurch
lassen sich unterschiedliche Bereiche der
Mahflache gezielt an die jeweiligen Anforde-
rungen anpassen.

Erweiterte Médhroboter Einstellungen
Unter ,Erweiterte Einstellungen® kénnen
zusétzliche Funktionen des Méahroboters
angepasst werden. Diese Einstellungen be-
einflussen das Verhalten des M&hroboters
und sollten nur von erfahrenen Benutzern ge-
andert werden, die mit den Auswirkungen der
einzelnen Funktionen vertraut sind.

7. Reinigung, Wartung und
Ersatzteilbestellung

Gefahr!

Vor allen Reinigungs- und Wartungsarbeiten ist
das Gerat spannungsfrei zu schalten, hierzu zie-
hen Sie den Netzstecker aus der Steckdose und
schalten das Gerat aus. Entnehmen Sie auf3er-
dem den Akku aus dem Mé&hroboter (Bild 9).
Vorsicht! Arbeitshandschuhe tragen!

Achten Sie darauf, bewegliche Teile nicht zu
beriihren, bevor diese vollstandig zum Still-
stand gekommen sind.

7.1 Reinigung
Halten Sie Schutzvorrichtungen, Luftschlitze
und Motorengehause so staub- und schmutz-
frei wie mdglich. Reiben Sie das Geréat mit
einem sauberen Tuch ab oder blasen Sie es
mit Druckluft bei niedrigem Druck aus.
Der Méahroboter darf nicht mit flieBendem
Wasser, insbesondere unter Hochdruck, ge-
reinigt werden.
Reinigen Sie das Gerat regelmaBig mit einem
feuchten Tuch und etwas Schmierseife. Ver-
wenden Sie keine Reinigungs- oder Losungs-
mittel; diese kénnten die Kunststoffteile des
Gerates angreifen. Achten Sie darauf, dass
kein Wasser in das Gerateinnere gelangen
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kann.

Saubern Sie den Mahroboter méglichst mit
Birsten oder Lappen.

Kontrollieren Sie die Beweglichkeit der Klin-
gen (10) und der Messerscheibe (11).
Verwenden Sie zur Reinigung der Ladekon-
takte am Méahroboter (1) und Ladestation
(19), Reinigungsmittel fir Metall oder ein sehr
feines Schleifpapier. Sdubern Sie diese, um
einen effizienten Ladevorgang zu gewahrleis-
ten.

7.2 Wartung
Abgenutzte oder beschédigte Klingen (10)
sowie deren Befestigungsschrauben sind im-
mer satzweise zu ersetzen.
Ersetzen Sie verschlissene oder beschadigte
Teile.
Flr eine lange Lebensdauer sollten alle
Schraubteile sowie die Rader und Achsen
gereinigt und anschlieBend gedlt werden.
Die regelméBige Pflege des Mé&hroboters
sichert nicht nur lange Zeit seine Haltbarkeit
und Leistungsféhigkeit, sondern tragt auch
zu einem sorgféltigen und einfachen Mé&hen
Ihres Rasens bei.
Die am stéarksten dem Verschlei3 ausgesetz-
ten Bauteile sind die Klingen (10). Prifen Sie
regelmaBig den Zustand der Klingen (10)
sowie die Befestigung derselben. Sollten
UbermaBige Vibrationen des Mahroboters
auftreten, kann dies bedeuteten, dass die
Klingen (10) beschadigt sind bzw. durch Sto-
Be verformt wurden. Sind die Klingen (10) ab-
genutzt oder beschédigt, missen diese sofort
ausgewechselt werden.
Kontrollieren Sie regelmaBig das Schnittbild
des Rasens. Durch unscharfe Klingen wer-
den Grashalme nur unsauber abgeschnitten.
Dadurch kann der Rasen an der Oberflache
leicht vertrocknen und wird braun. Wechseln
Sie daher die Klingen regelméaBig, um einen
sauberen und geraden Schnitt zu erhalten.
Kontrollieren Sie regelmaBig die Untersei-
te des Mahroboter auf Verschmutzungen.
Reinigen Sie den M&hroboter regelmanig.
Beseitigen Sie starkere Verunreinigungen
umgehend.
In den ersten Wochen nach der Inbetriebnah-
me und vorherigem M&hen mit einem kon-
ventionellen Rasenméher, kann es schnell zu
starken Verunreinigungen Ihres Mahroboters
kommen. Kontrollieren Sie daher die Unter-
seite Ihres M&hroboters in diesem Zeitraum
héaufiger.

Kirzen Sie den Rasen nur in kleinen Schrit-
ten, um eine starke Verunreinigung zu vermei-
den.

Im Geréateinneren befinden sich keine weite-
ren zu wartenden Teile.

In der App kénnen Sie unter ,Méhroboter-
Informationen” die Wartungsintervalle des
Mahroboters einsehen. Das empfohlene
Wechselintervall fir die Klingen betragt 150
Betriebsstunden. Um eine gleichmaBige Ab-
nutzung zu gewahrleisten, kdnnen die Klin-
gen in regelméBigen Abstdénden gewendet
werden.Fur die Reinigung des Mahroboters
und der Ladestation ist ein Wartungsintervall
von 720 Betriebsstunden vorgesehen. Stellen
Sie vor Erreichen der jeweiligen Intervalle
fest, dass die Klingen verschlissen sind oder
eine Reinigung aufgrund starker Verschmut-
zung erforderlich ist, fihren Sie die entspre-
chenden Wartungsarbeiten bereits vorzeitig
durch. Die empfohlenen Wartungsintervalle
sollten nicht Uberschritten werden, um eine
zuverléssige Funktion sowie eine gleichblei-
bend hohe Mé&hleistung des Mé&hroboters
sicherzustellen.

7.2.1 Auswechseln der Klingen

Den Akku vor dem Messerwechsel abziehen.
Verwenden Sie nur Originalklingen, da andern-
falls Funktion und Sicherheit nicht gewéahrleistet
sind.

Der Mé&hroboter ist mit drei an einer Messerschei-
be (11) montierten Klingen (10) ausgestattet. Die-
se Klingen (10) haben eine Lebensdauer von bis
zu 2 Monaten (wenn keine Hindernisse getroffen
werden). Bitte ersetzen Sie alle drei Klingen (10)
gleichzeitig, um eine Beeintrachtigung der Effizi-
enz und Balance lhres Geréates auszuschlieBen.

Zum Wechseln der Klingen (10) gehen Sie wie
folgt vor (Bild 10) - Achtung! - Handschuhe tra-
gen:

1. Blockieren Sie mit einem Schraubendreher
die Rotation der Messerscheibe (11). Stecken
Sie hierfur den Schraubendreher durch die
vorgesehenen Lécher in der Messerscheibe
(11) und dem Schutzkamm.

Lésen Sie die Befestigungsschrauben.
Nehmen Sie die Klingen (10) ab und ersetzen
Sie diese gegen neue. Ersetzen Sie alle drei
Klingen (10) mit jeweiligen Schrauben immer
satzweise.

AnschlieBend ziehen Sie die Befestigungs-
schraube (27) wieder fest. Stellen Sie sicher,
dass sich die neuen Klingen (17) frei drehen

w
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lassen.

Flhren Sie regelmaBig eine allgemeine Kontrolle
des Méahroboters durch und entfernen Sie alle an-
gesammelten Rickstande. Vor jedem Saisonstart
den Zustand der Klingen (10) unbedingt uberpru-
fen. Wenden Sie sich bei Reparaturen an unsere
Kundendienststelle. Verwenden Sie nur Original
Ersatzteile.

7.2.2 Software Update

Stellen Sie sicher, dass der Akku vollstandig gela-

den ist, bevor Sie folgend Schritte ausfiihren.
Wahlen Sie in der APP unter Einstellungen
LFirmware Update“ aus.
Der Mahroboter startet nun das Update der
Firmware, sofern ein Update verfligbar ist.
Der Status wird in der APP abgebildet.
Ein Firmware-Update Uber die Einhell Ro-
botics-APP kann nur dann durchgefuhrt wer-
den, wenn der Maher mit WLAN verbunden
ist.

7.3 Ersatzteilbestellung:
Bei der Ersatzteilbestellung sollten folgende An-
gaben gemacht werden:
Typ des Gerates
Artikelnummer des Geréates
Ident-Nummer des Gerates
Ersatzteilnummer des erforderlichen Ersatz-
teils
Aktuelle Preise und Infos finden Sie unter
www.Einhell-Service.com

Ersatzklingen Art.-Nr.: 34.140.20

7.4 Optionales Zubehor

Das 4G Mobilfunkmodul (25) (nicht im Liefer-
umfang) ist ein loT- Modul (Internet of Things)
welches eine Verbindung mit einem 4G Netzwerk
herstellen kann. Hierfur erhalten Sie zusétzlich
zum Modul eine aktive SIM Karte mit Datentarif
(nicht im Lieferumfang). Das Mobilfunkmodul (25)
kann schlechte oder fehlende WLAN Abdeckung
kompensieren, um eine weitere uneingeschréankte
Nutzung des Mahroboters mit der APP und allen
Funktionen zu gewébhrleisten.

8. Lagerung

Laden Sie den Akku vor der Lagerung Uiber den
Winter vollstandig auf und schalten Sie den
Mahroboter aus. Entnehmen Sie den Akku aus
dem Gerét. Trennen Sie das Netzteil (13) von der
Stromversorgung und der Ladestation (19).

Lagern Sie das Gerat und dessen Zubehor an ei-
nem dunklen, trockenen und frostfreien sowie fur
Kinder unzugénglichen Ort. Die optimale Lager-
temperatur liegt zwischen 5 °C und 30 °C. Bewah-
ren Sie das Gerét in der Originalverpackung auf.

9. Transport

Bringen Sie, falls vorhanden, Transport-
schutzvorrichtungen an.

Schiitzen Sie das Gerat gegen Schaden und
starke Vibrationen, die insbesondere beim
Transport in Fahrzeugen auftreten.

Sichern Sie das Gerat gegen Verrutschen
und Kippen.

Tragen Sie den Méhroboter am Tragegriff (6)
mit der Messerscheibe (11) vom Kérper weg
gerichtet.

10. Entsorgung und
Wiederverwertung

Das Gerat befindet sich in einer Verpackung,

um Transportschaden zu verhindern. Diese
Verpackung ist Rohstoff und ist somit wiederver-
wendbar oder kann dem Rohstoffkreislauf zurtick-
geflihrt werden. Das Gerat und dessen Zubehor
bestehen aus verschiedenen Materialien, wie
z.B. Metall und Kunststoffe. Defekte Gerate ge-
héren nicht in den Hausmlll. Zur fachgerechten
Entsorgung sollte das Geréat an einer geeigneten
Sammelstelle abgegeben werden. Wenn lhnen
keine Sammelstelle bekannt ist, sollten Sie bei
der Gemeindeverwaltung nachfragen.



11. Bedienfeld Funktionen und LED Lichtleistenstatus

Funktion
Ein- Ausschalten
Mé&hvorgang starten
Zur Ladestation fahren
Nebenflachen Modus — ausgewahlte

begrenzte Flache mé&hen
Pause / STOP

Kindersicherung aktivieren / deak-
tivieren

WLAN-Verbindung zurtcksetzen

LED Lichtleiste

Leuchtende wei3e oder gelbe Licht-
leiste

Blinkende weif3e oder gelbe Licht-
leiste

Leuchtende rote Lichtleiste
3x blinkende rote Lichtleiste

Blinkende griine Lichtleiste

Schnell blinkende weilBe Lichtleiste

3x blinkende weil3e Lichtleiste

() ) (@) [

Bedeutung

Halten Sie die ,Ein/Aus® Taste fir 3 sekunden lang gedriickt.
Wenn sich der Mahroboter in der Ladestation befindet, kann er
nicht ausgeschaltet werden.

Druicken Sie die ,Start” Taste und bestéatigen Sie danach mit
der ,OK" Taste

Driicken Sie die ,Home" Taste und bestatigen Sie danach mit
der ,,OK" Taste

Halten Sie die ,Start” fir 2 Sekunden, nach der Sprachansage
bestatigen Sie mit der ,OK“ Taste

Um den Mahroboter kurz zu pausieren driicken Sie eine belie-
bige Taste auf dem Bedienfeld. Um den Mé&hroboter anzuhal-
ten driicken Sie die ,STOP* Taste (3)

Driicken und halten Sie die ,Home" und ,,OK" Taste gleichzei-
tig fir 2 Sekunden

Driicken und halten Sie die ,Home" und , Ein/Aus” Taste
gleichzeitig fiir 2 Sekunden

Bedeutung
Standby
Mahen
Verarbeitung von Daten
Fernsteuerung

Zur Ladestation zurtickfahren
Zur Ausgangsposition zuriickfahren
Warten auf WLAN Verbindung

Fehler vorhanden, bitte in der APP den Fehlercode mit der
Fehlercodetabelle ablesen

Fehler vorhanden, bitte in der APP den Fehlercode mit der
Fehlercodetabelle ablesen

Der Méahroboter wird in der Ladestation geladen

Kindersicherung ist aktiviert
Karte wird im Mahroboter gespeichert

Nebenflachen Modus aktiviert, driicken Sie die ,OK" Taste um
den M&hvorgang zu starten
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12. Anzeige der Fehlercodes in der APP und Fehlerbehebung

Wenn ein Fehlercode erscheint, kann dieser folgendermaBen zuriickgesetzt werden:

Anzeige
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Fehler

Messerscheibe blockiert,
bitte reinigen

Fehler am Motor der Mes-
serscheibe

Motor der Messerscheibe
Uberhitzt

Fehler am Motor der Mes-
serscheibe

Messer geldst oder blo-
ckiert

Roboter angehoben, bitte
auf den Boden stellen

Roboter angehoben, bitte
auf den Boden stellen

Neigungswinkel des Ro-
boters zu grof3

Neigungswinkel des Ro-
boters zu grof3

Softwarefehler

Antriebsrad blockiert, bit-
te reinigen

Fehler am Antriebsrad-
motor

Fehler am Antriebsrad-
motor

Antriebsrad Uberhitzt

Batteriefehler

Mégliche Ursache

Messerscheibe blockiert

Motorfehler der Messer-
scheibe

Messerscheibe blockiert
oder Gras zu hoch bzw.
zu dicht

Motorfehler der Messer-
scheibe

Messer geldst oder durch
Fremdkdrper blockiert

Roboter wurde angeho-
ben

Roboter wurde angeho-
ben

Roboter steht schrag
oder befindet sich auf
einer Steigung

Roboter steht schrag
oder befindet sich auf
einer Steigung
Softwarefehler erkannt
Antriebsrad blockiert
Motorfehler erkannt

Motorfehler erkannt

Blockierte Rader oder zu
dichtes Gras

Fehlerhafte Ladespan-
nung erkannt
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Beseitigung

1. Mahroboter ausschalten

2. Fremdkoérper entfernen und
freien Lauf der Messer-
scheibe prifen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

1. Messerscheibe auf Blocka-
den prufen

2. Rasen vor dem Mahen auf
unter 6 cm kirzen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

Messerbefestigung prifen und
Fremdkorper entfernen

Roboter auf eine ebene Flache
stellen

Roboter auf eine ebene Flache
stellen

Roboter auf eine ebene Flache
stellen

Roboter auf eine ebene Flache
stellen

Roboter neu starten und Mah-
vorgang erneut starten

Antriebsrader reinigen und
Fremdkdrper entfernen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

1. Antriebs- und Vorder-Rader
prifen

2. Schwergangige Rader
schmieren

3. Rasen vorab auf unter 6 cm
kirzen

1. Stromversorgung der Basis-
station prifen

2. Ladekontakte reinigen

3. Netzteil prifen

4. Roboter neu starten



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

Batteriefehler

Batterietemperatur auBBer-
halb des zulassigen Be-
reichs. Betrieb beendet

Batteriefehler

Akkutemperatur zu nied-
rig. Ladevorgang pausiert

Umgebungstemperatur
auBerhalb des Betriebs-
bereichs

Schlechte Ladeverbin-
dung

Fehler des Visionssen-
sors in Kameraeinheit

Fehler des Visionssen-
sors in Kameraeinheit

Visionssensor in Kamera-
einheit oder Basisstation
verschmutzt

Selbsttest fehlgeschlagen
Visionssensor in Kamera-

einheit verschmutzt

Visionssensor in Kamera-
einheit oder Basisstation
verschmutzt

Absturzkante erkannt

Roboter sitzt fest

Ziel in der Zone nicht er-
reichbar

Batteriefehler erkannt.

Akkutemperatur zu hoch
oder zu niedrig

Fehler in der Batterie-
Uberwachung erkannt

Akkutemperatur unterhalb
des zulassigen Ladebe-
reichs

Temperatur auBerhalb
des zulassigen Bereichs

Ladeverbindung fehler-
haft

Visionssensorfehler er-
kannt

Visionssensorfehler er-
kannt

Sensor oder Markierung
verdeckt

Roboter rutscht oder
steckt fest

Sensor verdeckt oder ver-
schmutzt

Sensor oder Markierung
verdeckt

Roboter von Stufen oder
Kanten entfernen

Hindernis erkannt

Zielgebiet kann nicht er-
reicht werden
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1. Akku aus und einbauen
2. Roboter neu starten und
erneut versuchen

1. Roboter ausschalten

2. Temperatur angleichen
lassen.

3. Erneut starten

1. Akku aus und einbauen

2. Roboter neu starten

3. Bei erneutem Auftreten Kun-
dendienst kontaktieren

1. Bei Uber 10 °C laden.
2. Fur Lagerung Akku auf min-
destens 60 % laden

Roboter nur bei 5-50 °C be-
treiben

Ladekontakte und Stromver-
sorgung prifen

1.Kameraeinheit reinigen
2.Roboter neu starten und er-
neut versuchen

1.Kameraeinheit reinigen
2.Roboter neu starten und er-
neut versuchen

1. Kameraeinheit reinigen

2. Markierung und QR-Code
reinigen

3. Auf Beschéadigungen prifen

Bereich um die Basisstation

reinigen und freirdumen

Kameraeinheit reinigen

1. Kameraeinheit reinigen

2. Markierung und QR-Code
reinigen

3. Auf Beschadigungen prifen

Roboter auf eine ebene Flache
stellen

Hindernisse entfernen und Ro-
boter freisetzen

Hindernisse und Sperrzonen
prifen



E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

E1417

Basisstation nicht ge-
funden

Andocken an die Basis-
station fehlgeschlagen

Roboter manuell auf die
Basisstation setzen

Hindernisse entfernen
und sicherstellen, dass
sich der Roboter auf dem
Rasen befindet

Basisstation ohne Strom-
versorgung

Aufgabe pausiert. Hinder-
nisse entfernen

Umgebung stark veran-
dert. Neue Karte erstellen
Rasen nicht erkannt
AuBerhalb der Karte
Ruckkehr zur Basisstation

fehlgeschlagen
Standortwechsel der Ba-

sisstation fehlgeschlagen
Roboter tberhitzt
Basisstation ungeeignet
positioniert
Diebstahlwarnung
GPS-Fehler
Hardwarefehler
WLAN-Modulfehler

STOP-Taste klemmt

Mobilfunkmodulfehler

Ruckkehr zur Basisstation
nicht méglich

Hindernisse nahe der Ba-
sisstation

Start (iber Basisstation
erforderlich

Pfadplanung fehlgeschla-
gen

Stromversorgung oder
Ladeverbindung fehler-
haft

Basisstation kann nicht
verlassen werden

Karte stimmt nicht mit der
Umgebung Uberein

Luckiger Rasen nahe der
Basisstation

AuBerhalb des kartierten
Arbeitsbereichs

Unebenes Geléande nahe
der Basisstation

Basisstation kann nicht
neu positioniert werden

Umgebungstemperatur
zu hoch

Position oder Ausrichtung
ungeeignet

Roboter auBBerhalb des
Ublichen Arbeitsbereichs
GPS-Modulfehler erkannt
Hardwarefehler erkannt
Fehler am WLAN-Modul

STOP-Taste blockiert

Fehler am Mobilfunk-
modul
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1. Ruckweg priifen

2. Bereich um Basisstation
freihalten

3. Gegebenenfalls manuell
andocken

Hindernisse entfernen und Un-
tergrund prifen

Roboter auf die Basisstation
stellen

1. Hindernisse entfernen
2. Fahrwege freihalten
3. Startposition prifen

Netzteil und Ladekontakte
prufen

Bereich vor der Basisstation
freirhdumen

Gespeicherte Karte I6schen
und Bereich neu kartieren

Mehrzonen-Pfad anlegen oder
Mahzone definieren

Mehrzonen-Pfad erstellen

Untergrund im Bereich der Ba-
sisstation begradigen

Standort und Kartierung pri-
fen

Roboter zur Basisstation brin-
gen und abkuhlen lassen

Freiraum und Ausrichtung der
Basisstation prifen

Standort prifen oder Dieb-
stahlschutz-Einstellung an-
passen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

Roboter neu starten und er-
neut versuchen

Taste prufen und Roboter neu
starten

Roboter neu starten und er-
neut versuchen



Fehlersuche
Fehler

Der Mahroboter
steht im Mahbe-
reich.

Der Mahroboter
lasst sich nicht ein-
schalten.

Der Mahroboter
kann nicht in die La-
destation fahren.

Der Mahroboter ist
sehr laut.

Der Mahroboter
bleibt in der Lade-
station. Der Mahro-
boter kehrt immer
wieder zur Ladesta-
tion zuriick.

Mégliche Ursache

Akkuspannung zu gering
Fehler am Stromkreis oder
der Elektronik

Ladestation (19) nicht korrekt
installiert.

Klingen (10) beschéadigt

An den Klingen (10) haften
viele Fremdstoffe an
Mahroboter zu nah an Hin-
dernissen gestartet
Messerantrieb oder Antriebs-
motor beschédigt

Andere Teile des Mahrobo-
ters beschadigt

Falsche Arbeitszeiteinstel-
lungen

Akku leer

Regensensor ausgelost
Erhoéhte Akkutemperatur
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Beseitigung

Bringen Sie den Mahroboter zum Aufla-
den zur Ladestation (19) zurick.
Wenden Sie sich an den Kundendienst.

Stellen Sie sicher, dass die LED-Anzeige
(21) an der Ladestation (19) griin leuchtet.
Stellen Sie sicher, dass die Ladestation
(19) korrekt positioniert ist.

Tauschen Sie die Klingen (10) aus. Die

3 Klingen (10) mussen gleichzeitig ge-
tauscht werden.

Die Betriebseffizienz des M&hroboters
héngt von der Schérfe der Klingen (10)
ab. Halten Sie die Klingen (10) deshalb in
gutem Zustand.

Schalten Sie den Mé&hroboter sicher ab
und tragen Sie Arbeitshandschuhe, wah-
rend Sie die Klingen (10) reinigen, um
Schnittverletzungen zu vermeiden.
Lassen Sie den Motor durch den Kunden-
dienst reparieren oder austauschen.

Prufen Sie die Arbeitszeiteinstellungen.
Der Mé&hroboter beginnt und beendet sei-
ne Arbeit je nach eingestelltem Zeitfens-
ter. AuBerhalb dieses Zeitfensters bleibt
der Mahroboter in der Ladestation (19).



13. Anzeige Ladegerat

Anzeigestatus

Rote LED
Aus

An

Aus

Blinkt

Blinkt

An

Griine LED
Blinkt

Aus

An

Aus

Blinkt

An

Bedeutung und MaBnahme

Betriebsbereitschaft
Das Ladegerét ist an das Netz angeschlossen und betriebsbereit,
Akku ist nicht im Ladegerat

Laden

Das Ladegerét 1adt den Akku im Schnellladebetrieb.

Die entsprechenden Ladezeiten finden Sie direkt am Ladegerét.
Hinweis! Je nach vorhandener Akkuladung kénnen die tatséchlichen
Ladezeiten von den angegebenen Ladezeiten etwas abweichen.

Der Akku ist aufgeladen und einsatzbereit. (READY TO GO)
Danach wird bis zur vollstandigen Ladung auf eine Schonladung um-
geschaltet.

Lassen Sie hierzu den Akku etwa 15 min. langer am Ladegerat.
MaBnahme:

Entnehmen Sie den Akku aus dem Ladegerat. Trennen Sie das Lade-
gerat vom Netz.

Anpassungsladung

Das Ladegerat befindet sich im Modus fir schonende Ladung.

Hierbei wird der Akku aus Sicherheitsgriinden langsamer geladen

und bendtigt mehr Zeit. Dies kann folgende Ursachen haben:

- Akku wurde sehr lange Zeit nicht mehr geladen.

- Die Akkutemperatur liegt nicht im Idealbereich zwischen 10° C und
45° C.

MaBnahme:

Warten Sie bis der Ladevorgang abgeschlossen ist, der

Akku kann trotzdem weiter geladen werden.

Fehler

Ladevorgang ist nicht mehr mdglich. Der Akku ist defekt.
MaBnahme:

Ein defekter Akku darf nicht mehr geladen werden.
Entnehmen Sie den Akku aus dem Ladegeréat.

Temperaturstérung

Der Akku ist zu heil3 (z. B. direkte Sonnenbestrahlung) oder zu kalt
(unter 0° C)

MaBnahme:

Entnehmen Sie den Akku und bewahren Sie diesen

1 Tag bei Raumtemperatur (ca. 20° C) auf.
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14. Datenschutzhinweise

Die Einhell Germany AG freut sich iber Ihre Nutzung des Méahroboters. Der Schutz personenbezogener
Daten ist uns ein wichtiges Anliegen. Im Nachfolgenden beschreiben wir, welche Daten im Allgemeinen
bei Nutzung des Geréts verarbeitet werden.

Standort der Ladestation

Der Méahroboter speichert lokal am Gerat den Uber GNSS-Positionsbestimmung ermittelten Stand-
ort der Ladestation. Dieser wird benétigt, um das Gerat nach Abschluss der Maharbeit zurlick zur
Ladestation zu navigieren. Im Servicefall, kann diese Information (iber das Logfile physisch am Ge-
rats ausgelesen werden.

Zeitpunkt Sonnenaufgang/Sonnenuntergang

Der Méahroboter speichert lokal am Gerat den Gber GNSS-Positionsbestimmung ermittelten Zeit-
punkt des Sonnenaufgangs bzw. Sonnenuntergangs. Dies wird benétigt, damit das Gerat nur in
einem Zeitintervall gestartet werden kann, in dem die Kameraeinheit Bilder generieren kann, mit
ausreichender Helligkeit. Im Servicefall, kann diese Information Uber das Logfile physisch am Gerat
ausgelesen werden.

Bilder der Kameraeinheit

Der Méahroboter speichert lokal am Gerat, Bilder welche Uber die Kameraeinheit generiert wurden.
Dies wird systemseitig benétigt, um den Algorithmus des Mahroboters stetig zu verbessern. Am
Maher befinden sich Bilder, welche wéhrend der letzten 15 Minuten M&harbeit generiert wurden.
Dieser Datensatz wird laufend Uberschrieben. Befindet sich der Maher in der Ladestation werden
keine Bilder generiert. Im Servicefall, kdnnen diese Bilder lokal ausgelesen werden, um aufgetrete-
ne Fehler nachvollziehen zu kénnen. Diese Bilder werden anschlieBend geldscht.

Sie kdnnen standortbezogene Informationen, gespeicherte Karten, erzeugte Bilddaten sowie weitere
auf dem Mahroboter gespeicherte Daten durch einen Werksreset 16schen.

Offnen Sie hierzu in der Einhell Robotics App die Einstellungen und wéhlen Sie den Meniipunkt ,Fac-
tory Reset” (Werksreset). Vor dem Zurlicksetzen werden alle Daten aufgelistet, die geldscht werden.
Bestatigen Sie anschlieBend den Werksreset. Ein Werksreset kann ausschlieBlich vom Eigentimer des
Mahroboters in der Einhell Robotics App durchgefiihrt werden.

Eine ausfiihrliche Dokumentation zu unseren Datenschutzrichtlinien finden Sie auf unserer Homepage
unter Datenschutz.
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2

Nur fir EU-Lander

Das Symbol des durchgestrichenen Miilleimers besagt, dass dieses Elektro- bzw. Elektronikgerat am
Ende seiner Lebensdauer nicht im Hausmull entsorgt werden darf, sondern vom Endnutzer einer ge-
trennten Sammlung zugefuhrt werden muss.

Zur Rickgabe stehen in Ihrer Nahe kostenfreie Sammelstellen fir Elektroaltgerate sowie ggf. weitere
Annahmestellen flr die Wiederverwendung der Gerate zur Verfligung. Die Adressen kénnen Sie von
Ihrer Stadt- bzw. Kommunalverwaltung erhalten.

Auch Vertreiber mit einer Verkaufsflache fir Elektro- und Elektronikgerate von mindestens 400 Qua-
dratmetern sowie Vertreiber von Lebensmitteln mit einer Gesamtverkaufsflache von mindestens 800
Quadratmetern, die mehrmals im Kalenderjahr oder dauerhaft Elektro- und Elektronikgeréte anbieten
und auf dem Markt bereitstellen, sind verpflichtet unentgeltlich alte Elektro- und Elektronikgerate zu-
rickzunehmen. Diese miissen bei der Abgabe eines neuen Elektro- oder Elektronikgerétes an einen
Endnutzer ein Altgerat des Endnutzers der gleichen Geréateart, das im Wesentlichen die gleichen Funk-
tionen wie das neue Gerat erfillt, am Ort der Abgabe oder in unmittelbarer Nahe hierzu unentgeltlich
zurickzunehmen sowie ohne Kauf eines Elektro-oder Elektronikgerates auf Verlangen des Endnutzers
bis zu drei Altgerate pro Geréateart, die in keiner &uBeren Abmessung gréBer als 25 Zentimeter sind,

im Einzelhandelsgeschéft oder in unmittelbarer Nahe hierzu unentgeltlich zuriickzunehmen. Bei einem
Vertrieb unter Verwendung von Fernkommunikationsmitteln gelten als Verkaufsflachen des Vertreibers
alle Lager- und Versandflachen. Informieren Sie sich auch bei Inrem Héndler (iber die Ricknahmemég-
lichkeiten vor Ort.

Sofern das alte Elektro- bzw. Elektronikgerat personenbezogene Daten enthalt, sind Sie selbst fiir deren
Léschung verantwortlich, bevor Sie es zurlickgeben.

Sofern dies ohne Zerstérung des alten Elektro- oder Elektronikgerates moglich ist, entnehmen Sie die-
sem bitte alte Batterien oder Akkus sowie Altlampen, bevor sie es zur Entsorgung zurlickgeben, und
fuhren diese einer separaten Sammlung zu.

Der Nachdruck oder sonstige Vervielfaltigung von Dokumentation und Begleitpapieren der Produkte,
auch auszugsweise, ist nur mit ausdriicklicher Zustimmung der Einhell Germany AG zulassig.

Technische Anderungen vorbehalten.
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Service-Informationen

Wir unterhalten in allen Landern, welche in der Garantieurkunde benannt sind, kompetente Service-
Partner, deren Kontakte Sie der Garantieurkunde entnehmen. Diese stehen Ihnen fiir alle Service-
Belange wie Reparatur, Ersatzteil- und VerschleiBteil-Versorgung oder den Bezug von Verbrauchsmate-
rialien zur Verflgung.

Es ist zu beachten, dass bei diesem Produkt folgende Teile einem gebrauchsgeméfBen oder natlrlichen
Verschleif3 unterliegen bzw. folgende Teile als Verbrauchsmaterialien benétigt werden.

Kategorie Beispiel
VerschleiBteile* Akku
Verbrauchsmaterial/ Verbrauchsteile* Klingen

Fehlteile
* nicht zwingend im Lieferumfang enthalten!

Bei Mangel oder Fehlern bitten wir Sie, den Fehlerfall im Internet unter www.Einhell-Service.com anzu-
melden. Bitte achten Sie auf eine genaue Fehlerbeschreibung und beantworten Sie dazu in jedem Fall
folgende Fragen:

Hat das Gerat bereits einmal funktioniert oder war es von Anfang an defekt?

Ist Ihnen vor dem Auftreten des Defektes etwas aufgefallen (Symptom vor Defekt)?
Welche Fehlfunktion weist das Gerat Ihrer Meinung nach auf (Hauptsymptom)?
Beschreiben Sie diese Fehlfunktion.
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Garantieurkunde

Sehr geehrte Kundin, sehr geehrter Kunde,

unsere Produkte unterliegen einer strengen Qualitatskontrolle. Sollte dieses Gerét dennoch einmal nicht
einwandfrei funktionieren, bedauern wir dies sehr und bitten Sie, sich an unseren Servicedienst unter der auf
dieser Garantiekarte angegebenen Adresse zu wenden. Gerne stehen wir lhnen auch telefonisch tiber die an-
gegebene Servicerufnummer zur Verfigung. Fir die Geltendmachung von Garantieanspriichen gilt folgendes:

1.

Diese Garantiebedingungen richten sich ausschlieBlich an Verbraucher, d. h. natirliche Personen, die
dieses Produkt weder im Rahmen ihrer gewerblichen noch anderen selbstéandigen Tatigkeit nutzen wollen.
Diese Garantiebedingungen regeln zusétzliche Garantieleistungen, die der u. g. Hersteller zusétzlich zur
gesetzlichen Gewabhrleistung Kaufern seiner Neugerate verspricht. Ihre gesetzlichen Gewahrleistungsan-
spriiche werden von dieser Garantie nicht berlhrt. Unsere Garantieleistung ist fiir Sie kostenlos.
Die Garantieleistung erstreckt sich ausschlieBlich auf Méangel an dem von lhnen in der Européaischen Uni-
on erworbenen neuen Geréat des u. g. Herstellers, die auf einem Material- oder Herstellungsfehler beruhen
und ist nach unserer Wahl auf die Behebung solcher Mangel oder den Austausch des Gerats beschranki.
Bitte beachten Sie, dass unsere Geréte bestimmungsgeman nicht fur den gewerblichen, handwerklichen
oder beruflichen Einsatz konstruiert wurden. Ein Garantievertrag kommt daher nicht zustande, wenn das
Gerét innerhalb der Garantiezeit in Gewerbe-, Handwerks- oder Industriebetrieben verwendet wurde oder
einer gleichzusetzenden Beanspruchung ausgesetzt war. Bei Artikel unter dem Brand ,Professional” gilt
der Ausschluss flr den gewerblichen, handwerklichen oder beruflichen Einsatz nicht.
Von unserer Garantie ausgenommen sind:
Schéden am Gerét, die durch Nichtbeachtung der Montageanleitung oder aufgrund nicht fachgerech-
ter Installation, Nichtbeachtung der Gebrauchsanleitung (wie durch z.B. Anschluss an eine falsche
Netzspannung oder Stromart) oder Nichtbeachtung der Wartungs- und Sicherheitsbestimmungen oder
durch Aussetzen des Gerats an anomale Umweltbedingungen oder durch mangelnde Pflege und War-
tung entstanden sind.
Schaden am Gerét, die durch missbrauchliche oder unsachgeméaBe Anwendungen (wie z.B. Uber-
lastung des Geréates oder Verwendung von nicht zugelassenen Einsatzwerkzeugen oder Zubehdr),
Eindringen von Fremdkérpern in das Gerat (wie z.B. Sand, Steine oder Staub, ....) Transportschaden,
Gewaltanwendung oder Fremdeinwirkungen (wie z. B. Schaden durch Herunterfallen) entstanden sind.
Schaden am Gerat oder an Teilen des Gerats, die auf einen gebrauchsgemafen, Ublichen oder sons-
tigen naturlichen Verschleif3 zurlickzuftihren sind. Beispielsweise unterliegen Akkus und Akkupacks
einem natlrlichen Verschlei3 und sind konstruktionsbedingt auf eine begrenzte Zyklenzahl ausgelegt.
Der Verschlei3 wird insbesondere durch abverlangte Lasten, Ladegeschwindigkeiten aber auch durch
Exposition gegenliber Hitze, Kélte, Vibration und StéBe negativ beeinflusst.
Die Garantiezeit betragt 2 Jahre und beginnt mit dem Kaufdatum des Geréates. Garantieanspriiche sind vor
Ablauf der Garantiezeit innerhalb von zwei Wochen, nachdem Sie den Defekt erkannt haben, geltend zu
machen. Die Geltendmachung von Garantieanspriichen nach Ablauf der Garantiezeit ist ausgeschlossen.
Die Reparatur oder der Austausch des Geréats fihrt weder zu einer Verlangerung der Garantiezeit noch
wird eine neue Garantiezeit durch diese Leistung fiir das Geréat oder fur etwaige eingebaute Ersatzteile in
Gang gesetzt. Dies gilt auch bei Einsatz eines Vor-Ort Services.
Fur die Geltendmachung Ihres Garantieanspruches melden Sie bitte das defekte Gerat an unter: www.
Einhell-Service.com. Halten Sie bitte den Kaufbeleg oder andere Nachweise lhres Kaufs des Neugerats
bereit. Gerate, die ohne entsprechende Nachweise oder ohne Typenschild eingesendet werden, sind von
der Garantieleistung aufgrund einer mangelnden Zuordnungsmdglichkeit ausgeschlossen. Ist der Defekt
des Gerates von unserer Garantieleistung erfasst, erhalten Sie umgehend ein repariertes oder neues Ge-
rat zurtick.
Wenn Sie das Gerat in ein anderes Land der Européischen Union verbracht haben als das Land, in dem
Sie das Gerat erworben haben, erbringen wir die Garantieleistung durch einen dortigen Servicepartner.
Bei Verbringung auBerhalb der Europaischen Union besteht kein Garantieanspruch.

Selbstverstandlich beheben wir gegen Erstattung der Kosten auch gerne Defekte am Geréat, die vom Garan-
tieumfang nicht oder nicht mehr erfasst sind. Dazu senden Sie das Gerét bitte an unsere Serviceadresse. Fur
VerschleiB3-, Verbrauchs- und Fehlteile verweisen wir auf die Einschrédnkungen dieser Garantie gemaf den
Service-Informationen dieser Bedienungsanleitung.

Garantiegeber ist: Einhell Germany AG, Wiesenweg, 94405 Landau/Isar (Deutschland)
Der Service wird erbracht durch: Einhell Service, EschenstraBe 6, 94405 Landau / Isar
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SERVICE

Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

LIEBE MOGLICHMACHER,

wir haben das Ziel, alles dafir zu tun, damit Sie mit Einhell all Ihre Projekte méglich machen kénnen. Aus diesem
Grund ist Service bei uns gelebter Anspruch: mit tber 20 Jahren Erfahrung und mehr als 120 kompetenten und
personlichen Ansprechpartnern hat es sich der Einhell Service auf die Fahnen geschrieben, Sie bei allen Fragen
zu lhrem Produkt zu unterstitzen. Dazu gehort ein beratendes Technikerteam, bis zu 10 Jahre Ersatzteilverfug-
barkeit, 24 Stunden Versandservice, eine leistungsfahige Reparatur-Organisation und ein flichendeckendes
Service-Partnernetz.

Uber unser Onlineportal www.Einhell-Service.com sind viele unserer verfligbaren Services jetzt noch
schneller und einfacher fur Sie erreichbar - rund um die Uhr, sieben Tage die Woche.

£y

. PRODUKT-
ERSATZTEILE ZUBEHOR INFORMATIONEN
=]
PREIS- .
INFORMATIONEN VERFUGBARKEITEN TRACK & TRACE
GARANTIEVER- REPARATUR- SERVICE-STELLEN
LANGERUNGEN SERVICE VOR ORT
Einhell Service - EschenstraBe 6 - 94405 Landau an der Isar Wir freuen uns auf Ihren Besuch unter
Deutschland Osterreich 2 3
Service-Hotline: 09951 - 959 2037 01-2053 3517 Emhell-Serwce.cg:r:
Hilfestellung bei Selbstmontage: 09951 - 959 2035 01-2053 3515
Inbetriebnahme Service: 09951 - 959 2036 01-2053 3516
E-Mail: Service-DE@Einhell.com Service-AT@Einhell.com
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Danger! - Read the operating instructions to reduce the risk of injury.

Children are not allowed to use this equipment. This equipment can be used by people with limited
physical, sensory or mental capacities or those with no experience and knowledge if they are super-
vised or have received instruction in how to use the equipment safely and understand the dangers
which result from such use. Children are not allowed to play with the equipment.

Children are not allowed to clean the equipment or carry out user-level maintenance work.

-34-



Danger!

When using this equipment, a few safety pre-
cautions must be observed to avoid injuries and
damage. Please read the complete operating
instructions and safety information with due care.
Keep this manual in a safe place so that the in-
formation is available at all times. If you give the
equipment to any other person, hand over these
operating instructions and safety information as
well. We cannot accept any liability for damage
or accidents which arise due to a failure to follow
these instructions and the safety information.

1. Safety Information

For the relevant safety information please refer to
the booklet included in delivery!

Warning!

Read all the safety information, instructions,
illustrations and technical data provided on
or with this power tool. Failure to adhere to the
following instructions may result in electric shock,
fire and/or serious injury.

Keep all the safety information and instruc-
tions in a safe place for future use.

Explanation of the symbols used (see Fig. 12)
A. WARNING - Read the operating instructions
before you start using the machine!
WARNING - Keep a safe distance away from
the machine when it is in operation!
WARNING - Remove the safety key before
you lift or work on the machine.

WARNING - Do not ride on the machine!
Protection class Il (double-insulated).

Store batteries only in dry rooms with an am-
bient temperature of +10°C to +40°C. Place
only charged batteries in storage (charged at
least 40%).

Protection class Il

2 A time-delay fuse

For indoor use only

WARNING: To charge the battery, use only
the removable mains adapter delivered with
this tool.

Caution - Do not touch rotating blades!

B.

mmo

cTIo

K.

Important!

Always pull out the power plug and disconnect
the perimeter wire from the charging station dur-
ing a storm. Avoid using the tool in poor weather
conditions, especially if there is a risk of lightning.

2. Layout and items supplied

2.1 Layout (Figs. 1-2/11)
Robot lawn mower
Control panel
STOP button
Cutting height adjuster
Rain sensor
Carry handle
Camera unit
Rear wheel
Battery compartment cover
. Blades
. Blade plate
. Front wheel
. Mains adapter (cable)
. Canopy fastening screw
. Fastening screw
. Battery
. Spare blades
. Charging jack
. Charging station
. Charging contacts
. Charging station canopy
. Charging station LED display
. Charging station docking guide
. Hexagon key
25. Mobile connectivity module connector (mod-
ule not included)
USB-C port
Spare blade screw
Extension cable
Charger (not included in delivery)

©XONDOTAWND =

26.
27.
28.
29.

2.2 Items supplied and unpacking
Please check that the article is complete as spec-
ified in the scope of delivery. If parts are missing,
please contact our service centre or the store
where you made your purchase at the latest with-
in 5 work days after purchasing the article and
upon presentation of a valid bill of purchase. Also,
refer to the warranty table in the service informa-
tion at the end of the operating instructions.
Open the packaging and take out the tool with
care.
Remove the packaging material and any
packaging and/or transportation braces (if
supplied).
Check to see if all items are supplied.
Inspect the tool and accessories for transport
damage.
If possible, please keep the packaging until
the end of the guarantee period.
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Danger!

The equipment and packaging material are
not toys! Do not let children play with plastic
bags or film or small parts! There is a danger
of swallowing or suffocating!

Caution!

Residual risks

Even if you use this power tool in accordance
with the instructions, certain residual risks
cannot be eliminated.

Scope of delivery, assembly material and ac-
cessories (some not included):
Details of the scope of delivery can be found in
the enclosed related information sheet.

Robot lawn mower

Mains adapter (cable)

Charging station with canopy

Charging station fastening screws

Canopy fastening screws

Spare blades

Hexagon key

Battery

Original Operating Instructions

Safety Information

Required aids (not supplied)
Tape measure
Spirit level (optional)
Slotted screwdriver
Phillips head screwdriver
Wi-Fi connection

3. Intended use

The robot lawn mower is intended for private use,
i.e. for use in home and garden environments and
only for mowing lawns.

The tool is to be used only for its prescribed
purpose. Any other use is deemed to be a case
of misuse. The user/operator and not the manu-
facturer will be liable for any damage or injuries of
any kind resulting from such misuse.

Please note that our equipment has not been de-
signed for use in commercial, trade or industrial
applications. Our warranty will be voided if the
equipment is used in commercial, trade or indus-
trial businesses or for equivalent purposes.

4. Technical data

VORAGE......oeiiiiiiieiieee e 18V DC
Motor speed..........coovriiiiiiiiiieniee 3200 min™
Protection ... IPX5

Number of blades ...

Max. gradient ..........ccoooevoeiiniiniceeee 30 %
Sound pressure level L ,................... 51.11 dB(A)
Uncertainty Kp A e 3 dB(A)
Sound power level L ,.......cccevnnnen. 62.11 dB(A)
Uncertainty K., 3 dB(A)
Cutting height

adjustment .......... 30-60 mm; infinitely adjustable
Battery

Battery type: .....ooooeeiiiiiieeen Lithium-ion
Number of battery cells: .........cccccoviiiienns 5(10)
Battery capacitance: ..........cc.c...... 4.0 Ah (5.2 Ah)
Bluetooth connection

Operating frequency band: ........ 2402-2480 MHz
Maximum transmission power: ................ 10dBm
Wi-Fi:

Operating frequency band: ........ 2402-2482 MHz
Maximum transmission power: ................ 23dBm
Operating frequency band: ......... 5150-5875 MHz
Maximum transmission power: ................ 19 dBm

Mains adapter

Input voltage: ..........ccecveneen. 100-240V ~ 50/60 Hz
Output voltage: . ...24V DC
Output CUITENt: ..o 25A

............................................ n/Q

Sound values were measured in accordance with
the standards EN ISO 3744:2010 and ISO 11094:
1991.

Warning!

This equipment generates an electromag-
netic field during operation. Under certain
circumstances this field might actively or
passively impede medical implants. To re-
duce the risk of serious or fatal injuries, we
recommend persons with medical implants
to consult their doctor and the manufactur-
er of the medical implant prior to using the

-36 -



equipment.

5. Getting started

Read the operating instructions fully before
you start work on the installation of the robot
lawn mower. The quality of the installation
affects how well the robot lawn mower works
later on.

Always wear sturdy footwear and long trousers
when using the equipment.

5.1 How it works

Follow the operating instructions carefully in order
to ensure that the robot lawn mower works cor-
rectly and safely.

The robot lawn mower is equipped with a camera
unit (7) which features three cameras (Fig. 1).
Aided by this smart visual positioning system,
the robot lawn mower can mow the lawn largely
independently.

The smart visual positioning system automati-
cally identifies the lawn areas to be mowed. This
enables the robot lawn mower to cover the area
systematically. The travel and mowing paths are
recorded and displayed in the app.

The two external cameras (b) on the camera unit
(7) capture objects and obstacles on the lawn

in real time. Some examples include toys, play
structures, trees or other objects. When the robot
lawn mower detects an obstacle, it drives around
it or adjusts its path accordingly.

The robot lawn mower is equipped with a cam-
era unit which captures and analyses images of
the area lying ahead. The system analyses the
surroundings and determines whether they are
lawn areas to be mowed, lawn boundaries or ob-
stacles. The images are processed and analysed
within fractions of a section, remaining impercep-
tible to the user during operation.

If the area lying ahead of the robot lawn mower
is recognised as an area to be mowed, the robot
lawn mower will continue mowing straight ahead
with the mower unit activated. If a lawn boundary
or obstacle is detected, the robot lawn mower
stops and analyses the surroundings again. Then

it verifies whether it can drive around the obstacle.

If a detour is possible, the robot lawn mower
resumes its work and proceeds to mow along

an adjusted path. If the obstacle cannot be by-
passed, the robot lawn mower changes direction

and continues mowing in the next lane.

The mowing area must be prepared carefully

and adjusted if necessary, so that the robot lawn
mower can reliably identify the boundaries of the
area to be mowed. The lawn boundaries must be
unambiguously defined and clearly recognisable
for the camera system. Only then can the robot
lawn mower detect them in good time and react to
them correctly.

The docking guide (23) integrated into the charg-
ing station (19) helps orient the robot lawn mower
(1), enabling it to dock precisely at the charging
station.

The charging station (19) can be placed on a
grass surface or on firm ground such as pave-
ment or asphalt. The area around the charging
station must have clearly recognisable optical
and physical boundaries so that the docking
guide (23) and the surroundings can be reliably
identified.

When using the robot lawn mower for the first
time, it must be placed directly in the charging
station (19). Recognition of the docking guide
(23) and processing of the image data take place
within fractions of a second, remaining impercep-
tible to the user.

The robot lawn mower uses the global navigation
satellite system (GNSS) to determine site-specific
information about sunrise and sunset times.
Sufficient daylight is required for the visual posi-
tioning system to function properly.

Check the camera unit (7) lens regularly for signs
of dirt and clean if necessary. This ensures that
the surroundings are reliably captured and ana-
lysed.

5.2 Sensors and modules
The robot lawn mower is equipped with a number
of safety sensors.
Lifting sensor:
If the robot lawn mower is raised from behind
by more than 25 cm from the ground or if
the front wheels (12) lose contact with the
ground, the robot lawn mower will stop and
the blades (10) will stop rotating immediately.
Tilting sensor:
If the robot lawn mower tilts severely in any
direction, the robot lawn mower will stop and
the blades (10) will stop rotating immediately.
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Rain sensor:

The robot lawn mower is equipped with a
rain sensor (5). If the sensor detects rainfall,
the robot lawn mower will stop the mowing
process and return to the charging station
(19) automatically. After docking, charging
will begin. The robot lawn mower remains in
the charging station (19) for the waiting pe-
riod set in the app after the rain sensor (5) is
completely dry. Then it automatically resumes
the mowing process again, provided itis in an
active time window. If rain is detected, a cloud
symbol appears under device information in
the app. The rain sensor contacts must not be
short-circuited by metal or other conductive
materials. This could impair the proper func-
tioning of the rain sensor and the robot lawn
mower itself.

Camera unit: (Fig. 1)

The robot lawn mower’s camera unit (7)
captures and analyses image data about

the work area in front of it. The images are
processed and analysed within fractions of a
section. Facing forward, the camera unit de-
tects elevated objects within its field of view,
in addition to the lawn area. The image data
logged is only processed locally on the robot
lawn mower, saved temporarily and continu-
ously overwritten. The camera unit helps the
robot lawn mower identify obstacles, lawn
boundaries and areas that do not belong to
the mowing area. By combining data from

all three cameras, the robot lawn mower
maps its surroundings spatially, detecting
and avoiding areas such as large leaf piles,
garden objects, and other obstacles. If an ob-
stacle or lawn boundary is detected, the robot
lawn mower pauses, analyses the situation
again and adjusts its path accordingly. Then it
automatically resumes the mowing process.
Sufficient daylight is required for the camera
unit to function properly. Therefore, the ro-

bot lawn mower operates exclusively under
suitable lighting conditions. The working time
window should be set for hours in which

there is sufficient daylight to ensure proper
operation. This also helps protect crepuscular
and nocturnal animals such as hedgehogs.
Local sunrise and sunset times are used to
calculate the permitted operating times. The
robot lawn mower ends the mowing process
30 minutes before dusk fall, returning to the
charging station. Mowing can begin automat-
ically 30 minutes after sunrise at the earliest.
The camera unit is also equipped with a LED

light (7a), which automatically switches on
and off in poor lighting conditions.

GNSS module

The robot lawn mower can use the GNSS
module to determine the local sunrise and
sunset times so that it is prevented from
mowing in twilight and at night. It also helps
the robot lawn mower work reliably with its
camera unit (7).

Wi-Fi:

The robot lawn mower is equipped with a
Bluetooth and Wi-Fi module. The status and
strength of the Wi-Fi signal are shown ac-
cordingly in the app.

4G mobile connectivity module (not in-
cluded)

The optional 4G mobile connectivity module
(25) enables the robot lawn mower to con-
nect to a mobile network. An active SIM card
with a data plan is required for this module to
function. The SIM card and mobile connec-
tivity module are not included. The 4G mobile
connectivity module can be used as a backup
in areas with little or no Wi-Fi coverage. It also
keeps the robot lawn mower connected to
the app even when the mower is outside the
range of the Wi-Fi network.

5.3 Preparations

If the grass is taller than 60 mm it must be
trimmed first to avoid exposing the robot lawn
mower to excessive load and adversely affecting
its operating efficiency. Use a conventional lawn
mower or trimmer to do this.

Remove from the lawn all loose objects, which
could get damaged by the robot lawn mower or
cause damage to the robot lawn mower itself.
Check the mowing area, the lawn boundary and
any areas that should not be mowed (Fig. 3). The
following sections of these operating instructions
contain information about how you can define
precise lawn boundaries and protect specific
areas. Some obstacles can be detected by the
robot lawn mower in good time and require no
elaborate protection.

5.3.1 Calculating the gradient of the lawn
(Fig. 4)

The robot lawn mower can handle gradients of

up to 30 %. You therefore need to avoid steeper

gradients. The gradient can be determined on the

basis of height divided by distance (Fig. 4).

Example: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

-38-



Fitting the battery (Fig. 9)

A battery (16) from the Power-X-Change series is
needed to operate the robot lawn mower.

Open the battery compartment cover (9). Press
the pushlock button (b) on the battery (16) and
push the battery (16) into the mount provided.
Close the battery compartment cover (9) and
make sure that it latches in place correctly.

To remove the battery (16), open the battery com-
partment cover (9). Press the pushlock button on
the battery and pull the battery (16) out.

5.4 Charging station

5.4.1 Charging station location (Fig. 5a/5b)
First, select a suitable location for the charging
station (19). An outdoor power socket with a
steady supply of electricity is needed for opera-
tion.

The charging station (19) can either be placed on
a grass surface (Fig. 5a), or on flat, firm ground
such as paving or asphalt, flush with the turf (Fig.
5b). The installation area must be flat, dry and
clear of obstacles. Maintain a clearance of at least
0.5 m on both the left and right sides of the charg-
ing station.

Position the charging station (19) power cable
outside the mowing area or bury it, if necessary,
to prevent it from being damaged by the robot
lawn mower.

Position the charging station (19) in an easily
accessible location that is easy for the robot lawn
mower to reach from every point on the lawn.
Avoid installing it in corners, narrow passages,

or areas restricted by obstacles. Also ensure

that there is a strong Wi-Fi signal at the charging
station.

If the charging station (19) is placed on a paved
area, the nearest lawn area must be no more than
3 m away. Over longer distances, the robot lawn
mower’s remaining battery charge may be insuffi-
cient to reliably reach the charging station. Use of
a higher-capacity battery is recommended when
mowing large areas.

If possible, choose a spot in the shade, as lower
ambient temperatures help the battery charge
optimally.

There must be a straight, obstacle-free path of

at least 2 m in front of the charging station (19).
Curves, edges or other obstacles directly in front
of the charging station may interfere with the ro-
bot lawn mower’s approach and docking.

5.4.2 Locating the charging station

When the battery charge level is low or when
mowing in the selected zone is complete, the ro-
bot lawn mower will return to the charging station
(19). The mower follows the same path used to
reach the mowing zone to return to the charging
station. It uses the docking guide (23) in the
charging station to recognise the station, helping
it to dock for charging.

5.4.3 Connecting the charging station to the
mains adapter (Fig. 5¢)
1. Before you connect the charging station (19)
to the power supply, check that the mains
power supply is 100-240 V at 50 Hz.
Connect the mains adapter (13) directly to a
power socket. Do not use the cable for any
other purpose.
Do not use the mains adapter (13) if it is dam-
aged. In the event of any damage to cables or
the mains adapter (13), contact an authorised
professional immediately for replacement.
Do not charge the robot lawn mower in a
damp location. Do not charge the robot lawn
mower at temperatures above 40°C or below
5°C.
Keep the robot lawn mower and the mains
adapter (13) away from water, sources of heat
and chemicals. Keep the mains adapter cable
(13) away from sharp edges in order to pre-
vent damage.
Connect the mains adapter (13) to the exten-
sion cable (28) and the extension cable (28)
to the charging station (19).
The LED display on the charging station lights
up green as soon as continuous power is
supplied. If the LED display on the charging
station fails to light up, check the previous
steps and make sure that the connected
socket is energised.

5.4.4 Information about charging
The robot lawn mower will return to the charging
station (19) in the following situations:
You send the robot lawn mower back man-
ually.
The battery charge level drops below 30%.
The end of the daily work time has been
reached.
The rain sensor has tripped.
The robot lawn mower has become overheat-
ed.
‘Spot’ mode was activated outside the set
work window and has been completed by the
robot lawn mower.
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When dusk falls, making it impossible for the
camera unit to work reliably.

When the robot lawn mower returns to the charg-
ing station (19), it does so as indicated in section
5.4.2.

While the battery is charging, the LED light strip
(50) on the control panel (Fig. 8) flashes green.
As soon as the battery is fully charged, the LED
light strip (50) on the control panel lights up solid
green. The LED display on the charging station
lights up green as soon as continuous power is
supplied. Once it has been fully charged, the ro-
bot lawn mower will resume operation or remain
in the charging station (19) until the next working
time window.

Ensure that there are no obstacles in front of the
charging station (19) so that it has unrestricted
access for docking and charging.

If the temperature of the battery exceeds 45 °C,
charging will stop in order to prevent damage to
the battery. Charging will resume automatically
once the temperature has dropped again.

If the temperature of the robot lawn mower con-
troller exceeds 65 °C, the robot lawn mower will
return to the charging station (19). Operation will
resume in accordance with the settings once the
temperature has dropped again.

If the battery becomes empty before the robot
lawn mower has returned to the charging station
(19), the robot lawn mower will be unable to start
up again. Bring the robot lawn mower back to the
charging station (19). The robot lawn mower will
be charged up automatically.

5.4.5 Fitting the canopy and securing the
charging station (Fig. 5¢-5d)
Fit the charging station canopy (21) onto the
charging station (19) as shown in the figure.
Start by fitting the canopy from back to front,
making sure that the screw holes line up exactly.
Insert the canopy fastening screws (14) into the
screw holes as shown and tighten them securely.
Once you have found a suitable location for the
charging station (19), secure it in place using the
fastening screws (15). Use the hexagon key (24)
to drive the fastening screws (15) fully into the
ground.

5.5 Mowing area - Obstacles and mowing
area boundaries

5.5.1 Lawn boundary

Clearly identifiable lawn boundaries must be

present in the mowing area for initial mapping.

Adequately demarcate grassy slopes, embank-

ments and vertical drops to ensure that the robot
lawn mower cannot slide or leave the mowing
area.

Before using the mower for the first time, famil-
iarise yourself with the options described in this
section for defining lawn boundaries.

Any areas within the mowing area that should

be excluded from the mowing process, such as
fixed underground cables, above-ground hoses or
similar fixtures, must likewise be demarcated by
clearly identifiable lawn boundaries.

These steps are necessary for initial mapping and
for re-mapping after the map is deleted.

Once initial mapping is complete, virtual bound-
aries, such as off-limits and excluded zones, can
be set up in the app.

Passages (Fig. 6a)

If the mowing area contains a passage, the
robot lawn mower can navigate it provided
the passage width is at least 0.6 m. For initial
mapping, the passage should be at least 1.0
m wide so that it can be automatically detect-
ed and mapped. If this is not possible, the
passage can be set up after mapping under
the ‘Passage’ option in ‘Edit Map’ mode. To
do this, use the remote control feature in the
app to manually steer the robot lawn mower
through the passage with your smartphone so
it can be saved to the map. In long and narrow
passages, the robot lawn mower may not
have enough space to turn around. This can
affect its ability to reach or mow certain areas.
Lawn boundary clearance (Fig. 6b)

When the robot lawn mower approaches a
lawn boundary, the camera unit (7) will de-
tect it. The robot lawn mower will stop before
it reaches the lawn boundary and change
direction so that it does not leave the mow-
ing area. Low-lying beds, ditches, ledges or
raised stone edges might result in damage

to the robot lawn mower. These areas should
be protected by suitable lawn boundaries or
other demarcations. Regularly check the lawn
boundaries for growth and changes. If the
lawn boundaries become overgrown or are
no longer clearly recognisable, the robot lawn
mower may leave the intended mowing area.
After initial mapping has been done, virtual
boundaries and no-go zones can be defined
in the app to permanently exclude certain are-
as from the mowing process.

Lawn boundary clearance to water (Fig.
6¢c)

As a general rule, the robot lawn mower
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reliably recognises the lawn boundary as de-
scribed above. However, since it is possible
that the robot lawn mower could overrun the
lawn boundary, we recommend a distance of
approx. 50 cm between the lawn boundary
and any water feature (pond, pool, etc.).

Note

The mapping process can only begin when the
robot lawn mower is in the charging station, has
been paused or the current mowing process has
been cancelled.

A range of shapes and a virtual boundary line are
available for editing the map. These functions can
be used to set up and adjust mowing areas, no-
go zones and virtual boundaries in the app.

5.5.2 Obstacles (Fig. 6b-6d)
Obstacles are objects situated in the mowing
area. The robot lawn mower camera can recog-
nise many obstacles. Soft, unstable or valuable
objects must be protected where necessary. See
the possibilities described above for separation
from the lawn boundary.
Depending on the size and shape of the obstacle,
the robot lawn mower either drives around it or
stops and changes direction. If the camera unit
(7) does not detect the obstacle, the mower will
collide with the obstacle. The robot lawn mower
will stop and continue mowing in a different direc-
tion. In this case, an area of approx. 5 cm around
the obstacle will not be mowed.
High and low obstacles
The camera unit (7) helps the robot lawn
mower identify and automatically bypass di-
verse obstacles, such as balls, garden equip-
ment, play towers and other objects, in the
mowing area. Regularly check that obstacles
and objects have not become overgrown by
grass, plants or other vegetation. Overgrown
obstacles can impair the robot lawn mower’s
detection capacity. The robot lawn mower
identifies trees as obstacles and bypasses
them accordingly. Areas affected by tree roots
protruding from the ground should be pro-
tected by suitable lawn boundaries or a no-
go zone. This is especially true for exposed
roots, as damage to both the tree roots and
the robot lawn mower must be avoided.

5.5.3 Main area and secondary area

The robot lawn mower can map and save multiple
mowing zones within a single main area. Multiple
mowing zones exist, for example, when a single
lawn is divided by paths or other level transitions.

To create an additional mowing zone, select the
‘Add new zone’ option in the app. Then steer the
robot lawn mower by remote control from the ex-
isting mowing zone to the new mowing area. Map-
ping of the new mowing zone starts automatically
when the mower reaches its destination.

The connecting path must be clear of obstacles,
at least 0.6 m wide and no more than 50 m away
from the existing mowing zone (Fig. 6e)

A secondary area is an area that the robot lawn
mower cannot reach from the main area on its
own, for which no path can be set. This is the
case of fully separated garden areas, for example.
For situations like this, the ‘Second mowing area’
mode is available. In this mode, an additional
mowing area can be mapped and saved sep-
arately. When this mode is enabled, the map
settings for the second mowing area can be man-
aged independently of the main area.

The respective map will automatically be loaded
when you switch between the main area and the
secondary area.

Certain functions, such as edge mowing, zone
mowing and spot mowing, are not available in the
secondary area.

5.6 Checking the mowing area

Before starting mowing, inspect the entire mow-
ing area by walking along the lawn boundary.
Make sure that the mowing area is fully enclosed
by clearly identifiable lawn boundaries or other
boundaries and obstacles. Also check that the
lawn boundaries, obstacles and other orientation
points have not become overgrown by grass,
plants or other vegetation. Overgrown areas can
impair the robot lawn mower’s detection capacity.
Inspect all the areas that should be excluded
from mowing as well, such as flower beds, pools,
ponds or other obstacles. These areas must be
clearly demarcated on all sides.

For critical or hard-to-detect spots where reliable
recognition by the robot lawn mower cannot be
guaranteed, we recommend setting up a no-go or
off-limits zone in the app after initial mapping.
Follow the instructions in the section 5.5.1. in this
regard.

5.7 First-time mapping - using for the first
time (Fig. 7a)

Make sure that the robot lawn mower’s battery

is fully charged before you start mapping for the

first time.

Before using the mower for the first time, down-

load the Einhell Robotics app onto your smart-
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phone and install it as indicated in section 6.4.
Follow the instructions in the app to connect the
robot lawn mower to your smartphone via Wi-Fi or
Bluetooth.

Once you have successfully connected the devic-
es, you can start initial mapping in the app. The
robot lawn mower must be in the charging station
before first-time mapping begins.

Then the robot lawn mower will leave the charging
station and automatically map the entire mowing
area. To do this, it systematically drives across the
entire work area, automatically creating a map of
the mowing area.

Observe the robot lawn mower during this initial
mapping to ensure that it has accurately identified
all the lawn boundaries and correctly mapped the
entire mowing area.

When mapping is complete, the robot lawn mow-
er automatically returns to the charging station,
saving the map generated in its system.

After successful mapping, the robot lawn mower
begins with the mowing process according to the
settings and schedules specified in the app.

5.8 Verifying the position of the charging sta-
tion (Fig. 7b)

Verify the position of the charging station (19)

by positioning the robot lawn mower at various

points on the lawn and have the mower return to

the charging station.

You can send the robot lawn mower back to the

charging station (19) as described in section 6.3.

This process can be interrupted at any time by

pressing the STOP button (3).

Verify that the robot lawn mower can reach the

charging station reliably from every point on the

lawn. If necessary, adjust the lawn boundaries,

mowing area or charging station (19) position.

Make sure, in particular, that passages are at

least 0.6 m wide so that the robot lawn mower can

safely get through them.

5.9 Moving the charging station

You can change the charging station’s position
under ‘map management’.

Select whether the new position is located on the
lawn or outside the lawn area.

If the charging station is located on the lawn, the
robot lawn mower automatically detects the new
position and saves it in the map.

If the charging station is outside the lawn area,
remote control mode (Bluetooth) will be enabled.
You can then guide the robot lawn mower from
the charging station to the mowing area, so that
the new path is saved. This path will be used in

the future for navigation between the charging
station and the mowing area.

5.10 Battery charge level indicator (Fig. 11b)
Press the button (a) for the battery charge level
indicator. The battery charge level indicator shows
the charge status of the battery using 3 LEDs.

All 3 LEDs are lit:
The battery is fully charged.

2 or 1 LED(s) are lit:
The battery has an adequate remaining charge.

1 LED flashes:
The battery is empty, recharge the battery.

All LEDs flash:

The battery temperature is too low. Remove the
battery from the tool and keep it at room temper-
ature for one day. If the fault reoccurs, this means
that the battery

has undergone exhaustive discharge and is de-
fective. Remove the battery from the tool. Never
use or charge a defective battery.

Important!

When using a multi-Ah pack (e.g., 4-6Ah), always
select the higher capacity setting. Thanks to the
gentle charging and discharging of the robot lawn
mower there is no need to use the lower capac-
ity to extend the service life, which could cause
problems.

5.11 Charging the battery with the charger
Under normal circumstances, the robot lawn
mower battery (16) is charged via the charging
station (19). For independent use, the Power-X-
Change series battery (16) can also be charged
in an external Power-X-Charger. Important! - De-
pending on the model of your robot lawn mower, it
might not come complete with the battery charger
(Fig. 11a/ltem 29).
1. Check that your mains voltage is the same
as that marked on the rating plate. Insert the
power plug of the charger (29) into the power
socket. The green LED will then begin to
flash.

2. Place the battery (16) onto the charger (29)
(Fig. 11a).
3. Inthe section entitled ‘Charger indicator’ you

will find a table with an explanation of the LED
display on the charger.
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The battery may become a little warm during the
charging. This is normal.

If the battery pack fails to charge, check:
Is there voltage at the power socket?
Is there good contact at the charging con-
tacts?

If the battery pack still fails to charge, please send
the charger
and the battery pack

to our customer service centre.

To ensure that items are properly packaged
and delivered when you send them to us,
please contact our customer service or the
point of sale at which the equipment was
purchased.

When shipping or disposing of batteries and
cordless tools, always ensure that they are
packed individually in plastic bags to prevent
short circuits and fires!

To ensure that the battery pack provides long ser-
vice, you should take care to recharge it promptly.
You must recharge the battery pack when you
notice that the performance of the device drops.
Never allow the battery pack to become fully dis-
charged. This will cause it to develop a defect!

6. Operation

6.1 Control panel

The robot lawn mower has already been pro-
grammed at the factory and default settings have
been made for it. However, these can be changed
if required. Even though the factory settings will
be suitable for most gardens, you should still fa-
miliarise yourself with the available options.

When operating the machine or its peripherals,
avoid overreaching and always maintain your
balance. Maintain firm footing on slopes and walk,
never run.

Explanation of the control panel with LED
light strip (Fig. 8)

50. Light strip

51. HOME button

52. START button

53. OK button

54. On/Off button

Note

An explanation of the buttons on the control pan-
el, as well as the meanings of the different LED
status lights on the control panel, can be found in
section 11.

6.2 Cutting height adjuster

Important! Adjust the cutting height only when
the mower unit has been switched off and the
robot lawn mower has come to a stop. Do this by
pressing the STOP button (3). The cutting height
adjuster (4) allows you to infinitely adjust the cut-
ting height of the robot lawn mower between 30
and 60 mm, which can be viewed on the scale.

If the grass is taller than 60 mm it must first be
shortened to a maximum of 60 mm to avoid ex-
posing the robot lawn mower to excessive load
and adversely affecting its operating efficiency.
Use a conventional lawn mower or trimmer to do
this.

After installation has been completed, the cutting
height can be adjusted using the cutting height
adjuster (4). Always start with a higher cutting
height and reduce it in small steps until you reach
the desired height.

6.3 Controlling the robot lawn mower

Manual start-up

Press ‘Start’ button and confirm with the ‘OK’
button.

The robot lawn mower goes to the nearest lawn
area and starts mowing. If you start the robot lawn
mower outside of the time window you have set in
the app, the mower will mow as long as the bat-
tery charge lasts, until it completes the area to be
mowed or until dusk falls.

Locking and unlocking the control panel
If the robot lawn mower is stopped by press-
ing the STOP button (3), the control panel will
be locked to prevent further input. To unlock
the control panel, press the OK button twice
in a row. It is also possible to unlock it via the
app. Both the control panel and the robot
lawn mower can be enabled again in the app.
The child lock can be activated by pressing
and holding the HOME and OK buttons si-
multaneously for 2 seconds. While the child
lock is enabled, both the control panel and
the robot lawn mower are locked. To deacti-
vate the child lock, press and hold the HOME
and OK buttons simultaneously for 2 seconds
again.
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Cancelling the mowing process

1. To bring the robot lawn mower to an immedi-
ate stop, press the STOP button.

2. Unlock the control panel (2)

3. Pressthe ‘HOMFE’, followed by ‘OK’, to send
the robot lawn mower back to the charging
station (19).

STOP status:

When you press the STOP button (3), the robot
lawn mower will go into STOP status. The robot
lawn mower will interrupt its mowing until this sta-
tus is cancelled.

STOP status can be cancelled directly on the
mower or via the app. Then the mower can be
sent back to the charging station or resume the
mowing process.

6.4 Connecting the robot lawn mower to the
Wi-Fi and Bluetooth via app

All the settings that you can adjust on the control

panel can also be configured using the app. To do

so, first download the Einhell Robotics App for ro-

bot lawn mowers onto your smartphone. The app

is available via the following link and QR code:

https://app.einhell-robotics.com/

Note

Make sure that the distance between your smart-
phone and the robot lawn mower is no greater
than 3 m.

Use a Bluetooth connection to connect the robot
lawn mower to your smartphone and follow the
steps shown in the app. You will then be prompted
to establish a Wi-Fi connection to the robot lawn
mower. Press and hold the ‘Home’ and ‘On/Off’
buttons on the control panel (2) for 2 seconds to
activate the Wi-Fi connection the first time you
use the mower.

Instructions concerning the Bluetooth con-
nection:
Connect to the robot lawn mower via the app
after you have logged in as a user and regis-
tered the device.
On Android devices, location access must

be enabled for the app so that it can use the
Bluetooth connection.

Connect the robot lawn mower to your smart-
phone only in the app.

The range of a Bluetooth connection is lim-
ited. This means you must stay close to the
robot lawn mower to control it.

The robot lawn mower can be connected to
just one smartphone at a time.

6.5 Software update

The first time you use the mower, check whether
there is a firmware update available. If an update
for the robot lawn mower is available, complete
the update process before starting to operate the
mower. Ensure that the robot lawn mower battery
is charged more than 50% and that the Wi-Fi sig-
nal in the area is stable enough to prevent errors
or complications during the update process.
Warning

Do not switch off the robot lawn mower during the
update process or make any other adjustments to
the robot lawn mower.

6.6 Functions and control

In the Einhell Robotics App, you have the option

of choosing a wide range of settings for your robot

lawn mower, provided it is connected via Wi-Fi or

Bluetooth. You may choose the following settings:
Schedule
The robot lawn mower’s working time win-
dows can be defined under this menu item.
One or more time windows can be set for
each day of the week. A time window can be
defined either for automatic mowing of the
entire mowing area or of individual mowing
zones. Note that newly created time windows
are not executed retroactively. If the start time
of a time window has already elapsed when
the window is created, the time window will
not be applied until the next scheduled occur-
rence of the defined period. If, for example, a
time window from 10:00 AM to 2:00 PM is set
at 12:00 PM, the robot lawn mower will not
start immediately, but will apply this time win-
dow on the following day. For a lawn measur-
ing 850 m?, a daily mowing time of around 10
hours is generally recommended. The actual
mowing time required may vary depending on
grass growth, lawn size and the characteris-
tics of the terrain, and should be adjusted to
suit the specific conditions.
Edge mowing
For a tidy lawn edge, ‘Edge mowing’ mode
can be selected. In this mode, the robot lawn
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mower travels exclusively along the lawn
boundary before automatically returning

to the charging station. You can adjust the
distance from the lawn boundary or set an
overlap beyond the boundary in the mowing
settings. When an overlap is used, the lawn

boundary must be level with the mowing area.

This is to prevent damage to both the lawn
boundary and the robot lawn mower. Settings
can be saved either for the entire mowing
area or individually for each mowing zone.
Additionally, the ‘Corner trimming’ function
can be activated in the mower settings. In
this mode, the robot lawn mower specifically
targets corners and hard-to-reach edges to
achieve a more uniform cut.

Rain sensor

The rain sensor (5) detects rainfall to prevent

the robot lawn mower from working in the rain.

If rainfall is detected, the robot lawn mower
stops the mowing process and returns to

the charging station (19) automatically. The
rain sensor can be activated or deactivated
in the mower settings. A delay time can also
be set. This determines how long the robot
lawn mower remains in the charging station
(19) after the rain sensor (5) is completely dry
before the mowing process resumes. The rain
sensor contacts must not be short-circuited
by metallic or other conductive objects. This
could impair the proper functioning of the rain
sensor and the robot lawn mower itself.
Firmware update

Under ‘Firmware update’, you can check
whether a new firmware version for the robot
lawn mower is available and install it if neces-
sary. Firmware updates can only be carried
out by the robot lawn mower’s owner. To do
this, the robot lawn mower must be linked to
the corresponding user account.

Spot mowing

It is possible that certain spots on the lawn
may not be mowed sufficiently, and need

to be finished specifically. In ‘spot mowing’
mode, tap the ‘add mowing point’ button to
define a rectangular area on the map. The
robot lawn mower will then mow only the
selected area. The size of the selected area
may range from 3 m? to 80 m2. When the spot
mowing process is complete, the robot lawn
mower automatically returns to the charging
station (19) if there is no active working time
window.

To the charging station

This makes the robot lawn mower stop mow-
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ing and return to the charging station. The
robot lawn mower will not leave the charging
station again until the new time window starts.
No-Go Zone

Areas where the robot lawn mower should not
enter or mow can be defined in the map set-
tings. A range of shapes and virtual boundary
lines are available for defining no-go zones.
These can be used to block off certain areas
withing the mowing area. We recommend
setting up no-go zones for areas that pose a
risk or could cause damage to the robot lawn
mower. These include above-ground water
hoses, power cables, pools, ponds or other
areas without clearly identifiable lawn bound-
aries. The robot lawn mower takes the defined
no-go zones into account during navigation
and automatically bypasses them during the
mowing process.

Go Zone

Certain areas within the mowing area can

be defined as ‘go zones’ in the map settings.
This function is ideal for bare, dried-out or
seasonally altered patches that the robot
lawn mower might not recognise as mowing
areas. Within the defined mowing areas, the
robot lawn mower also traverses areas whose
characteristics differ from the automatically
recognised surfaces. A variety of shapes are
available for creating go zones, which can be
drawn directly on the map. Each defined go
zone must have an area of at least 0.8 m?.
Passage

Set up a passage to enable the robot lawn
mower to cross specific areas with the mower
unit switched off. Passages can be defined
within the mowing area in the map settings.
This function is ideal for areas that the robot
lawn mower does not recognise as areas to
be mowed, such as flower meadows, paved
areas or surfaces where grass does not grow.
Passages can be used to define which of

the areas the robot lawn mower can cross to
automatically reach other parts of the mowing
area. The mower unit remains deactivated
within passage zones. When the robot lawn
mower leaves the passage zone, the mowing
process automatically resumes.

Connect Zone

In the map settings, several mowing areas
can be connected via a pathway without cre-
ating a unified mowing area. When you create
a connection, you will first be asked whether
the robot lawn mower is within or outside of a
lawn area. Next, remote control mode (Blue-



tooth) will be enabled. Use the remote control
feature to steer the robot lawn mower from
the desired starting point to the mowing area
to be connected. When the mower reaches
the destination, confirm the end point in the
app. The path created is saved and can be
used by the robot lawn mower to automati-
cally move between the connected mowing
areas. The mower unit remains switched off
while the mower travels through the connect-
ing zone.

Remote Control

The robot lawn mower features two remote
control modes.

1. Remote control via Bluetooth

Bluetooth remote control mode can be ac-
cessed in the robot lawn mower settings. Tap
the ‘Connect via Bluetooth’ button to connect
the robot lawn mower to your smartphone.
After successfully connecting, you can guide
the robot lawn mower, with the mower unit
switched on, from your smartphone.

2. Remote control via Wi-Fi

Wi-Fi remote control mode with live video can
be accessed from the Home screen in the
app. A four-digit PIN is required to use this
feature. This number is factory-set to 0000.
We recommend replacing this PIN with a per-
sonal PIN in the robot lawn mower settings.
In Wi-Fi remote control mode, a live image
from the robot lawn mower’s camera unit

is displayed. The LED light and the anti-fog
function on the camera unit can also be op-
erated in this mode, in the event that the lens
fogs up in adverse weather conditions.

In this remote control mode, the mower unit
is switched off while you steer the robot lawn
mower.

Speed and spacing

The robot lawn mower’s travel speed and
mower unit speed can be adjusted in the
robot lawn mower settings. This lets you tailor
mowing performance to the size, nature and
needs of each mowing area. The width of the
mowing lanes and orientation of the mowing
pattern can also be set. You can choose be-
tween a mowing pattern with a single fixed
direction or a pattern with multiple directions.
These settings can be saved for automatic
mowing of the entire mowing area or set in-
dividually for each mowing zone. This allows
you to customise mowing in different areas of

the lawn to suit their individual characteristics.

Advanced robot lawn mower settings
Further robot lawn mower functions can

be adjusted in ‘Advanced settings’. These
settings affect the robot lawn mower’s per-
formance and should only be changed by
experienced users familiar with the effects of
each function.

7. Cleaning, maintenance and
ordering spare parts

Danger!

The equipment must be disconnected from the
power supply (pull out the power plug and switch
off the equipment) prior to performing any clean-
ing and maintenance work. Also take the battery
out of the robot lawn mower (Fig. 9).

Caution! Wear working gloves!

Take care not to touch any moving parts until
they have come to a complete standstill.

7.1 Cleaning the equipment
Keep all safety devices, air vents and the
motor housing free of dirt and dust as far as
possible. Wipe the equipment down with a
clean cloth or blow compressed air at low
pressure on it.
Do not clean the robot lawn mower with run-
ning water, particularly at high pressure.
Clean the equipment regularly with a damp
cloth and some soft soap. Do not use clean-
ing agents or solvents, which could damage
the plastic parts of the equipment. Ensure
that no water can get inside the equipment.
For best results, clean the robot lawn mower
with a brush or rag.
Check that the blades (10) and blade plate
(11) move freely.
Use cleaning product for metal or very fine
abrasive paper to clean the charging contacts
on the robot lawn mower (1) and the charging
station (19). Clean them in order ensure effi-
cient charging.

7.2 Maintenance
Worn or damaged blades (10) and their fas-
tening screws must always be replaced as a
set.
Replace worn or damaged parts.
In order to ensure a long service life, all
screwed parts, as well as the wheels and ax-
les, should be cleaned and lubricated.
Keeping your robot lawn mower in good
condition not only ensures a long lifespan
and high performance, but also enables the
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mower to thoroughly cut your grass with min-
imal effort.

The blades (10) are subject to more wear and
tear than any other component. Therefore,
routinely check the condition of the blades
(10) and make sure that they are tightly fas-
tened. An excessively vibrating robot lawn
mower may indicate that the blades (10)

are damaged or have become deformed by
striking an object. If the blades (10) are worn
or damaged, they must be replaced immedi-
ately.

Check the appearance of the cut lawn reg-
ularly. The grass will not be cleanly cut if the
blades are not sharp. This can result in the
surface of the lawn drying out easily and turn-
ing brown. It is important therefore to change
the blades regularly in order to obtain a clean
and straight cut.

Check the bottom of the robot lawn mower
for dirt at regular intervals. Clean the robot
lawn mower regularly. Remove heavy soiling
immediately.

Heavy soiling of the robot lawn mower is pos-
sible in the first weeks of its use if you previ-

ously worked with a conventional lawn mower.

In these first few weeks you should check the
bottom of your robot lawn mower more often.
Cut the grass only in small steps in order to
prevent heavy soiling.

There are no other parts inside the tool which
require maintenance.

You can check the robot lawn mower mainte-
nance intervals under ‘Mower information’ in
the app. It is advisable to replace the blades
after 150 hours of operation. To ensure even
wear, the blades can be reversed at regular
intervals. The robot lawn mower and charging
station should be cleaned at maintenance
intervals of 720 hours of operation. If you
notice that the blades are worn or cleaning

is required due to heavy dirt build-up before
the respective intervals have elapsed, carry
out the required maintenance work early.
Adhere to the recommended maintenance
intervals to ensure that the robot lawn mower
continues to function reliably and that mowing
performance remains consistently high.

7.2.1 Replacing the blades

Remove battery before changing blades.
Use only original blades; otherwise, correct per-
formance and safety cannot be guaranteed.
The robot lawn mower is equipped with three
blades (10) fitted to a blade plate (11). These

blades (10) have a service life of up to 2 months
(if they do not strike any obstacles). Please re-
place all three blades (10) at the same time to
ensure that the efficiency and balance of your
equipment is not impaired.

To change the blades (10), proceed as follows

(Fig. 10) - Caution! - Wear work gloves:

1. Use a screwdriver to block the rotation of
the blade plate (11). Do this by inserting the
screwdriver through the holes in the blade
plate (11) and the protective ridge.

2. Loosen the fastening screws.

3. Remove the blades (10) and replace them
with new ones. Always replace all three
blades (10) and their respective screws as a
set.

4. Then tighten the fastening screw (27) again.
Check that the new blades (17) are able to
rotate freely.

Perform a general inspection of the robot lawn
mower at regular intervals and remove any build-
up which have accumulated. At the start of each
season, ensure that you check the condition of
the blades (10). If repairs are necessary, please
contact our customer service centre. Use only
genuine spare parts.

7.2.2 Software update
Make sure that the battery is fully charged before
you carry out the following steps.
Select ‘Settings’ and then ‘Firmware Update’
in the app.
If an update is available, the robot lawn mow-
er will now start updating its firmware. The
status will be shown in the app.
Firmware updates can only be carried out in
the Einhell Robotics app if the mower is con-
nected to the Wi-Fi network.

7.3 Ordering spare parts
Please provide the following information on all
orders for spare parts:

Type of unit

Article number of the unit

ID number of the unit

Spare part number of the required spare part
For the latest prices and information go to www.
Einhell-Service.com

Replacement blades Art. No.: 34.140.20
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7.4 Optional accessories

The 4G mobile connectivity module (25) (not
included) is an loT (Internet of Things) feature
capable of connecting to a 4G network. To use it,
you will also need an active SIM card with a data
plan (not included) alongside the module. The
mobile connectivity module (25) can compensate
for weak or faulty Wi-Fi coverage, ensuring unin-
terrupted use of the robot lawn mower, the app
and all its features.

8. Storage

Fully charge the battery before putting it into
storage over winter and switch off the robot lawn
mower. Remove the battery from the tool. Dis-
connect the mains adapter (13) from the power
supply and the charging station (19).

Store the equipment and its accessories out of
children’s reach in a dark and dry place at above
freezing temperature. The ideal storage temper-
ature is between 5 °C and 30 °C. Store the tool in
its original packaging.

9. Transport

Fit transport guards if available.

Protect the equipment from damage and the
strong vibrations that can occur particularly
when transporting in vehicles.

Secure the equipment against slipping and
tipping over.

Carry the robot lawn mower by the carry han-
dle (6) with the blade plate (11) facing away
from your body.

10. Disposal and recycling

The equipment is supplied in packaging to pre-
vent it from being damaged in transit. The raw
materials in this packaging can be reused or
recycled. The equipment and its accessories are
made of various types of material, such as metal
and plastic. Never place defective equipment in
your household refuse. The equipment should
be taken to a suitable collection centre for proper
disposal. If you do not know the whereabouts of
such a collection point, you should ask in your
local council offices.
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11. Control panel functions and LED light strip status

() ) (@) [

Function Meaning

Switching on and off Press and hold the ‘On/Off’ button for 3 seconds. When the
robot lawn mower is in the charging station, it cannot be
switched off.

Start mowing Press ‘Start’ button and confirm with the ‘OK’ button

Go to the charging station Press ‘Home’ button and confirm with the ‘OK’ button

Secondary area mode — mowing Press and hold the ‘Start’ button for 2 seconds, then press ‘OK’

selected limited areas after the voice prompt to confirm

Pause / STOP To briefly pause the robot lawn mower, press any button on the
control panel. To stop the robot lawn mower, press the ‘STOP’
button (3)

Activating/deactivating the child lock | Press and hold the ‘Home’ and ‘OK’ buttons simultaneously for
2 seconds

Resetting the Wi-Fi connection Press and hold the ‘Home’ and ‘On/Off’ buttons simultaneously

for 2 seconds

LED light strip Meaning

Solid white or yellow light strip e Standby
® Mowing
® Processing data
° Remote control

Flashing white or yellow light strip © Return to charging station
© Return to starting position
®  Waiting for Wi-Fi connection

Solid red light strip An error has occurred. Please check the error code in the app
using the error code table

3x flashing red light strip An error has occurred. Please check the error code in the app
using the error code table

Flashing green light strip The robot lawn mower is charging in the charging station

Quickly flashing white light strip e Child lock is activated
© Map saved on the robot lawn mower

3x flashing white light strip Secondary area mode activated, press the ‘OK’ button to start
mowing
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12. Error codes displayed in the app and troubleshooting

If an error code appears, it can be reset as follows:

Display
E0001

E0002
E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502
E0503
E0504

E0601

E0602

Fault

Blade plate blocked;
please clean

Fault in blade plate motor

Blade plate motor over-
heated

Fault in blade plate motor
Blade loose or blocked

Robot lifted; please place
it back on the ground

Robot lifted; please place
it back on the ground

Robot tilt angle exceeded
Robot tilt angle exceeded
Software error

Drive wheel blocked;
please clean

Drive wheel motor fault

Drive wheel motor fault

Drive wheel overheated

Battery fault

Battery fault

Possible cause
Blade plate blocked

Blade plate motor fault

Blade plate blocked or
grass is too high/too
dense

Blade plate motor fault

Blade loose or blocked by
foreign objects

Robot has been lifted off
the ground

Robot has been lifted off
the ground

Robot is tilted or located
on a slope

Robot is tilted or located
on a slope

Software error detected

Drive wheel blocked

Motor fault detected
Motor fault detected

Wheels blocked or grass
too dense

Faulty charging voltage
detected

Battery fault detected
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Remedy

1. Switch off robot lawn mower
2. Remove foreign objects
and verify that blade plate
rotates freely

Restart robot and try again

1. Check the blade plate for
blockages

2.7Trim the grass to under 6 cm
before mowing

Restart robot and try again

Check that blade is securely
attached, remove foreign
objects

Place the robot on a level
surface

Place the robot on a level
surface

Place the robot on a level
surface

Place the robot on a level
surface

Restart robot and start mowing
again

Clean drive wheel and remove
foreign objects

Restart robot and try again
Restart robot and try again

1. Check drive wheel and front
wheels

2. Lubricate stiff wheels

3.Trim grass to under 6 cm in
advance

1. Check base station power
supply

2. Clean charging contacts

3. Check mains adapter

4. Restart robot

1. Remove and reinsert battery
2. Restart robot and try again



E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

Battery temperature out-
side the permitted range.
Operation stopped

Battery fault

Battery temperature too
low. Charging paused

Ambient temperature out-
side the operating range

Poor charging connection

Error in camera unit vision
sensor

Error in camera unit vision
sensor

Vision sensor in camera
unit or on base station
dirty

Self-test failed

Vision sensor in camera
unit dirty

Vision sensor in camera
unit or on base station
dirty

Drop-off detected

Robot is stuck

Destination in zone un-
reachable

Base station not found

Docking at base station
failed

Manually place the robot
on the base station

Battery temperature too
high or too low

Battery monitoring fault
detected

Battery temperature be-
low the permitted range
for charging

Temperature outside the
permitted range

Faulty charging connec-
tion

Vision sensor error de-
tected

Vision sensor error de-
tected

Sensor or guide markings
covered

Robot slipping or stuck

Sensor covered or dirty

Sensor or guide markings
covered

Move the robot away from
steps or edges

Obstacle detected

Unable to reach target
area

Impossible to return to
base station

Obstacles near the base
station

Start from base station
required
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1. Switch off the robot

2. Allow the temperature to
normalise
Restart

3.

1. Remove and reinsert battery
2. Restart robot

3. If the error persists, contact
Customer Service

—_

. Charge at temperatures
above 10 °C

2. Charge the battery to at

least 60 % for storage

Use the robot only at tempera-
tures of 5-50 °C

Check charging contacts and
power supply

1. Clean camera unit
2. Restart robot and try again

1. Clean camera unit
2. Restart robot and try again

1. Clean camera unit

2. Clean guide markings and
QR code

3. Check for damage

Clean and clear the area
around the base station

Clean camera unit

1. Clean camera unit

2. Clean guide markings and
QR code

3. Check for damage

Place the robot on a level
surface

Remove obstacle and release
robot

Check for obstacles and
off-limits zones

1. Check the return path

2. Clear the area around the
base station

3. Dock manually if necessary

Remove obstacles and check
the ground

Put the robot on the base
station



E0909 Remove obstacles and Route planning failed 1. Remove obstacles
ensure that the robot is on 2. Clear paths
the grass 3. Check starting position
E0910 No power supply at base | Faulty power supply or Check mains adapter and
station charging connection charging contacts
E0911 Task paused. Remove Cannot leave base station | Clear the area in front of the
obstacles base station
E0912 Environment changed Map does not match the Delete saved map and remap
significantly. Create new environment the area
map
E0913 Lawn not detected Patchy lawn near the Set a multi-zone path or define
base station mowing zones
E0914 Outside the map Outside the mapped Create a multi-zone path
mowing area
E0915 Return to base station Uneven ground near the | Level the ground around the
failed base station base station
E0916 Base station change of Base station cannot be Check location and mapping
location failed repositioned
E1406 Robot overheated Ambient temperature too | Bring the robot to the base sta-
high tion and let it cool down
E1408 Base station not properly | Unsuitable position or Check base station clearance
positioned orientation and orientation
E1409 Theft alert Robot outside regular Check location or adjust an-
working area ti-theft settings
E1410 GPS error GPS module error de- Restart robot and try again
tected
E1411 Hardware error Hardware error detected | Restart robot and try again
E1413 Wi-Fi module error Error in the Wi-Fi module | Restart robot and try again
E1414 STOP button jammed STOP button blocked Check the button and restart
robot
E1417 Mobile connectivity mod- | Error in the mobile con- Restart robot and try again
ule error nectivity module
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Troubleshooting
Fault

The robot lawn
mower comes to a
stop in the mowing
area.

The robot lawn
mower cannot be
switched on.

The robot lawn
mower cannot move
into the charging
station.

The robot lawn
mower is very loud.

The robot lawn
mower stays in the
charging station.
The robot lawn
mower keeps re-
turning to the charg-
ing station.

Possible cause

Battery voltage too low
Fault in the power circuit or
the electronic components

The charging station (19) is
not correctly installed.

Blades (10) damaged

Large amounts of debris ad-
here to the blades (10)

The robot lawn mower has
started too close to obsta-
cles

Blade drive or drive motor
damaged

Other parts of the robot lawn
mower are damaged

Incorrect work time settings
The battery is empty

The rain sensor has tripped
The battery temperature is
high
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Remedy

Bring the robot lawn mower back to the
charging station (19) for charging.
Contact your customer service centre.

Make sure that the LED display (21) on
the charging station (19) is lit up green.
Make sure that the charging station (19) is
positioned correctly.

Replace the blades (10). The 3 blades
(10) must all be replaced together at the
same time.

The operating efficiency of the robot lawn
mower is dependent on the sharpness of
the blades (10). You should therefore en-
sure that the blades (10) are maintained in
good condition.

To avoid cutting yourself, safely switch

off the robot lawn mower and wear work
gloves while you clean the blades (10).
Arrange for the motor to be repaired or
replaced by your customer service centre.

Check the work time settings.

The robot lawn mower will begin and end
its work in accordance with the set time
window. Outside this time window the
robot lawn mower stays in the charging
station (19).



13. Charger indicator

Indicator status

Red LED | Green LED

Off

Off

Flashing

Flashing

Flashing

Off

Off

Flashing

Explanations and actions

Ready for use

The charger is connected to the mains and is ready for use; there is no
battery pack in the charger

Charging

The charger is charging the battery pack in quick charge mode. The charg-
ing times are shown directly on the charger.

Important! The actual charging times may vary slightly from the stated
charging times depending on the existing battery charge.

The battery is charged and ready for use. (READY TO GO)

The unit then changes over to gentle charging mode until the battery is
fully charged.

To do this, leave the rechargeable battery on the charger for approx. 15
minutes longer.

Action:

Take the battery pack out of the charger. Disconnect the charger from the
mains supply.

Adapted charging

The charger is in gentle charging mode.

For safety reasons the charging is performed less quickly and takes more
time. The reasons can be:

- The rechargeable battery has not been used for a very long time.

- The battery temperature is outside the ideal range.

Action:

Wait for the charging to be completed; you can still continue to charge the
battery pack.

Fault

Charging is no longer possible. The battery pack is defective.

Action:

Never charge a defective battery pack.

Take the battery pack out of the charger.

Temperature fault

The battery pack is too hot (e.g. due to direct sunshine) or too cold
(below 0° C).

Action:

Remove the battery pack and keep it at room temperature (approx. 20° C)
for one day .
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14. Data protection notice

Einhell Germany AG is delighted that you are using the robot lawn mower. The protection of personal
data is an important concern for us. Below is a description of the data processed in general when the
equipment is used.

Location of the charging station

The location of the charging station determined by means of GNSS positioning is saved locally on
the robot lawn mower. This is required in order to navigate the mower back to the charging station
when it has finished mowing. When servicing is required, this information can be read on the equip-
ment physically via the log file.

Sunrise time and sunset time

Sunrise time and sunset time are determined by means of GNSS positioning and saved locally on
the robot lawn mower. This is necessary so that the equipment can be started only during times
when the camera unit is able to generate images with sufficient brightness. When servicing is re-
quired, this information can be read on the equipment physically via the log file.

Images produced by the camera unit

Images generated by the camera unit are saved locally on the robot lawn mower. This is required
by the system in order to constantly improve the robot lawn mower’s algorithm. On the mower you
will find images which were generated during the last 15 minutes of mowing work. This data set is
overwritten continuously. No images are generated when the lawn mower is docked at the charging
station. When servicing is required, these images can be read locally in order to understand any
faults which have occurred. These images are then deleted.

You can delete site-specific information, saved maps, image data generated and other data saved on
the robot lawn mower by performing a factory reset.

To do this, open the settings in the Einhell Robotics App and select the ‘Factory reset’ option. A list of all
the data that will be deleted will appear before the reset. Then confirm the factory reset. Factory resets
can only be performed in the Einhell Robotics App by the owner of the robot lawn mower.

Detailed documentation on our data protection policy can be found under the Data Protection heading
on our homepage.
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Disposal

)¢

_ Li-lon

Power tools, rechargeable batteries, accessories and packaging should be sorted for environmen-
tal-friendly recycling.

Do not dispose of power tools and batteries/rechargeable batteries into household waste!

Only for EU countries:

According to the Directive 2012/19/EU on waste electrical and electronic equipment and its transpo-
sition into national law, power tools that are no longer usable, and, according to the Directive 2006/66/
EC, defective or drained batteries must be collected separately and disposed of in an environmentally
correct manner.

If disposed incorrectly, waste electrical and electronic equipment may have harmful effects on the envi-
ronment and human health, due to the potential presence of hazardous substances.

Only for United Kingdom:

According to The Waste Electrical and Electronic Equipment Regulations 2013 (S1 2013/3113) (as
amended) and the Waste Batteries and Accumulators Regulations 2009 (S| 2009/890) (as amended),
products that are no longer usable must be collected separately and disposed of in an environmentally
friendly manner.

The reprinting or reproduction by any other means, in whole or in part, of documentation and papers ac-
companying products is permitted only with the express consent of the Einhell Germany AG.

Subject to technical changes
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Service information
We have competent service partners in all countries named on the guarantee certificate whose contact
details can also be found on the guarantee certificate. These partners will help you with all service re-

quests such as repairs, spare and wearing part orders or the purchase of consumables.

Please note that the following parts of this product are subject to normal or natural wear and that the
following parts are therefore also required for use as consumables.

Category Example
Wear parts*® Battery
Consumables* Blades
Missing parts

* Not necessarily included in the scope of delivery!

In the effect of defects or faults, please register the problem on the internet at www.Einhell-Service.com.
Please ensure that you provide a precise description of the problem and answer the following questions
in all cases:

° Did the equipment work at all or was it defective from the beginning?

© Did you notice anything (symptom or defect) prior to the failure?

© What malfunction does the equipment have in your opinion (main symptom)?
Describe this malfunction.
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Consignes de sécurité

Description de 'appareil et contenu de la livraison

Utilisation conforme a I'affectation

Caractéristiques techniques

Mise en service

Commande

Nettoyage, maintenance et commande de piéces de rechange
Stockage

Transport

. Mise au rebut et recyclage

. Zone de commande : fonctions et état de la bande lumineuse LED

. Affichage des codes d'erreur dans I'application et élimination des erreurs
. Affichage chargeur

. Informations relatives a la protection des données

LL]

Danger! - Lisez ce mode d’emploi pour diminuer le risque de blessures

Cet appareil ne doit pas étre utilisé par les enfants. Cet appareil peut étre utilisé par les personnes avec
des capacités physiques, sensorielles ou intellectuelles diminuées ou en manque d‘expérience et de
connaissances a condition qu‘elles soient surveillées ou aient regu les instructions relatives a I‘utilisa-
tion sGre de I'appareil et qu‘elles comprennent les risques résultant de cette utilisation. Les enfants n‘ont

pas le droit de jouer avec I‘appareil.

Les enfants ne doivent pas effectuer le nettoyage et la maintenance de I‘utilisateur.
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Danger!

Lors de l'utilisation d’appareils, il faut respecter
certaines précautions de sécurité afin d’éviter
les blessures et dommages. Veuillez donc lire at-
tentivement ce mode d’emploi/ces consignes de
sécurité. Conservez-les bien de fagon a pouvoir
disposer a tout moment de ces informations. Si
I'appareil doit étre remis a d’autres personnes,
veillez a leur remettre également ce mode d’em-
ploi/ces consignes de sécurité. Nous déclinons
toute responsabilité pour les accidents et dom-
mages dus au non-respect de ce mode d’emploi
et des consignes de sécurité.

1. Consignes de sécurité

Vous trouverez les consignes de sécurité corres-
pondantes dans le petit manuel ci-joint !
Avertissement !

Veuillez lire toutes les consignes de sécurité,
instructions, illustrations et caractéristiques
techniques de cet outil électrique. Toute omis-
sion lors du respect des instructions ci-apres peut
entrainer des décharges électriques, un incendie
et/ou de graves blessures.

Conservez toutes les consignes de sécurité
et toutes les instructions pour I'avenir.

Explication des symboles utilisés (voir figure

12)

A. AVERTISSEMENT - Avant de faire fonction-
ner la machine, lisez le mode d’emploi !

B. AVERTISSEMENT - Lors du fonctionnement
de la machine, respectez une distance de
sécurité correspondante !

C. AVERTISSEMENT - Retirez le dispositif de
sécurité avant d’effectuer des travaux sur la
machine et avant de la soulever.

D. AVERTISSEMENT - Ne montez pas sur la

machine !

Catégorie de protection Il (double isolation)

Stockage des accumulateurs uniquement

dans des piéces séches a une température

ambiante de +10 °C a +40 °C. Ne stockez les
accumulateurs que lorsqu’ils sont chargés

(charge min. 40 %)

Catégorie de protection Il

Fusible lent2 A

Utilisation uniquement & l'intérieur

AVERTISSEMENT : Utilisez uniquement le

bloc d’alimentation amovible, qui a été livré

avec cet appareil, pour recharger la batterie.

K. Attention - Ne touchez pas les lames en ro-
tation !

mm

cTIo

Attention !

Pendant un orage, retirez la fiche de contact et
déconnectez le fil de délimitation de la station de
recharge. Evitez d'utiliser I'appareil par mauvais
temps, en particulier s’il y a un risque de foudre.

2. Description de I'appareil et
contenu de la livraison

2.1 Description de I'appareil (figures 1/2/11)

Tondeuse robot

Zone de commande

Touche STOP

Réglage de la hauteur de coupe

Capteur de pluie

Poignée de transport

Unité caméra

Roue arriére

Couvercle du compartiment a accumulateur

10. Lames

11. Disque & couteaux

12. Roue avant

13. (Cable de) bloc d’alimentation

14. Vis de fixation du toit

15. Vis de fixation

16. Accumulateur

17. Lames de rechange

18. Prise de charge

19. Station de recharge

20. Contacts de charge

21. Toit de la station de recharge

22. Affichage LED de la station de recharge

23. Repere auxiliaire de la station de recharge

24. Clé a six pans

25. Raccord pour module de réseau mobile (mo-
dule non compris dans la livraison)

26. Port USB-C

27. Vis de rechange des lames

28. Cable de rallonge

29. Chargeur (non compris dans la livraison)

©XONDOTAWND =

2.2 Contenu de la livraison et déballage
Veuillez contréler si I'article est complet a I'aide
de la description du contenu de la livraison. S'il
manque des piéces, il faut vous adresser dans un
délai de 5 jours ouvrables maximum aprés votre
achat a notre service aprés-vente ou au point
de vente, ou vous avez acheté I'appareil, muni
d’une preuve d’achat valable. Veuillez consulter
pour ce faire le tableau des garanties dans les
informations service aprés-vente a la fin du mode
d’emploi.

Ouvrez 'emballage et sortez délicatement
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'appareil de 'emballage.

Retirez le matériel d’emballage tout comme
les sécurités d’emballage et de transport (s’il
yena).

Vérifiez si la livraison est bien compléte.
Contrdlez si 'appareil et ses accessoires
n’ont pas été endommageés par le transport.
Conservez 'emballage autant que possible
jusqu’a la fin de la période de garantie.

Danger !

Lappareil et le matériel d’emballage ne sont
pas des jouets ! Il est interdit de laisser les
enfants jouer avec des sacs et films en plas-
tique et avec des piéces de petite taille. lls
risquent de les avaler et de s’étouffer !

Prudence !

Risques résiduels

Méme si vous utilisez cet outil électrique
conformément aux prescriptions, il reste tou-
jours des risques résiduels.

Contenu de la livraison, matériel de montage
et accessoires (certains ne sont pas compris
dans la livraison) :
Pour connaitre le contenu de la livraison, veuillez
vous référer a la fiche d’information jointe corres-
pondante.

Tondeuse robot

(Cable de) bloc d’alimentation

Station de recharge avec toit

Vis de fixation de la station de recharge

Vis de fixation du toit

Lames de rechange

Clé a six pans

Accumulateur

Mode d’emploi d’origine

Consignes de sécurité

Outils nécessaires (non compris dans la
livraison)
Métre ruban
Niveau a bulle d’air (en option)
Tournevis plat
Tournevis cruciforme
Connexion Internet Wi-Fi

3. Utilisation conforme a
I’affectation

La tondeuse robot convient & un usage privé
dans le jardin domestique et familial et est ex-
clusivement destinée a la tonte de surfaces de
gazon.

La machine doit uniquement étre utilisée confor-
mément a son affectation. Toute utilisation allant
au-dela de cette affectation est considérée
comme non conforme. Pour les dommages en ré-
sultant ou les blessures de tout genre, le fabricant
décline toute responsabilité et I'utilisateur/I'opéra-
teur est responsable.

Veillez au fait que nos appareils, conformément
a leur affectation, n’ont pas été congus pour étre
utilisés dans un environnement professionnel,
artisanal ou industriel. Nous déclinons toute
responsabilité si 'appareil est utilisé profession-
nellement, artisanalement ou dans des sociétés
industrielles, tout comme pour toute activité équi-
valente.

4. Caractéristiques techniques

TENSION ..o 18Vd.c.
Vitesse de rotation du moteur-............ 3200 tr/min.
Type de protection ...........ccoceviiiiiiiiiinieens IPX5
Catégorie de protection ...........cceceeveerienneennnen. 11l
Poids ............. .9,6 kg
Largeur de CoUPe ........ccevvvveeereieeeieeeeieee 20cm

Nombre de lames 3
Pente max. 30 %

Niveau de pression acoustique LpA ..51,11dB (A)
Imprécision KpA ....................................... 3dB (A)
Niveau de puissance acoustique L,,, 62,11 dB (A)
Imprécision K..........cocoooiiiiiiiiniiniicee, 3dB (A)
Réglage de la hauteur

d€ COUPE ...oveniieiieiieeeiieeee 30-60 mm ; continu

Accumulateur
Type d’accumulateur : .................... Li-ion
Nombre de cellules de 'accumulateur : ..... 5(10)

Capacité de charge de 'accumulateur : ....4,0 Ah
(5,2 Ah)
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Connexion Bluetooth
Bande de fréquence de

fonctionnement : ....................... 2402-2480 MHz
Puissance d’émission maximum: ........... 10 dBm
WIFI :

Bande de fréquence de

fonctionnement : ............c.c.eeel 2402-2482 MHz
Puissance d’émission maximum : ........... 23 dBm
Bande de fréquence de

fonctionnement : .........ccccceeeenn 5150-5875 MHz
Puissance d’émission maximum : ........... 19dBm

Bloc d’alimentation
Tension d’entrée : .............. 100-240V ~ 50/60 Hz
Tension de sortie : .............
Courant de sortie @ .....ccceeeeeeeeciveeeeececccineeen. 25A
Catégorie de protection :

Les valeurs de bruit ont été déterminées confor-
mément aux normes EN ISO 3744:2010 et ISO
11094:1991.

Avertissement !

Cet appareil produit un champ électroma-
gnétique pendant son fonctionnement. Dans
certaines conditions, ce champ peut altérer
le fonctionnement d’implants médicaux actifs
ou passifs. Afin de réduire le risque de bles-
sures graves ou mortelles, nous recomman-
dons aux personnes porteuses d’implants
médicaux de consulter leur médecin et le
fabricant d’implants médicaux avant d’utiliser
la machine.

5. Mise en service

Lisez I'intégralité du mode d’emploi avant

de commencer l'installation de la tondeuse
robot. La qualité de I'installation aura un effet
sur la qualité de travail de la tondeuse robot.
Pendant le fonctionnement de la machine, portez
toujours des chaussures robustes et des panta-
lons longs.

5.1 Principe de fonctionnement

Suivez attentivement le mode d’emploi pour
garantir un fonctionnement correct et sir de la
tondeuse robot.

La tondeuse robot est équipée d’une unité ca-
méra (7) qui comporte trois caméras (figure 1). A
I'aide de ce systéme de positionnement visuel in-
telligent, la tondeuse robot peut tondre la surface
de gazon de maniére largement autonome.

Le systéme de positionnement visuel intelligent
détecte automatiquement les surfaces de gazon
a tondre. Cela permet a la tondeuse robot de
parcourir la surface de maniére systématique. Le
trajet de déplacement et de tonte est enregistré et
affiché dans I'application.

Les deux caméras extérieures (b) de l'unité
cameéra (7) détectent les objets et obstacles
présents sur la surface de gazon en temps réel.

Il peut s’agir par exemple de jouets, d’équipe-
ments de jeux, d’arbres ou d’autres objets. Si

la tondeuse robot détecte un obstacle, elle le
contourne ou adapte sa trajectoire en consé-
quence.

La tondeuse robot dispose d’une unité caméra
qui capture et exploite les images de la zone
située devant elle. Le systéme analyse ce faisant
'environnement et détecte s’il s’agit d’'une sur-
face de gazon & tondre, d’une limite de gazon ou
d’un obstacle. Le traitement et 'exploitation des
images se font en quelques fractions de seconde
et sont imperceptibles pour I'utilisateur pendant le
fonctionnement.

Tant que la zone située devant la tondeuse robot
est reconnue comme une surface de tonte, la
tondeuse robot continue d’avancer tout droit avec
I'unité de tonte allumée. Si une limite de gazon
ou un obstacle est détecté, la tondeuse robot
s’arréte et analyse a nouveau I'environnement.
Elle vérifie ensuite si 'obstacle peut étre contour-
né.

Si un contournement est possible, la tondeuse
robot poursuit son trajet et continue la tonte en
suivant une bande adaptée. Si I'obstacle ne peut
pas étre contourné, la tondeuse robot change

de direction et poursuit la tonte sur la prochaine
bande.

La zone de tonte doit étre préparée méticuleu-
sement et adaptée le cas échéant pour que la
tondeuse robot puisse détecter les limites de la
surface a tondre de maniére fiable. Les limites

de gazon doivent étre définies sans équivoque et
clairement identifiables par le systéeme de camé-
ras. Ce n’est qu’ainsi que la tondeuse robot peut
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les détecter a temps et réagir correctement.

Le repére auxiliaire (23) intégré & la station de
recharge (19) aide la tondeuse robot (1) a s’orien-
ter et permet un amarrage précis a la station de
recharge.

La station de recharge (19) peut étre installée
sur une surface de gazon ou sur des surfaces
solides, par exemple pavés ou asphalte. La zone
autour de la station de recharge doit disposer de
délimitations visuelles ou physiques clairement
identifiables pour que le repére auxiliaire (23) et
'environnement puissent étre détectés de ma-
niére fiable.

Lors de la premiére mise en service, la tondeuse
robot doit étre positionnée dans la station de
recharge (19). La détection du repére auxiliaire
(23) ainsi que le traitement des données d’'image
se font en quelques fractions de seconde et sont
imperceptibles pour I'utilisateur.

La tondeuse robot utilise le systéeme mondial de
navigation par satellite (GNSS) pour déterminer
les heures de lever et de coucher du soleil spéci-
fiques & l'emplacement.

La lumiére du jour doit étre suffisante pour que le
systeme de positionnement visuel puisse fonc-
tionner de maniére fiable.

Vérifiez régulierement 'absence de saletés au
niveau des lentilles de I'unité caméra (7) et net-
toyez-les si nécessaire. Cela permet une détec-
tion et une analyse fiables de I'environnement.

5.2 Capteurs et modules

La tondeuse robot est équipée de plusieurs cap-

teurs de sécurité.
Capteur de levage :
Si la tondeuse robot est soulevée par l'arriére
de plus de 25 cm du sol ou si les roues avant
(12) perdent le contact avec le sol, la ton-
deuse robot et |a rotation des lames (10) sont
immédiatement arrétées.
Capteur d’inclinaison :
Si la tondeuse robot s’incline fortement dans
une direction, la tondeuse robot et |a rotation
des lames (10) sont immédiatement arrétées.
Capteur de pluie :
La tondeuse robot est équipée d’un capteur
de pluie (5). Sile capteur détecte des préci-
pitations, la tondeuse robot arréte la tonte et
retourne de maniére autonome a la station
de recharge (19). Laccumulateur est chargé
apres 'amarrage. Dés que le capteur de
pluie (5) est complétement sec, la tondeuse
robot reste dans la station de recharge (19)
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pendant la durée d’attente configurée dans
I'application. Elle reprend ensuite automa-
tiqguement la tonte, a condition qu’il y ait

un créneau horaire actif. Si de la pluie est
détectée, un nuage apparait dans I'applica-
tion sous les informations de I'appareil. Les
contacts du capteur de pluie ne doivent pas
étre pontés avec du métal ou d’autres maté-
riaux électroconducteurs. Cela peut altérer le
bon fonctionnement du capteur de pluie et de
la tondeuse robot.

Unité caméra : (Figure 1)

Lunité caméra (7) de la tondeuse robot
capture des données d’'image de la zone de
travail située devant elle et les exploite. Le
traitement et 'analyse des images s’effec-
tuent en quelques fractions de seconde. Luni-
té caméra est orientée vers I'avant et capture
outre la surface de gazon, les objets situés
en hauteur dans son champ de vision. Les
données d’'image enregistrées sont exclusi-
vement traitées localement sur la tondeuse
robot, stockées temporairement et écrasées
en continu. A 'aide de I'unité caméra, la ton-
deuse robot détecte les obstacles, les limites
de gazon ainsi que les zones qui ne font pas
partie de la surface de tonte. Linteraction des
trois caméras permet & la tondeuse robot de
détecter 'environnement dans I'espace, et
d’identifier et d’éviter par exemple les grands
amas de feuilles, les objets de jardin ou
autres obstacles. Si un obstacle ou une limite
de gazon est détecté, la tondeuse robot s’ar-
réte brievement, analyse a nouveau la situa-
tion et adapte sa trajectoire en conséquence.
Elle reprend ensuite automatiquement la
tonte. La lumiére du jour doit étre suffisante
pour que l'unité caméra puisse fonctionner de
maniére fiable. La tondeuse robot fonctionne
donc exclusivement lorsque les conditions de
luminosité sont appropriées. Le créneau ho-
raire de travail doit étre sélectionné de sorte
que la lumiére du jour soit suffisante pendant
le fonctionnement. Cela contribue également
a protéger les petits animaux actifs au cré-
puscule et la nuit, comme les hérissons. Les
horaires de fonctionnement autorisés sont
déterminés a l'aide des heures de lever et

de coucher du soleil propres a 'emplace-
ment. La tondeuse robot s’arréte de tondre
30 minutes avant le début du crépuscule et
retourne a la station de recharge. La tonte
démarre automatiquement au plus t6t 30 mi-
nutes aprés le lever du soleil. Lunité caméra
dispose en outre d’une lampe LED (7a) qui



peut s’allumer et s’éteindre automatiquement
lorsque les conditions de luminosité sont
défavorables.

Module GNSS

La tondeuse robot peut déterminer les heures
locales du lever et du coucher du soleil via

le module GNSS, ce qui signifie que la ton-
deuse robot ne peut pas tondre au crépus-
cule ni la nuit. La tondeuse robot peut ainsi
travailler de maniére fiable avec son unité
caméra (7).

WI-FI :

La tondeuse robot dispose d’'un module
Bluetooth et Wi-Fi. Létat ou l'intensité du
signal Wi-Fi s’affiche en conséquence dans
I'application.

Module de réseau mobile 4G (non com-
pris dans la livraison)

Le module de réseau mobile 4G (25) option-
nel permet a la tondeuse robot de se connec-
ter a un réseau mobile. Une carte SIM active
avec un forfait de données est nécessaire
pour ce faire. La carte SIM et le module de
réseau mobile ne sont pas compris dans la li-
vraison. Le module de réseau mobile 4G peut
étre utilisé pour pallier une couverture Wi-Fi
insuffisante ou inexistante. La tondeuse robot
reste ainsi connectée a I'application méme
lorsqu’elle est hors de portée d’'un réseau
Wi-Fi.

5.3 Préparation

Si la hauteur de gazon est supérieure a 60 mm, le
gazon doit étre raccourci pour ne pas surcharger
excessivement la tondeuse robot et affecter I'ef-
ficacité de fonctionnement. Utilisez pour ce faire
une tondeuse conventionnelle ou une débrous-
sailleuse.

Retirez tout objet détaché du gazon qui pourrait
étre endommageé par la tondeuse robot ou qui
pourrait endommager la tondeuse robot.

Vérifiez la zone de tonte et sa limite de gazon ain-
si que les zones qui ne doivent pas étre tondues
(figure 3). Dans les chapitres suivants du présent
mode d’emploi, vous trouverez des informations
sur la maniére de définir des limites de gazon
claires et de protéger certaines zones. Certains
obstacles peuvent étre détectés trés tét par la
tondeuse robot et n’ont pas besoin d’étre proteé-
gés par de grands moyens.

5.3.1 Calcul de la pente du gazon (figure 4)
La tondeuse robot peut franchir des pentes allant
jusqu’a 30 %. Evitez les pentes plus abruptes. La
pente peut étre déterminée en divisant la hauteur
franchie par la distance (figure 4).

Exemple : a/b =30 cm/100 cm*100 = 30 %

Montage de I'accumulateur (figure 9)

La tondeuse robot nécessite un accumulateur
(16) de la série Power-X-Change pour fonction-
ner.

Ouvrez le couvercle du compartiment a accumu-
lateur (9). Appuyez sur la touche d’enclenche-
ment (b) de Paccumulateur (16) et insérez 'accu-
mulateur (16) dans le logement prévu a cet effet.
Fermez le couvercle du compartiment a accumu-
lateur (9) et veillez a un enclenchement correct.
Pour retirer 'accumulateur (16), ouvrez le cou-
vercle du compartiment a accumulateur (9).
Appuyez sur la touche d’enclenchement de I'ac-
cumulateur et retirez 'accumulateur (16).

5.4 Station de recharge

5.4.1 Emplacement de la station de recharge
(figures 5a / 5b)
Choisissez tout d’abord un emplacement adapté
pour la station de recharge (19). Pour fonctionner,
une prise de courant extérieure, qui fournit du
courant en permanence, est nécessaire.
La station de recharge (19) peut étre placée soit
sur la surface de gazon (figure 5a), soit sur une
surface plane et solide, par exemple pavés ou as-
phalte, a la hauteur de la couche herbeuse (figure
5b). La zone d’installation doit étre plane, séche
et sans obstacles. Laissez un espace libre d’au
moins 0,5 m a gauche et a droite de la station de
recharge.
Posez le cable réseau de la station de recharge
(19) en dehors de la zone de tonte ou enterrez-le
le cas échéant pour éviter qu’il ne soit endomma-
gé par la tondeuse robot.
Positionnez la station de recharge (19) & un em-
placement bien accessible que la tondeuse robot
peut rejoindre facilement depuis n’importe quel
endroit de la surface de tonte. Evitez de linstaller
dans des coins, des passages étroits ou des
zones jonchées d’obstacles. Assurez-vous éga-
lement que la station de recharge dispose d’'une
connexion Wi-Fi suffisante.
Si la station de recharge (19) se trouve sur une
surface stabilisée, la distance jusqu’a la surface
de gazon la plus proche ne doit pas dépasser 3
m. Au-dela de cette distance, la charge restante
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de 'accumulateur de la tondeuse robot peut ne
pas suffire pour rejoindre la station de recharge
de maniere fiable. Pour les grandes surfaces de
tonte, nous recommandons d’utiliser un accumu-
lateur de plus grande capacité.

Choisissez si possible un emplacement ombragé,
étant donné que I'accumulateur se charge de
fagon optimale & des températures ambiantes
plus basses.

Il doit y avoir une zone droite et sans obstacle
d’au moins 2 m de long devant la station de re-
charge (19). Les courbes, les bordures ou les
obstacles situés directement devant la station de
recharge peuvent entraver 'approche et 'amar-
rage de la tondeuse robot.

5.4.2 Localisation de la station de recharge
La tondeuse robot retourne a la station de re-
charge (19) lorsque I'état de charge de 'accumu-
lateur est faible ou lorsque la zone de tonte sélec-
tionnée a été entiérement tondue. La tondeuse
retourne a la station de recharge en empruntant
le méme chemin que celui utilisé pour atteindre la
zone de tonte. Grace au repére auxiliaire (23) pré-
sent dans la station de recharge, elle reconnait sa
station de recharge et peut ainsi s’y amarrer pour
se charger.

5.4.3 Raccordement de la station de recharge
au bloc d’alimentation (figure 5c¢)

1. Avant de connecter la station de recharge
(19) a l'alimentation électrique, assurez-vous
que la tension réseau est de 100-240 V pour
50 Hz.

2. Branchez le bloc d’alimentation (13) direc-
tement a une prise de courant. N'utilisez le
céble pour aucune autre application.

3. Nutilisez aucun bloc d’alimentation endom-
magé (13). En cas de dommage au niveau
des cables ou du bloc d’alimentation (13),
contactez immédiatement un spécialiste
agréeé pour remplacement.

4. Ne chargez pas la tondeuse robot dans un
environnement humide. Ne chargez pas la
tondeuse robot a des températures supé-
rieures a 40 °C ou inférieures a 5 °C.

5. Maintenez la tondeuse robot et le bloc d’ali-
mentation (13) a I'écart de I'eau, de sources
de chaleur et de produits chimiques. Main-
tenez le céble du bloc d’alimentation (13) a
I'écart des arétes acérées afin d’éviter tout
dommage.

6. Connectez le bloc d’alimentation (13) au
céble de rallonge (28) et le cable de rallonge
(28) a la station de recharge (19).

7. LaLED verte de la station de recharge s’al-
lume dés qu’une tension est appliquée en
continu. Si I'affichage LED de la station de
recharge ne s’allume pas, vérifiez les étapes
précédentes et assurez-vous que la prise de
courant raccordée est sous tension.

5.4.4 Informations sur le processus de
charge
La tondeuse robot retourne a la station de re-
charge (19) dans une des situations suivantes :
Vous renvoyez manuellement la tondeuse
robot.
Le niveau de charge de 'accumulateur passe
en dessous de 30 %.
Le temps de travail quotidien est terminé.
Le capteur de pluie s’est déclenché.
La tondeuse robot est en surchauffe.
Le mode « Spot » a été lancé en dehors de
la plage de travail réglée et terminé par la
tondeuse robot.
Le crépuscule commence & tomber, ce qui
signifie que l'unité caméra ne peut plus fonc-
tionner de maniere fiable.

Lorsque la tondeuse robot retourne a la station
de recharge (19), elle procéde comme décrit au
chapitre 5.4.2.

Pendant la charge de 'accumulateur, la bande
lumineuse LED (50) verte (figure 8) située au
niveau de la zone de commande clignote. Dés
que 'accumulateur est complétement chargé, la
bande lumineuse LED (50) verte de la zone de
commande reste allumée en permanence. La
LED verte de la station de recharge s’allume dés
qgu’une tension est appliquée en continu. Une fois
la charge terminée, la tondeuse robot reprend
son travail ou reste dans la station de recharge
(19) jusqu’au prochain créneau horaire de travail.
Veillez a ce qu’aucun obstacle ne se trouve de-
vant la station de recharge (19) pour permettre un
amarrage et une charge irréprochables.

Si la température de 'accumulateur excéde 45
°C, le processus de charge est annulé pour éviter
d’endommager 'accumulateur. Lorsque la tem-
pérature a baissé, la charge se poursuit automa-
tiquement.

Si la température de la commande de la tondeuse
robot dépasse 65 °C, la tondeuse robot retourne
a la station de recharge (19). Lorsque la tempé-
rature a baissé, le travail reprend conformément
aux réglages.

Si Paccumulateur est vide avant que la tondeuse
robot ne retourne a la station de recharge (19), la
tondeuse robot ne peut plus étre démarrée. Ra-
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menez la tondeuse robot a la station de recharge
(19). La tondeuse robot est chargée automatique-
ment.

5.4.5 Montage du toit et fixation de la station
de recharge (figures 5¢c-5d)
Montez le toit de la station de recharge (21) sur
la station de recharge (19) comme illustré sur la
figure. Commencez par mettre en place le toit de
I'arriere vers I'avant, en veillant a ce que les trous
de vis coincident parfaitement. Insérez les vis de
fixation du toit (14) dans les trous de vis, comme
illustré sur la figure, et serrez-les a fond. Lorsque
la bonne position a été trouvée pour la station de
recharge, fixez la station de recharge (19) avec
les vis de fixation (15). Vissez les vis de fixation
(15) complétement dans le sol avec la clé & six
pans (24).

5.5 Zone de tonte - Obstacles et limites de la
zone de tonte
5.5.1 Limite de gazon
Pour la premiére cartographie, la surface de tonte
doit disposer de limites de gazon clairement
identifiables. Sécurisez suffisamment les talus vé-
gétalisés, les pentes et autres zones présentant
un risque de chute, pour que la tondeuse robot ne
puisse pas glisser ou quitter la surface de tonte.
Avant de mettre la tondeuse en service, familia-
risez-vous avec les possibilités de définition des
limites de gazon décrites dans ce chapitre.
Les zones situées a l'intérieur de la surface de
tonte qui doivent étre exclues de la tonte, par
exemple des cébles souterrains fixes, des tuyaux
posés en surface ou des installations similaires,
doivent également étre délimitées par des limites
de gazon clairement identifiables.
Ces mesures sont nécessaires pour la premiere
cartographie ainsi que pour chaque nouvelle
cartographie réalisée aprés la suppression de la
carte existante.
Lorsque la premiére cartographie est terminée,
il est possible de définir des limites virtuelles et
de créer des zones interdites et exclues dans
I'application.

Passages étroits (figure 6a)

Si la surface de tonte comporte un passage
étroit, la tondeuse robot peut le parcourir a
condition que sa largeur soit d’au moins 0,6
m. Pour la premiére cartographie, le passage
étroit doit avoir une largeur d’au moins 1,0 m
pour qu’il puisse étre détecté et enregistré
automatiquement. Si cela n’est pas possible,
le passage étroit peut étre créé aprés la car-

tographie dans le mode « Modifier la carte »,
rubrique « Passage ». Pour ce faire, pilotez
manuellement la tondeuse robot & travers le
passage étroit avec votre smartphone a l'aide
de la fonction de télécommande de I'appli-
cation pour que le passage puisse étre enre-
gistré sur la carte. Dans le cas de passages
longs et étroits, il se peut que la tondeuse
robot ne dispose pas d’un espace suffisant
pour faire demi-tour. Cela peut affecter I'ac-
cessibilité ou le traitement de certaines zones
de tontes.

Distance a la limite de gazon (figure 6b)
Lunité caméra (7) détecte si la tondeuse
robot s’approche d’une limite de gazon. La
tondeuse robot s’arréte avant la limite de ga-
zon et change de direction de fagon a ne pas
quitter la surface de tonte. Des plates-bandes
plus basses, des fossés, des paliers ou des
bordures en pierre surélevées peuvent en-
dommager la tondeuse robot. Sécurisez ces
zones par des limites de gazon adaptées ou
d’autres délimitations. Contrblez réguliere-
ment les limites de gazon quant a la présence
de végeétation ou de changements. Les limites
de gazon qui sont recouvertes de végétation
ou qui ne sont plus clairement identifiables
peuvent amener la tondeuse robot a quitter la
zone de tonte prévue. Apres la premiéere car-
tographie, il est possible de définir des limites
virtuelles ainsi que des zones de non-tonte
dans I'application afin d’exclure durablement
certaines surfaces de la tonte.

Distance a la limite de gazon avec de
I'eau (figure 6¢)

La tondeuse robot détecte en principe de
maniére fiable la limite de gazon comme
décrit ci-dessus. Il peut néanmoins arriver
que la tondeuse robot continue de franchir

la limite de gazon, raison pour laquelle nous
recommandons une distance d’environ 50
cm entre la limite de gazon et 'eau (étang,
piscine, etc.).

Remarque

La modification de la carte ne peut étre lancée
que si la tondeuse robot se trouve dans sa station
de recharge, si elle est en pause ou si le proces-
sus de tonte actuelle est terminé.

Vous disposez de différentes formes et d’une
limite linéaire virtuelle pour modifier la carte. Ces
fonctions permettent de définir et d’adapter les
zones de tonte, les zones de non-tonte et les
limites virtuelles dans I'application.

-65-



5.5.2 Obstacles (figures 6b-6d)

Les obstacles sont des objets qui se trouvent
dans la zone de tonte. La tondeuse robot peut dé-
tecter beaucoup d’obstacles par le biais de la ca-
méra. Les obstacles mous, instables et précieux
doivent étre protégés le cas échéant. Comparez
les possibilités de délimitation de la limite de ga-
zon comme décrit ci-dessus.

En fonction de la taille et de la forme de I'obsta-
cle, la tondeuse robot le contourne ou s’arréte et
change de direction. Si 'unité caméra (7) ne dé-

tecte pas I'obstacle, la tondeuse heurte 'obstacle.

La tondeuse robot s’arréte et continue de tondre

dans une autre direction. Environ 5 cm jusqu’a un

obstacle ne sont pas tondus.
Obstacles hauts et bas
La tondeuse robot détecte différents obsta-
cles (par exemple ballons, outils de jardinage,
tours de jeux ou autres objets) dans la zone
de tonte & 'aide de l'unité caméra (7) et les
contourne de maniere autonome. Controlez
régulierement si les obstacles et les objets ne
sont pas recouverts d’herbe, de plantes ou
d’autre végétation. Les obstacles recouverts
de végeétation sont susceptibles de ne pas
étre détectés de maniére fiable par la ton-
deuse robot. La tondeuse robot reconnait les
arbres en tant qu’obstacle et les contourne
en conséquence. Si les racines des arbres
sortent du sol, la zone concernée doit étre
protégée par une limite de gazon adaptée ou
une zone de non-tonte. Cela s’applique en
particulier aux racines exposées, étant donné
qu’il faut éviter d’endommager les racines
des arbres et la tondeuse robot.

5.5.3 Surface principale et secondaire

La tondeuse robot peut cartographier et enregis-
trer plusieurs zones de tonte a l'intérieur d’'une
surface principale. Plusieurs zones de tonte sont
créées, par exemple, lorsqu’une surface de gazon
d’un seul tenant est subdivisée par des chemins
ou d’autres transitions plates.

Pour ajouter une zone de tonte supplémentaire,
sélectionnez la fonction « Ajouter une nouvelle
zone » dans I'application. Conduisez ensuite la
tondeuse robot de la zone de tonte existante a

la nouvelle surface de tonte & l'aide de la télé-
commande. Lorsque le trajet est terminé, la car-
tographie de la nouvelle zone de tonte démarre
automatiquement.

Le chemin de liaison doit étre exempt d’obstacles,
présenter une largeur d’au moins 0,6 m et ne pas
étre situé a plus de 50 m de la zone de tonte exis-
tante (figure 6e).

Une surface secondaire est une surface de tonte
que la tondeuse robot ne peut pas atteindre de
fagon autonome depuis la surface principale et
pour laquelle aucun trajet ne peut étre créé. C’est
le cas par exemple pour des zones de jardin com-
plétement séparées.

Vous disposez du mode « Deuxiéme surface

de tonte » pour de telles applications. Dans ce
mode, la surface de tonte supplémentaire peut
étre cartographiée et enregistrée séparément.
Aussi longtemps que ce mode est actif, les ré-
glages cartographiques de la deuxiéme surface
de tonte peuvent étre gérés indépendamment de
ceux de la surface principale.

Lors du passage de la surface principale a la
deuxiéme surface de tonte, la carte associée est
automatiquement chargée.

Certaines fonctions telles que la tonte des bor-
dures, la tonte par zone et la tonte ciblée, ne sont
pas disponibles pour la deuxiéme surface de
tonte.

5.6 Vérification de la zone de tonte

Avant la mise en service, vérifiez 'ensemble de la
zone de tonte en parcourant a pied les limites de
gazon. Assurez-vous que la surface de tonte est
entierement délimitée par des limites de gazon,
des délimitations ou des obstacles clairement
identifiables. Vérifiez également que les limites de
gazon, les obstacles et autres points d’orientation
ne sont pas recouverts d’herbe, de plantes ou
d’autre végétation. Les zones recouvertes de
végétation peuvent altérer la détection fiable par
la tondeuse robot.

Contrélez également toutes les zones qui doivent
étre exclues de la tonte, par exemple les parterres
de fleurs, les piscines, les étangs ou autres obs-
tacles. Ces zones doivent étre délimitées de tous
les cOtés de maniére claire et sans équivoque.
Pour les endroits critiques ou difficiles a détecter,
pour lesquels une détection fiable par la tondeuse
robot ne peut pas étre assurée, il est recomman-
dé de créer une zone de non-tonte ou une zone
interdite dans I'application aprés la premiére
cartographie.

Respectez pour ce faire les consignes du cha-
pitre 5.5.1.

5.7 Premiére cartographie — Premiére mise en
service (figure 7a)

Assurez-vous que 'accumulateur de la tondeuse

robot est complétement chargé avant de com-

mencer la premiére cartographie.

Avant la premiére mise en service, téléchargez

I'application Einhell Robotics sur votre smart-
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phone et installez-la comme décrit au chapitre
6.4.

Suivez les instructions de I'application pour
connecter la tondeuse robot & votre smartphone
via Wi-Fi et Bluetooth.

Lorsque la connexion est établie, la premiére
cartographie peut étre lancée dans 'application.
Pour la premiére cartographie, la tondeuse robot
doit se trouver dans la station de recharge.

La tondeuse robot quitte ensuite la station de
recharge et cartographie de maniere autonome
'ensemble de la surface de tonte. Elle parcourt
ce faisant la zone de travail de maniére systéma-
tique, détecte les limites de gazon et établit auto-
matiquement une carte de la surface de tonte.
Observez la tondeuse robot pendant la premiére
cartographie afin de vous assurer que toutes les
limites de gazon sont détectées de maniére fiable
et que 'ensemble de la surface de tonte est car-
tographié correctement.

Une fois la cartographie terminée, la tondeuse ro-
bot retourne & la station de recharge de maniére
autonome et enregistre la carte ainsi établie dans
le systéme.

Lorsque la cartographie a réussi, la tondeuse
robot commence la tonte selon les paramétres et
les calendriers définis dans I'application.

5.8 Vérification de la position de la station de
recharge (figure 7b)
Vérifiez la position de la station de recharge (19)
en plagant la tondeuse robot a différents endroits
de la surface de tonte et en démarrant le retour &
la station de recharge.
Renvoyez pour ce faire la tondeuse robot a la sta-
tion de recharge (19) comme décrit au chapitre
6.3. Lopération peut étre interrompue a tout mo-
ment en actionnant la touche STOP (3).
Vérifiez ce faisant si la tondeuse robot peut re-
joindre la station de recharge de maniére fiable
depuis toutes les zones de la surface de tonte.
Adaptez le cas échéant les limites de gazon, la
zone de tonte ou la position de la station de re-
charge (19).
Veillez en particulier a ce que les passages étroits
aient une largeur d’au moins 0,6 m pour que la
tondeuse robot puisse les parcourir de maniére
fiable.

5.9 Déplacement de la station de recharge
Vous pouvez changer la position de la station de
recharge dans « Gestion de carte ».
Sélectionnez si la nouvelle position se trouve sur
la surface de gazon ou en dehors de la surface
de gazon.

Si la station de recharge se trouve sur la surface
de gazon, la tondeuse robot détecte automati-
quement la nouvelle position et I'enregistre sur la
carte.

Si la station de recharge se trouve en dehors de
la surface de gazon, le mode de télécommande
(Bluetooth) est activé. Déplacez ensuite la ton-
deuse robot de la station de recharge a la surface
de tonte pour enregistrer le trajet. Il sera utilisé
dorénavant pour la navigation entre la station de
recharge et la surface de tonte.

5.10 Indicateur de charge de I'accumulateur
(figure 11b)

Appuyez sur la touche (a) pour l'indicateur de

charge de 'accumulateur. Lindicateur de charge

de 'accumulateur vous indique I'état de charge

de Paccumulateur a I'aide de trois voyants LED.

Les 3 voyants LED sont allumés :
Laccumulateur est complétement chargé.

2 ou 1 voyant(s) LED est(sont) allumé(s)
Laccumulateur dispose encore d’un résidu de
charge suffisant.

1 voyant LED clignote :
Laccumulateur est vide, il faut le recharger.

Tous les voyants LED clignotent :

La température de 'accumulateur est trop faible.
Retirez 'accumulateur de 'appareil et laissez-le
reposer pendant un jour a température ambiante.
Si l'erreur se reproduit, cela signifie que I'accu-
mulateur est en décharge profonde et défectueux.
Retirez 'accumulateur de 'appareil. Un accu-
mulateur défectueux ne doit plus étre utilisé ni
chargé.

Attention !

Si vous utilisez un bloc Multi-Ah (par ex. 4-6

Ah), réglez-le toujours sur la capacité maximum.
Gréace a la charge et décharge lente de la ton-
deuse robot, il n’est pas nécessaire d'utiliser la
capacité inférieure pour prolonger la durée de vie.
Cela peut méme entrainer des problémes.

5.11 Charge de 'accumulateur avec le char-
geur

En mode normal, 'accumulateur (16) de la ton-
deuse robot est chargé par le biais de la station
de recharge (19). Pour l'utilisation indépendante
de 'accumulateur (16) de la série Power-X-
Change, celui-ci peut aussi étre chargé dans le
chargeur externe Power-X-Charger. Attention !
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— En fonction de votre modéle de tondeuse robot,

le chargeur (figure 11a/ pos. 29) peut ne pas étre

compris dans la livraison.

1. Comparez si la tension réseau indiquée
sur la plaque signalétique correspond a la
tension réseau disponible. Branchez la fiche
de contact du chargeur (29) dans la prise de
courant. La LED verte se met a clignoter.

2. Mettez 'accumulateur (16) sur le chargeur
(29) (figure 11a).

3. Au point « Affichage chargeur », vous trou-
verez un tableau avec les significations de
I'affichage LED sur le chargeur.

Pendant la charge, il est possible que 'accu-
mulateur chauffe quelque peu. C’est cependant
normal.

S'il estimpossible de charger le bloc accumula-
teur, veuillez contréler,
si la tension réseau est présente au niveau de
la prise de courant.
si un contact correct est présent au niveau
des contacts de charge

Si la charge du bloc accumulateur reste impos-
sible, nous vous prions de bien vouloir renvoyer
le chargeur
et le bloc accumulateur
a notre service aprés-vente.

Pour un envoi correct, nous vous prions de
contacter notre service aprés-vente ou le
point de vente ou vous avez acheté I'appareil.

Veillez a ce que, lors de I’envoi ou de la mise
au rebut, les accumulateurs ou les appa-
reils sans fil soient emballés séparément
dans des sacs en plastique afin d’éviter les
courts-circuits ou un incendie !

Dans l'intérét d’'une longue durée de vie du bloc
accumulateur, vous devez prendre soin de re-
charger le bloc accumulateur en temps voulu.
Ceci est dans tous les cas indispensable lorsque
vous constatez une diminution de puissance de
'appareil. Ne déchargez jamais complétement le
bloc accumulateur. Cela peut 'endommager !

6. Commande

6.1 Zone de commande

La tondeuse robot a déja été programmeée cété
usine et présente des réglages par défaut. Ces
réglages peuvent cependant étre modifiés en
cas de besoin. Méme si les réglages d’usine
conviennent a la plupart des jardins, vous devriez
vous familiariser avec les options disponibles.

Lorsque vous commandez la machine ou ses
périphériques, veillez a ne pas en faire trop et a
toujours garder I'équilibre. Sur les pentes, veillez
toujours a avoir une position stable. Marchez, ne
courez jamais.

Explication de la zone de commande avec
bande lumineuse LED (figure 8)

50. Bande lumineuse

51. Touche « HOME »

52. Touche « START » — Touche de démarrage
53. Touche « OK » —Touche de confirmation
54. Touche « Marche/Arrét »

Remarque

Vous trouverez une explication des touches de

la zone de commande ainsi que la signification
des différents affichages d’état LED de la zone de
commande au chapitre 11.

6.2 Réglage de la hauteur de coupe
Attention ! La hauteur de coupe doit uniquement
étre réglée lorsque l'unité de coupe est éteinte et
la tondeuse robot & l'arrét. Appuyez pour ce faire
sur la touche STOP (3). La tondeuse robot permet
une adaptation continue de la hauteur de coupe
entre 30 et 60 mm, lisible sur la graduation, par le
biais du réglage de la hauteur de coupe (4).

Si la hauteur de gazon est supérieure a 60 mm, le
gazon doit étre raccourci & au moins 60 mm pour
ne pas surcharger excessivement la tondeuse ro-
bot et affecter I'efficacité de fonctionnement. Uti-
lisez pour ce faire une tondeuse conventionnelle
ou une débroussailleuse.

A lafin de linstallation, la hauteur de coupe peut
étre adaptée par le biais du réglage de la hauteur
de coupe (4). Commencez toujours par une hau-
teur de coupe plus élevée et réduisez-la petit a
petit jusqu’a la hauteur souhaitée.
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6.3 Commande de la tondeuse robot

Processus de démarrage manuel
Sélectionnez la touche « START » et confirmez
cela avec la touche « OK ».

La tondeuse robot rejoint la prochaine surface de
gazon et commence la tonte. Si vous démarrez la
tondeuse robot en dehors des créneaux horaires
que vous avez définis dans I'application, la ton-
deuse robot tond aussi longtemps que la charge
de 'accumulateur le permet, qu’elle n’a pas ter-
miné de tondre sa zone ou que le crépuscule ne
tombe pas.

Verrouillage et déverrouillage de la zone de

commande
Si la tondeuse robot a été arrétée par action-
nement de la touche STOP (3), la zone de
commande est bloquée a toute autre saisie.
Pour déverroviller la zone de commande,
appuyez deux fois de suite sur la touche OK.
Le déverrouillage est également possible via
I'application. Cette derniére permet de libérer
aussi bien la zone de commande que la ton-
deuse robot.
La sécurité enfants peut étre activée en
appuyant simultanément sur les touches
HOME et OK pendant 2 secondes. Lorsque la
sécurité enfants est activée, la zone de com-
mande et la tondeuse robot sont verrouillées.
Pour désactiver la sécurité enfants, appuyez
a nouveau en méme temps sur les touches
HOME et OK pendant 2 secondes.

Annulation de la tonte

1. Appuyez sur la touche STOP pour arréter im-
médiatement la tondeuse robot.

2. Déverrovillez la zone de commande (2).

3. Appuyez sur la touche « HOME » puis sur
« OK » pour renvoyer la tondeuse robot a la
station de recharge (19).

Etat STOP :

Appuyer sur la touche STOP (3) met la tondeuse
robot dans un état STOP. La tondeuse robot met
la tonte en pause jusqu’a ce que cet état soit a
nouveau annulé.

L'état STOP peut étre annulé directement sur la
tondeuse ou sur 'application. La tondeuse peut
ensuite étre renvoyée a la station de recharge ou
alors elle poursuit la tonte.

6.4 Connexion Wi-Fi et Bluetooth de la ton-
deuse robot via I'application

Tous les réglages qui peuvent étre réalisés par

le biais de la zone de commande peuvent égale-

ment étre effectués via I'application. Commencez

par télécharger I'application Einhell Robotics

pour la tondeuse robot sur votre smartphone.

Lapplication est accessible via le lien et le code

QR ci-apres :

https://app.einhell-robotics.com/

Remarque
Veillez a ce que la distance entre la tondeuse ro-
bot et votre smartphone ne dépasse pas 3 m.

Connectez la tondeuse robot a votre smartphone
par connexion Bluetooth et suivez les étapes
indiquées dans I'application. Vous serez ensuite
invité a établir une connexion Wi-Fi avec la ton-
deuse robot. Appuyez sur la touche « Home » et
la touche « Marche/Arrét » de la zone de com-
mande (2) et maintenez-les enfoncées pendant 2
secondes pour activer la connexion Wi-Fi lors de
la premiére mise en service.

Remarques relatives a la connexion Bluetooth :
Connectez-vous avec la tondeuse robot
dans I'application, aprés vous étre identifié
en tant qu'utilisateur et aprés avoir enregistré
I'appareil.

Pour les appareils Android, la localisation doit
étre activée pour I'application afin de pouvoir
utiliser la connexion Bluetooth.

Couplez la tondeuse robot exclusivement
dans I'application de votre smartphone.

La portée d’'une connexion Bluetooth est limi-
tée. C’est pourquoi, restez a proximité de la
tondeuse robot pour la commander.

La tondeuse robot ne peut se connecter qu’'a
un seul smartphone a la fois.

6.5 Mise a jour du logiciel

Lors de la premiére mise en service, vérifiez si
une version plus récente du firmware est dispo-
nible. Si une mise a jour est disponible pour la
tondeuse robot, exécutez-la enti€rement avant
de mettre la tondeuse robot en service. Assu-
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rez-vous que la charge de 'accumulateur de la
tondeuse robot est supérieure a 50 % et que la
tondeuse se trouve dans une zone ou le signal
Wi-Fi est suffisamment stable pour éviter les er-
reurs ou complications pendant la mise a jour.
Avertissement

N’éteignez pas la tondeuse robot pendant la mise
a jour et ne procédez a aucun autre réglage sur la
tondeuse robot.

6.6 Fonctions et commande
Lapplication Einhell Robotics vous donne la pos-
sibilité de procéder a de nombreux réglages sur
votre tondeuse robot dans la mesure ou la ton-
deuse robot est couverte par le Wi-Fi ou connec-
tée par Bluetooth. Vous pouvez sélectionner les
réglages suivants :
Calendrier
Ce menu vous permet de définir les créneaux
horaires de travail de la tondeuse robot. Un
ou plusieurs créneaux horaires peuvent étre
mis en place pour chaque jour de la semaine.
Un créneau horaire peut étre défini soit pour
la tonte automatique de 'ensemble de la sur-
face de tonte, soit pour des zones de tonte in-
dividuelles. A noter que les créneaux horaires
nouvellement créés ne s’appliquent pas
rétroactivement. Si I'heure de début d’un cré-
neau horaire est déja passée au moment de
sa création, ce créneau horaire n’est pris en
compte que lors de la prochaine occurrence
réguliére de la période définie. Par exemple,
si & 12h00 vous créez un créneau horaire qui
va de 10h00 & 14h00, la tondeuse robot ne
démarre pas tout de suite, mais tient compte
de ce créneau horaire pour la premiére fois le
lendemain. A titre indicatif, une durée de tonte
quotidienne d’environ 10 heures est recom-
mandée pour une surface de gazon de 850
mZ?. Le temps de tonte nécessaire peut varier
en fonction de la croissance du gazon, de
la superficie et de la nature du terrain et doit
étre adapté aux conditions respectives.
Edge mowing (Tonte des bordures)
Pour une bordure de gazon nette, il est pos-
sible de sélectionner le mode « Tonte des
bordures ». Dans ce mode, la tondeuse robot
longe exclusivement les limites de gazon puis
retourne a la station de recharge de maniére
autonome. Dans les réglages de la tondeuse,
vous pouvez régler la distance par rapport
a la limite de gazon ou un chevauchement
au-dela de la limite de gazon. En cas d'utilisa-
tion d’'un chevauchement, la limite de gazon
doit étre a ras avec la surface de tonte. Cela
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évite d’endommager la limite de gazon et la
tondeuse robot. Les réglages peuvent étre
enregistrés soit pour 'ensemble de la surface
de tonte soit individuellement pour chaque
zone de tonte. De plus, la fonction « Reprise
des coins » peut étre activée dans les ré-
glages de la tondeuse robot. Dans ce mode,
la tondeuse robot reprend de fagon ciblée les
coins et les bords difficiles d’accés qu’elle a
détectés afin d’obtenir un résultat de tonte
plus régulier.

Capteur de pluie

Le capteur de pluie (5) détecte les précipita-
tions et empéche la tondeuse robot de travail-
ler par temps de pluie. Si la tondeuse robot
détecte des précipitations, elle arréte la tonte
et retourne a la station de recharge (19) de
maniére autonome. Le capteur de pluie peut
étre activé ou désactivé dans les réglages de
la tondeuse robot. Un temps de retard peut
également étre défini. Ce délai détermine

la durée pendant laquelle la tondeuse robot
reste dans la station de recharge (19) aprés
le séchage complet du capteur de pluie (5),
avant de reprendre la tonte. Les contacts du
capteur de pluie ne doivent pas étre pontés
avec des objets métalliques ou d’autres ob-
jets électroconducteurs. Cela peut altérer le
bon fonctionnement du capteur de pluie et de
la tondeuse robot.

Mise a jour du firmware

Dans « Mise a jour du firmware », vous
pouvez vérifier si une nouvelle version de
firmware est disponible pour la tondeuse
robot et I'installer le cas échéant. Seul le pro-
priétaire de la tondeuse robot peut effectuer
les mises & jour du firmware. Pour ce faire, la
tondeuse robot doit étre associée au compte
utilisateur correspondant.

Spot mowing (Tonte ciblée)

Il peut arriver que certaines zones de la
surface de tonte ne soient pas suffisamment
tondues et doivent étre reprises de maniére
ciblée. En mode « Tonte ciblée », vous pou-
vez définir une zone rectangulaire sur la carte
a l'aide du bouton « Ajouter un point de tonte
». La tondeuse robot tond alors uniquement
la surface sélectionnée. La zone sélectionnée
peut avoir une taille comprise entre 3 m? et
80 m?. Lorsque la tonte ciblée est terminée,
la tondeuse robot retourne a la station de
recharge (19) de maniére autonome, dans la
mesure ou il n’y a pas de créneau horaire de
travail actif.



Retour a la station de recharge

La tondeuse robot interrompt ici son travail

et retourne a la station de recharge. La ton-
deuse robot sortira a nouveau de la station de
recharge lors du prochain créneau horaire.
No Go Zone (Zone de non-tonte)

Dans la configuration de la carte, il est pos-
sible de définir des zones qui ne doivent pas
étre parcourues ou tondues par la tondeuse
robot. Vous disposez de différentes formes et
de limites linéaires virtuelles pour créer des
zones de non-tonte. Vous pouvez les utiliser
pour délimiter de maniere ciblée certaines
zones a exclure a l'intérieur de la surface de
tonte. Il est recommandé de créer des zones
de non-tonte pour les endroits qui présentent
un risque pour la tondeuse robot ou qui
peuvent entrainer des dommages. Il s’agit par
exemple de tuyaux d’eau posés en surface,
de cables électriques, de piscines, d’étangs
ou d’autres zones sans limites de gazon
clairement définies. La tondeuse robot tient
compte des zones de non-tonte définies lors
de la navigation et les contourne automati-
quement pendant la tonte.

Go Zone (Zone de tonte)

Dans la configuration de la carte, il est pos-
sible de définir certaines zones a l'intérieur
de la surface de tonte comme zones de tonte.
Cette fonction convient par exemple aux
zones dépourvues de gazon, desséchées
ou sujettes & des variations saisonniéres que
la tondeuse robot pourrait ne pas identifier
comme zones de tonte. A I'intérieur des
zones de tonte définies, la tondeuse robot
parcourt également des zones qui, en raison
de leur nature, divergent de la détection de
surface automatique. Vous disposez de diffé-
rentes formes, que vous pouvez dessiner di-
rectement sur la carte, pour créer des zones
de tonte. Une zone de tonte définie doit avoir
une superficie d’au moins 0,8 m?.

Passage (Zone de passage)

Créez une zone de passage pour permettre
a la tondeuse robot de traverser certaines
zones avec l'unité de tonte éteinte. Les
passages a l'intérieur de la surface de tonte
peuvent étre définis dans la configuration de
la carte. Cette fonction convient aux zones
que la tondeuse robot n’identifie pas comme
surfaces a tondre, par exemple prairies
fleuries, surfaces pavées ou autres surfaces
dépourvues de gazon. Vous pouvez définir a
'aide d’une zone de passage les zones que
la tondeuse robot a le droit de traverser pour
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atteindre d’autres parties de la surface de
tonte de maniére autonome. Lunité de tonte
reste éteinte a l'intérieur de la zone de pas-
sage. Aprés avoir quitté la zone de passage,
la tondeuse robot poursuit automatiquement
la tonte.

Connect Zone (Liaison de surfaces de
tonte)

Dans la configuration de la carte, plusieurs
surfaces de tonte peuvent étre reliées les
unes aux autres par un chemin sans pour
autant les regrouper en une surface de tonte
commune. Lors de la création d’une liaison,
I'application vous demande d’abord si la
tondeuse robot se trouve sur une surface de
gazon ou en dehors. Le mode de télécom-
mande (Bluetooth) est ensuite activé. Pilotez
la tondeuse robot du point de départ souhaité
a la surface de tonte a relier a I'aide de la
fonction de télécommande. Une fois le point
cible atteint, confirmez ce point final dans
I'application. Le chemin créé est enregistré
et peut étre utilisé par la tondeuse robot pour
passer d’une surface de tonte reliée a I'autre
de maniere autonome. Lunité de tonte reste
éteinte pendant que le chemin de liaison est
parcouru.

Remote Control (Télécommande)

La tondeuse robot dispose de deux modes
de télécommande.

1.Télécommande via Bluetooth

La télécommande Bluetooth est acces-

sible via les réglages de la tondeuse robot.
Connectez la tondeuse robot a votre smart-
phone via le bouton « Connexion Bluetooth ».
Lorsque la connexion est établie, la tondeuse
robot peut étre commandée via le smart-
phone avec l'unité de tonte allumée.

2. Télécommande via Wi-Fi

La télécommande Wi-Fi avec vidéo en di-
rect est accessible depuis I'écran principal
de l'application. Un code PIN de sécurité a
quatre chiffres est nécessaire pour y accéder.
Le code réglé par I'usine est 0000. Il est re-
commandé de le remplacer par un code PIN
personnel dans les réglages de la tondeuse
robot.

En mode de télécommande Wi-Fi, une image
en direct de I'unité caméra de la tondeuse ro-
bot s’affiche. La lampe LED et la fonction an-
tibuée de I'unité caméra peuvent également
étre commandées si la lentille devait étre em-
buée par les conditions météorologiques.
Dans ce mode de télécommande, la ton-
deuse robot est commandée avec l'unité de



tonte éteinte.

Vitesse et distances

La vitesse de déplacement de la tondeuse
robot ainsi que la vitesse de rotation de
I'unité de tonte peuvent étre réglées dans les
réglages de la tondeuse robot. Cela permet
d’adapter le comportement de tonte a la taille,
a la nature et aux exigences de la surface de
tonte respective. Il est également possible de
définir la largeur des bandes de tonte ainsi
que l'orientation du motif de tonte. Il est pos-
sible de choisir ce faisant entre un motif de
tonte avec une direction de déplacement fixe
et un motif de tonte avec plusieurs directions
de déplacement. Les réglages peuvent étre
enregistrés pour la tonte automatique de I'en-
semble de la surface de tonte ou individuel-
lement pour des zones de tonte séparées.
Cela permet d’adapter de maniére ciblée
différentes zones de la surface de tonte aux
exigences respectives.

Réglages avancés de la tondeuse robot
La rubrique « Réglages avancés » permet
de régler des fonctions supplémentaires de
la tondeuse robot. Ces réglages ont une in-
fluence sur le comportement de la tondeuse
robot et peuvent étre modifiés uniquement
par des utilisateurs expérimentés, qui
connaissent les effets de chaque fonction.

7. Nettoyage, maintenance et
commande de piéces de
rechange

Danger !

Avant tous travaux de nettoyage et de mainte-
nance, mettez I'appareil hors tension en retirant
la fiche de contact de la prise de courant et en
éteignant 'appareil. Retirez également 'accumu-
lateur de la tondeuse robot (figure 9).

Prudence ! Portez des gants de travail !
Veillez a ne pas toucher les piéces mobiles
tant qu’elles ne sont pas a I'arrét complet.

7.1 Nettoyage
Maintenez les dispositifs de protection,
les fentes a air et le carter de moteur aussi
propres et sans poussiére que possible. Frot-
tez 'appareil avec un chiffon propre ou souf-
flez dessus avec de I'air comprimé a basse
pression.
La tondeuse robot ne doit pas étre nettoyée a
'eau courante, en particulier pas sous haute

pression.

Nettoyez I'appareil régulierement avec un
chiffon humide et un peu de savon noir. N'uti-
lisez aucun produit de nettoyage ni solvant

; ils pourraient endommager les piéces en
matiéres plastiques de I'appareil. Veillez a ce
gu’aucune eau n’entre a l'intérieur de I'ap-
pareil.

Nettoyez si possible la tondeuse robot avec
des brosses ou des chiffons.

Contrdlez la mobilité des lames (10) et du
disque a couteaux (11).

Pour nettoyer les contacts de charge au ni-
veau de la tondeuse robot (1) et de la station
de recharge (19), utilisez des produits de net-
toyage pour métal ou un papier abrasif trés
fin. Nettoyez-les pour assurer I'efficacité de
I'opération de charge.

7.2 Maintenance
Les lames (10) usées ou endommagées et
leurs vis de fixation doivent toujours étre rem-
placées par jeu.
Remplacez les piéces usées ou endomma-
gees.
Pour obtenir une longue durée de vie, toutes
les piéces vissées, ainsi que les roues et les
essieux doivent étre nettoyés puis huilés.
Seul un entretien régulier de la tondeuse ro-
bot lui assure durabilité et performance dans
le temps, mais contribue aussi a une tonte
facile et soignée de votre gazon.
Les composants les plus exposés a l'usure
sont les lames (10). Vérifiez régulierement
I'état des lames (10) ainsi que leur fixation.
Si des vibrations anormales de la tondeuse
robot se produisent, cela signifie que les
lames (10) sont endommagées ou ont été dé-
formées par un choc. Lorsque les lames (10)
sont usées ou endommagees, elles doivent
immédiatement étre remplacées.
Contrélez régulierement la coupe du gazon.
Les lames émoussées ne permettent qu’une
coupe imparfaite des brins d’herbe. De ce
fait, la surface du gazon peut sécher plus
facilement et brunit. Remplacez donc régu-
lierement les lames afin d’obtenir une coupe
nette et droite.
Contrélez réguliérement 'absence de saletés
en dessous de la tondeuse robot. Nettoyez
réguliérement la tondeuse robot. Eliminez
immédiatement les encrassements plus im-
portants.
Les premiéres semaines suivant la mise en
service, surtout aprés avoir tondu avec une
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tondeuse conventionnelle, votre tondeuse
robot peut s’encrasser rapidement. Contrélez
donc plus fréequemment le dessous de votre
tondeuse robot durant cette période.

Ne coupez le gazon que par petites étapes
pour éviter un encrassement important.
Aucune autre piéce a l'intérieur de I'appareil
n’a besoin de maintenance.

Vous pouvez consulter les intervalles de
maintenance de la tondeuse robot dans
I'application, sous « Informations sur la
tondeuse robot ». Lintervalle recommandé
pour le remplacement des lames est de 150
heures de service. Pour garantir une usure
uniforme, il est possible de retourner les
lames a des intervalles réguliers.Un intervalle
de maintenance de 720 heures de service
est prévu pour le nettoyage de la tondeuse
robot et de la station de recharge. Si vous
constatez, avant que les intervalles respectifs
ne soient atteints, que les lames sont usées
ou qu’un nettoyage est nécessaire en raison
d’'un encrassement important, anticipez les
travaux de maintenance correspondants. Les
intervalles de maintenance recommandés ne
doivent pas étre dépassés afin d’assurer un
fonctionnement fiable et des performances
de tonte constamment élevées de la ton-
deuse robot.

7.2.1 Remplacement des lames

Retirez ’'accumulateur avant de remplacer
les lames.

Utilisez exclusivement des lames d’origine, sinon
le fonctionnement et la sécurité ne sont pas ga-
rantis.

La tondeuse robot est équipée de trois lames
(10) montées au niveau d’un disque a couteaux
(11). Ces lames (10) ont une durée de vie allant
jusqu’a 2 mois (en I'absence de contact avec des
obstacles). Veuillez remplacer les trois lames (10)
en méme temps afin d’exclure une altération en

termes d’efficacité et d’équilibre de votre appareil.

Pour remplacer les lames (10), procédez comme

suit (figure 10) - Attention ! - Portez des gants :

1. Bloquez la rotation du disque a couteaux (11)
avec un tournevis. Insérez pour ce faire le
tournevis par les trous prévus dans le disque
a couteaux (11) et le peigne de protection.

2. Desserrez les vis de fixation.

3. Retirez les lames (10) et remplacez-les par
des nouvelles. Remplacez toujours l'intégra-
lité du jeu de trois lames (10) avec les vis
correspondantes.

4. Puis, resserrez a fond la vis de fixation (27).
Assurez-vous que les nouvelles lames (17)
tournent librement.

Effectuez réguliérement un contréle général de la
tondeuse robot et retirez tous les dépbts accumu-
Iés. Avant tout début de saison, contrdlez absolu-
ment I'état des lames (10). Pour les réparations,
adressez-vous a notre service client. Utilisez
exclusivement des piéces d’origine.

7.2.2 Mise a jour du logiciel
Assurez-vous que I'accumulateur est compleé-
tement chargé avant d’effectuer les opérations
suivantes.
Choisissez « Mise a jour du firmware » dans
les réglages de I'application.
La tondeuse robot lance a présent la mise a
jour du firmware dans la mesure ou une mise
a jour est disponible. Létat est indiqué dans
I'application.
Le firmware peut étre mis a jour via I'appli-
cation Einhell Robotics uniquement si la ton-
deuse est connectée au Wi-Fi.

7.3 Commande de piéces de rechange :
Veuillez indiquer ce qui suit pour toute commande
de piéces de rechange :

Type d’appareil

Référence de 'appareil

Numeéro d’identification de I'appareil

Numeéro de la piece de rechange requise
Vous trouverez les prix et informations actuels a
I'adresse www.Einhell-Service.com

Lames de rechange Réf.: 34.140.20

7.4 Accessoires optionnels

Le module de réseau mobile 4G (25) (non com-
pris dans la livraison) est un module loT (Internet
des objets) qui peut établir une connexion a un
réseau 4G. Pour ce faire, vous recevrez en plus
du module, une carte SIM active avec un forfait
de données (non compris dans la livraison). Le
module de réseau mobile (25) peut compenser
une mauvaise couverture Wi-Fi ou 'absence de
couverture Wi-Fi afin de garantir une utilisation
illimitée de la tondeuse robot avec I'application et
toutes les fonctions.
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8. Stockage

Chargez complétement 'accumulateur avant le
stockage pendant I'hiver et mettez la tondeuse
robot hors circuit. Retirez 'accumulateur de 'ap-
pareil. Coupez le bloc d’alimentation (13) de I'ali-
mentation électrique et de la station de recharge
(19).

Entreposez I'appareil et ses accessoires dans un
endroit sombre, sec, a I'abri du gel et inaccessible
aux enfants. La température de stockage opti-
male est comprise entre 5 °C et 30 °C. Conservez
I'appareil dans 'emballage d’origine.

9. Transport

Montez les dispositifs de protection pour le
transport, s’ily en a.

Protégez I'appareil des dommages et des
fortes vibrations survenant en particulier lors
du transport dans un véhicule.

Bloquez I'appareil contre tout glissement et
basculement.

Portez la tondeuse robot par la poignée de
transport (6) en éloignant le disque a cou-
teaux (11) du corps.

10. Mise au rebut et recyclage

Lappareil se trouve dans un emballage afin d’évi-
ter les dommages dus au transport. Cet embal-
lage est une matiére premiére et peut donc étre
réutilisé ultérieurement ou étre réintroduit dans le
circuit des matiéres premiéres. Lappareil et ses
accessoires sont en matériaux divers, comme par
ex. des métaux et matiéres plastiques. Les appa-
reils défectueux ne doivent pas étre jetés dans
les poubelles domestiques. Pour une mise au
rebut conforme a la réglementation, I'appareil doit
étre déposé dans un centre de collecte approprié.
Si vous ne connaissez pas de centre de collecte,
veuillez-vous renseigner auprés de 'administra-
tion de votre commune.
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11. Zone de commande : fonctions et état de la bande lumineuse LED

Fonction

Allumer / Eteindre

Démarrer la tonte

Rejoindre la station de recharge

Mode surfaces secondaires — tondre
la surface limitée sélectionnée

Pause / STOP

Activer/Désactiver la sécurité en-
fants

Réinitialiser la connexion Wi-Fi

Bande lumineuse LED

Bande lumineuse blanche ou jaune
allumée

Bande lumineuse blanche ou jaune
clignotante

Bande lumineuse rouge allumée

Bande lumineuse rouge clignotant
3X

Bande lumineuse verte clignotant

Bande lumineuse blanche clignotant
rapidement

Bande lumineuse blanche clignotant
3X

() ) (@) [

Signification
Maintenez la touche « Marche/Arrét » enfoncée pendant 3

secondes. Lorsque la tondeuse robot se trouve dans la station
de recharge, il n'est pas possible de I'éteindre.

Appuyez sur la touche « Start » puis confirmez avec la touche
« OK »,

Appuyez sur la touche « Home » puis confirmez avec la
touche « OK ».

Enfoncez la touche « Start » pendant 2 secondes. Aprés le
message vocal, confirmez avec la touche « OK »

Pour mettre la tondeuse robot brievement en pause, appuyez
sur n'importe quelle touche de la zone de commande. Pour ar-
réter la tondeuse robot, appuyez sur la touche « STOP » (3).

Appuyez simultanément sur la touche « Home » et la touche «
OK » et maintenez-les enfoncées pendant 2 secondes

Appuyez simultanément sur la touche « Home » et la touche
« Marche/Arrét » et maintenez-les enfoncées pendant 2 se-
condes

Signification
Standby
Tonte
Traitement de données
Télécommande

Retourner a la station de recharge
Retourner a la position de départ
Attendre la connexion Wi-Fi

Une erreur s'est produite. Comparez le code d'erreur dans
I'application avec le tableau des codes d'erreur.

Une erreur s'est produite. Comparez le code d'erreur dans
I'application avec le tableau des codes d'erreur.

La tondeuse robot est chargée dans la station de recharge

La sécurité enfants est activée
La carte est enregistrée dans la tondeuse robot

Mode surfaces secondaires activé, appuyez sur la touche «
OK » pour démarrer la tonte.
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12. Affichage des codes d'erreur dans I'application et élimination des

erreurs

Lorsqu'un code d'erreur apparait, il peut étre annulé comme suit :

Affichage
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

Erreur

Disque a couteaux blo-
qué, nettoyez-le

Erreur au niveau du mo-
teur du disque a couteaux

Surchauffe du moteur du
disque a couteaux

Erreur au niveau du mo-
teur du disque a couteaux

Lame desserrée ou blo-
quée

Robot soulevé ; posez-le
sur le sol

Robot soulevé ; posez-le
sur le sol

L'angle d'inclinaison du
robot est trop important

L'angle d'inclinaison du
robot est trop important

Erreur logicielle

Roue d'entrainement blo-
quée, nettoyez-la

Erreur au niveau du mo-
teur de la roue d'entrai-
nement

Erreur au niveau du mo-
teur de la roue d'entrai-
nement

Surchauffe de la roue
d'entrainement

Cause probable

Disque a couteaux blo-
qué

Erreur de moteur du
disque a couteaux

Disque a couteaux blo-
qué ou herbe trop haute
ou trop dense

Erreur de moteur du
disque a couteaux

Lame desserrée ou
bloquée par des corps
étrangers

Le robot a été soulevé

Le robot a été souleve

Le robot est incliné ou se
trouve sur une pente

Le robot est incliné ou se
trouve sur une pente

Erreur logicielle détectée

Roue d'entrainement
bloquée

Erreur de moteur détec-
tée

Erreur de moteur détec-
tée

Roues bloquées ou herbe
trop dense
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Elimination

1. Eteignez la tondeuse robot

2. Retirez les corps étrangers
et contrdlez la libre rotation
du disque a couteaux

Redémarrez le robot et rées-
sayez

1. Vérifiez I'absence de blo-
cages au niveau du disque
a couteaux

2. Coupez le gazon & une hau-
teur inférieure a 6 cm avant
la tonte

Redémarrez le robot et rées-
sayez

Vérifiez la fixation de la lame
et retirez les corps étrangers

Posez le robot sur une surface
plane

Posez le robot sur une surface
plane

Posez le robot sur une surface
plane

Posez le robot sur une surface
plane

Redémarrez le robot et relan-
cez la tonte

Nettoyez les roues d'entrai-
nement et retirez les corps
étrangers

Redémarrez le robot et rées-
sayez

Redémarrez le robot et rées-
sayez

1. Contrélez les roues d'entrai-
nement et les roues avant

2. Lubrifiez les roues grippées

3. Coupez au préalable le ga-
zon a une hauteur inférieure
aécm



E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

Erreur de batterie

Erreur de batterie

Température de I'accu-
mulateur en dehors de la
plage admissible Fonc-
tionnement arrété

Erreur de batterie

Température de I'accumu-
lateur trop faible Proces-
sus de charge en pause

Température ambiante
en dehors de la plage de
fonctionnement

Mauvaise connexion de
charge

Erreur du capteur de vi-
sion dans l'unité caméra

Erreur du capteur de vi-
sion dans l'unité caméra

Capteur de vision encras-
sé dans l'unité caméra ou
la station de base

Echec de l'autotest

Capteur de vision encras-
sé dans |'unité caméra

Tension de charge défec-
tueuse détectée

Erreur de batterie

Température de l'accu-
mulateur trop élevée ou
trop faible

Erreur de surveillance de
I'accumulateur détectée

Température de I'accumu-
lateur inférieure a la plage
de charge admissible

Température en dehors
de la plage admissible

Connexion de charge dé-
fectueuse

Erreur de capteur de vi-
sion détectée

Erreur de capteur de vi-
sion détectée

Capteur ou repére caché

Le robot glisse ou est
bloqué

Capteur caché ou encras-
sé
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1.

Contrélez I'alimentation
électrique de la station de
base

. Nettoyez les contacts de

charge

. Contrélez le bloc d'alimen-

tation

. Redémarrez le robot

. Montez et démontez I'accu-

mulateur

.Redémarrez le robot et

réessayez

. Eteignez le robot

2. Laissez la température

s'égaliser

.Redémarrez

. Montez et démontez I'accu-

mulateur

.Redémarrez le robot
. Contactez le service aprés-

vente si l'erreur se reproduit

. Chargez lorsque la tempéra-

ture est supérieure a 10 °C

. Pour le stockage, chargez

I'accumulateur a au moins
60 %

Exploitez le robot uniquement
a5-50°C

Vérifier les contacts de charge
et l'alimentation électrique

1

—_

. Nettoyez I'unité caméra
2.

Redémarrez le robot et
réessayez

. Nettoyez 'unité caméra

2. Redémarrez le robot et

1.
2.

3.

réessayez

Nettoyez I'unité caméra
Nettoyez le repére et le
code QR

Contrélez I'absence de
dommages

Nettoyez et dégagez la zone
autour de la station de base

Nettoyez I'unité caméra



E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

Capteur de vision encras-
sé dans l'unité caméra ou
la station de base

Bord de chute détecté
Le robot est bloqué

Cible dans la zone non
accessible

Station de base introu-
vable

Echec de I'amarrage a la
station de base

Placez le robot manuel-
lement sur la station de
base

Retirez les obstacles et
assurez-vous que le robot
se trouve sur le gazon

Station de base sans ali-
mentation électrique

Tache en pause Retirez
les obstacles

Environnement fortement
modifié. Créez une nou-
velle carte

Gazon non détecté
Hors carte

Echec du retour a la sta-
tion de base

Echec du changement
d'emplacement de la sta-
tion de base

Surchauffe du robot

La station de base mal
positionnée

Capteur ou repere caché

Eloignez le robot des
marches ou bordures

Obstacle détecté

La zone cible ne peut pas
étre atteinte

Retour a la station de
base impossible

Obstacles prés de la sta-
tion de base

Démarrage nécessaire
via la station de base

Echec de la planification
de parcours

Alimentation électrique ou
connexion de charge dé-
fectueuse

Impossible de quitter la
station de base

La carte ne correspond
pas a l'environnement

Gazon clairsemé prés de
la station de base

En dehors de la zone de
travail cartographiée

Terrain accidenté prés de
la station de base

La station de base ne
peut pas étre reposition-
née

Température ambiante
trop élevée

Position ou orientation
non adaptée
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1. Nettoyez I'unité caméra

2. Nettoyez le repére et le
code QR

3. Contrdlez I'absence de
dommages

Posez le robot sur une surface
plane

Retirez les obstacles et libérez
le robot

Contrélez les obstacles et
zones interdites

1. Contr6lez le chemin retour

2. Dégagez la zone autour de
la station de base

3. Amarrez manuellement le
cas échéant

Retirez les obstacles et
contr6lez la surface du sol

Placez le robot sur la station
de base

1. Retirez les obstacles

2. Dégagez les chemins

3. Contrblez la position de
départ

Contrélez le bloc d'alimenta-
tion et les contacts de charge

Dégagez la zone devant la sta-
tion de base

Supprimez la carte enregistrée
et recartographiez la zone

Créez un chemin multizone ou
définissez une zone de tonte

Créez un chemin multizone

Nivelez le sol dans la zone de
la station de base

Vérifiez 'emplacement et la
cartographie

Ramenez le robot a la station
de base et laissez-le refroidir

Vérifiez le dégagement et
I'orientation de la station de
base



E1409 Avertissement de vol Robot en dehors de la Contrélez I'emplacement ou
zone de travail habituelle | adaptez les réglages de la
protection antivol
E1410 Erreur GPS Erreur de module GPS Redémarrez le robot et rées-
détectée sayez
E1411 Erreur de matériel Erreur de matériel dé- Redémarrez le robot et rées-
tectée sayez
E1413 Erreur de module Wi-Fi Erreur au niveau du mo- Redémarrez le robot et rées-
dule Wi-Fi sayez
E1414 Touche STOP coincée Touche STOP bloquée Contrélez la touche et redé-
marrez le robot
E1417 Erreur de module de ré- Erreur au niveau du mo- Redémarrez le robot et rées-
seau mobile dule de réseau mobile sayez
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Dépannage
Erreur

La tondeuse robot
se trouve dans la
zone de tonte.

La tondeuse robot
ne s'allume pas.

La tondeuse robot
ne peut pas re-
joindre la station de
recharge.

La tondeuse robot
est trés bruyante.

La tondeuse robot
reste dans la sta-
tion de recharge.
La tondeuse robot
retourne réguliére-
ment a la station de
recharge.

Cause probable

Tension de I'accumulateur
trop faible

Erreur au niveau du circuit
électrique ou de I'électro-
nique

La station de recharge (19)
n'est pas installée correcte-
ment.

Lames (10) endommagées
De nombreux corps étran-
gers adhérent aux lames
(10)

La tondeuse robot a démarré
trop prés des obstacles
Entrainement de lame ou
moteur d'entrainement en-
dommagé

D'autres pieces de la ton-
deuse robot sont endomma-
gées

Temps de travail mal réglé
Accumulateur vide

Capteur de pluie déclenché
Température d'accumulateur
accrue
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Elimination
Ramenez la tondeuse robot a la station de

recharge (19) pour la recharger.
Adressez-vous au service aprés-vente.

Assurez-vous que la LED (21) verte de la
station de recharge (19) est allumée.
Assurez-vous que la station de recharge
(19) est positionnée correctement.

Remplacez les lames (10). Il faut rempla-
cer les 3 lames (10) en méme temps.
L'efficacité opérationnelle de la tondeuse
robot dépend de I'affitage des lames (10).
C'est pourquoi, maintenez les lames (10)
dans un bon état.

Eteignez la tondeuse robot de fagon sre
et portez des gants de travail pendant que
vous nettoyez les lames (10) pour éviter
des blessures par coupure.

Faites réparer ou remplacer le moteur par
le service aprés-vente.

Contrélez les réglages du temps de tra-
vail.

La tondeuse robot commence et termine
son travail dans le créneau horaire ré-
glé. En dehors de ce créneau horaire, la
tondeuse robot reste dans la station de
recharge (19).



13. Affichage chargeur

Etat de affichage

Voyant
LED vert

Voyant
LED rouge

Arrét

Marche

Arrét

Clignote

Clignote

Marche

Clignote

Arrét

Marche

Arrét

Clignote

Marche

Signification et mesures

Etat prét a 'emploi

Le chargeur est raccordé au réseau et est prét a 'emploi, la batterie n’est
pas dans le chargeur.

Chargement

Le chargeur charge la batterie en mode de charge rapide. Les temps de
charge correspondants se trouvent directement sur le chargeur.
Remarque ! Selon la charge actuelle de la batterie, les temps de charge
réels peuvent différer quelque peu des temps de charge indiqués.

La batterie est chargée et préte a 'emploi. (READY TO GO)
Ensuite, on commute sur un processus de charge lent jusqu’au charge-
ment complet.

Pour ce faire, laissez la batterie env. 15 min plus longtemps sur le char-
geur.

Mesures :

Retirez la batterie du chargeur. Débranchez le chargeur du réseau.
Charge d’adaptation

Le chargeur est en mode de charge lente.

Dans ce cas, la batterie se charge plus lentement pour des raisons de sé-
curité et nécessite plus de temps. Cela peut avoir les causes suivantes :
- Laccumulateur n’a pas été rechargé depuis longtemps.

- La température de la batterie ne se trouve pas dans la zone idéale
Mesures :

Attendez jusqu’a ce que le processus de charge soit terminé, la batterie
peut quand méme encore étre rechargée.

Erreur

Le processus de charge n’est plus possible. La batterie est défectueuse.
Mesures :

Une batterie défectueuse ne doit plus étre rechargée.

Retirez la batterie du chargeur.

Perturbation thermique

La batterie est trop chaude (par ex. exposition directe au soleil) ou trop
froide (en dessous de 0 °C)

Mesures :

Retirez la batterie et conservez-la un jour a température ambiante

(env. 20 °C).
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14. Informations relatives a la protection des données

Einhell Germany AG se réjouit que vous utilisiez la tondeuse robot. Nous accordons beaucoup d’'impor-
tance a la protection des données personnelles. Nous décrivons ci-aprés quelles données sont généra-
lement traitées lors de I'utilisation de I'appareil.

Emplacement de la station de recharge

La tondeuse robot enregistre localement sur 'appareil 'emplacement de la station de recharge tel
que déterminé via le positionnement par GNSS. Ceci est nécessaire pour ramener I'appareil a la
station de recharge une fois la tonte terminée. En cas de maintenance, cette information peut étre
lue physiquement sur I'appareil via le fichier journal.

Heure du lever du soleil/coucher du soleil

La tondeuse robot enregistre localement sur 'appareil 'heure du lever ou du coucher du soleil dé-
terminée via le positionnement par GNSS. Ceci est nécessaire pour que I'appareil ne puisse étre
démarré que dans un intervalle de temps pendant lequel 'unité caméra peut générer des images
avec une luminosité suffisante. En cas de maintenance, cette information peut étre lue physique-
ment sur 'appareil via le fichier journal.

Images de l'unité caméra

La tondeuse robot enregistre localement sur I'appareil les images générées par 'unité caméra.
Ceci est requis par le systeme pour améliorer en permanence I'algorithme de la tondeuse robot. La
tondeuse contient des images qui ont été générées au cours des 15 derniéres minutes de tonte.
Ce bloc de données est constamment écrasé. Lorsque la tondeuse se trouve dans la station de
recharge, aucune image n’est générée. En cas de maintenance, ces images peuvent étre lues loca-
lement afin de pouvoir comprendre les erreurs survenues. Ces images sont ensuite supprimées.

Vous pouvez supprimer les informations relatives & 'emplacement, les cartes enregistrées, les données
d’'image générées ainsi que d’autres données stockées sur la tondeuse robot en effectuant une réinitia-
lisation d’usine.

Pour ce faire, ouvrez les paramétres dans I'application Einhell Robotics et sélectionnez « Factory Reset
» (Réinitialisation d’usine). Avant la réinitialisation, une liste de toutes les données qui seront suppri-
mées est établie. Confirmez ensuite la réinitialisation d’usine. Seul le propriétaire de la tondeuse robot
peut effectuer une réinitialisation d’usine via I'application Einhell Robotics.

Une documentation détaillée sur nos directives en matiére de protection des données est disponible sur
notre site Internet dans la rubrique Protection des données.
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Elimination des déchets

)¢

_ Li-lon

Pour une mise au rebut conforme a la réglementation, les appareils, les emballages, les piles et accus
doivent étre déposés dans un centre de collecte approprié€. Si vous ne connaissez pas de centre de col-
lecte, veuillez-vous renseigner auprés de I'administration de votre commune.

Ne jetez pas les outils électriques, les piles et les accus dans les ordures ménageéres!

Uniguement pour les pays de I'UE :

Conformément a la directive européenne 2012/19/UE relative aux déchets d’équipements électriques
et électroniques, les outils électroportatifs devenus inutilisables et conformément a la directive 2006/66/
CE les piles/accus défectueux ou usagés doivent étre récoltés a part et apportés dans un centre de col-
lecte et de recyclage respectueux de I'environnement.

Valable uniquement pour la France:

A DEPOSER ADEPOSER
Cet appareil et EN MAGASIN EN DECHETERIE

ses composants

ou
se recyclent

Points de collecte sur www.quefairedemesdechets.fr

Toute réimpression ou autre reproduction de la documentation et des papiers joints aux produits, méme
sous forme d’extraits, est uniquement permise une fois I'accord explicite de I'Einhell Germany AG obte-
nu.

Sous réserve de modifications techniques
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Informations service aprés-vente

Nous disposons dans tous les pays mentionnés dans le bon de garantie de partenaires de service
apres-vente compétents dont vous trouverez les coordonnées dans le bon de garantie. Ceux-ci se
tiennent a votre disposition pour tout ce qui concerne le service aprés-vente comme les réparations,
I‘approvisionnement en piéces de rechange et d‘usure ou I'achat de piéces de consommation.

Il faut tenir compte du fait que pour ce produit les piéces suivantes sont soumises a une usure liée a
I‘utilisation ou a une usure naturelle ou que les piéces suivantes sont nécessaires en tant que consom-
mables.

Catégorie Exemple
Piéces d‘usure* accumulateur

Matériel de consommation/ Lames
piéces de consommation*

Piéces manquantes
*Pas obligatoirement compris dans la livraison !

En cas de vices ou de défauts, nous vous prions d‘enregistrer le cas du défaut sur internet a I'adresse
www.Einhell-Service.com. Veuillez donner une description précise du défaut et répondre dans tous les
cas aux questions suivantes :

est-ce que l‘appareil a fonctionné une fois ou était-il défectueux dés le départ ?
avez-vous remarqué quelque chose avant la panne (symptéme avant la panne) ?
quel est le défaut de fonctionnement de I‘appareil & votre avis (symptdme principal) ?
Décrivez ce défaut de fonctionnement.
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Avvertenze sulla sicurezza

Descrizione dell’apparecchio ed elementi forniti

Utilizzo proprio

Dati tecnici

Messa in esercizio

Utilizzo

Pulizia, manutenzione e ordinazione dei pezzi di ricambio
Conservazione

Trasporto

. Smaltimento e riciclaggio

. Funzioni del pannello di comando e stato delle barre luminose a LED

. Visualizzazione dei codici di errore nella APP e risoluzione dei problemi
. Indicatori caricabatterie

. Informativa sulla privacy

LL]

Pericolo! - Per ridurre il rischio di lesioni leggete le istruzioni per l'uso.

Questo apparecchio non deve essere utilizzato dai bambini. | bambini devono essere sorvegliati in
modo che non giochino con I'apparecchio. La pulizia e la manutenzione non devono essere eseguite dai
bambini. L‘apparecchio non deve essere utilizzato da persone con capacita fisiche, sensoriali 0 mentali
ridotte o con esperienze e conoscenze insufficienti, a meno che esse non vengano sorvegliate o istruite

da una persona per loro responsabile.
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Pericolo!

Nell'usare gli apparecchi si devono rispettare
diverse avvertenze di sicurezza per evitare lesioni
e danni. Quindi leggete attentamente queste
istruzioni per I'uso/le avvertenze di sicurezza.
Conservate bene le informazioni per averle a
disposizione in qualsiasi momento. Se date I'ap-
parecchio ad altre persone, consegnate queste
istruzioni per I'uso/le avvertenze di sicurezza in-
sieme all’apparecchio. Non ci assumiamo alcuna
responsabilita per incidenti o danni causati dal
mancato rispetto di queste istruzioni e delle av-
vertenze di sicurezza.

1. Avvertenze sulla sicurezza

Le relative avvertenze di sicurezza si trovano
nell’opuscolo allegato!

Avvertimento!

Leggete tutte le avvertenze di sicurezza, le
istruzioni, le illustrazioni e le caratteristiche
tecniche che accompagnano il presente elet-
troutensile. Il mancato rispetto delle seguenti
istruzioni puo causare scosse elettriche, incendi
e/o gravi lesioni.

Conservate tutte le avvertenze e le istruzioni
per eventuali necessita future.

Spiegazione dei simboli utilizzati (vedi Fig.

12)

A. AVVERTIMENTO - Leggete attentamente le
istruzioni per l‘'uso prima di utilizzare I'appa-
recchio!

B. AVVERTIMENTO - Quando I'apparecchio & in
funzione tenete la distanza di sicurezza corri-
spondente!

C. AVVERTIMENTO - Rimuovete il dispositivo di
sicurezza prima di eseguire qualsiasi inter-
vento sulla macchina o di sollevarla.

D. AVVERTIMENTO - Non salite sull’apparec-
chio!

E. Grado di protezione Il (isolamento doppio)

F. Conservate le batterie solo in ambienti asciutti
con una temperatura ambiente compresa tra
+10 °C e +40 °C. Conservate le batterie solo
quando sono cariche (almeno al 40%).

G. Grado di protezione llI

H. Fusibile ritardato 2 A

I. Solo per 'impiego in ambienti interni.

J. AVVERTIMENTO: Per caricare la batteria im-
piegate solo I'alimentatore rimovibile fornito
con 'apparecchio.

K. Attenzione - Non toccate le lame rotanti!

Attenzione!

Durante un temporale togliete la spina dalla presa
di corrente e staccate il filo perimetrale dalla sta-
zione di ricarica. Evitate di utilizzare I'apparecchio
in caso di condizioni meteorologiche avverse, in
particolare in presenza di rischio di fulmini.

2. Descrizione dell’apparecchio ed
elementi forniti

2.1 Descrizione dell’apparecchio (Fig. 1/2/11)

Robot tagliaerba

Pannello di comando

Tasto STOP

Regolazione dell'altezza di taglio

Sensore di pioggia

Maniglia di trasporto

Unita telecamera

Ruota posteriore

Coperchio del vano batteria

10. Lame

11. Disco portalame

12. Ruota anteriore

13. (Cavo dell’) alimentatore

14. Vite di fissaggio del tetto

15. Vite di fissaggio

16. Batteria

17. Lame di ricambio

18. Presa diricarica

19. Stazione diricarica

20. Contatti di ricarica

21. Stazione diricarica sul tetto

22. Indicatore LED stazione di ricarica

23. Segnale di riferimento per la stazione di ricari-
ca

24. Chiave esagonale

25. Connettore per modulo di rete mobile (modu-
lo non incluso nella fornitura)

26. Connettore USB tipo C

27. Vite di ricambio per le lame

28. Cavo di prolunga

29. Caricabatterie (non compreso tra gli elementi
forniti)

©XONDOAWND =

2.2 Elementi forniti e disimballaggio
Verificate che I‘articolo sia completo sulla base
degli elementi forniti descritti. In caso di parti
mancanti, rivolgetevi al nostro Centro Servizio As-
sistenza o al punto vendita in cui avete acquistato
I‘apparecchio presentando un documento di ac-
quisto valido entro e non oltre i 5 giorni lavorativi
dall‘acquisto dell‘articolo. Al riguardo fate atten-
zione alla Tabella Garanzia nelle informazioni sul
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Servizio Assistenza alla fine delle istruzioni.
Aprite 'imballaggio e togliete con cautela
'apparecchio dalla confezione.

Togliete il materiale d’'imballaggio e anche i
fermi di trasporto / imballo (se presenti).
Controllate che siano presenti tutti gli elemen-
ti forniti.

Verificate che 'apparecchio e gli accessori
non presentino danni dovuti al trasporto.

Se possibile, conservate 'imballaggio fino
alla scadenza della garanzia.

Pericolo!

Lapparecchio e il materiale d’imballaggio
non sono giocattoli! | bambini non devono
giocare con sacchetti di plastica, film e pic-
coli pezzi! Sussiste pericolo di ingerimento e
soffocamento!

Attenzione!

Rischi residui

Anche se questo elettroutensile viene utiliz-
zato secondo le norme, continuano a sussi-
stere rischi residui.

Elementi forniti, materiale di montaggio e
accessori (in parte non compresi tra gli ele-
menti forniti):
Per gli elementi forniti si veda il relativo foglietto
informativo accluso.

Robot tagliaerba

(Cavo dell’) alimentatore

Stazione di ricarica con tetto

Viti di fissaggio per la stazione di ricarica

Viti di fissaggio per il tetto

Lame di ricambio

Chiave esagonale

Batteria

Istruzioni per 'uso originali

Avvertenze sulla sicurezza

Mezzi ausiliari necessari (non compresi tra
gli elementi forniti)

Metro a nastro

Livella (opzionale)

Cacciavite a fessura

Cacciavite a croce

Connessione Internet Wi-Fi

3. Utilizzo proprio

Il robot tagliaerba & adatto all'uso privato in giar-
dini di piccole dimensioni ed esclusivamente per
tagliare tappeti erbosi.

Lapparecchio deve venire usato solamente per lo
scopo a cui & destinato. Ogni altro tipo di uso che
esuli da quello previsto non & un uso conforme.
Lutilizzatore/I'operatore, e non il costruttore, &
responsabile dei danni e delle lesioni di ogni tipo
che ne risultino.

Tenete presente che i nostri apparecchi non sono
stati progettati per 'impiego professionale, arti-
gianale o industriale. Non ci assumiamo alcuna
garanzia quando I'apparecchio viene usato in
imprese commerciali, artigianali o industriali, o in
attivita equivalenti.

4. Dati tecnici

Tensione 18V CC

Numero di giri del motore.................... 3200 min™
Tipo di protezione ..........ccccocevveeiiiiiiniieens IPX5
Grado di protezione .........ccceeeeeevieenieiieeneeee 11l
PESO o 9,6 kg
Larghezza ditaglio ..........ccceevvveeiiieeeninn. 20cm
Numerodilame ...........ccoooiiiiiiiiiie 3
Pendenza max. .......ccceeverieeneeeiieene e 30 %
Livello di pressione acusticaL,....... 51,11 dB (A)
Incertezza Kp A e 3 dB(A)
Livello di potenza acustica L, ......... 62,11 dB (A)
Incertezza K .................. 3dB (A)

Regolazione dell'altezza di taglio ....
.......................................... 30-60 mm; in continuo

Batteria

Tipo di batteria: ........ccoeceeeeiiieiiieeeieeee Li-lon
Numero delle celle della batteria: ............... 5(10)
Capacita della batteria: ................ 4,0 Ah (5,2 Ah)

Connessione Bluetooth
Banda di frequenza d’esercizio: 2402-2480 MHz
Potenza di trasmissione massima: .......... 10dBm
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WIFI:
Banda di frequenza d’esercizio: 2402-2482 MHz

Potenza di trasmissione massima: .......... 23 dBm
Banda di frequenza d’esercizio: .5150-5875 MHz
Potenza di trasmissione massima: .......... 19dBm

Alimentatore

Tensione in entrata: ........... 100-240V ~ 50/60 Hz
Tensione in uscita: .
Corrente in USCita: ......ccceeevvveeevcieeeciee e 25A

Grado di protezione: ........ccccevveeeereecerenncnns I/Q

| valori di emissione dei rumori sono stati rilevati
secondo le norme EN ISO 3744:2010 e ISO
11094:1991.

Avvertimento!

Questo apparecchio sviluppa un campo
elettromagnetico durante I'esercizio. In de-
terminate circostanze questo campo puo
danneggiare dispositivi medici impiantati
attivi o passivi. Per ridurre il rischio di lesioni
gravi o mortali, consigliamo alle persone con
dispositivi medici impiantati di consultare il
proprio medico e il produttore del dispositivo
prima di utilizzare I'apparecchio.

5. Messa in esercizio

Leggete tutte le istruzioni per I'uso prima di
iniziare l'installazione del robot tagliaerba. La
qualita dell’installazione influisce poi sulle
prestazioni del robot tagliaerba.

Durante 'impiego dell’apparecchio portate sem-
pre scarpe chiuse e robuste e pantaloni lunghi.

5.1 Principio di funzionamento

Rispettate attentamente le istruzioni per 'uso per
garantire un esercizio corretto e sicuro del robot
tagliaerba.

Il robot tagliaerba € dotato di un’unita telecamera
(7) munita di tre telecamere (Fig. 1). Grazie a que-
sto sistema di posizionamento visivo intelligente,
il robot tagliaerba ¢ in grado di falciare il prato in
modo largamente autonomo.

Il sistema di posizionamento visivo intelligente
riconosce automaticamente le aree da falciare. In
questo modo, il robot tagliaerba puo percorrere
I'area in modo sistematico. Il percorso di sposta-
mento e di taglio viene registrato e visualizzato
nella APP.

Le due telecamere esterne (b) dell'unita teleca-
mera (7) rilevano in tempo reale oggetti e ostacoli
presenti sul prato. Tra questi vi sono, ad esempio,
giocattoli, attrezzature da gioco, alberi o altri
oggetti. Se il robot tagliaerba rileva un ostacolo,
lo aggira o modifica di conseguenza la propria
direzione di marcia.

Il robot tagliaerba presenta un’unita telecamera
che acquisisce e analizza le immagini dell’area
antistante. Il sistema analizza 'ambiente circo-
stante e riconosce se si tratta di una superficie
da falciare, del bordo del prato o di un ostacolo.
Lelaborazione delle immagini e la valutazione
avvengono in frazioni di secondo e non sono per-
cepibili dall'utilizzatore durante il funzionamento.
Finché I'area antistante il robot tagliaerba viene
riconosciuta come area di taglio, il robot prosegue
a spostarsi in avanti con gruppo di taglio attivato.
Se viene rilevato un confine del prato o un osta-
colo, il robot tagliaerba si ferma e analizza nuova-
mente 'ambiente circostante. Successivamente,
verifica se & possibile aggirare I'ostacolo.

Se ¢ possibile aggirarlo, il robot tagliaerba ripren-
de il percorso e continua la falciatura lungo un
percorso adattato. Se non € possibile aggirare
I'ostacolo, il robot tagliaerba cambia direzione e
prosegue la falciatura sul percorso successivo.
Larea di taglio deve essere preparata con cura e,
se necessario, adattata, affinché il robot tagliaer-
ba possa riconoscere in modo affidabile i confini
dell’area di taglio. | confini del prato devono esse-
re definiti in modo univoco ed essere chiaramente
riconoscibili dal sistema di telecamere. Solo in
questo modo il robot tagliaerba pud rilevarli tem-
pestivamente e reagire correttamente.

Il segno di riferimento (23) integrato nella sta-
zione di ricarica (19) aiuta il robot tagliaerba (1)
nell’orientamento e consente un aggancio preciso
alla stazione diricarica.

La stazione di ricarica (19) pud essere posiziona-
ta su un prato o su superfici solide, ad esempio
pavimentazione o asfalto. Larea circostante la
stazione di ricarica deve presentare delimitazioni
ottiche o fisiche chiaramente riconoscibili, affin-
ché il segno di riferimento (23) e 'ambiente circo-
stante possano essere rilevati in modo affidabile.
Al primo awvio, il robot tagliaerba deve essere
posizionato nella stazione di ricarica (19). Il
riconoscimento del segno di riferimento (23) e
I'elaborazione dei dati delle immagini avvengo-
no in frazioni di secondo e non sono percepibili
dall'utilizzatore.
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Il robot tagliaerba utilizza il GNSS (Globale Na-
vigationssatellitensystem - Sistema Gilobale di
Navigazione via Satellite) per determinare infor-
mazioni relative alla posizione in merito agli orari
dell’alba e del tramonto.

Per un funzionamento affidabile del sistema di
posizionamento visivo € necessaria una luce diur-
na sufficiente.

Verificate regolarmente che le lenti dell’unita tele-
camera (7) non siano sporche ed eventualmente
pulitele. Cio garantisce un rilevamento e un’analisi
affidabili del’ambiente circostante.

5.2 Sensori e moduli

Il robot tagliaerba & dotato di numerosi sensori di

sicurezza.
Sensore di sollevamento:
Se il robot tagliaerba viene sollevato da dietro
di oltre 25 cm dal terreno oppure se le ruote
anteriori (12) si staccano dal terreno, vengo-
no subito fermati sia il robot che la rotazione
delle lame (10).
Sensore di inclinazione:
Se il robot tagliaerba si inclina notevolmente
in una direzione, vengono subito fermati sia il
robot che la rotazione delle lame (10).
Sensore di pioggia:
Il robot tagliaerba & dotato di un sensore di
pioggia (5). Se il sensore rileva la presenza di
precipitazioni, il robot tagliaerba interrompe
il processo di taglio e torna autonomamente
alla stazione di ricarica (19). Una volta aggan-
ciato, la batteria viene ricaricata. Non appena
il sensore di pioggia (5) € completamente
asciutto, il robot tagliaerba rimane nella sta-
zione diricarica (19) per il tempo di attesa
configurato nella APP. Successivamente, ri-
prende automaticamente il processo di taglio,
purché sia disponibile una finestra temporale
attiva. Se viene rilevata la pioggia, nella APP,
alla voce “Informazioni sull’apparecchio”,
compare l'icona di una nuvola. | contatti del
sensore di pioggia non devono essere corto-
circuitati con metallo o altri materiali elettrica-
mente condulttivi. Cio potrebbe compromet-
tere il corretto funzionamento del sensore di
pioggia e del robot tagliaerba.
Unita telecamera: (Fig. 1)
Lunita telecamera (7) del robot tagliaerba
acquisisce i dati visivi della zona di lavoro
antistante e li analizza. Lelaborazione e I'a-
nalisi delle immagini avvengono in frazioni
di secondo. Lunita telecamera é orientata in
avanti e, oltre alla superficie del prato, rileva
anche oggetti situati piu in alto nel campo
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visivo. | dati delle immagini registrati vengono
elaborati esclusivamente in locale sul robot
tagliaerba, memorizzati temporaneamente

e sovrascritti continuamente. Grazie all’'unita
telecamera, il robot tagliaerba riconosce osta-
coli, confini del prato e aree che non fanno
parte dell'area di taglio. Grazie all'interazione
delle tre telecamere, il robot tagliaerba & in
grado di rilevare 'ambiente circostante in
modo tridimensionale e, ad esempio, di indi-
viduare ed evitare grandi accumuli di foglie,
oggetti da giardino o altri ostacoli. Se viene
rilevato un ostacolo o un confine del prato, il
robot tagliaerba si ferma brevemente, ana-
lizza nuovamente la situazione e adatta di
conseguenza la propria direzione di marcia.
Successivamente, riprende autonomamente
il processo di taglio. Per un funzionamento
affidabile dell’'unita telecamera & necessaria
una luce diurna sufficiente. Il robot tagliaerba
funziona quindi esclusivamente in condizioni
di luce adeguate. La fascia oraria di lavoro
dovrebbe essere scelta in modo tale che
durante il funzionamento sia disponibile

luce diurna sufficiente. Cio contribuisce al
contempo alla protezione dei piccoli animali
crepuscolari e notturni, come ad esempio i
ricci. | tempi di esercizio consentiti vengono
determinati in base agli orari di alba e tra-
monto specifici del luogo. Il robot tagliaerba
termina il processo di taglio 30 minuti prima
dellinizio del crepuscolo e torna alla stazione
di ricarica. Linizio automatico della falciatura
avviene al piu presto 30 minuti dopo I'alba.
Lunita telecamera dispone inoltre di una luce
a LED (7a) che pud essere accesa e spenta
automaticamente in caso di condizioni di luce
sfavorevoli.

Modulo GNSS

Tramite il modulo GNSS il robot tagliaerba
puo calcolare gli orari locali di alba e tramonto
perché il robot tagliaerba non puo lavorare al
crepuscolo o di notte. Il robot tagliaerba pud
quindi funzionare in modo affidabile con la
propria unita telecamera (7).

Wi-Fi:

Il robot tagliaerba dispone di un modulo Blue-
tooth e Wi-Fi. Lo stato ovvero l'intensita del
Wi-Fi viene indicato in modo corrispondente
sul display.

Modulo di rete mobile 4G (escluso dalla
fornitura)

Il modulo di rete mobile 4G opzionale (25)
consente al robot tagliaerba di connettersi a
una rete mobile. A tal fine & necessaria una



scheda SIM attiva con un piano dati. La sche-
da SIM e il modulo di comunicazione mobile
non sono inclusi nella fornitura. Il modulo di
comunicazione mobile 4G pud essere uti-
lizzato per coprire aree con copertura Wi-Fi
insufficiente o assente. In questo modo, la
connessione tra il robot tagliaerba e la APP
viene mantenuta anche al di fuori del raggio
d’azione di una rete Wi-Fi.

5.3 Preparazione

Se il manto erboso € alto piu di 60 mm deve es-
sere accorciato per non sovraccaricare troppo
I'apparecchio e diminuire I'efficienza di funziona-
mento. Utilizzate a tale scopo un convenzionale
tagliaerba o un tagliabordi.

Rimuovete dal prato tutti gli oggetti sparsi che po-
trebbero essere danneggiati dal robot tagliaerba
o danneggiare il robot stesso.

Verificate I'area di taglio, il relativo limite del prato
e le aree in cui non deve essere tagliata I'erba
(Fig. 3). Nei seguenti capitoli di queste istruzioni
per l'uso trovate informazioni su come poter de-
finire limiti del prato chiari e proteggere determi-
nate aree. Alcuni ostacoli possono essere ricono-
sciuti per tempo dal robot tagliaerba e non sono
necessarie complesse operazioni per proteggerli.

5.3.1 Calcolo della pendenza del prato (Fig. 4)
Il robot tagliaerba pud superare pendenze fino al
30%. Evitate quindi pendenze maggiori. La pen-
denza puo essere calcolata sulla base del rappor-
to tra I'altezza superata e la distanza (Fig. 4).

Esempio: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

Montaggio della batteria (Fig. 9)

Per I‘'esercizio del robot tagliaerba & necessaria
una batteria (16) della serie Power X Change.
Aprite il coperchio del vano batteria (9). Premete il
tasto di arresto (b) della batteria (16) e spingete la
batteria (16) nel’apposito vano. Chiudete il coper-
chio del vano batteria (9) e controllate che scatti
correttamente in posizione.

Per rimuovere la batteria (16) aprite il coperchio
del relativo vano (9). Premete il tasto di arresto
della batteria ed estraete la batteria (16).

5.4 Stazione diricarica

5.4.1 Posizione della stazione di ricarica (Fig.
5a/5b)
Determinate innanzitutto una posizione opportu-
na per la stazione di ricarica (19). Per il funziona-
mento & necessaria una presa di corrente esterna
alimentata in modo permanente.
La stazione di ricarica (19) pud essere posizio-
nata sul prato (Fig. 5a) oppure su una superficie
piana e solida, ad esempio pavimentazione o
asfalto, all’altezza del manto erboso (Fig. 5b).
Larea di installazione deve essere piana, asciutta
e priva di ostacoli. Mantenete uno spazio libero di
almeno 0,5 m su entrambi i lati della stazione di
ricarica, a sinistra e a destra.
Posate il cavo di alimentazione della stazione di
ricarica (19) al di fuori dell’area di taglio oppure,
se necessario, interratelo per evitare danni cau-
sati dal robot tagliaerba.
Posizionate la stazione di ricarica (19) in un punto
facilmente accessibile, che possa essere rag-
giunto senza difficolta dal robot tagliaerba da tutte
le zone dell’area di taglio. Evitare di collocarla in
angoli, spazi ristretti o aree limitate da ostacoli.
Accertatevi inoltre che la stazione di ricarica di-
sponga di una connessione Wi-Fi adeguata.
Se la stazione di ricarica (19) si trova su una
superficie pavimentata, la distanza dal prato piu
vicino non deve superare i 3 m. In caso di distan-
ze maggiori, la capacita residua della batteria del
robot tagliaerba potrebbe non essere sufficiente
per raggiungere in modo affidabile la stazione di
ricarica. Per aree di taglio estese, si consiglia I'u-
so di una batteria con maggiore capacita.
Se possibile, scegliere una posizione ombreggia-
ta, poiché la batteria si ricarica in modo ottimale a
temperature ambientali piu basse.
Davanti alla stazione di ricarica (19) deve esserci
un’area diritta e libera da ostacoli lunga almeno
2 m. Curve, spigoli o ostacoli immediatamente
davanti alla stazione di ricarica possono compro-
mettere I'avvicinamento e I'aggancio del robot
tagliaerba.

5.4.2 Localizzazione della stazione di ricarica
Quando il livello di carica della batteria & basso o
quando la zona di taglio selezionata & stata com-
pletata, il robot tagliaerba torna alla stazione di
ricarica (19). Il robot tagliaerba torna alla stazione
di ricarica seguendo lo stesso percorso che ha
utilizzato per raggiungere la zona di taglio. Grazie
al segno di riferimento (23) presente nella stazio-
ne di ricarica, il robot riconosce la propria stazio-
ne e puod quindi agganciarsi per la ricarica.
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5.4.3 Collegamento della stazione di ricarica
all’alimentatore (Fig. 5¢)

1. Prima di collegare la stazione di ricarica (19)
allalimentazione di corrente accertatevi che
la tensione di rete sia di 100-240V a 50 Hz.

2. Collegate I'alimentatore (13) direttamente a
una presa elettrica. Non utilizzate il cavo per
altre applicazioni.

3. Non usate un alimentatore (13) danneggiato.
In caso di danni ai cavi o all’alimentatore (13)
contattate subito un tecnico autorizzato per la
sostituzione.

4. Nonricaricate il robot tagliaerba in un am-
biente umido. Non ricaricate il robot tagliaer-
ba a temperature superiori ai 40 °C o inferiori
ai5 °C.

5. Tenete il robot tagliaerba e I'alimentatore (13)
lontani da acqua, fonti di calore e sostanze
chimiche. Tenete il cavo dell’alimentatore (13)
lontano da spigoli vivi per evitare danni.

6. Collegate I'alimentatore (13) al cavo di pro-
lunga (28) e il cavo di prolunga (28) alla sta-
zione diricarica (19).

7. Lindicatore LED della stazione di ricarica si
illumina di verde non appena & presente ten-
sione in modo costante. Se l'indicatore LED
della stazione di ricarica non si accende, si
prega di ricontrollare i passaggi precedenti e
accertatevi che la presa collegata sia alimen-
tata.

5.4.4 Informazioni sull’operazione di ricarica
Il robot tagliaerba ritorna alla stazione di ricarica
(19) in una delle seguenti situazioni:
Siete voi a far tornare indietro il robot tagliaer-
ba in modo manuale.
La stato di carica della batteria scende sotto
al 30 %.
Il tempo di lavoro quotidiano € terminato.
Il sensore di pioggia & intervenuto.
Il robot tagliaerba & surriscaldato.
La modalita “Spot” & stata avviata fuori dal
tempo di lavoro impostato e conclusa dal ro-
bot tagliaerba.
Inizia il crepuscolo e per questo motivo I'unita
telecamera potrebbe non funzionare piu in
modo affidabile.

Quando il robot tagliaerba torna alla stazione di
ricarica (19), lo esegue come descritto al capitolo
54.2.

Durante il processo di ricarica della batteria, la
barra luminosa a LED (50) (Fig. 8) sul pannello di
comando lampeggia in verde. Non appena la bat-
teria & completamente carica, la barra luminosa

a LED (50) del pannello di comando si illumina di
verde in modo fisso. Lindicatore LED della sta-
zione di ricarica si illumina di verde non appena &
presente tensione in modo costante. Dopo la rica-
rica completa il robot tagliaerba riprende il lavoro
oppure rimane nella stazione di ricarica (19) fino
allintervallo di lavoro successivo.

Accertatevi che non vi siano ostacoli davanti alla
stazione di ricarica (19), in modo da consentire un
corretto aggancio e una ricarica senza problemi.
Se la temperatura della batteria supera i 45 °C,
I'operazione di ricarica viene interrotta per evitare
danni alla batteria. Una volta scesa di nuovo la
temperatura, I'operazione di ricarica viene ripresa
automaticamente.

Se la temperatura dell’'unita di controllo del robot
tagliaerba supera i 65 °C, il robot tagliaerba torna
alla stazione diricarica (19). Una volta scesa di
nuovo la temperatura, il lavoro viene ripreso se-
condo le impostazioni.

Se la batteria si scarica prima che il robot taglia-
erba torni alla stazione di ricarica (19), il robot
tagliaerba non pud piu essere avviato. Riportate il
robot tagliaerba alla stazione di ricarica (19). Il ro-
bot tagliaerba viene ricaricato automaticamente.

5.4.5 Montaggio sul tetto e fissaggio della
stazione di ricarica (Fig. 5¢-5d)
Montate il tetto della stazione di ricarica (21)
sulla stazione di ricarica (19) come illustrato nel-
la figura. Iniziate a posizionare il tetto da dietro
verso la parte anteriore, accertandovi che i fori
delle viti coincidano perfettamente. Avvitate le viti
di fissaggio del tetto (14) nei fori come illustrato
nella figura e stringetele bene. Una volta trovata
la corretta posizione per la stazione di ricarica,
quest’ultima (19) deve essere fissata con le viti
di fissaggio (15). Avvitate le viti di fissaggio (15)
completamente nel terreno con la chiave esago-
nale (24).

5.5 Area di taglio - Ostacoli e limiti dell’area
di taglio

5.5.1 Limite del prato

Per la mappatura iniziale, I'area di taglio deve

presentare confini del prato chiaramente ricono-

scibili. Proteggete adeguatamente i pendii erbosi,

i versanti e altre aree a rischio di caduta, in modo

che il robot tagliaerba non possa scivolare o usci-

re dall’area di taglio.

Prima della messa in funzione, familiarizzate con

le opzioni descritte nel presente capitolo per la

definizione dei confini del prato.

Anche le aree all'interno dell’area di taglio che

devono essere escluse dal processo di taglio, ad
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esempio cavi interrati fissi, tubi flessibili posati

in superficie o installazioni simili, devono essere
delimitate da confini del prato chiaramente rico-
noscibili.

Queste misure sono necessarie sia per la mappa-
tura iniziale che per ogni nuova mappatura dopo
la cancellazione della mappa.

Al termine della prima mappatura, nella APP &
possibile definire confini virtuali e impostare aree
di blocco ed esclusione.

Punti stretti (Fig. 6a)

Se l'area di taglio presenta un punto stretto,
il robot tagliaerba puo attraversarlo a con-
dizione che la larghezza di passaggio sia di
almeno 0,6 m. Per la mappatura iniziale, il
punto stretto dovrebbe avere una larghezza
di almeno 1,0 m, in modo da poter essere ri-
conosciuto e registrato automaticamente. Se
Cio non & possibile, il punto stretto pud essere
configurato dopo la mappatura nella modalita
“Modifica mappa” alla voce “Passage”. A tal
fine, guidate manualmente il robot tagliaerba
attraverso lo stretto passaggio utilizzando la
funzione di controllo remoto nella APP tramite
lo smartphone, in modo che il passaggio
possa essere salvato sulla mappa. In caso

di passaggi stretti lunghi, pud capitare che

il robot tagliaerba non disponga di spazio
sufficiente per invertire la marcia. Cio pud
compromettere I'accessibilita o la lavorazione
di singole aree di taglio.

Distanza dal bordo del prato (Fig. 6b)
Quando il robot tagliaerba si avvicina al bor-
do del prato, questo viene rilevato dall’unita
telecamera (7). Il robot tagliaerba si ferma
prima del bordo del prato e cambia direzione
di marcia, in modo da non uscire dall’area

di taglio. Aiuole piu basse, fossati, gradini o
bordi in pietra piu alti possono causare danni
al robot tagliaerba. Proteggete tali aree con
adeguati bordi del prato o altre delimitazioni.
Controllate regolarmente i bordi del prato
per verificare la presenza di vegetazione o
eventuali cambiamenti. | bordi del prato rico-
perti di vegetazione o non piu chiaramente
riconoscibili possono far si che il robot taglia-
erba esca dall’area di taglio prevista. Dopo la
prima mappatura, nella APP & possibile defi-
nire confini virtuali e aree da non falciare per
escludere in modo permanente determinate
zone dal processo di falciatura.

Distanza dal bordo del prato con acqua
(Fig. 6¢c)

In linea di massima, il robot tagliaerba rico-
nosce in modo affidabile il bordo del prato,
come descritto sopra. Tuttavia pud succedere
che il robot tagliaerba oltrepassi il limite del
prato, pertanto consigliamo di mantenere una
distanza tra limite del prato e acqua (laghetto,
piscina ecc.) di circa 50 cm.

Avviso

La modifica della mappa pu0 essere avviata solo
quando il robot tagliaerba si trova nella stazione
diricarica, & in pausa o 'operazione di taglio in
corso é stata completata.

Per la modifica della mappa sono disponibili di-
verse forme di area e un confine virtuale a linea.
Con queste funzioni € possibile definire e modi-
ficare nella APP le aree di taglio, le aree da non
tagliare e i confini virtuali.

5.5.2 Ostacoli (Fig. 6b-6d)

Gli ostacoli sono oggetti che si trovano nell’area

di taglio. Il robot tagliaerba puo riconoscere molti

ostacoli attraverso la telecamera. Gli oggetti fra-

gili, instabili e di valore devono essere eventual-

mente protetti. Si vedano al riguardo le possibilita

di definizione di un limite del prato precedente-

mente descritte.

A seconda delle dimensioni e della forma, il ro-

bot tagliaerba aggira I'ostacolo oppure si ferma

e cambia direzione. Se I'unita telecamera (7)

non rileva I'ostacolo, il robot tagliaerba entra in

collisione con quest’ultimo. Il robot tagliaerba si

ferma e continua I'operazione di taglio in un’altra

direzione. In questo caso non vengono tagliati ca.

5 cm fino a un ostacolo.
Ostacoli alti e bassi
Il robot tagliaerba, grazie all'unita telecamera
(7), riconosce diversi ostacoli nell’area di ta-
glio, ad esempio palloni, attrezzi da giardino,
torri da gioco o altri oggetti, e li aggira auto-
nomamente. Controllate regolarmente che
gli ostacoli e gli oggetti non siano ricoperti da
erba, piante o altra vegetazione. Gli ostacoli
ricoperti di vegetazione possono compro-
mettere I'affidabilita del riconoscimento da
parte del robot tagliaerba. Gli alberi vengono
riconosciuti dal robot tagliaerba come ostaco-
li e vengono quindi aggirati di conseguenza.
Se le radici degli alberi spuntano dal terreno,
I'area interessata dovrebbe essere protetta
con un’adeguata bordatura per prato o con
una zona non soggetta a falciatura. Cio vale
in particolare per le radici esposte, poiché &
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necessario evitare danni sia alle radici degli
alberi che al robot tagliaerba.

5.5.3 Area principale e secondaria

Il robot tagliaerba € in grado di mappare e me-
morizzare piu zone di taglio all'interno di un’area
principale. Si creano piu zone di taglio, ad esem-
pio, quando un’area di prato contigua & suddivisa
da vialetti o altri passaggi pianeggianti.

Per aggiungere un’altra zona di taglio, selezionate
nella APP la funzione “Aggiungi nuova zona”.
Successivamente, guidate il robot tagliaerba dalla
zona di taglio esistente alla nuova area di taglio
utilizzando il telecomando. Una volta completato il
percorso, la mappatura della nuova zona di taglio
si avvia automaticamente.

Il percorso di collegamento deve essere libero

da ostacoli, avere una larghezza minima di 0,6 m
e trovarsi a una distanza massima di 50 m dalla
zona di taglio esistente (Fig. 6e)

Un’area secondaria &€ un’area di taglio che il robot
tagliaerba non pud raggiungere autonomamente
dall’area principale e per la quale non & possibile
creare un percorso. Cio si verifica, ad esempio,

in caso di aree del giardino completamente se-
parate.

Per tali applicazioni & disponibile la modalita “Se-
conda area di taglio”. In questa modalita, 'area di
taglio aggiuntiva pud essere mappata e salvata
separatamente. Finché questa modalita & attiva,
le impostazioni della mappa della seconda area
di taglio possono essere gestite indipendente-
mente dall’area principale.

Quando si passa dall’area principale alla seconda
area di taglio, viene caricata automaticamente la
mappa corrispondente.

Per la seconda area di taglio non sono disponibili
alcune funzioni, come il taglio dei bordi, il taglio a
zone e il taglio localizzato.

5.6 Controllo dell’area di taglio

Prima della messa in funzione, controllate l'intera
area di taglio percorrendo i bordi del prato. Ac-
certatevi che I'area di taglio sia completamente
delimitata da bordi del prato, recinzioni oppure
ostacoli chiaramente riconoscibili. Verificate inol-
tre che i bordi del prato, gli ostacoli e altri punti

di riferimento non siano ricoperti da erba, piante
o altra vegetazione. Le aree ricoperte di vegeta-
zione possono compromettere il riconoscimento
affidabile da parte del robot tagliaerba.
Controllate anche tutte le aree che devono essere
escluse dal processo di taglio, ad esempio aiuole,
piscine, laghetti o altri ostacoli. Queste aree devo-

no essere delimitate in modo chiaro e inequivoca-
bile su tutti i lati.

In caso di punti critici o difficilmente riconoscibili,
in cui non € possibile garantire un rilevamento af-
fidabile da parte del robot tagliaerba, si consiglia
di impostare nella APP, dopo la prima mappatura,
un’area non da tagliare o una zona vietata.
Tenete presenti le indicazioni nel capitolo 5.5.1

5.7 Prima mappatura - Prima messa in fun-
zione (Figura 7a)
Accertatevi che la batteria del robot tagliaerba sia
completamente carica prima di iniziare la prima
mappatura.
Prima della messa in servizio iniziale, scaricare
la APP Einhell Robotics sul proprio smartphone e
installatela come descritto nel capitolo 6.4.
Seguite le istruzioni riportate nella APP per col-
legare il robot tagliaerba allo smartphone tramite
Wi-Fi e Bluetooth.
Una volta stabilita la connessione, € possibile
avviare la prima mappatura nella APP. Per la map-
patura iniziale, il robot tagliaerba deve trovarsi
nella stazione di ricarica.
Il robot tagliaerba lascera quindi la stazione di
ricarica e rilevera autonomamente l'intera area
di taglio. Durante questa operazione, percorre si-
stematicamente I'area di lavoro, riconosce i bordi
del prato e crea automaticamente una mappa
dellarea di taglio.
Osservate il robot tagliaerba durante la prima
mappatura per assicurarvi che tutti i bordi del pra-
to vengano riconosciuti in modo affidabile e che
lintera area di taglio venga rilevata correttamente.
Al termine della mappatura, il robot tagliaerba
torna autonomamente alla stazione di ricarica e
salva la mappa acquisita nel sistema.
Una volta completata con successo la mappa-
tura, il robot tagliaerba avvia il processo di taglio
in base alle impostazioni e ai programmi definiti
nella APP.

5.8 Verifica della posizione della stazione di
ricarica (Fig. 7b)

Verificate la posizione della stazione di ricarica

(19), posizionando il robot tagliaerba in diversi

punti dell’area di taglio e poi avviando la corsa di

ritorno alla stazione di ricarica.

A tal fine, rimandate il robot tagliaerba alla stazio-

ne di ricarica come descritto nel capitolo 6.3 (19).

Loperazione pud essere interrotta in qualsiasi

momento premendo il tasto STOP (3).

Verificate che il robot tagliaerba possa raggiun-

gere in modo affidabile la stazione di ricarica da

tutte le zone dell’area di taglio. Se necessario,
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regolate i bordi del prato, I'area di taglio o la posi-
zione della stazione diricarica (19).

Accertatevi in particolare che i passaggi stretti
abbiano una larghezza minima di 0,6 m, in modo
che il robot tagliaerba possa attraversarli in modo
affidabile.

5.9 Spostamento della stazione di ricarica
Alla voce “Gestione mappa” & possibile modifica-
re la posizione della stazione di ricarica.
Selezionate se la nuova posizione si trova all’in-
terno o all’esterno dell’area del prato.

Se la stazione di ricarica si trova all'interno del
prato, il robot tagliaerba rileva automaticamente la
nuova posizione e la salva nella mappa.

Se la stazione di ricarica si trova al di fuori
dell’area del prato, viene attivata la modalita di
controllo remoto (Bluetooth). Spostate quindi il
robot tagliaerba dalla stazione di ricarica all’area
di taglio per salvare il percorso. Questo percorso
verra utilizzato in futuro per la navigazione tra la
stazione di ricarica e l'area di taglio.

5.10 Indicazione di carica della batteria (Fig.
11b)

Premete il tasto (a) per l'indicazione di carica del-

la batteria. L‘indicazione di carica della batteria vi

segnala lo stato di carica della batteria per mezzo

di 3 LED.

Tutti e 3 i LED sono illuminati:
La batteria & completamente carica.

1 LED o 2 LED sono illuminati
La batteria dispone di una sufficiente carica re-
sidua.

1 LED lampeggia:
La batteria & scarica, caricarla.

Tutti e i LED lampeggiano:

La temperatura della batteria & scesa al di sotto
del valore minimo. Togliete la batteria dall’ap-
parecchio e lasciatela un giorno a temperatura
ambiente. Se I'errore si presenta di nuovo, la bat-
teria si & scaricata completamente ed é difettosa.
Togliete la batteria dall’apparecchio. Una batteria
difettosa non deve piu venire usata ovvero rica-
ricata.

Attenzione!

Se utilizzate una batteria Multi-Ah (ad es. 4-6 Ah)
impostate sempre la capacita maggiore. Non &
necessario utilizzare la capacita minore della
batteria del robot tagliaerba per aumentare la sua

durata utile dato che si scarica e ricarica con sol-
lecitazioni ridotte e pud causare dei problemi.

5.11 Ricarica della batteria con il caricabat-
terie

In esercizio normale la batteria (16) del robot

tagliaerba viene caricata tramite la stazione di

ricarica (19). Per I'utilizzo indipendente della bat-

teria (16) della serie Power X Change, questa pud

essere caricata con un caricabatterie Power X

Charger esterno. Attenzione! — A seconda della

variante del modello & possibile che il caricabat-

terie (Fig. 11a/ Pos. 29) non sia compreso tra gli

elementi forniti con il robot tagliaerba.

1. Controllate che la tensione di rete indicata
sulla targhetta corrisponda alla tensione
di rete a disposizione. Inserite la spina di
alimentazione del caricabatterie (29) nella
presa di corrente. Il LED verde inizia a lam-
peggiare.

2. Inserite la batteria (16) sul caricabatterie (29)
(Fig. 11a).

3. Al punto “Indicatori caricabatterie” trovate una
tabella con i significati degli indicatori LED sul
caricabatterie.

Durante la ricarica la batteria si pud riscaldare un
po’. Ma cid & del tutto normale.

Se laricarica della batteria non fosse possibile,
verificate
che sia presente tensione di rete sulla presa
di corrente;
che ci sia un perfetto contatto dei contatti di
ricarica.

Se continuasse a non essere possibile ricaricare
la batteria, inviate

il caricabatterie

e la batteria
al nostro servizio di assistenza clienti.

Per un invio corretto contattate il nostro ser-
vizio di assistenza clienti o il punto vendita
dove avete acquistato I'apparecchio.

Nel caso di invio o smaltimento di batterie
ovvero di apparecchi a batteria metteteli in
sacchetti di plastica separati per evitare cor-
tocircuiti e incendi!

Per ottenere una lunga durata della batteria si
deve provvedere alla sua puntuale ricarica. Cio €
comunque necessario quando ci si accorge della
diminuzione delle prestazioni dell’apparecchio.
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Non permettete mai che la batteria si scarichi
completamente. In questo caso la batteria infatti
subisce danni!

6. Utilizzo

6.1 Pannello di comando

Il robot tagliaerba & stato gia programmato in
fabbrica e configurato con impostazioni standard.
Queste possono tuttavia essere modificate se
necessario. Anche se le impostazioni di fabbrica
sono adatte per la maggior parte dei giardini,
dovreste comunque informarvi sulle opzioni di-
sponibili.

Durante I'utilizzo della macchina o dei suoi dispo-
sitivi periferici, prestate attenzione a non strafare
e a mantenere sempre I'equilibrio. Sui pendii
accertatevi sempre di avere un appoggio sicuro e
camminare, non correte mai.

Spiegazione del pannello di comando con
barra luminosa a LED (Fig. 8)

50. Barra luminosa

51. Tasto “HOME”

52. Tasto “START” —Tasto di avvio

53. Tasto “OK” - Tasto di conferma

54. Tasto “ON/OFF”

Avviso

Una spiegazione dei tasti sul pannello di coman-
do e il significato dei vari indicatori di stato a LED
presenti sul pannello di comando sono riportati
nel capitolo 11.

6.2 Regolazione dell’altezza di taglio
Attenzione! La regolazione dell’altezza di taglio
deve essere eseguita solamente con gruppo di
taglio spento e robot tagliaerba fermo. A tale fine
premete il tasto di STOP (3). Il robot tagliaerba
consente di adeguare in continuo I'altezza di ta-
glio con I'apposita regolazione (4) tra 30 e 60 mm
e di controllarla sulla scala.

Se il manto erboso €& alto piu di 60 mm deve
essere accorciato ad almeno 60 mm per non so-
vraccaricare troppo I'apparecchio e diminuire I'ef-
ficienza di funzionamento. Utilizzate a tale scopo
un convenzionale tagliaerba o un tagliabordi.

Al termine dell’installazione I'altezza di taglio pud
essere adeguata con I'apposita regolazione (4).
Iniziate sempre con un’altezza di taglio piu alta e
riducetela poco per volta fino all’altezza deside-
rata.

6.3 Comando del robot tagliaerba

Procedura di avvio manuale

Selezionate il tasto “Start” e confermate con il
tasto “OK”.

Il robot tagliaerba si sposta verso la zona di prato
piu vicina e inizia a falciare. Se avviate il robot
tagliaerba in un momento non compreso nel
periodo di tempo impostato nella app, il robot
continuera a tagliare I'erba fino a quando la carica
della batteria sara sufficiente, fino a quando non
avra completato I'area da tagliare o fino al calare
del crepuscolo.

Blocco e sblocco del pannello di comando
Se il robot tagliaerba é stato arrestato
premendo il tasto STOP (3), il pannello di
comando viene bloccato per impedire ul-
teriori immissioni. Per sbloccare il pannello
di comando, premete due volte di seguito il
tasto OK. In alternativa, lo sblocco pud esse-
re effettuato tramite la APP. Da li & possibile
sbloccare sia il pannello di comando che il
robot tagliaerba.

Il blocco bambini pud essere attivato pre-
mendo contemporaneamente i tasti HOME e
OK per 2 secondi. Mentre il blocco bambini &
attivo, il pannello di comando e il robot taglia-
erba sono bloccati. Per disattivare il blocco
bambini, premete nuovamente i tasti HOME e
OK contemporaneamente per 2 secondi.

Interruzione dell’operazione di taglio

1. Premete il tasto di STOP per arrestare subito
il robot tagliaerba.

2. Sbloccate il pannello di comando (2)

3. Premete il tasto “HOME” e poi “OK” per far
tornare il robot tagliaerba alla stazione di rica-
rica (19).

Stato di STOP:

Premendo il tasto di STOP (3) il robot tagliaerba
si trova in uno stato di STOP. Il robot interrompe
I'esercizio tagliaerba fino a quando viene ripreso.
Lo stato STOP puo essere disattivato direttamen-
te sul robot o tramite la APP. Poi & possibile far
ritornare il robot tagliaerba alla stazione di ricarica
o continuare I‘'operazione di taglio.

6.4 Connessione del robot tagliaerba al Wi-Fi
e al Bluetooth tramite la APP

Tutte le impostazioni che potete effettuare sul

pannello di comando sono possibili anche tramite

la app. Scaricate innanzitutto la APP Einhell Ro-

botics per robot tagliaerba sul vostro smartphone.
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La app pud essere scaricata con il link e il codice
QR seguenti:

https://app.einhell-robotics.com/

Avviso
Accertatevi che la distanza tra il robot tagliaerba e
lo smartphone non superii 3 m.

Connettete il robot tagliaerba allo smartphone
tramite Bluetooth e seguite i passaggi riportati
nella APP. Verra quindi richiesto di stabilire una
connessione Wi-Fi con il robot tagliaerba. Tenete
premuti contemporaneamente i pulsanti “Home” e
“On/Off” sul pannello di comando (2) per 2 secon-
di per attivare la connessione Wi-Fi al momento
della messa in servizio iniziale.

Avvertenze sulla connessione Bluetooth:
Collegatevi al robot tagliaerba nella APP
dopo aver effettuato I'accesso come utente e
aver registrato I'apparecchio.

Nei dispositivi Android € necessario che sia
abilitata la geolocalizzazione per la APP per
poter utilizzare la connessione Bluetooth.
Associate il robot tagliaerba soltanto nella
APP del vostro smartphone.

La portata di una connessione Bluetooth €
limitata. Rimanete quindi nelle vicinanze del
robot tagliaerba per comandarlo.

Il robot tagliaerba pud essere connesso sem-
pre soltanto a uno smartphone alla volta.

6.5 Aggiornamento del software

Alla messa in servizio iniziale, verificate se & di-
sponibile una versione piu recente del firmware.
Se é disponibile un aggiornamento per il robot
tagliaerba, eseguitelo completamente prima di
mettere in funzione il robot tagliaerba. Accertatevi
che la carica della batteria del robot tagliaerba sia
superiore al 50% e che si trovi in un’area con un
segnale Wi-Fi sufficientemente stabile per evitare
errori o complicazioni durante I'aggiornamento.
Avvertimento

Non spegnete il robot tagliaerba durante I'aggior-
namento e non modificate altre impostazioni del
robot tagliaerba.

6.6 Funzioni e comandi

La app Einhell Robotics permette di effettuare nu-

merose impostazioni differenti sul robot tagliaerba

quando é collegato alla rete WiFi o tramite Blueto-

oth. Potete scegliere tra le seguenti impostazioni:
Orario programmato
In questo menu & possibile impostare le fasce
orarie di lavoro del robot tagliaerba. Per ogni
giorno della settimana & possibile impostare
una o piu fasce orarie. Una fascia oraria pud
essere definita sia per la falciatura automa-
tica dell'intera area di taglio sia per singole
zone di falciatura. Si noti che le fasce orarie
appena create non vengono eseguite retro-
attivamente. Se al momento della creazione
I'ora di inizio di una finestra temporale & gia
trascorsa, la finestra verra presa in considera-
zione solo alla successiva ricorrenza regolare
dell'intervallo di tempo definito. Se, ad esem-
pio, alle ore 12:00 viene impostata una fascia
oraria dalle ore 10:00 alle ore 14:00, il robot
tagliaerba non si avvia immediatamente, ma
terra conto di tale fascia oraria per la prima
volta il giorno successivo. Per una superficie
di prato di 850 m?, si consiglia come valore
indicativo una durata giornaliera di taglio di
circa 10 ore. Il tempo di taglio necessario pud
variare a seconda della crescita del prato,
delle dimensioni dell’area e delle caratteristi-
che del terreno e dovrebbe essere adattato
alle condizioni specifiche
Edge mowing (Taglio bordi)
Per ottenere un bordo del prato ben curato,
& possibile selezionare la modalita “Taglio
bordi”. In questa modalita, il robot tagliaerba
si sposta esclusivamente lungo i bordi del
prato e poi torna autonomamente alla stazio-
ne diricarica. Nelle impostazioni di taglio &
possibile regolare la distanza dal bordo del
prato o impostare una sovrapposizione oltre
il bordo stesso. Se si utilizza una sovrappo-
sizione, il bordo del prato deve essere a filo
con l'area di taglio. In questo modo si evitano
danni al bordo del prato e al robot tagliaerba.
Le impostazioni possono essere salvate sia
per l'intera area di taglio che individualmente
per le singole zone di taglio. Inoltre, nelle
impostazioni del robot tagliaerba & possibile
attivare la funzione “Rifinitura degli angoli” In
questa modalita, il robot tagliaerba rifinisce in
modo mirato gli angoli rilevati e le aree peri-
metrali di difficile accesso, al fine di ottenere
un risultato di taglio piu uniforme.
Sensore di pioggia
Il sensore di pioggia (5) rileva le precipitazioni
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e impedisce al robot tagliaerba di funzionare
in caso di pioggia. Se viene rilevata la presen-
za di precipitazioni, il robot tagliaerba inter-
rompe il processo di taglio e torna autonoma-
mente alla stazione di ricarica (19). Il sensore
di pioggia pu0 essere attivato o disattivato
nelle impostazioni del robot tagliaerba. Inol-
tre, & possibile impostare un tempo di ritardo.
Questo tempo determina per quanto tempo

il robot tagliaerba rimane nella stazione di
ricarica (19) dopo che il sensore di pioggia
(5) si & completamente asciugato, prima di
riprendere 'operazione di taglio. | contatti

del sensore di pioggia non devono essere
cortocircuitati con oggetti metallici o altri og-
getti elettricamente conduttivi. Cio potrebbe
compromettere il corretto funzionamento del
sensore di pioggia e del robot tagliaerba.
Aggiornamento del firmware

Alla voce “Aggiornamento del firmware” &
possibile verificare se & disponibile una nuova
versione del firmware per il robot tagliaerba e,
se necessario, installarla. Gli aggiornamenti
del firmware possono essere eseguiti esclusi-
vamente dal proprietario del robot tagliaerba.
A tal fine, il robot tagliaerba deve essere as-
sociato all’account utente corrispondente.
Spot mowing (Taglio localizzato)

Pud capitare che alcune aree del prato non
vengano falciate a sufficienza e debbano
essere rifalciate in modo mirato. Nella mo-
dalita “Taglio localizzato”, tramite il pulsante
“Aggiungi punto di taglio” & possibile definire
un’area rettangolare sulla mappa. Il robot ta-
gliaerba falcera quindi esclusivamente I'area
selezionata. Le dimensioni dell’area sele-
zionata possono variare da 3 m? a 80 m?. Al
termine del taglio localizzato, il robot tosaerba
torna autonomamente alla stazione di ricarica
(19), a meno che non sia attiva una fascia
oraria di lavoro.

Alla stazione di ricarica

In questo caso il robot tagliaerba interrompe
il suo lavoro e torna alla stazione di ricarica ll
robot tagliaerba uscira dalla stazione di ricari-
ca solo alla fascia oraria successiva.

No Go Zone (Zona di esclusione)

Nella configurazione della mappa € possibile
definire aree in cui il robot tagliaerba non
deve entrare né falciare I'erba. Per impostare
le zone di non taglio sono disponibili diverse
forme di area e confini virtuali. Queste pos-
sono essere utilizzate per escludere in modo
mirato determinate aree all'interno della su-
perficie da falciare. Si consiglia di impostare
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le zone di esclusione per i punti che rappre-
sentano un rischio per il robot tagliaerba o
che potrebbero causare danni. Tra questi
figurano, ad esempio, tubi flessibili del’'acqua
posati in superficie, cavi elettrici, piscine,
laghetti o altre aree senza confini del prato
chiaramente riconoscibili. Il robot tagliaerba
tiene conto delle aree di esclusione definite
durante la navigazione e le aggira automati-
camente durante il processo di taglio.

Go Zone (Zona di taglio)

Nella configurazione della mappa & possibile
definire determinate aree all’interno della
superficie da falciare come zone di taglio.
Questa funzione & adatta, ad esempio, per
zone del prato spoglie, secche o soggette a
variazioni stagionali, che il robot tagliaerba
potrebbe non riconoscere come area di taglio.
All'interno delle zone di taglio definite, il robot
tagliaerba passa anche su aree che, a causa
delle loro caratteristiche, si discostano dal
riconoscimento automatico della superficie.
Per la creazione delle aree di taglio sono
disponibili diverse forme di superficie, che
possono essere tracciate direttamente sulla
mappa. La dimensione di un’area di taglio de-
finita deve essere di aimeno 0,8 m?.
Passage (Zona di passaggio)

Creare una zona di passaggio per consentire
al robot tagliaerba di attraversare determinate
aree con il sistema di taglio disattivato. A tal
fine, nella configurazione della mappa & pos-
sibile definire dei passaggi all'interno dell’a-
rea di taglio. Questa funzione & adatta per
aree che il robot tagliaerba riconosce come
zone da non falciare, ad esempio prati fioriti,
superfici pavimentate o altre superfici prive di
prato. Con l'aiuto di una zona di passaggio €
possibile stabilire quali di queste aree il robot
tagliaerba puo attraversare per raggiungere
autonomamente altre parti dell’area di taglio.
Allinterno della zona di passaggio, il sistema
di taglio rimane disattivato. Una volta uscita
dalla zona di passaggio, il robot tagliaerba ri-
prende automaticamente il processo di taglio.
Connect Zone (Collegamento di zone di
taglio)

Nella configurazione della mappa & possibile
collegare tra loro piu aree di taglio tramite

un percorso, senza unirle in un’unica area di
taglio comune. Quando si crea un collega-
mento, viene chiesto innanzitutto se il robot
tagliaerba si trova su un prato o all’esterno.
Successivamente viene attivata la modalita
di controllo remoto (Bluetooth). Utilizzando la



funzione di controllo remoto, sposta il robot
tagliaerba dal punto di partenza desiderato
allarea di taglio da collegare. Una volta rag-
giunta la destinazione, confermate il punto
finale nella APP. Il percorso creato verra
salvato e potra essere utilizzato dal robot
tosaerba per spostarsi autonomamente tra

le aree di taglio collegate. Durante la marcia
sulla via di collegamento, il robot tagliaerba
rimane disattivato

Remote Control (Comando a distanza)

Il robot tagliaerba dispone di due modalita di
comando a distanza.

1. Comando a distanza via Bluetooth

E possibile accedere al comando a distanza
via Bluetooth dalle impostazioni del robot
tagliaerba. Collegate il robot tagliaerba allo
smartphone tramite il pulsante “Connetti via
Bluetooth”. Una volta stabilita la connessio-
ne, & possibile controllare il robot tagliaerba
tramite lo smartphone con il sistema di taglio
acceso.

2. Comando a distanza via Wi-Fi

Il comando a distanza tramite Wi-Fi con video
in diretta € accessibile dalla schermata princi-
pale della APP. Per accedervi & necessario un
PIN di sicurezza a quattro cifre. Limpostazio-
ne predefinita & 0000. Si consiglia di sostituire
il PIN predefinito con un PIN personale nelle
impostazioni del robot tagliaerba.

Nella modalita di comando a distanza tra-
mite Wi-Fi viene visualizzata un’immagine

in diretta ripresa dalla telecamera del robot
tagliaerba. Inoltre, & possibile controllare la
spia LED e la funzione antiappannamento
dell'unita telecamera, nel caso in cui la lente
dovesse appannarsi a causa delle condizioni
atmosferiche.

In questa modalita di comando a distanza, il
robot tagliaerba viene comandato con il grup-
po di taglio disattivato.

Velocita e distanze

Nelle impostazioni del robot tagliaerba & pos-
sibile regolare la velocita di marcia del robot e
il numero di giri del gruppo di taglio. In questo
modo & possibile adattare il comportamento
di taglio alle dimensioni, alle caratteristiche

e alle esigenze della superficie da tagliare.
Inoltre, & possibile definire la larghezza delle
strisce di taglio e I'orientamento dello schema
di taglio. E possibile scegliere tra uno schema
di taglio con una direzione di marcia fissa e
uno con piu direzioni di marcia. Le imposta-
zioni possono essere salvate per la falciatura
automatica dell’intera superficie da falciare o

individualmente per singole zone di falciatura.
In questo modo & possibile adattare in modo
mirato diverse aree della superficie di taglio
alle rispettive esigenze.

Impostazioni avanzate del robot taglia-
erba

Alla voce “Impostazioni avanzate” & possibile
personalizzare ulteriori funzioni del robot
tagliaerba. Queste impostazioni influenzano

il comportamento del robot tagliaerba e do-
vrebbero essere modificate solo da utilizzatori
esperti che conoscono bene gli effetti delle
singole funzioni.

7. Pulizia, manutenzione e
ordinazione dei pezzi di ricambio

Pericolo!

Prima di ogni lavoro di pulizia e manutenzione
deve essere scollegata la tensione dell’apparec-
chio; per farlo staccate la spina dalla presa elet-
trica e spegnete I'apparecchio. Togliete inoltre la
batteria dal robot tagliaerba (Fig. 9).
Attenzione! Mettetevi guanti da lavoro!

Fate attenzione a non toccare le parti in mo-
vimento prima che si siano completamente
fermate.

7.1 Pulizia
Tenete il piu possibile i dispositivi di protezio-
ne, le fessure di aerazione e la carcassa del
motore liberi da polvere e sporco. Strofinate
I'apparecchio con un panno pulito o soffiatelo
con I'aria compressa a pressione bassa.
Il robot tagliaerba non deve essere pulito
sotto 'acqua corrente, in particolare non con
getto ad alta pressione.
Pulite 'apparecchio regolarmente con un
panno asciutto ed un po’ di sapone. Non
usate detergenti o solventi, perché questi
ultimi potrebbero danneggiare le parti in pla-
stica dell’apparecchio. Fate attenzione che
non possa penetrare dell’acqua nellinterno
dell’apparecchio.
Per quanto possibile pulite il robot tagliaerba
con una spazzola o uno straccio.
Controllate la mobilita delle lame (10) e del
disco portalame (11).
Per la pulizia dei contatti di ricarica del robot
tagliaerba (1) e della stazione diricarica (19)
utilizzate detergente per metallo o un foglio
abrasivo a grana molto fine. Puliteli per assi-
curare un’operazione di ricarica efficiente.
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7.2 Manutenzione
Le lame (10) e le relative viti di fissaggio usu-
rate o danneggiate devono essere sempre
sostituite in set.
Sostituite le parti usurate o danneggiate.
Per una lunga durata, tutte le parti avvitate, le
ruote e gli assi devono venire puliti ed infine
oliati.
La cura regolare del robot tagliaerba non
soltanto lo conserva a lungo in buono stato
e ben efficiente, ma contribuisce anche a
tagliare il prato in modo piu semplice e ac-
curato.
Le lame (10) sono le parti piu esposte all’u-
sura. Controllate regolarmente le condizioni
e il fissaggio delle lame (10). Se si dovessero
notare delle vibrazioni eccessive del robot
tagliaerba, puo significare che le lame (10)
siano danneggiate ovvero che siano state
deformate da colpi. Se le lame (10) sono usu-
rate o danneggiate, devono essere sostituite
immediatamente.
Controllate regolarmente il risultato di taglio
del prato. Se le lame non sono affilate gli steli
d’erba non vengono tagliati in modo preciso.
La superficie del manto erboso pud seccarsi
leggermente e ingiallirsi. Cambiate percio
regolarmente le lame per avere sempre un
taglio preciso e dritto.
Controllate regolarmente che il lato inferiore
del robot tagliaerba non sia sporco. Pulite
regolarmente il robot tagliaerba. Pulitelo im-
mediatamente se & molto sporco.
Nella prime settimane dopo la messa in
esercizio e dopo tagli con un tagliaerba con-
venzionale, il robot tagliaerba pud sporcarsi
molto rapidamente. Controllate quindi piu
spesso il lato inferiore del robot tagliaerba in
questo periodo di tempo.
Accorciate il prato solo un po’ alla volta per
evitare notevoli quantita di sporco.
All'interno dell’apparecchio non si trovano
altre parti che richiedano manutenzione.
Nella APP, alla voce “Informazioni sul robot
tagliaerba”, & possibile visualizzare gli inter-
valli di manutenzione del robot tagliaerba.
Lintervallo di sostituzione consigliato per le
lame & di 150 ore di esercizio. Per garantire
un’usura uniforme, le lame possono essere
capovolte a intervalli regolari. Per la pulizia
del robot tagliaerba e della stazione di ricari-
ca é previsto un intervallo di manutenzione di
720 ore di esercizio. Se, prima del raggiungi-
mento dei rispettivi intervalli, si constata che
le lame sono usurate o che & necessaria una

pulizia a causa di un forte sporco, eseguite
gli interventi di manutenzione corrispondenti
in anticipo. Gli intervalli di manutenzione
raccomandati non devono essere superati, al
fine di garantire un funzionamento affidabile
e prestazioni di taglio costantemente elevate
del robot tagliaerba.

7.2.1 Sostituzione delle lame

La batteria va tolta prima del cambio delle
lame.

Usate solamente lame originali, perché altrimenti
non sono garantiti il funzionamento e la sicurezza.
Il robot tagliaerba € dotato di tre lame (10) monta-
te su un disco portalame (11). Queste lame (10)
hanno una durata utile che arriva a 2 mesi (se
non entrano in collisione con ostacoli). Sostituite
tutte e tre le lame (10) contemporaneamente per
non pregiudicare il funzionamento e I'equilibrio
dell’apparecchio.

Per sostituire le lame (10) procedete nel modo

seguente (Fig. 10) - Attenzione! - Portate guanti:

1. Bloccate la rotazione del disco portalame
(11) con un cacciavite. A tale scopo inserite il
cacciavite attraverso gli appositi fori nel disco
portalame (11) e nel pettine di protezione.

2. Allentate le viti di fissaggio.

3. Togliete le lame (10) e sostituitele con quelle
nuove. Sostituite tutte e tre le lame (10) con le
rispettive viti, sempre un set alla volta.

4. Quindi serrate di nuovo saldamente la vite di
fissaggio (27). Accertatevi che le nuove lame
(17) ruotino liberamente.

Eseguite regolarmente un controllo generale

del robot tagliaerba e togliete tutti i depositi e le
incrostazioni. All'inizio di ogni stagione controllate
assolutamente lo stato delle lame (10). Per le
riparazioni rivolgetevi al nostro centro assistenza
clienti. Usate solamente ricambi originali.

7.2.2 Update del software

Accertatevi che la batteria sia completamente ca-

rica prima di eseguire le operazioni successive.
Selezionate nella APP “Update del firmware”
tra le impostazioni.
Il robot tagliaerba avvia ora 'aggiornamento
del firmware, qualora sia disponibile un ag-
giornamento. Lo stato viene visualizzato nella
APP.
E possibile eseguire un aggiornamento del
firmware tramite la APP Einhell Robotics solo
se il robot tagliaerba & connesso al Wi-Fi.
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7.3 Ordinazione dei pezzi di ricambio:
In caso di ordinazione di pezzi di ricambio & ne-
cessario indicare quanto segue:
Tipo di apparecchio
Numero di articolo dell’apparecchio
Numero di identificazione dell’apparecchio
Numero del pezzo di ricambio richiesto
Per i prezzi e le informazioni attuali si veda www.
Einhell-Service.com

N. art. delle lame di ricambio: 34.140.20

7.4 Accessori opzionali

I modulo di rete mobile 4G (25) (escluso nella
fornitura) & un modulo IoT (Internet of Things)

in grado di stabilire una connessione con una
rete 4G. A tal fine, oltre al modulo, riceverete una
scheda SIM attiva con un piano dati (esclusa dal-
la confezione). Il modulo di rete mobile (25) & in
grado di compensare una copertura Wi-Fi scarsa
0 assente, garantendo cosi un utilizzo illimitato
del robot tagliaerba tramite la APP e di tutte le
sue funzioni.

8. Conservazione

Caricate completamente la batteria prima di ri-
porla per 'inverno e spegnete il robot tagliaerba.
Togliete la batteria dall’apparecchio. Scollegate
I'alimentatore (13) dall’alimentazione di corrente
e dalla stazione diricarica (19).

Conservate I'apparecchio e i suoi accessori in
un luogo buio, asciutto, al riparo dal gelo € non
accessibile ai bambini. La temperatura di con-
servazione ottimale & compresa tra 5 e 30 °C.
Conservate I'apparecchio nella sua confezione
originale.

9. Trasporto

Se presenti, applicate i dispositivi di sicurezza
per il trasporto.

Proteggete I'apparecchio da danni e forti
vibrazioni che si presentano in particolare in
caso di trasporto in veicoli.

Assicurate 'apparecchio in modo che non
scivoli e non si ribalti.

Trasportate il robot tagliaerba per la maniglia
di trasporto (6) con il disco portalame (11)
orientato in direzione opposta al vostro corpo.

10. Smaltimento e riciclaggio

Lapparecchio si trova in un imballaggio per evita-
re i danni dovuti al trasporto. Questo imballaggio
rappresenta una materia prima e puo percio
essere riutilizzato o riciclato. L‘apparecchio e i
suoi accessori sono fatti di materiali diversi, per
es. metallo e plastica. Gli apparecchi difettosi non
devono essere gettati nei rifiuti domestici. Per
uno smaltimento corretto 'apparecchio va conse-
gnato a un apposito centro di raccolta. Se non vi
€ noto nessun centro di raccolta, rivolgetevi per
informazioni all'amministrazione comunale.
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11. Funzioni del pannello di comando e stato delle barre luminose a LED

Funzione

Accensione/spegnimento

Avviare il processo di taglio

Ritornare alla stazione di ricarica

Modalita aree secondarie - falciatura
di un'area limitata selezionata

Pausa / STOP

Attivare / disattivare il blocco bam-
bini

Reimpostare la connessione Wi-Fi

Barra luminosa a LED

Barra luminosa bianca o gialla ac-
cesa

Barra luminosa bianca o gialla lam-
peggiante

Barra luminosa rossa accesa

Barra luminosa rossa che lampeggia
3 volte

Barra luminosa verde lampeggiante

Barra luminosa bianca che lampeg-
gia rapidamente

Barra luminosa bianca che lampeg-
gia 3 volte

() ) (@) [

Significato

Tenete premuti il tasto ON/OFF per 3 secondi. Quando il robot
tagliaerba si trova nella stazione di ricarica, non pud essere
spento.

Premete il tasto "Start" e poi confermate con il tasto "OK"

Pre- mete il tasto ,Home" e poi confermate premendo il tasto
»OK*

Tenete premuto il tasto “Start” per 2 secondi; dopo il messag-
gio vocale, confermate con il tasto “OK”

Per mettere momentaneamente in pausa il robot tagliaerba,
premete un tasto qualsiasi sul pannello di comando. Per arre-
stare il robot tagliaerba, premete il tasto “STOP” (3)

Tenete premuti contemporaneamente i tasti “‘Home” e “OK” per
2 secondi

Tenete premuti contemporaneamente i pulsanti "Home" e "On/
Off" per 2 secondi

Significato
Standby
Taglio
Elaborazione dei dati
Comando a distanza

Ritorno alla stazione di ricarica
Ritorno alla posizione di partenza
Attesa della connessione Wi-Fi

E presente un errore; consultate la tabella dei codici di errore
nella APP per identificare il codice di errore

E presente un errore; consultate la tabella dei codici di errore
nella APP per identificare il codice di errore

Il robot tagliaerba viene caricato nella stazione di ricarica.

E attivato il blocco bambini
La scheda viene salvata nel robot tagliaerba

Modalita "Aree secondarie" attivata, premete il tasto "OK" per
avviare il processo di taglio
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12. Visualizzazione dei codici di errore nella APP e risoluzione dei problemi

Se viene visualizzato un codice di errore, & possibile resettarlo nel modo seguente:

Indicazio-
ne

E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

Errore

Disco portalame blocca-
to, pulire

Guasto al motore del di-
sco portalame

Il motore del disco porta-
lame si € surriscaldato

Guasto al motore del di-
sco portalame

Lama allentata o bloccata

Il robot € sollevato, posi-
zionalo sul pavimento

Il robot € sollevato, posi-
zionalo sul pavimento

L'angolo di inclinazione
del robot € troppo grande

L'angolo di inclinazione
del robot € troppo grande

Errore software

Ruota motrice bloccata,
pulirla

Errore sul motore della
ruota motrice

Errore sul motore della
ruota motrice

Ruota motrice surriscal-
data

Possibile causa

Disco portalame bloccato

Errore del motore del di-
sco portalame

Disco portalame bloccato
oppure erba troppo alta o
troppo fitta

Errore del motore del di-
sco portalame

Lama allentata o bloccata
da corpi estranei

Il robot & stato sollevato
Il robot & stato sollevato
Il robot & inclinato o si tro-

va su una pendenza

Il robot & inclinato o si tro-
va su una pendenza

Rilevato un errore softwa-
re

Ruota motrice bloccata
Rilevato errore motore

Rilevato errore motore

Ruote bloccate o erba
troppo fitta
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Eliminazione

1. Spegnete il robot tagliaerba

2. Rimuovete i corpi estranei e
verificate che il disco porta-
lame ruoti liberamente

Riavviate il robot e riprovate

1. Verificate che il disco porta-
lame non sia bloccato

2. Prima di falciare, accorciate
il prato a meno di 6 cm

Riavviate il robot e riprovate

Controllate il fissaggio della
lama e rimuovere i corpi estra-
nei

Appoggiate il robot su una su-
perficie piana

Appoggiate il robot su una su-
perficie piana

Appoggiate il robot su una su-
perficie piana

Appoggiate il robot su una su-
perficie piana

Riavviate il robot e ricomincia-
re il processo di taglio

Pulite le ruote motrici e rimuo-
vete eventuali corpi estranei

Riavviate il robot e riprovate
Riavviate il robot e riprovate

1. Controllate le ruote motrici e
quelle anteriori

2. Lubrificate le ruote che gira-
no con difficolta

3. Tagliate preventivamente il
prato a un'altezza inferiore
a6écm



E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

Errore batteria

Errore batteria

Temperatura della bat-
teria fuori dall'intervallo
consentito. Funzionamen-
to terminato

Errore batteria

Temperatura della batte-
ria troppo bassa. Proces-
so diricarica in pausa

Temperatura ambiente
fuori dall'intervallo di fun-
zionamento

Cattivo collegamento di
ricarica

Rilevato errore del sen-
sore di visione nell’'unita
telecamera

Rilevato errore del sen-
sore di visione nell’'unita
telecamera

Sensore di visione nell'u-
nita telecamera o nella
stazione base sporco

Autotest non riuscito

Sensore di visione nell'u-
nita telecamera sporco

Sensore di visione nell'u-
nita telecamera o nella
stazione base sporco

Rilevato bordo di caduta

Rilevata tensione di cari-
ca errata

Rilevato errore batteria.

Temperatura della batte-
ria troppo alta o troppo
bassa

Rilevato un errore nel mo-
nitoraggio della batteria

Temperatura della batte-
ria al di sotto dell'interval-
lo di carica consentito

Temperatura fuori dall'in-
tervallo consentito

Collegamento di ricarica
difettoso
Rilevato errore del senso-

re di visione

Rilevato errore del senso-
re di visione

Sensore 0 segno copert

Il robot scivola o si blocca

Sensore coperto o sporco

Sensore o segno coperti

Allontanate il robot da
gradini o spigoli
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1. Controllate I'alimentazione
elettrica della stazione di
ricarica

. Pulite i contatti di ricarica

. Controllate I'alimentatore

. Riavviate il robot

A OWOWN

1. Montaggio e smontaggio
delle batterie
2. Riavviate il robot e riprovate

1. Spegnete il robot

2. Attendete che la temperatu-
ra si stabilizzi.

3. Riavviate

1. Montaggio e smontaggio
delle batterie

2. Riavviate il robot

3. Se il problema si ripresen-
ta, contattate l'assistenza
clienti

1. Caricate a una temperatura
superiore a 10 °C.

2. Per lo stoccaggio ricaricate
la batteria ad almeno il 60 %

Utilizzate il robot solo a tempe-
rature comprese tra 5 e -50 °C

Controllate i contatti di ricarica
e l'alimentazione

1. Pulite I'unita telecamera
2. Riavviate il robot e riprovate

1. Pulite I'unita telecamera
2. Riavviate il robot e riprovate

1. Pulite l'unita telecamera

2. Pulite il segno e il codice QR

3. Controllate che non ci siano
danni

Pulite e liberate I'area intorno
alla stazione base

Pulite l'unita telecamera

1. Pulite l'unita telecamera

2. Pulite il segno e il codice QR

3. Controllate che non ci siano
danni

Appoggiate il robot su una su-
perficie piana



E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

Il robot € bloccato

Obiettivo nella zona non
raggiungibile

Stazione base non trovata

Attacco alla stazione di
ricarica non riuscito

Posizionate manualmente
il robot sulla stazione di
ricarica

Rimuovete gli ostacoli e
accertatevi che il robot si
trovi sul prato

Stazione diricarica senza
alimentazione

Operazione in pausa. Ri-
muovete gli ostacoli

L'ambiente & stato modifi-
cato in modo significativo.
Create nuova mappa

Prato non riconosciuto

Fuori dalla mappa

Ritorno alla stazione base
non riuscito

Spostamento della stazio-
ne base non riuscito

Il robot si surriscalda

La stazione base & po-
sizionata in modo non
corretto

Allarme antifurto

Errore GPS

Errore hardware

Rilevato un ostacolo

Impossibile raggiungere
I'area di destinazione

Impossibile tornare alla
stazione base

Ostacoli in prossimita del-
la stazione di ricarica

E necessario avviare il
robot tramite la stazione
diricarica

Pianificazione del percor-
SO non riuscita

Alimentazione o collega-
mento di ricarica difettosi

Impossibile allontanarsi
dalla stazione base

La mappa non corrispon-
de all'ambiente circo-
stante

Prato con zone mancanti
vicino alla stazione base

Fuori dall'area di lavoro
mappata

Terreno irregolare in pros-
simita della stazione base

Impossibile riposizionare
la stazione base

Temperatura ambiente
troppo elevata

Posizione o orientamento
non corretti

Il robot si trova al di fuori
dell'area di lavoro abituale

Rilevato un errore del mo-
dulo GPS

Rilevato un errore har-
dware
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Rimuovete gli ostacoli e libera-
te il robot

Verificate la presenza di osta-
coli e zone vietate

1. Verificate il percorso di
ritorno

2. Mantenete libera I'area intor-
no alla stazione base

3. Se necessario, effettuate
I'aggancio manualmente

Rimuovete gli ostacoli e con-
trollate la superficie

Posizionate il robot sulla sta-
zione di ricarica

1. Rimuovete gli ostacoli

2. Mantenete liberi i percorsi

3. Controllate la posizione di
partenza

Controllate I'alimentatore e i
contatti di ricarica

Liberate I'area davanti alla sta-
zione base

Eliminate la mappa salvata e
mappate nuovamente l'area

Create un percorso multizona
o definite una zona di taglio

Create un percorso multizona

Livellate il terreno nell'area
della stazione base

Verificate la posizione e la
mappatura

Portate il robot alla stazione
base e lasciatelo raffreddare

Verificate lo spazio libero e
I'orientamento della stazione
base

Verificate la posizione o rego-
late le impostazioni dell'anti-
furto

Riavviate il robot e riprovate

Riavviate il robot e riprovate



E1413
E1414

E1417
mobile

Ricerca degli errori
Errore

Il robot tagliaerba &
fermo nella zona di
taglio.

Non & possibile
inserire il robot ta-
gliaerba.

Il robot tagliaerba
non riesce ad entra-
re nella stazione di
ricarica.

Il robot tagliaerba fa
molto rumore.

Il robot tagliaerba ri-
mane nella stazione
di ricarica. Il robot
tagliaerba ritorna
sempre alla stazio-
ne di ricarica.

Errore del modulo Wi-Fi
Tasto STOP bloccato

Errore del modulo di rete

Errore del modulo Wi-Fi
Tasto STOP bloccato

Errore del modulo di co-

Riavviate il robot e riprovate

Controllate il pulsante e riav-
viate il robot

Riavviate il robot e riprovate

municazione mobile

Possibile causa

Tensione della batteria insuf-
ficiente

Errore nel circuito elettrico o
nei componenti elettronici

Stazione diricarica (19) non
installata correttamente.

Lame (10) danneggiate

Alle lame (10) rimangono at-
taccati corpi estranei

Robot tagliaerba avviato trop-
po vicino agli ostacoli
Azionamento delle lame o
motore di azionamento dan-
neggiati

Altre parti del robot tagliaerba
danneggiate

Tempo di lavoro non impo-
stato correttamente
Batteria scarica

Sensore di pioggia interve-
nuto

Temperatura elevata della
batteria
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Eliminazione

Riportate il robot tagliaerba alla stazione di
ricarica (19) per caricarlo.
Rivolgetevi al servizio clienti.

Accertatevi che la spia verde (21) della
stazione di ricarica (19) sia illuminata in
verde.

Accertatevi che la stazione di ricarica (19)
sia posizionata correttamente.

Sostituite le lame (10). Le 3 lame (10)
devono essere sostituite contemporane-
amente.

L'efficienza di funzionamento del robot ta-
gliaerba dipende dall'affilatura delle lame
(10). Mantenete pertanto le lame (10) in
buone condizioni.

Spegnete il robot tagliaerba in modo si-
curo e portate guanti di lavoro durante la
pulizia delle lame (10) per evitare lesioni
da taglio.

Fate riparare o sostituire il motore dal ser-
vizio clienti.

Controllate le impostazioni del tempo di
lavoro.

Il robot tagliaerba inizia e termina il lavoro
a seconda del periodo di tempo imposta-
to. Al di fuori di questo periodo di tempo il
robot tagliaerba rimane nella stazione di
ricarica (19).



13. Indicatori caricabatterie

Stato indicatori

LED rosso

Spento

Acceso

Spento

Lampeggia

Lampeggia

Acceso

LED verde
Lampeggia

Spento

Acceso

Spento

Lampeggia

Acceso

Significato e interventi

Pronto all’esercizio

Il caricabatterie € collegato alla rete e pronto per I‘'uso, la batteria non & nel
caricabatterie.

Ricarica

Il caricabatterie ricarica la batteria in esercizio di ricarica veloce. Per i rela-
tivi tempi di ricarica si veda direttamente sul caricabatterie.

Avvertenza! In base alla carica residua della batteria i tempi di ricarica
effettivi possono variare leggermente da quelli indicati.

La batteria é ricaricata e pronta per 'uso. (READY TO GO)

Poi 'apparecchio passa alla ricarica lenta fino a completare il processo.

A tale scopo lasciate la batteria collegata al caricabatterie per altri 15 min.
Intervento:

Togliete la batteria dal caricabatterie. Staccate il caricabatterie dalla rete.
Regolatore di carica

Il caricabatterie si trova nella modalita di ricarica lenta.

In questo modo la batteria viene ricaricata piu lentamente per motivi di si-
curezza e la ricarica richiede piu tempo. Cid puo essere dovuto ai seguenti
motivi:

- La batteria non & stata ricaricata per molto tempo.

- La temperatura della batteria non si trova nel range ideale.

Intervento:

Attendete la fine della ricarica, si pudb comunque continuare a ricaricare la
batteria.

Anomalia

La ricarica non & piu possibile. La batteria € difettosa.

Intervento:

Una batteria difettosa non deve piu venire ricaricata.

Togliete la batteria dal caricabatterie.

Anomalia termica

La batteria & troppo calda (per es. esposizione diretta al sole) o troppo
fredda (al di sotto dei 0°C)

Intervento:

Togliete la batteria e tenetela per un giorno a temperatura ambiente
(ca.20°C).
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14. Informativa sulla privacy

Einhell Germany AG ¢ lieta che abbiate scelto un robot tagliaerba. Attribuiamo grande importanza alla
protezione dei dati personali. Qui di seguito descriviamo quali dati vengono trattati in generale durante
l'impiego dell’apparecchio.

Posizione della stazione di ricarica

Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio la posizione della stazione di ricarica,
accertata con il calcolo della posizione tramite GNSS. Cio € necessario perché I'apparecchio possa
tornare alla stazione di ricarica al termine dei lavori di taglio. Nel caso si renda necessaria assisten-
za queste informazioni possono essere verificate fisicamente sull’apparecchio tramite il file log.

Ora di alba e tramonto

Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio I'ora dell’alba e del tramonto, accertate
con la definizione della posizione tramite GNSS. Ci6 € necessario perché I'apparecchio venga av-
viato solo in un intervallo di tempo in cui l'unita telecamera pud generare immagini con luminosita
sufficiente. Nel caso si renda necessaria assistenza queste informazioni possono essere verificate
fisicamente sull’apparecchio tramite il file log.

Immagini dell’unita telecamera

Il robot tagliaerba memorizza localmente nell’apparecchio le immagini generate dall’'unita telecame-
ra. Cid & necessario perché il sistema possa migliorare continuamente I'algoritmo del robot tagliaer-
ba. Nel robot tagliaerba ci sono le immagini generate negli ultimi 15 minuti di lavoro. Questo record
di dati viene sovrascritto continuamente. Se il robot tagliaerba si trova nella stazione di ricarica non
vengono generate immagini. Nel caso si renda necessaria assistenza queste immagini possono es-
sere verificate a livello locale per comprendere i motivi degli errori verificatisi. Le immagini vengono
poi cancellate.

E possibile cancellare le informazioni relative alla posizione, le mappe salvate, i dati delle immagini ac-
quisite e altri dati memorizzati sul robot tagliaerba effettuando un ripristino delle impostazioni di fabbrica.
A tal fine, aprite le impostazioni nella APP Einhell Robotics e selezionate la voce di menu “Factory Re-
set” (ripristino delle impostazioni di fabbrica). Prima del ripristino, verra visualizzato I'elenco di tutti i dati
che verranno cancellati. Confermate quindi il ripristino delle impostazioni di fabbrica. Il ripristino delle im-
postazioni di fabbrica pud essere effettuato esclusivamente dal proprietario del robot tagliaerba tramite
la APP Einhell Robotics.

Potete trovare una documentazione dettagliata sulle nostre direttive di protezione dei dati sul nostro sito
internet al punto “Protezione dei dati”.
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Smaltimento

)¢

_ Li-lon
Avviare ad un riciclaggio rispettoso dell’ambiente elettroutensili, batterie, accessori ed imballaggi non
pit impiegabili.
Non gettare elettroutensili e batterie/pile tra i rifiuti domestici!
Per un corretto smaltimento verificare sempre le disposizioni del proprio comune.

Solo per i Paesi UE:

Ai sensi della Direttiva Europea 2012/19/UE sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche e del
suo recepimento nel diritto nazionale, gli elettroutensili non piu utilizzabili e, ai sensi della Direttiva Eu-
ropea 2006/66/CE, le batterie/le pile difettose o esauste, andranno raccolti separatamente e riciclati nel
rispetto del’ambiente.

In caso di smaltimento improprio, le apparecchiature elettriche ed elettroniche potrebbero avere effetti
nocivi sull‘ambiente e sulla salute umana a causa della possibile presenza di sostanze nocive.

La ristampa o l'ulteriore riproduzione, anche parziale, della documentazione o dei documenti d’accom-
pagnamento dei prodotti € consentita solo con I'esplicita autorizzazione da parte della Einhell Germany
AG.

Con riserva di apportare modifiche tecniche
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Informazioni sul Servizio Assistenza

In tutti i Paesi indicati nel certificato di garanzia disponiamo di competenti partner per il Servizio Assi-
stenza (per i relativi dati di contatto si veda il certificato di garanzia), che sono a vostra disposizione per
tutte le richieste di assistenza come riparazione, fornitura di pezzi di ricambio e parti di usura o vendita
di materiali di consumo.

Si deve tenere presente che le seguenti parti di questo prodotto sono soggette a un‘usura naturale o
dovuta all‘'uso ovvero che le seguenti parti sono necessarie come materiali di consumo.

Categoria Esempio
Parti soggette ad usura * Batteria
Materiale di consumo/parti di consumo * Lame

Parti mancanti
* non necessariamente compreso tra gli elementi forniti!

In presenza di difetti o errori vi preghiamo di denunciare il caso sul sito internet
www.Einhell-Service.com. Vi preghiamo di descrivere con precisione Ianomalia e a tal riguardo di ri-
spondere in ogni caso alle seguenti domande:

L‘apparecchio ha gia funzionato una volta o era difettoso fin dall‘inizio?

Avete notato qualcosa prima che si manifestasse il difetto (sintomo prima del difetto)?
A vostro parere che cosa non funziona nell‘apparecchio (sintomo principale)?
Descrivete che cosa non funziona.
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LL]

Fare! - Laes betjeningsvejledningen for at reducere risikoen for personskade.

Dette apparat mé ikke anvendes af bern. Pas p4, at bern ikke bruger produktet som legetgj. Rengering
og vedligeholdelse mé ikke gennemferes af barn. Apparatet ma ikke anvendes af personer med be-
greensede fysiske, sensoriske eller psykiske evner eller af personer med utilstreekkelig viden eller erfa-
ring, medmindre de er under opsyn eller instrueres af en person, der er ansvarlig for dem.
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Fare!

Nar produkter bruges, er der visse sikkerhedsfor-
anstaltninger, der skal respekteres for at undga
skader pa personer og materiel. Laes derfor
betjeningsvejledningen/sikkerhedsanvisningerne
grundigt igennem. Opbevar betjeningsvejlednin-
gen et praktisk sted, sa du altid kan tage den frem
efter behov. Husk at lade betjeningsvejledningen/
sikkerhedsanvisningerne fglge med produktet,
hvis du overdrager det til andre. Vi fraskriver os et-
hvert ansvar for skader pa personer eller materiel,
der métte opsta som felge af, at anvisningerne i
denne betjeningsvejledning og sikkerhedsanvis-
ningerne ikke overholdes.

1. Sikkerhedsanvisninger

Relevante sikkerhedsanvisninger findes i det
medfglgende haefte!

Advarsel!

Laes alle sikkerhedsanvisninger, ovrige an-
visninger, illustrationer og tekniske data,
som dette el-vaerktoj er udstyret med. Folges
de efterfolgende gvrige anvisninger ikke, kan
dette fore til elektrisk sted, brand og/eller alvorlige
kveestelser.

Opbevar alle sikkerhedsanvisninger og evrige
anvisninger til senere brug.

Forklaring af de anvendte symboler (se bille-

de 12)

A. ADVARSEL - Lees betjeningsvejledningen
igennem, for maskinen tages i brug!

B. ADVARSEL - Overhold en passende sikker-
hedsafstand, nar maskinen kerer!

C. ADVARSEL - Fjern sikringsanordningen, for

du gar i gang med at arbejde pa maskinen.

ADVARSEL - Ker ikke med pa maskinen!

Beskyttelsesklasse Il (dobbeltisolering).

Akkumulatorbatterierne skal opbevares i et

tert rum med en omgivende temperatur pa

+10 °C - +40 °C. Opbevaring skal ske i opla-

det tilstand (mindst 40%).

Beskyttelsesklasse Il

Treeg sikring 2 A

Ma kun bruges indenders

ADVARSEL: Batteriet m& kun lades med den

aftagelige netdel, der fulgte med dette pro-

dukt.

K. Pas pa - Beror ikke roterende knive!

Q

mo

cTIo

Pas pa!

Treek stikket ud og afbryd begraensningstraden
fra ladestationen i tordenvejr. Undga at bruge
produktet i darligt vejr, iseer hvis der er fare for
lynnedslag.

2. Produktbeskrivelse og
leveringsomfang

2.1 Produktbeskrivelse (billede 1/2/11)

Robotpleeneklipper

Betjeningspanel

STOP-taste

Indstilling af klippehgjde

Regnsensor

Baeregreb

Kameraenhed

Baghjul

Lag til akkumulatorbatterirum

10. Klinger

11. Knivskive

12. Forhjul

13. Netdel(-kabel)

14. Fastgorelsesskrue tag

15. Fastspaendingsskrue

16. Akkumulatorbatteri

17. Reserveklinger

18. Opladebgsning

19. Ladestation

20. Ladekontakter

21. Tag ladestation

22. LED-lampe ladestation

23. Hjeelpemarkering ladestation

24. Sekskantnggle

25. Tilslutning mobilkommunikationsmodul (mo-
dul felger ikke med leveringen)

26. Tilslutning USB type C

27. Reserveskrue klinger

28. Forleengerledning

29. Ladeaggregat (folger ikke med leveringen)

©XONDOTAWND =

2.2 Leveringsomfang og udpakning
Kontroller pa grundlag af det beskrevne leve-
ringsomfang, at varen er komplet. Hvis nogle dele
mangler, bedes du senest inden 5 hverdage efter
kgbet af varen henvende dig til vores servicecen-
ter eller det sted, hvor du har kebt varen, med
forevisning af gyldig kebskvittering. Veer her op-
meerksom pa garantioversigten, der er indeholdt i
serviceinformationerne bagest i vejledningen.
Abn emballagen og tag produktet forsigtigt ud
af emballagen.
Fjern emballagematerialet samt emballage-/
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og transportsikringer (hvis sddanne findes).
Kontroller, at der ikke mangler noget.
Kontroller produktet og tilbehgrsdelene for
transportskader.

Opbevar sa vidt muligt emballagen indtil ga-
rantiperiodens udigb.

Fare!

Produktet og emballagematerialet er ikke
legetoj! Born ma ikke lege med plastikposer,
folier og smadele! Fare for indtagelse og
kvaelning!

Forsigtig!

Tilbagevaerende risici

Selv om du betjener el-vaerktgjet forskrifts-
meessigt, vil der stadigvaek veere en vis risiko
at tage hgjde for.

Leveringsomfang, monteringsmateriale og
tilbehor (folger evt. ikke med leveringen):
Leveringsomfanget er angivet pa det vedlagte
informationsark om leveringsomfanget.

Robotpleeneklipper

Netdel(-kabel)

Ladestation med tag

Fastgorelsesskruer ladestation

Fastgorelsesskruer tag

Reserveklinger

Sekskantnagle

Akkumulatorbatteri

Original betjeningsvejledning

Sikkerhedsanvisninger

Hjeelpemidler, der er brug for (folger ikke
med leveringen)
Maleband
Vaterpas (som option)
Slids-skruetreekker
Kryds-skruetraekker
WLAN-internetforbindelse

3. Tilsigtet brug

Robotpleeneklipperen er egnet til at blive brugt
i private haver og ma kun bruges til at sla grees-
plaener.

Produktet ma kun anvendes i overensstemmelse
med det tiltaenkte formal. Enhver anden form for
anvendelse er ikke tilladt. Vi fraskriver os ethvert
ansvar for skader, det veere sig pa personer

eller materiel, der matte opsta som felge af, at

produktet ikke er blevet anvendt korrekt. Dette er
alene brugerens/ejerens ansvar.

Bemeerk, at vore produkter ikke er konstrueret til
erhvervsmaessig, handvaerksmaessig eller indu-
striel brug. Vi fraskriver os ethvert ansvar, safremt
produktet anvendes i erhvervsmaessigt, hand-
veerksmaessigt, industrielt eller lignende gjemed.

4. Tekniske data

SPENAING ....veiieiiiiiiii e 18Vvd.c
Motoromdrejningstal ............cccoceeeeene 3200 min™
Kapslingsklasse ..........ccccocoviiniiiiiniicnnn. IPX5
Beskyttelsesklasse .........cccccvveeeiiieiiniieeeiieennn 1
Vagt e 9,6 kg
Skeerebredde ... .20cm
Antal KIINGEer.......cvveieieeee e 3
Maks. stigning.........ccooevieniniciiceee 30 %
Lydtryksniveau L , ..o 51,11 dB(A)
Usikkerhed K, .....ocviiiiiiii, 3dB(A)
Lydeffektniveau Ly, ......ccccoeeveirnennne. 62,11 dB(A)
Usikkerhed K ..o, 3dB (A)

Indstilling af klippehgjde

Akkumulatorbatteri

AKKU-LYPE: <o Li-lon
Antal akkumulatorbattericeller: ................... 5(10)
Akkukapacitet: .........ccccceeviiriennnn. 4,0 Ah (5,2 Ah)
Bluetooth-forbindelse

Driftsfrekvensband: ................... 2402-2480 MHz
Maksimal sendeeffekt: ...........cccevievrenns 10dBm
WIFI:

Driftsfrekvensband: ................... 2402-2482 MHz
Maksimal sendeeffekt: ..........cccceeviierennes 23 dBm
Driftsfrekvensband: .................... 5150-5875 MHz
Maksimal sendeeffekt: ..........ccccerierennes 19 dBm
Netdel

Indgangsspeending: .......... 100-240V ~ 50/60 Hz
Udgangsspaending: .........ccceeereieenneenne. 24V d.c.
Udgangsstrom: ........cccceveinieenieecieenieeee 2,5A
Beskyttelsesklasse: .......ccovvrverivrienenieninnns /@
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Stejveerdierne blev malt i henhold til standarderne
EN ISO 3744; 2010, ISO 11094: 1991.

Advarsel!

Maskinen frembringer et elektromagnetisk
felt under driften. Dette felt kan under visse
omstaendigheder indvirke pa aktive eller pas-
sive medicinske implantater. For at reducere
faren for alvorlige eller dodelige kvaestelser
anbefaler vi, at personer med medicinske
implantater konsulterer deres laege og produ-
centen af implantatet, inden maskinen tages
i brug.

5. Ibrugtagning

Lees hele betjeningsvejledningen, for du gar i
gang med at installere robotpleeneklipperen.
Kvaliteten af installationen pavirker i stor
grad, hvor godt robotplaneklipperen arbej-
der senere.

Beer altid solidt fodtej og lange bukser, nar der
arbejdes med maskinen.

5.1 Funktionsprincip

Lees og overhold betjeningsvejledningen ngje for
at sikre en korrekt og sikker brug af robotplaene-
klipperen.

Robotpleeneklipperen er udstyret med en kamera-
enhed (7), der indeholder tre kameraer (billede 1).
Med dette intelligente, visuelle positioneringssy-
stem kan robotpleeneklipperen sla grees naesten
autonomt.

Det intelligente, visuelle positioneringssystem
registrerer automatisk plaenearealerne, der skal
klippes. Derved kan robotpleeneklipperen kare
arealet systematisk igennem. Kare- og slavejen
registreres og vises i APPEN.

De to udvendige kameraer (b) pa kameraenhe-
den (7) registrerer genstande og forhindringer pa
plaenearealet i realtime. Dette omfatter f.eks. lege-
toj, legeredskaber, traeer eller andre genstande.
Registrerer robotplaeneklipperen en forhindring,
kerer den uden om denne, eller tilpasser kersels-
retningen.

Robotpleeneklipperen er udstyret med en kame-
raenhed, der registrerer og vurderer billeder, der
ligger foran plaeneklipperen. Systemet analyserer
omgivelserne og registrerer, om der er tale om et
greesareal, der skal slas, en greesgraense eller en
forhindring. Billederne behandles og analyseres

i lobet af brgkdel af et sekund og kan ikke ses
under arbejdet.

Sa leenge omradet foran robotplaeneklipperen re-
gistreres som slaareal, fortsaetter robotplaeneklip-
peren med at kere ligeud med teendt slamaskine.
Registreres en graesgraense eller en forhindring,
stopper robotpleeneklipperen for at analysere om-
givelserne igen. Herefter kontrollerer den, om den
kan kere rundt omkring forhindringen.

Er det muligt at kere udenom, kerer robotplae-
neklipperen videre langs med en passende
kerebane. Er det ikke muligt at kere rundt om
forhindringen, andrer robotplaeneklipperen sin
karselsretning og fortsaetter klipningen pa den
neeste korebane.

Slaomradet skal forberedes omhyggeligt og evt.
tilpasses, sa robotplaeneklipperen palideligt kan
registrere graenserne til arealet, der skal slas.
Graesgraenserne skal veere defineret entydigt og
synlige for kamerasystemet. Kun pa denne méade
kan robotpleeneklipperen registrere disse rettidigt
og reagere korrekt pa disse.

Hjeelpemarkeringen (23), der er integreret i lade-
stationen (19), hjaelper robotpleeneklipperen (1)
med at orientere sig og at forbinde sig preecist
med ladestationen.

Ladestationen (19) kan opstilles pa et pleeneareal
samt pa fast undergrund som f.eks. broleegning
eller asfalt. Omradet rundt omkring ladestationen
skal have tydelige, optiske eller fysiske begraens-
ninger, sa hjeelpemarkeringen (23) og omgivelser-
ne kan registreres palideligt.
Robotpleeneklipperen skal veere positioneret i
ladestationen (19), nér den bruges ferste gang.
Hjeelpemarkeringen (23) genkendes, og billedda-
taene behandles i lobet af brgkdel af et sekund og
registreres ikke af brugeren.

Robotpleeneklipperen bruger det Globale Navi-
gationssatellitensystem (GNSS) til at beregne
positionsrelaterede informationer om tiderne for
solopgang og solnedgang.

Det visuelle positioneringssystem fungerer kun
palideligt, hvis der er tilstraekkeligt dagslys.
Kontroller linserne i kameraenheden (7) for snavs
med jeevne mellemrum og renger dem efter be-
hov. Derved sikres en palidelig registrering og
analyse af omgivelserne.



5.2 Sensorer og moduler

Robotpleeneklipperen er udstyret med flere sik-

kerhedssensorer.
Loftesensor:
Loftes robotpleeneklipperen bagfra mere end
25 cm veek fra jorden, eller taber forhjulene
(12) kontakten til jorden, stoppes robotpleene-
klipperen og rotationen af klingerne (10) med
det samme.
Heeldningssensor:
Heelder robotplaeneklipperen meget i en ret-
ning, stoppes robotpleeneklipperen og rotatio-
nen af klingerne (10) med det samme.
Regnsensor:
Robotpleeneklipperen er udstyret med en
regnsensor (5). Registrerer sensoren nedbagr,
stopper robotplaeneklipperen klipningen og
karer automatisk tilbage til ladestationen (19).
Akkuen oplades, s snart robotplaeneklip-
peren er forbundet med ladestationen. Sa
snart regnsensoren (5) er helt ter, forbliver
robotplaeneklipperen i ladestationen (19) i
ventetiden, der er konfigureret i appen. Heref-
ter fortsaettes klipningen automatisk, safremt
et aktivt tidsrum er til stede. Registreres regn,
ses et sky symbol i appen under produktin-
formation. Regnsensorens kontakter ma ikke
bypasses med metal eller andre elektrisk
ledende materialer. Dette kan forringe en
korrekt funktion af regnsensoren og robotplae-
neklipperen.
Kameraenhed: (billede1)
Kameraenheden (7) pa robotplaeneklipperen
registrerer billeddata fra det forudliggende
arbejdsomrade og analyserer disse. Billedbe-
handlingen og analysen gennemfares i lgbet
af brgkdel af et sekund. Kameraenheden er
indstillet fremad og registrerer plaenearealet
samt hgjere liggende genstande i synsfeltet.
De registrerede billeddata behandles udeluk-
kende lokalt pa robotpleeneklipperen, gem-
mes temporeert og overskrives fortiabende.
Med kameraenheden registrerer robotpleene-
klipperen forhindringer, greesgraenser samt
omréader, der ikke harer til slaarealet. P& basis
af samspillet mellem de tre kameraer kan
robotplaeneklipperen registrere omgivelserne
rumligt og registrere og undga f.eks. store
meengder lov, havegenstande eller andre for-
hindringer. Registreres en forhindring eller en
greesgreense, stopper robotpleeneklipperen
kortvarigt, analyserer situationen og tilpas-
ser sin korselsretning. Herefter fortsaettes
klipningen helt automatisk. Kameraenheden
fungerer kun palideligt, hvis der er tilstraekke-

ligt dagslys. Robotplaeneklipperen arbejder
derfor udelukkende under egnede lysforhold.
Arbejdstiden ber veelges pa en sddan made,
at der er nok dagslys under driften. Dette
bidrager samtidigt til at beskytte sméa dyr som
f.eks. pindsvin, der er aktive, nar det er markt.
De tilladte driftstider beregnes pa basis af de
positionsrelaterede tider for solopgang og
solnedgang. Robotpleeneklipperen afslutter
klipningen 30 minutter for deemningen og
vender tilbage til ladestationen. Den auto-
matiske slaning starter tidligst 30 minutter
efter solopfang. Kameraenheden er desuden
udstyret med en LED-lampe (7a), der kan
teendes og slukkes automatisk under ufordel-
agtige lysforhold.

GNSS-modul

Med GNSS-modulet kan robotpleeneklippe-
ren bestemme de lokale tider for solopgang
og solnedgang, hvorved robotplaeneklipperen
ikke kan bruges, nar det er merkt og om nat-
ten. Derved kan robotpleeneklipperen arbejde
palideligt med kameraenheden (7).

WI-FI:

Robotpleeneklipperen er udstyret med et Blu-
etooth og WLAN modul. WLAN-ets tilstand og
signalstyrke ses i APP-en.
4G-mobilkommunikationsmodul (felger
ikke med leveringen)

Det valgfrie 4G-mobilkommunikationsmodul
(25) ger det muligt at forbinde robotpleene-
klipperen med et mobilkommunikationsnet.
Dette kraever et aktivt SIM-kort med en data-
tarif. SIM-kort og mobilkommunikationsmodul
falger ikke med leveringen. 4G-mobilkommu-
nikationsmodulet kan bruges til at forbikoble
omrader med utilstraekkelig eller manglende
WLAN-tildaekning. Derved bibeholdes robot-
pleeneklipperens forbindelse til appen ogsa
uden for reekkevidden for et WLAN-netvaerk.

5.3 Forberedelse

Er greesset mere end 60 mm hgijt, skal graesplee-
nen afkortes, da robotpleeneklipperen ellers bela-
stes alt for meget, desuden forringes driftseffek-
tiviteten. Dette gores ved at bruge en almindelig
graesslamaskine eller en trimmer.

Fjern alle lose genstande fra greesplaenen, der
kan komme til skade af robotplaeneklipperen, eller
som kan beskadige robotpleeneklipperen.
Kontroller slaomradet og dets greesgraense samt
omrader, der ikke skal slas (billede 3). | de efter-
falgende kapitler i denne betjeningsvejledning
findes informationer om, hvordan entydige graes-
greenser kan defineres, og bestemte omrader kan



beskyttes. Nogle forhindringer kan tidligt registre-
res af robotplaeneklipperen og skal ikke beskyttes
tidskreevende.

5.3.1 Beregning af graesplaenens stigning
(billede 4)

Robotpleeneklipperen kan klare stigninger pa op

til 30%. Undgé derfor stejlere stigninger. Stignin-

gen beregnes pa basis af den tilbagelagte hgjde

og afstanden (billede 4).

Eksempel: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

Pasaetning af akkumulatorbatteri (billede 9)
Robotpleeneklipperen kerer med et akkubatteri
(16) fra Power-X-Change-serien.

Abn laget til akkumagasinet (9). Tryk pa anslags-
knappen (b) pa akkumulatorbatteriet (16) og skub
akkumulatorbatteriet (16) ind i den passende ak-
kuholder. Luk l&get til akkumulatorbatterirummet
(9) og kontroller, at det falder rigtigt i hak.
Akkubatteriet (16) fiernes ved at &bne akkumaga-
sinet (9). Tryk pa anslagsknappen pa akkumula-
torbatteriet og traek akkumulatorbatteriet (16) ud.

5.4 Ladestation

5.4.1 Ladestationens position (billede 5a /
5b)
Veelg forst en egnet position til ladestationen (19).
Til driften er der brug for en udvendig stikdase,
der vedvarende forsynes med strgm.
Ladestationen (19) kan placeres enten pa plee-
nearealet (billede 5a) eller pa et lige,, fast areal
som f.eks. brolaegning eller asfalt, pa hgjde med
graesbevoksning (billede 5b). Opstillingsomradet
skal veere lige, tort og fri for forhindringer. Hold en
afstand pa 0,5 m frirum pa siden af ladestationen
pa den hgjre og venstre side.
Traek netkablet til ladestationen (19) uden for
slaomradet eller treek det evt. under jorden for at
undga beskadigelser fra robotplaeneklipperen.
Positioner ladestationen (19) et godt tilgeengeligt
sted, hvorfra robotplaeneklipperen kan na hen til
alle omrader pa slaarealet. Undga opstilling i hjer-
ner, smalle steder eller omrader, der er begraen-
set med forhindringer. Sikr desuden, at der er en
tilstraekkelig WLAN-forbindelse pa ladestationen.
Findes ladestationen (19) pa et fast areal, ma
afstanden til det neestliggendepl eeneareal maks.
veere 3 m. Under store afstande kan den resteren-
de akkukapacitet for robotplaeneklipperen under
visse omsteendigheder veere utilstreekkelig til at
kunne na tilbage til ladestationen. Til store slaa-
realer anbefales det at bruge en akku med hgjere

kapacitet.

Veelg helst en position i skyggen, da akkuen lades
optimalt under lavere omgivelsestemperaturer.
Foran ladestationen (19) skal der veere et lige og
forhindringsfrit omrade pa mindst 2 m. Kurver,
kanter eller forhindringer umiddelbart foran lade-
stationen kan gere det vanskeligt at kere robot-
pleeneklipperen pa plads og forbinde den med
ladestationen.

5.4.2 Lokalisering af ladestationen

Hvis akkuen har en lav ladetilstand, eller den
udvalgte sldzone er faerdig med at blive slaet,
vender robotplaeneklipperen tilbage til ladestatio-
nen (19). Robotplaeneklipperen kerer den samme
vej tilbage til ladestationen, som er blevet brugt
som slazone. Vha. hjeelpemarkeringen (23) i la-
destationen registrerer den ladestationen og kan
saledes forbindes.

5.4.3 Tilslutning af ladestationen til netdelen
(billede 5c¢)

Sorg for, at netspaendingen er 100-240 V ved
50 Hz, for ladestationen (19) forbindes med
stramforsyningen.

Forbind netdelen (13) direkte med en stikda-
se. Brug ikke kablet til andre formal.

Brug ikke netdelen (13), hvis den er beskadi-
get. Kontakt straks en autoriseret fagmand,
der kan udskifte defekte dele, hvis der kon-
stateres skader pa kabler eller netdelen (13).
Oplad ikke robotplaeneklipperen i fugtige om-
givelser. Oplad ikke robotpleeneklipperen ved
temperaturer over 40 °C eller under 5 °C.
Hold robotpleeneklipperen og netdelen (13)
veek fra vand, varme kilder og kemikalier.
Hold kablet pa netdel (13) veek fra skarpe
kanter for at undga skader.

Forbind netdelen (13) med forleengerlednin-
gen (28) og forlaengerledningen (28) med
ladestationen (19).

LED-lampen pa ladestationen lyser grgn, sa
snart speending er pa hele tiden. Lyser lade-
stationens LED-lampe ikke, kontroller da de
tidligere trin og sikr, at der er speending pa
stikdasen.

1.

5.4.4 Informationer til opladningen
Robotpleeneklipperen vender tilbage til ladestatio-
nen (19) i en af felgende situationer:
Du sender robotplaeneklipperen manuelt
tilbage.
Akkuladetilstanden underskrider 30 %.
Den daglige arbejdstid er afsluttet.
Regnsensoren er udlgst.
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Robotpleeneklipperen er overophedet.
Funktionen "Spot” blev startet uden for den
indstillede arbejdstid og afsluttet af robotplae-
neklipperen.

Det begynder at blive merkt, hvorved kamera-
enheden ikke kan arbejde palideligt mere.

Karer robotpleeneklipperen tilbage til ladesta-
tionen (19), gennemfores dette som forklaret i
kapitel 5.4.2.

Nar akkuen lades, blinker LED-lysbjzelken (50)
(billede 8) pa betjeningsfeltet gren. Sa snart
akkuen er helt ladet, lyser LED-lysbjeelken (50)
fra betjeningsfeltet gron hele tiden. LED-lampen
pa ladestationen lyser gren, sa snart spaending
er pa hele tiden. Nar batteriet er helt opladet,
genoptager robotpleeneklipperen arbejdet, eller
bliver stdende i ladestationen (19), til der er brug
for den igen.

Kontroller, at der ikke findes forhindringer foran
ladestationen (19), sa det er muligt at forbinde og
lade uden problemer.

Overskrider temperaturen for akkumulatorbatteri-
et 45 °C, afbrydes opladningen, s akkumulator-
batteriet ikke beskadiges. Sa snart temperaturen
er faldet igen, fortsaettes opladningen automatisk
igen.

Overskrider temperaturen for styringen til ro-
botpleeneklipperen 65 °C, vender robotpleene-
klipperen tilbage til ladestationen (19). Sa snart
temperaturen er faldet igen, genoptages arbejdet
iht. indstillingerne.

Bliver akkumulatorbatteriet tomt, for robotpleene-
klipperen er vendt tilbage til ladestationen (19),
kan robotpleeneklipperen ikke mere startes. Bring
robotplaeneklipperen tilbage til ladestationen (19).
Robotpleeneklipperen oplades automatisk.

5.4.5 Tagmontering og fastgorelse af ladesta-
tion (billede 5¢-5d)
Monter taget pa ladestationen (21) pa ladestatio-
nen (19) som vist pa billedet. Anbring taget bagfra
og fremad og kontroller, at skruehullerne stemmer
ngjagtigt overens. Drej fastgorelsesskruerne fra
taget (14) ind i skruehullerne som vist pa billedet
og spaend det fast. Nar den rigtige position for
ladestationen er fundet, skal ladestationen (19)
fastgeres med fastgerelsesskruerne (15). Skru
fastgerelsesskruerne (15) helt ned i jorden med
sekskantngglen (24).

5.5 Slaomrade - forhindringer og graenser for
sldomrade

5.5.1 Greesgraense

Til den ferste kortlaegning skal slaarealet rade

over tydelige greesgraenser. Sikr grenne skranin-

ger, skrdnende terraen og andre nedstyrtnings-

omrader tilstraekkeligt, sa robotplaeneklipperen

hverken kan skride eller forlade slaarealet.

Gor dig fortrolig med mulighederne for at definere

greesgreenser, der er beskrevet i dette kapitel, for

du garigang.

Omréader inden for sldarealet, der skal udeluk-

kes for at blive klippet, som f.eks. fasttrukkede

jordkabler,overjordisk trukkede slanger el.lign.

installationer, skal ligeledes veere afgraenset med

entydigt tydelige graesgreenser.

Disse forholdsregler kraeves til den forste kort-

laegning samt til hver ny kortlaegning, nar kortet

slettes.

Nar den forste kortleegning er feerdig, kan virtuelle

greenser defineres samt spaerre- og udelukkel-

sesomrader indrettes i appen.

Smalle steder (billede 6a)

Indeholder slaarealet et smalt sted, kan robot-
plaeneklipperen kare hen over dette, safremt
gennemkerslen har en bredde p& mindst 0,6
m. Til den ferste kortlaegning ber det smalle
sted have en bredde pa mindst 1,0 m, s& den
kan ses og registreres automatisk. Er det ikke
muligt, kan det smalle sted registreres i funk-
tionen ,Rediger kort“ under ,Passage” efter
kortlaegningen. Naviger robotplaeneklipperen
vha. fiernstyringsfunktionen i appen manuelt
med smartphonen gennem det smalle sted,
sa passagen kan gemmes i kortet. Ved lange
og smalle steder kan det ske, at robotplaene-
klipperen ikke har nok plads til at vende. Dette
kan fare til, at enkelte sldomrader er vanskeli-
ge at komme hen til.

Afstand pa greesgraense (billede 6b)
Neaermer robotpleeneklipperen sig en grees-
greense, registreres denne af kameraenhe-
den (7). Robotplaeneklipperen stopper foran
greesgreensen og aendrer sin kgrselsretning,
sa slaarealet ikke forlades. Lave bede, grofter,
indrykninger eller hgje stenkanter kan fore til
beskadigelser pa robotpleeneklipperen. Sikr
sadanne omrader med egnede graesgraen-
ser eller andre afgreensninger. Kontroller
graesgreenserne regelmeessigt for tilgroning
og aendringer. Overgroede eller ikke mere
entydigt tydelige greesgreenser kan fore til,

at robotpleeneklipperen forlader det passen-
de sldomrade. Efter den farste kortlaegning
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kan virtuelle greenser samt ikke-sldomrader
defineres i APP-en for at udelukke bestemte
arealer vedvarende fra klipning.

Afstand til graesgreense med vand (bille-
de 6¢)

Principielt registrerer robotplaeneklipperen
graesgraensen palideligt iht. beskrivelsen
ovenfor. Alligevel kan det ske, at robotplae-
neklipperen karer ud over graesgreensen,

af den grund anbefales en afstand mellem
greesgraense og vand (havedam, pool osv.)
paca.50 cm.

Bemeaerk

Kortredigeringen kan kun startes, nar robotplae-
neklipperen findes i ladestationen, holder pause
eller den aktuelle klipning er afsluttet.

Kortet redigeres med forskellige arealformer samt
en virtuel linjegreense. Med disse funktioner kan
slaomrader, ikke-sldomrader og virtuelle greenser
defineres og tilpasses i appen.

5.5.2 Forhindringer (billede 6b-6d)
Forhindringer er genstande, der findes i sldom-
radet. Med kameraet kan robotplaeneklipperen
registrere mange forhindringer. Blade, ustabile
og veerdifulde genstande skal evt. beskyttes.
Sammenlign mulighederne for at afgreense grees-
graensen iht. beskrivelsen ovenfor.
Afheengigt af starrelse og form kerer robotplae-
neklipperen rundt omkring forhindringen, eller
klipperen stopper og drejer vaek i en anden
retning. Registrerer kameraenheden (7) ikke for-
hindringen, kolliderer robotpleeneklipperen med
forhindringen. Robotpleeneklipperen stopper og
fortseetter klipningen i en anden retning. Graes
indtil ca. 5 cm hen til en forhindring slas ikke.
Hoje og lave forhindringer
Robotpleeneklipperen registrerer vha. ka-
meraenheden (7) forskellige forhindringer i
sldomradet som f.eks. bolde, haveredskader,
legetarne eller andre genstande og kerer
automatisk uden om disse. Kontroller regel-
meessigt, om forhindringer og genstande
er overgroet med grees, planter eller anden
form for vegetation. Overgroede forhindringer
kan forringe den palidelige genkendelse fra
robotplaeneklipperen. Treeer registreres af
robotplaeneklipperen som forhindringer og
kares udenom af klipperen. Rager traergdder
op af jorden, bar det pageeldende omrade
beskyttes af en egnet greesgraense eller et
ikke-slaomrade. Dette geelder iseer for fritlig-
gende rgdder, da beskadigelser pa treergdder
og robotpleeneklipper skal undgas.

5.5.3 Hoved- og biareal

Robotpleeneklipperen kan kortleegge og gemme
flere slazoner i et hovedareal. Flere slazoner op-
star f.eks., nar et sammenhaengende pleeneareal
inddeles vha. veje eller andre flade overgange.
En yderligere slazone tilfgjes ved at veelge funk-
tionen ,Tilfgj ny zone“ i appen. Ker herefter ro-
botplaeneklipperen fra den bestadende slazone til
det nye slaareal vha. fiernstyringen. Nar vejen er
afsluttet, starter kortleegningen af den nye sl&zo-
ne automatisk.

Forbindelsesvejen skal veere fri for forhindringer,
have en mindstebredde pa 0,6 m og ma maks.
veere 50 m fra den bestaende slazone (billede 6€)

Et biareal er et slaareal, som robotplaeneklippe-
ren ikke kan na automatisk ud fra hovedarealet
og for hvilket der ikke kan organiseres nogen ve;.
Dette er f.eks. tilfeeldet, hvis haveomrader er helt
adskilte.

| sddanne tilfaelde bruges funktionen ,Andet
slaareal“. | denne funktion kan det yderligere slaa-
real kortleegges og gemmes separat. S leenge
denne funktion er aktiv, kan kortindstillingerne til
det andet sldareal administreres uafhaengigt af
hovedarealet.

Skiftes der mellem hovedareal og andet slaareal,
indlaeses det tilhgrende kort automatisk.

Til det andet slaareal star bestemte funktioner
som f.eks. kantslaning, zoneslaning og punktsla-
ning ikke til radighed.

5.6 Kontrol af sldomradet

Kontroller for ibrugtagning hele sldomradet ved

at ga langs med greesgraenserne. Serg for, at
slaarealet er begraenset helt vha. entydigt tydelige
greesgreenser, afgraensninger eller forhindringer.
Kontroller desuden, at graesgreenser, forhin-
dringer og andre orienteringspunkter ikke er
overgroet med graes, planter eller anden form for
vegetation. Overgroede omrader kan forringe den
palidelige genkendelse fra robotplaeneklipperen.
Kontroller ligeledes alle omrader, der ikke skal
klippes, som f.eks. blomsterbede, pools, damme
eller andre forhindringer. Disse omrader skal vaere
afgreensede klart og entydigt pa alle sider.

Ved kritiske eller vanskeligt registrerbare steder,
hvor robotplaeneklipperen har problemer med at
registrere omradet, anbefales det at indrette et
ikke-sldomrade eller en spaerrezone efter den
farste kortlaegning i appen.

Lees og overhold anvisningerne i kapitel 5.5.1.



5.7 Forste kortlaegning - forste ibrugtagning
(billede 7a)
Searg for, at robotplaeneklipperens akku er helt
ladet, for den foreste kortlaegning startes.
Download Einhell Robotics APP-en pa din smart-
phone for den forste ibrugtagning og installer den
iht. beskrivelsen i kapitel 6.4.
Falg instruktionerne i APP-en for at forbinde
robotpleeneklipperen med din smartphone via
WLAN og Bluetooth.
Nar forbindelsen er opbygget, kan den forste
kortlaegning startes i appen. Til den forste kort-
leegning skal robotplaeneklipperen befinde sig i
ladestationen.
Robotpleeneklipperen forlader herefter ladestati-
onen og registrerer hele slaarealet automatisk. |
denne forbindelse kerer den hele arbejdsomradet
systematisk igennem, registrerer graesgraenser
og udarbejder automatisk et kort over slaarealet.
Hold gje med robotpleeneklipperen under den
forste kortlaegning for at sikre, at alle greesgraen-
ser registreres palideligt, og at hele slaarealet
registreres korrekt.
Nar kortlaegningen er feerdig, kerer robotplaene-
klipperen automatisk tilbage til ladestationen og
gemmer det registrerede kort i systemet.
Nar kortlaegningen er feerdig, gar robotplaeneklip-
peren i gang med at klippe iht. indstillingerne og
tidsplanerne, der fastlagt i appen.

5.8 Kontrol af ladestationens position (billede
7b)

Kontroller ladestationens (19) position ved at

positionere robotplaeneklipperen de forskellige

steder pa slaarealet og sa starte tilbagekarslen til

ladestationen.

Send robotpleeneklipperen tilbage til ladestati-

onen (19) som beskrevet i kapitel 6.3. Arbejds-

gangen kan til enhver tid afbrydes ved at betjene

STOP-tasten (3).

Kontroller, om robotplaeneklipperen kan na pali-

deligt hen til ladestationen fra alle omrader. Tilpas

evt. greesgraenserne, sldomradet eller ladestatio-

nens (19) position.

Kontroller iszer, at smalle steder har en bredde pa

mindst 0,6 m, s& robotpleeneklipperen kan passe-

re disse palideligt.

5.9 Forskydning af ladestation

Under ,Kortmanagement“ kan du eendre ladesta-
tionens position.

Vaelg, om den nye position findes pa plaenearea-
let eller uden for pleenearealet.

Findes ladestationen pa greesarealet, registrerer
robotpleeneklipper den nye position automatisk

og gemmer denne i kortet.

Findes ladestationen uden for graesarealet, ak-
tiveres fjernstyringsmodussen (Bluetooth). Ker
herefter robotplaeneklipperen fra ladestationen
hen til sldarealet for at gemme vejen. Denne bru-
ges i fremtiden til at navigere mellem ladestation
og slaareal.

5.10 Akku-kapacitetsindikator (billede 11b)
Tryk pa kontakten (a) til akku-kapacitetsindikator.
Akkumulatorbatteri-kapacitetsindikatoren indike-
rer akkumulatorbatteriets ladetilstand ved hjaelp
af 3 LED-lamper.

Alle 3 LED-lamper lyser:
Akkumulatorbatteriet er fuldt opladet.

2 eller 1 LED-lampe lyser
Akkumulatorbatteriet rader over tilstreekkelig rest-
kapacitet.

1 LED-lampe blinker:
Akkumulatorbatteriet er afladet; oplad akkumula-
torbatteriet.

Alle LED-lamper blinker:

Akkumulatorbatteriets temperatur er underskre-
det. Fjern akkumulatorbatteriet fra produktet

og lad akkumulatorbatteriet hvile en dag ved
stuetemperatur. Fremkommer fejlen igen, er
akkumulatorbatteriet meget afladet og defekt.
Fjern akkumulatorbatteriet fra produktet. Et defekt
akkumulatorbatteri ma ikke laengere bruges og
oplades.

Pas pa!

Bruges en Multi-Ah Pack (f.eks. 4-6Ah), skal den
altid stilles pa den hgje kapacitet. Da opladningen
og afladningen af robotpleeneklipperen er skan-
som, er det ikke ngdvendigt at bruge den lavere
kapacitet for at forleenge levetiden og kan fare til
problemer.

5.11 Opladning af batteri med ladeaggregatet
Til normal brug lades akkumulatorbatteriet (16)
til robotplaeneklipperen pa ladestationen (19). Til
uafhaengig brug af akkumulatorbatteriet (16) fra
Power-X-Change-serien kan dette ogsa lades i
det eksterne ladeaggregat Power-X-Charger. Pas
pa! - Ladeaggregatet (billede 11a/pos. 29) kan
afhaengigt af modelvarianten evt. ikke folge med
robotpleeneklipperen.
1. Kontroller, at netspeendingen pa meerkepla-
den svarer til den forhandenvaerende nets-
paending. Seet stikket til ladeaggregatet (29) i



stikkontakten. Den grgnne lysdiode begynder
at blinke.

2. Seet akkumulatorbatteriet (16) pa ladeaggre-
gatet (29)(billede 11a).
3. Under punkt "Visning pa ladeaggregat” findes

en oversigt over LED-lampernes betydning.

Under opladningen kan akkumulatorbatteriet blive
varm. Dette er helt normalt.

Skulle det ikke vaere muligt at lade akku-pakken,
skal det kontrolleres,

om der er netspeending i stikkontakten.

om forbindelsen til ladekontakterne er i orden.

Hvis det stadigveek ikke er muligt at oplade ak-
ku-pakken, bedes du indsende
ladeaggregatet
samt akku-pakken
til vores kundeservice.

Kontakt vores kundeservice eller den forret-
ning, hvor du har kebt produktet, hvis du har
brug for at vide, hvordan produktet sendes
korrekt.

Ved forsendelse og bortskaffelse af akku-
mulatorbatterier og akkumaskine skal disse
indpakkes seerskilt i en plastikpose , for at
undga kortslutning og brand!

Sorg for at genoplade akku-pack’en i god tid for
at sikre en lang levetid. Genopladning skal under
alle omstaendigheder ske, hvis det konstateres,
at produktets ydelse er aftagende. Undga, at
akku-pack’en aflades helt. Det vil gdelaegge ak-
ku-pack’en!

6. Betjening

6.1 Betjeningsfelt

Robotpleeneklipperen er allerede programmeret
pa fabrikken, og standardindstillinger gennemfert.
Disse kan dog aendres efter behov. Ogsa selv om
fabriksindstillingerne er egnet til de fleste haver,
ber du alligevel gare dig fortrolig med de disponi-
ble optioner.

Searg for, at du ikke overanstrenger dig, og at du
holder balancen, mens du betjener maskinen
eller de ydre enheder. Sgrg altid for at holde ba-
lancen pa skraninger, lob aldrig.

Forklaring af betjeningsfeltet med LED-lys-
bjeelke (billede 8)

50. Lysbjeelke

51. Taste ,HOME*

52. Taste ,START” — start-taste

53. Taste ,OK* — bekreeftelses-taste

54. Taste ,on/off"

Bemeerk

| kapitel 11 forklares tasterne pa betjeningsfeltet
og betydningen af de forskellige LED-statusvis-
ninger.

6.2 Indstilling af klippehojde

Pas pa! Slamaskinen skal veere slukket, og robot-
pleeneklipperen skal sta stille, nar klippehgjden
indstilles. Tryk p& STOP-tasten (3). Med robot-
plaeneklipperens indstilling af klippehgjde (4) kan
klippehgjde tilpasses trinlast mellem 30 og 60
mm, der kan afleeses pa skalaen.

Er greesset mere end 60 mm hgijt, skal graesplee-
nen afkortes til mindst 60 mm, da robotpleene-
klipperen ellers belastes alt for meget, desuden
forringes driftseffektiviteten. Dette gores ved at
bruge en almindelig greesslamaskine eller en
trimmer.

Nar installationen er feerdig, kan klippehgjden til-
passes med indstillingen af klippehgjde (4). Start
altid med en hgjere klippehgjde og reducer den
s i sma trin, til den gnskede hgjde er naet.

6.3 Styring af robotplaneklipperen

Manuel start

Tryk pa ,Start" tasten og bekraeft herefter med
,OK" tasten.

Robotpleeneklipperen karer hen til det naeste
pleeneareal og gar i gang med sla grees. Startes
robotpleeneklipperen uden for tidshorisonterne,
der er fastlagt i APP-en, slar robotplaeneklipperen
grees, indtil akkumulatorbatteriet er tomt, det gn-
skede omrade er slaet, eller til det bliver markt.

Spzerring og oplasning af betjeningsfeltet
Blev robotpleeneklipperen stoppet med
STOP-tasten (3), speerres betjeningsfeltet
for yderligere indtastninger. Betjeningsfeltet
speerres op ved at trykke pa Ok-tasten to
gange efter hinanden. Som alternativ kan
opspeerringen gennemfgres med appen. Der
kan bade betjeningsfeltet og robotplaeneklip-
peren frigives igen.

Barnesikringen aktiveres ved at trykke pa
tasterne HOME og OK samtidigt i 2 sekunder.
Sa leenge bernesikringen er aktiv, er betje-
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ningsfeltet og robotplaeneklipperen speerret.
Barnesikringen deaktiveres ved at trykke pa
tasterne HOME og OK igen og samtidigt i 2
sekunder.

Afbrydning af greesslaningen

1. Tryk pa STOP-tasten for at stoppe robotplae-
neklipperen med det samme.

Oplas betjeningspanelet (2)

Tryk pa tasten ,HOME" og s& pa "OK” for at
sende robotplaeneklipperen tilbage til ladesta-
tionen (19).

2.
3.

STOP-status:

Trykkes pa STOP-tasten (3), befinder robotplee-
neklipperen sig i en STOP-status. Robotplaene-
klipperen standser graesslaningen, til den ophae-
ves igen.

STOP-statussen kan ophaeves direkte pa robot-
pleeneklipperen eller per APP-en. Herefter kan
pleeneklipperen sendes tilbage til ladestationen,
eller den fortseetter slaningen.

6.4 Forbindelse mellem robotplaeneklipper
og WLAN og Bluetooth per APP

Alle indstillinger, der kan foretages via betjenings-

panelet, kan ogsa gennemferes med APP-en.

Download ferst Robotics-APP-en fra Einhell for

robotplaeneklippere pa din smartphone. Appen

findes via felgende link og QR-kode:

https://app.einhell-robotics.com/

Bemeerk

Kontroller, at afstanden mellem robotplaeneklip-
peren og smartphonen ikke ma veere mere end
3m.

Forbind robotpleeneklipperen med din smartpho-
ne via Bluetooth forbindelsen og overhold de viste
trin i APP-en. Herefter opfordres du til at oprette
en WLAN-forbindelse med robotplaeneklipperen.
Tryk og hold ,Home" og ,on/off" tasten i 2 sekun-
der pa betjeningsfeltet (2) for at aktivere WLAN
forbindelsen til den farste ibrugtagning.

Henvisninger til Bluetooth forbindelsen:
Forbind dig med robotpleeneklipperen i APP-
en, nar du har logget dig pa som bruger og
registreret produktet.

Bruges Android enheder, skal placerings-
stedet for APP-en frigives for at kunne bruge
Bluetooth forbindelsen.

Kobl udelukkende robotplaeneklipperen i
APP-en pa din smartphone.

Bluetooth forbindelsen har en begreenset
raekkevidde. Bliv derfor i naerheden, nar du
styrer robotplaeneklipperen.
Robotpleeneklipperen kan altid kun modtage
en forbindelse til en smartphone pa samme
tid.

6.5 Softwareupdate

Kontroller under den fgrste ibrugtagning, om

en aktuel firmwareversion star til radighed. Star
en update til rddighed for robotplaeneklipperen,
gennemfgres dette forst helt, for du tager robot-
pleeneklipperen tages i brug. Serg for, at akkumu-
latorbatteriet til robotpleeneklipperen er over 50%
og findes i et omrade med tilstreekkeligt, stabilt
WLAN-signal til at undga fejl eller komplikationer
under aktualiseringen.

Advarsel

Sluk ikke robotpleeneklipperen under aktualiserin-
gen og foretag ingen andre indstillinger pa robot-
plaeneklipperen.

6.6 Funktioner og styring

| Einhell Robotics-APP-en kan du foretage mange

forskellige indstillinger pa din robotplaeneklip-

peren, hvis robotplaeneklipperen befinder sig i

WLAN eller er forbundet med Bluetooth. Der kan

veelges mellem efterfalgende indstillinger:
Tidsplan
| denne menu kan det fastleegges, hvornar
der er brug for robotpleeneklipperen igen. Til
hver ugedag kan der indstilles en eller flere
tidshorisonter. En tidshorisont kan defineres
enten til automatisk slaning af hele slaarealet
eller til enkelte slazoner. Veer opmaerksom p3,
at nyindstillede tidshorisonter ikke udferes
med tilbageveerende kraft. Ligger starttids-
punktet for en tidshorisont pa tidspunktet for
oprettelsen allerede i fortiden, tages der forst
hgjde for tidshorisonten, nar det definerede
tidsrum opstar reguleert naeste gang. Indrettes
der f.eks. kl. 12:00 en tidshorisont fra kl. 10:00
til kl. 14:00, starter robotpleeneklipperen ikke
med det samme, men overtager forst denne
tidshorisont nzeste dag. Til et plaeneareal pa
850 m? anbefales en daglig slatid pa ca. 10
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timer som vejledende veerdi. Den kreevede
slatid kan variere afhaengigt af greesveekst,
arealstarrelse og grundbeskaffenhed og ber
tilpasses til de pageeldende betingelser
Edge mowing (Kantslaning)

Til en ren greeskant vaelges funktionen
LKantslaning“. | denne funktion kerer robot-
plaeneklipperen udelukkende langs med
greesgraenserne og vender herefter automa-
tisk tilbage til ladestationen. | slaindstillinger-
ne kan afstanden til greesgreensen eller en
overlapning hen over greesgraensen indstilles.
Bruges en overlapning, skal greesgreensen
befinde sig pa samme niveau som slaarealet.
Derved undgas beskadigelser pa greesgraen-
sen og robotplaeneklipperen. Indstillingerne
kan gemmes enten til hele slaarealet eller
individuelt til enkelte slazoner. Desuden kan
funktionen ,Hjerne-efterredigering“ aktiveres
i robotpleeneklipper-indstillingerne. In denne
funktion bearbejder robotplaeneklipperen re-
gistrerede hjerner og vanskeligt tilgeengelige
kantomrader for at opna et ensartet klippe-
billede.

Regnsensor

Regnsensoren (5) registrerer nedber og
forhindrer, at robotplaeneklipperen arbejder,
nar det regner. Registreres nedber, stopper
robotplaeneklipperen klipningen og kerer
automatisk tilbage til ladestationen (19).
Regnsensoren kan aktiveres eller deaktiveres
i robotpleeneklipperens indstillinger. Desuden
kan der fastlaegges en forsinkelsestid. Denne
bestemmer, hvor leenge robotpleeneklipperen
bliver i ladestationen (19), nar regnsensoren
(5) er helt ter, for klipningen fortseettes. Regn-
sensorens kontakter ma ikke bypasses med
metalliske eller andre elektrisk ledende gen-
stande. Dette kan forringe en korrekt funktion
af regnsensoren og robotpleeneklipperen.
Firmware Update

Under ,Firmware-Update” kan det kontrolle-
res, om der star en ny firmware-version parat
til robotpleeneklipperen, og installere den efter
behov. Firmware-updates kan udelukkende
gennemfgres af robotplaeneklipperens ejer.
Dette gores ved at forbinde robotpleeneklip-
peren med den pagaeldende brugerkonto.
Spot mowing (Punktslaning)

Det kan ske, at enkelte omrader pa slaarealet
ikke slas tilstraekkeligt og derfor skal efterar-
bejdes. | funktionen ,,Punktslaning” kan der
defineres et rektangulaert omrade pa kortet
med knappen ,Tilfgj slapunkt. Robotplaene-
klipperen slar herefter udelukkende det ud-
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valgte areal. Omradet kan have en sterrelse
pa 3 m? til 80 m2. Nar punktslaningen er feer-
dig, vender robotpleeneklipperen automatisk
tilbage til ladestationen (19), hvis der ikke er
brug for den.

Til ladestationen

Her afbryder robotplaeneklipperen arbejdet
og kerer tilbage til ladestationen Robotplaene-
klipperen karer s forst til den naeste tidshori-
sont fra ladestationen.

No Go Zone (lkke slazone)

| kortkonfigurationen kan omréader defineres,
der hverken ma befares eller slas. Forskellige
arealformer samt virtuelle linjegraenser star til
radighed til at indrette ikke-sldomrader. Disse
kan bruges til at spaerre bestemte omrader
inden for slaarealet. Det anbefales at indrette
ikke-sldomrader til steder, der er en risiko for
robotpleeneklipperen eller som kan fore til be-
skadigelser. Dette omfatter f.eks. overjordisk
trukkede vandslanger, elektriske ledninger,
pools, damme eller andre omrader uden
tydelige greesgreenser. Robotplaeneklipperen
tager hgjde for de fastlagte ikke-sldomrader
under navigationen og kerer automatisk rundt
om disse under klipningen.

Go Zone (Slazone)

| kortkonfigurationen kan bestemte omrader
defineres som slaomrader inden for slaare-
alet. Denne funktion er f.eks. egnet til nogne,
udtarrede eller seesonalt sendrede graesste-
der, der evt. ikke er registreret som slaareal
fra robotpleeneklipperen. Inden for de fast-
lagte sldomrader karer robotpleeneklipperen
ogséa hen over omrader, der afviger fra den
automatiske arealidentificering pa grund af
dens beskaffenhed. Til oprettelse af sldom-
rader star forskellige arealformer til radighed,
der kan tegnes direkte pa kortet. Et defineret
sldomrade skal have en starrelse pa mindst
0,8 m2.

Passage (Gennemgangszone)

Opret en gennemgangszone for at gere

det muligt for robotpleeneklipperen at kare
igennem bestemte omrader med slukket
sldmaskine. | kortkonfigurationen kan der de-
fineres passager i slaarealet. Denne funktion
er egnet til omrader, der af robotplaeneklip-
peren registreres som arealer, der ikke kan/
skal slas, som f.eks. blomsterenge, broleeg-
ningsarealer eller andre undergrunde uden
graesbevoksning. Med en gennemgangszone
kan det fastleegges, hvilke af disse omrader
robotpleeneklipperen ma kare hen over for
automatisk at komme hen til andre dele af



slaarealet. | gennemgangszonen er sldama-
skinen slukket. Sa snart gennemgangszonen
forlades, fortsaetter robotpleeneklipperen med
at klippe helt automatisk.

Connect Zone (Forbinde slaarealer)

| kortkonfigurationen kan flere slaarealer
forbindes med hinanden via en vej, uden

at disse fores sammen til et feelles sldareal.
Nar en forbindelse oprettes, sparges du
forst, om robotpleeneklipperen findes pa et
pleeneareal eller udenfor. Herefter aktiveres
fiernstyringsfunktionen (Bluetooth). Ker ro-
botpleeneklipperen fra det gnskede startpunkt
hen til sldarealet, der skal forbindes, vha.
fiernstyringsfunktionen. Nar malpunktet er
naet, bekraeftes endepunktet i appen. Den
oprettede vej gemmes og kan bruges af
robotplaeneklipperen til at skifte automatisk
mellem de forbundede slaarealer. Under
kerslen pa forbindelsesvejen forbliver slama-
skinen slukket

Remote Control (Fjernstyring)
Robotpleeneklipperen er udstyret med to
fiernstyringsmodi.

1. Fjernstyring via Bluetooth
Bluetooth-fiernstyringen findes i robotplaene-
klipper-indstillingerne. Forbind robotpleene-
klipperen med din smartphonen via knappen
,Forbind med Bluetooth“. Nar forbindelsen

er aktiveret, kan robotplaeneklipperen styres
med teendt sldmaskine vha. smartphonen.

2. Fjernstyring via WLAN
WLAN-fiernstyringen med Live-Video nas
via appens hovedskaerm. En firecifret sikker-
heds-PIN kraeves for at fa adgang. Pa fabrik-
ken er den indstillet pa 0000. Det anbefales at
erstatte PIN-koden med en personlig kode i
robotplaeneklipperens indstillinger.

| WLAN-fjernstyringsfunktionen vises et
live-billede med robotplaeneklipperens ka-
meraenhed. Desuden kan LED-lampen samt
kameraenhedens anti-beslag-funktion styres,
hvis linsen skulle blive dugget pa grund af
vejret.

| denne fjernstyringsfunktion styres robotplee-
neklipperen med slukket sldmaskine.
Hastighed og afstande

| robotpleeneklipper-indstillingerne kan ro-
botplaeneklipperens kerehastighed samt
slamaskinens omdrejningstal indstilles. Der-
ved kan slafunktionen tilpasses til sterrelse,
beskaffenhed og krav til det pagaeldende
slaareal. Desuden kan sl&banernes bredde
samt slamanstrets retning fastleegges. Her
kan der vaelges mellem et slamgnster med en

fast karselsretning og et slamgnster med flere
karselsretninger. Indstillingerne kan gemmes
til automatisk slaning af hele slaarealet eller
individuelt til enkelte sldzoner. Derved kan
forskellige omrader af slaarealet tilpasses til
de pageeldende krav.

Udvidede robotplaeneklipper indstillinger
Under ,Udvidede indstillinger kan yderligere
funktioner tilpasses til robotpleeneklipperen.
Disse indstillinger pavirker robotplaeneklip-
perens adfaerd og ber kun andres af brugere
med erfaring, der er fortrolige med folgerne af
de enkelte funktioner.

7. Renggring, vedligeholdelse og
bestilling af reservedele

Fare!

Produktet skal altid gares spaendingsfrit, for
rengerings- og vedligeholdelsesarbejde startes;
dette gores ved at treekke stikket ud af stikdasen
og slukke produktet. Tag desuden akkuen ud af
robotpleeneklipperen (billede 9).

Forsigtig! Brug arbejdshandsker!

Sorg for, at bevaegelige dele ikke bergres, for
disse star helt stille.

7.1 Renggring
Hold sa vidt muligt beskyttelsesanordninger,
luftspraekker og motorhuset fri for stev og
snavs. Ter produktet af med en ren klud eller
blaes det igennem med trykluft under lavt tryk.
Robotplaeneklipperen mé ikke rengeres med
rindende vand, iseer ikke under hgijt tryk.
Renger af og til produktet med en fugtig klud
og lidt bled szebe. Undga brug af rengerings-
eller oplgsningsmidler, da de kan gdelaegge
produktets kunststofdele. Sgrg for, at der ikke
kan treenge vand ind i produktets indvendige
dele.
Renger sa vidt muligt robotpleeneklipperen
med barster eller klude.
Kontroller, at klingerne (10) og knivskiven (11)
bevaeger sig, som de skal.
Renger ladekontakterne pa robotplaeneklip-
peren (1) og ladestationen (19) med rengo-
ringsmidler, der er egnet til metal, eller meget
fint slibepapir. Disse ber rengeres for at sikre
en effektiv opladning.
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7.2 Vedligeholdelse
Slidte eller beskadigede klinger (10) samt
deres fastgerelsesskruer skal altid erstattes
seetvis.
Dele, som er slidte eller beskadigede, skal
skiftes ud.
For at sikre en lang levetid skal alle skruedele
samt hjul og aksler rengeres og smeres med
olie.
Regelmaessig vedligeholdelse af robotplae-
neklipperen sikrer ikke bare, at den holder
sig i god stand og bevarer en hgj ydeevne
over lang tid; det betyder ogsa, at resultatet
af greesslaningen bliver bedre og arbejdet
lettere at udfore.
Klingerne (10) er de dele, som er mest udsat
for slid. Kontroller jaevnligt klingernes (10) til-
stand og fastgerelse. Skulle der opsta meget
store vibrationer pa robotplaeneklipperen,
kan dette vaere tegn p4, at klingerne (10) er

beskadiget eller deformeret som folge af sted.

Er klingerne (10) slidte eller beskadiget, skal
disse skiftes med det samme.

Kontroller pleenens klippemonster med jeevne
mellemrum. Uskarpe klinger medferer, at
graesstra ikke klippes korrekt. Derved kan
plaenens overflade blive en smule ter og brun.
Skift derfor klingerne med jeevne mellemrum
for at opna et rent og lige snit.

Kontroller undersiden pa robotpleeneklippe-
ren for snavs med jaevne mellemrum. Renger
robotpleeneklipperen med jaevne mellemrum.
Fjern straks store meengder snavs.

| de farste uger efter ibrugtagningen og efter
tidligere greesslaning med en almindelig
greesslamaskine, kan der hurtigt opsta store
maengder snavs pa robotplaeneklipperen.
Kontroller derfor undersiden pa robotpleene-
klipperen noget oftere i dette tidsrum.

Klip kun graesset i sma trin for at undga store
maengder snavs.

Der findes ikke yderligere vedligeholdelses-
kreevende dele inde i produktet.

| appen findes robotplaeneklipperens vedlige-
holdelsesintervaller under ,Robotplaeneklip-
per-Informationer”. Det anbefalede skifteinter-
val for klingerne er 150 driftstimer. For at sikre
et ensartet slid kan klingerne vendes med re-
gelmaessige afstande. Robotpleeneklipperen
og ladestationen ber rengeres/renses/ved-
ligeholdes hver 720. driftstime. Konstateres
det, at klingerne er slidte, eller at produktet
skal rengares, fordi det er meget snavset,
gennemfgres vedligeholdelsesarbejde noget
tidligere end normalt. De anbefalede vedlige-

holdelsesintervaller bor ikke overskrides for at
sikre en palidelig funktion samt en vedvaren-
de hgj sldkapacitet for robotplaeneklipperen.

7.2.1 Udskiftning af klinger

Fjern akkubatteriet, for kniven skiftes.

Brug kun originale klinger, da funktion og sikker-
hed ellers ikke er garanteret.
Robotpleeneklipperen er udstyret med tre klinger
(10), der er monteret pa en knivskive (11). Disse
klinger (10) har en levetid pa op til 2 maneder
(hvis der ikke stades mod forhindringer). Erstat
alle tre klinger (10) pa samme tid for at udelukke,
at effektivitet og balance forringes pa dit produkt.

Klingerne (10) skiftes pa felgende méade (billede

10) - Pas pa! - Brug handsker:

1. Bloker knivskivens (11) rotation med en
skruetreekker. Stik skruetraekkeren gennem
de markerede huller i knivskiven (11) og be-
skyttelseskammen.

2. Losn fastgerelsesskruerne.

3. Tag klingerne (10) af og seet nye i. Erstat altid
alle tre klinger (10) med de pagaeldende skru-
er som seet.

4. Til sidst spaendes fastgerelsesskruen (27)
fast igen. Sikr, at de nye klinger (17) kan dre-
jes frit.

Kontroller med jaevne mellemrum robotpleene-
klipperen og fjern alle restophobninger. Kontroller
ubetinget klingernes (10) tilstand, inden den ta-
ges i brug igen farste gang. | tilfaelde af behov for
reparation henvises til vores kundeservice. Brug
kun originale reservedele.

7.2.2 Software Update
Sikr, at akkumulatorbatteriet er helt ladet, for fol-
gende trin udferes.
Veelg ,Firmware Update“ under indstillinger i
APPEN.
Robotpleeneklipperen starter nu med at op-
datere firmwaren, safremt en update star til
radighed. Statussen illustreres i APP-en.
En firmware-opdatering i Einhell Robo-
tics-APP-en kan kun gennemfgres, hvis ro-
botpleeneklipperen er forbundet med WLAN.



7.3 Bestilling af reservedele:
Folgende bedes oplyst ved bestilling af reserve-
dele:

Produktets typebetegnelse

Produktets varenummer

Produktets identifikationsnummer

Nummeret pa den gnskede reservedel
Aktuelle priser og informationer findes under
www.Einhell-Service.com

Reserveklinger art.nr.: 34.140.20

7.4 Tilbehor som option

4G mobilkommunikationsmodulet (25) (felger
ikke med leveringen) er et loT- modul (Internet
of Things), som kan oprette en forbindelse med
4G netveerket. Hertil far du som supplement til
modulet et aktivt SIM kort med datatarif (felger
ikke med leveringen). Mobilkommunikationsmo-

dulet (25) kan kompensere darlig eller manglende

WLAN tildaekning for at sikre en yderligere uind-
skreenket brug af robotpleeneklipperen med APP-
en og alle funktioner.

8. Opbevaring

Oplad akkumulatorbatteriet helt, for det opbeva-
res om vinteren, og sluk for robotpleeneklipperen.
Tag akkumulatorbatteriet ud af produktet. Afbryd
netdelen (13) fra stremforsyningen og ladestatio-
nen (19).

Produktet og dets tilbeher skal opbevares pa et
markt, tort og frostfrit sted uden for barns raek-
kevidde. Den optimale lagertemperatur ligger
mellem 5 °C og 30 °C. Opbevar maskinen i den
originale emballage.

9. Transport

Anbring transportbeskyttelsesanordninger,
hvis sddanne findes.

Beskyt maskinen mod skader og kraftige
vibrationer, der iszer kan opsta, nar maskinen
transporteres i karetgjer.

Sikr maskinen, sa den hverken kan rutsje
eller veelte.

Beer robotplaeneklipperen i baeregrebet (6)
med knivskiven (11) vaek fra kroppen.

10. Bortskaffelse og genanvendelse

Produktet leveres indpakket for at undga trans-
portskader. Emballagen bestar af ramaterialer

og kan genanvendes eller indleveres pa gen-
brugsstation. Produktet og dets tilbehar bestar af
forskelligartede materialer, f.eks. metal og plast.
Defekte produkter ma ikke smides ud som almin-
deligt husholdningsaffald. For at sikre en fagmaes-
sig korrekt bortskaffelse skal produktet indleveres
pa et affaldsdepot. Hvis du ikke har kendskab til
lokalt affaldsdepot, sa kontakt din kommune.
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11. Betjeningsfelt Funktioner og LED-lysbjalkestatus

() ) (@) [

Funktion

Betydning

Teende/slukke

Hold teend-/sluk-knappen nede i 3 sekunder. Findes robotplee-
neklipperen i ladestationen, kan den ikke slukkes.

Klipning startes

Tryk pa ,Start“ tasten og bekreeft herefter med ,,OK* tasten

Kar hen til ladestationen

Tryk pa ,Home" tasten og bekrzeft herefter med ,OK“ tasten

Biarealer funktion — sl& udvalgt, be-
greenset areal

Hold péa ,Start” i 2 sekunder, efter sprogtekst bekreeftes med
,OK“ tasten

Pause / STOP

Robotpleeneklipper pauserer kort ved at trykke pa en vilkarlig
taste pa betjeningsfelt. Robotpleeneklipper stopper ved at tryk-
ke pa ,STOP“ tasten (3)

Barnesikring aktiveres / deaktiveres

Tryk og hold pa ,Home* og ,OK* taste samtidigt i 2 sekunder

WLAN-forbindelse nulstilles

Tryk og hold p& ,Home" og ,,on/off“ taste samtidigt i 2 sekunder

LED lysbjzelke

Betydning

Hvid eller gul lysbjeelke lyser

Standby
Graesklipning
Behandling af data
Fjernstyring

Hvid eller gul lysbjeelke blinker

Kor tilbage til ladestation
o Kor tilbage til udgangsposition
® Vent pad WLAN forbindelse

Lysende rad lysbjeelke

Feijl til stede, aflaes venligst fejlkoden med fejlkodetabellen i
APP-en

3x blinkende rod lysbjeelke

Fejl til stede, aflaes venligst fejlkoden med fejlkodetabellen i
APP-en

Blinkende gron lysbjeelke

Robotpleeneklipperen lades i ladestationen

Hurtigt blinkende hvid lysbjeelke

© Bgrnesikring er aktiveret
e Kort gemmes i robotpleeneklipper

3x blinkende hvid lysbjaelke

Biarealer funktion aktiveret, tryk pa ,OK“ tasten for at starte
klipningen
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12. Visning af fejlkoder i APP-en og afhjaelning af fejl

Ses en fejlkode, kan denne nulstilles pa felgende made:

Visning
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

E0602

Fejl
Knivskive blokeret, ren-
gores

Fejl pa knivskivens motor

Knivskivens motor for
varm

Fejl pa knivskivens motor
Kniv lgsnet eller blokeret

Robot Igftet, stil den pa
gulvet

Robot loftet, stil den pa
gulvet

Robottens haeldningsvin-
kel for stor

Robottens haeldningsvin-
kel for stor

Softwarefejl

Drivhjul blokeret, ren-
geres

Fejl pa drivhjulsmotor

Fejl pa drivhjulsmotor

Drivhjul overophedet

Batterifejl

Batterifejl

Mulig arsag

Knivskive blokeret

Motorfejl pa knivskive

Knivskive blokeret eller
grees for hgit eller for taet

Motorfejl pa knivskive
Kniv Igsnet eller blokeret
af fremmedlegemer
Robot blev lgftet

Robot blev lgftet

Robot star skzevt eller

findes pa en stigning

Robot star skeevt eller
findes pa en stigning
Softwarefejl registreret
Drivhjul blokeret
Motorfejl registreret

Motorfejl registreret

Blokerede hjul eller for
teet grees

Fejlbeheeftet ladespaen-

ding registreret

Batterifejl registreret.
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Afhjeelpning

1. Robotpleeneklipper slukkes

2. Fremmedlegemer fiernes
og knivskive kontrolleres for
frit lob

Start robot igen og forseg pa

ny

1. Knivskive kontrolleres for
blokering

2. Grees afkortes til under 6 cm
for greesslaning

Start robot igen og forsgg pa

ny

Kontroller knivfastgerelse og

fiern fremmedlegemer

Stil robot péa et lige areal
Stil robot pa et lige areal
Stil robot pa et lige areal
Stil robot péa et lige areal

Start robot igen og start klip-
ning pa ny

Renger drivhjul og fijern frem-
medlegemer

Start robot igen og forsgg pa

ny

Start robot igen og forseg pa

ny

1. Kontroller driv- og for-hjul

2. Smar tunggaende hjul

3. Afkort grees forinden til un-
der6cm

1. Kontroller stremforsyning til
basisstation

2. Renger ladekontakter

3. Kontroller netdel

4. Start robot igen

1. Ud- og indbyg akku
2. Start robot igen og forsag
pa ny



E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

Batteritemperatur uden
for tilladt omrade Drift
afsluttet

Batterifejl

Akkutemperatur for lav
Opladning holder pause

Omgivelsestemperatur
uden for driftsomrade

Dérlig ladeforbindelse

Fejl i visionssensor i ka-
meraenhed

Fejl i visionssensor i ka-
meraenhed

Visionssensor i kamera-
enhed eller basisstation
snavset

Selvtest slaet fejl

Visionssensor i kamera-
enhed snavset

Visionssensor i kamera-
enhed eller basisstation
snavset

Nedstyrtningskant regi-
streret

Robot sidder fast

Mal kan ikke nas i zone

Basisstation ikke fundet

Forbindelse med basis-
station sléet fejl

Stil robot manuelt pa ba-
sisstation

Akkutemperatur for hgj
eller for lav

Fejl registreret i batterio-
vervagning

Akkutemperatur under
tilladt ladeomrade

Temperatur uden for til-
ladt omréde

Ladeforbindelse fejlbe-
heeftet

Visionssensorfejl regi-
streret

Visionssensorfejl regi-
streret

Sensor eller markering
skjult

Robot skrider eller sidder
fast

Sensor tildeekket eller
snavset

Sensor eller markering
skjult

Fjern robot fra trin eller
kanter

Forhindring registreret

Malomrade kan ikke nas

Retur til basisstation ikke
mulig

Forhindringer i neerheden
af basisstation

Start kreeves via basis-
station
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1. Sluk robot
2. Tilpas temperatur
3. Startigen

1. Ud- og indbyg akku

2. Start robot igen

3. Kontakt kundeservice hvis
det opstar igen

1. Oplad over 10 °C.

2. Oplad akku til mindst 60% til
opbevaring.

Brug kun robot ved 5-50 °C

Kontroller ladekontakter og
stromforsyning

1.Rengor kameraenhed

2.Start robot igen og forseg
pa ny

1.Renger kameraenhed

2.Start robot igen og forsgg
pa ny

1. Renger kameraenhed

2. Renger markering og
QR-kode

3. Kontroller for beskadigelser

Renger omrade omkring ba-
sisstation og serg for frirum

Renger kameraenhed

1. Renger kameraenhed

2. Renger markering og
QR-kode

3. Kontroller for beskadigelser

Stil robot pa et lige areal

Fjern forhindringer og friger
robot

Kontroller forhindringer og
spaarrezoner

1. Kontroller tilbagetur

2. Hold omrade omkring basis-
station fri

3. Forbind evt. manuelt

Fjern forhindringer og kontrol-
ler undergrund

Stil robot pa basisstation



DA/NO

E0909 Fjern forhindringer og Stiplanleegning slaet fejl 1. Fjern forhindringer
sikr, at robotten star pa 2. Hold veje fri
greesset 3. Kontroller startposition
E0910 Basisstation uden stram- | Stremforsyning eller lade- | Kontroller netdel og ladekon-
forsyning forbindelse fejlbehaeftet takter
E0911 Opgave holder pause. Basisstation kan ikke Omrade ryddes foran basis-
Fjern forhindringer forlades station
E0912 Omgivelse meget foran- Kort stemmer ikke over- Slet gemt kort og kortlaeg om-
dret. Opret nyt kort ens med omgivelse rade pa ny
E0913 Graes ikke registreret Graes med mellemrum i Opret flerzone-sti eller definer
nzerheden af basisstation | sldzone
E0914 Uden for kortet Uden for det kortlagte Opret flerzone-sti
arbejdsomrade
E0915 Tilbage til basisstation Ujeevnt terreen i nerhe- Ret undergrund ud i omradet
slaet fejl den af basisstation omkring basisstation
E0916 Positionsskift for basissta- | Basisstation kan ikke po- | Kontroller position og kortlaeg-
tion slaet fejl sitioneres pa ny ning
E1406 Robot overophedet Omgivelsestemperatur Stil robot hen til basisstation
for hgj og lad den afkele
E1408 Basisstation positioneret | Position eller retning Kontroller frirum og retning for
uegnet uegnet basisstation
E1409 Advarsel mod tyveri Robot uden for alminde- | Kontroller position eller tilpas
ligt arbejdsomrade indstilling af tyverisikring
E1410 GPS-fejl GPS-modulfejl registreret | Start robot igen og forseg pa
ny
E1411 Hardwarefejl Hardwarefejl registreret Start robot igen og forseg pa
ny
E1413 WLAN-modulfejl Fejl pA WLAN-modul Start robot igen og forseg pa
ny
E1414 STOP-taste klemmer STOP-taste blokerer Kontroller taste og start robot
igen
E1417 Mobilkommunikationsmo- | Fejl p& mobilkommunika- | Start robot igen og forseg pa
dulfejl tionsmodul ny
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Fejlsogning
Fejl
Robotplaeneklip-
peren star i slaom-
radet.
Robotplaeneklip-

peren kan ikke
teendes.

Robotpleeneklippe-
ren kan ikke kare
ind i ladestationen.

Robotpleeneklip-
peren er meget
stgjende.

Robotpleene-
klipperen bliver i
ladestationen. Ro-
botpleeneklipperen
vender altid tilbage
til ladestationen.

Mulig arsag

Akkuspaending for lav
Fejl pa stremkreds eller elek-
troniske dele

Ladestation (19) er ikke in-
stalleret korrekt.

Klinger (10) er beskadiget
Mange fremmede materialer
klaeber fast pa klinger (10)
Robotpleeneklipper er startet
for teet op ad forhindringer
Knivdrev eller drivmotor er
beskadiget

Andre dele pa robotplaene-
klipper er beskadiget

Forkerte arbejdstidindstillin-
ger

Akkumulatorbatteri tomt
Regnsensor udlgst

Jget akkutemperatur
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Afhjeelpning

Kar robotplaeneklipperen tilbage til oplad-
ning i ladestationen (19).
Kontakt kundeservicen.

Sikr, at LED-lampen (21) lyser gren pa
ladestationen (19).

Sikr, at ladestationen (19) er positioneret
korrekt.

Skift klinger (10). De 3 klinger (10) skal
skiftes pa samme tid.
Robotpleeneklipperens driftseffektivitet
afheenger af, hvor skarpe klingerne (10)
er. Hold derfor klinger (10) i god stand.
Sluk robotplaeneklipperen pa en sikker
made og brug arbejdshandsker, nar klin-
ger (10) rengeres/renses, for at undga
snitsar.

Fa& motoren repareret eller udskiftet af
kundeservicen.

Kontroller arbejdstidindstillingerne.
Robotpleeneklipperen starter og stopper
sit arbejde afheengigt af det indstillede
tidsvindue. Uden for dette tidsrum star
robotpleeneklipperen i ladestationen (19).



13. Visning pa ladeaggregat

Visningsstatus

Rod lysdi-
ode

Slukket

Teendt

Slukket

Blinker

Blinker

Teendt

Gron lysdi-
ode

Blinker

Slukket

Teendt

Slukket

Blinker

Teendt

Betydning og pakrzevet handling

Standby-modus

Ladeaggregatet er forbundet med nettet og klar til drift, akkumulatorbatte-
riet er ikke i ladeaggregatet

Opladning

Ladeaggregatet lader akkumulatorbatteriet op i hurtigladningsmodus. De
pageeldende ladetider findes direkte pa ladeaggregatet.

Bemaerk! De faktiske ladetider kan afvige noget fra de angivede ladetider
afhaengigt af den eksisterende akkuladning.

Akkumulatorbatteriet er opladt og klar til brug. (READY TO GO)
Herefter skiftes til skdnende opladning, indtil fuldstaendig opladning er
naet.

Lad hertil akkumulatorbatteriet blive ca. 15 min. laeengere pa ladeaggrega-
tet.

Pakraevet handling:

Tag akkumulatorbatteriet ud af ladeaggregatet. Afbryd ladeaggregatet fra
stremforsyningsnettet.

Tilpasningsopladning

Ladeaggregatet befinder sig i funktionen for skdnsom opladning.

Her oplades akkumulatorbatteriet af sikkerhedsgrunde langsommere og
skal bruge mere tid. Det kan have folgende arsager:

- Akkumulatorbatteriet er ikke blevet opladet i meget lang tid.

- Akkumulatorbatteriets temperatur ligger ikke i det ideelle omrade.
Pakraevet handling:

Vent, indtil ladeprocessen er faerdig, akkumulatorbatteriet kan stadigvaek
oplades.

Fejl

Opladning er ikke lzengere mulig. Akkumulatorbatteriet er defekt.
Pakraevet handling:

Et defekt akkumulatorbatteri ma ikke leengere oplades.

Tag akkumulatorbatteriet ud af ladeaggregatet.

Temperaturfejl

Akkumulatorbatteriet er for varmt (f.eks. direkte solindfald) eller for koldt
(under 0° C).

Pakraevet handling:

Tag batteriet ud, og opbevar det 1 dag ved stuetemperatur (ca. 20° C).
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14. Databeskyttelseshenvisninger

Einhell Germany AG gleeder sig over, at du bruger robotpleeneklipperen. Beskyttelsen af personrela-
terede data er meget vigtigt for os. | det falgende beskrives det, hvilke data generelt behandles, nar
produktet bruges.

Ladestationens position

Robotplaeneklipperen gemmer ladestationens position lokalt pa produktet vha. GNSS-positionsbe-
stemmelsen. Denne er der brug for til at navigere produktet tilbage til ladestationen, nar sldarbejdet
er faerdigt. Under servicearbejde kan denne information udleeses fysisk pa produktet vha. Lodfile.
Tidspunkt solopgang/solnedgang

Robotplaeneklipperen gemmer tidspunktet for solopgangen/solnedgangen lokalt pa produktet vha.
GNSS-positionsbestemmelsen Dette er ngdvendigt, sa produktet kun kan startes i et tidsinterval,
hvor kameraenheden kan generere billeder med tilstraekkelig lysstyrke. Under servicearbejde kan
denne information udlaeses fysisk pa produktet vha. Logdfile.

Billeder fra kameraenhed

Robotplaeneklipperen gemmer lokalt pa produktet billeder, der er genereret i kameraenheden. Dette
har systemet brug for, sa robotplaeneklipperens algoritme hele tiden forbedres. Pa pleeneklipperen
findes der billeder, der er genereret i de sidste 15 minutter af sldarbejdet. Dette datasaet overskrives
hele tiden. Befinder plaeneklipperen sig i ladestationen, genereres der ingen billeder. | servicetilfael-
de kan disse billeder udleeses lokalt for at lette fejlsagningen. Disse billeder slettes herefter.

Du kan slette positionsrelaterede informationer, gemte kort, fremstillede billeddata samt yderligere data,
der er gemt pa robotplaeneklipperen, med et fabriksreset.

Dette gores ved at dbne indstillingerne i Einhell Robotics appen og vaelge menupunktet ,,Factory Reset*
(fabriksreset). For nulstillingen vises alle data, der skal slettes. Bekraeft herefter fabriksresettet. Et fa-
briksreset kan udelukkende gennemfores af ejeren af robotpleeneklipperen i Einhell Robotics appen.

En detaljeret dokumentation til vores databeskyttelsesretningslinjer findes pa vores hjemmeside under
Databeskyttelse.
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Bortskaffelse

)¢

_ Li-lon
El-veerktej, akku, tilbehgr og emballage skal genbruges pa en miljgvenlig made.

Smid ikke el-vaerktgj og akkuer/batterier ud sammen med det almindelige husholdningsaffald!

Geelder kun i EU lande:

Int. det europaeiske direktiv 2006/66/EF samt 2012/19/EU om affald fra elektrisk og elektronisk udstyr
og de nationale bestemmelser, der er baseret herpa, skal kasserede el-veerktgjer, samt defekte eller op-
brugte akkuer/batterier indsamles separat og genbruges iht. geeldende miljeforskrifter.

Ved forkert bortskaffelse kan elektrisk og elektronisk affald have skadelige virkninger pa miljget og men-
neskers sundhed pa grund af den mulige tilstedeveerelse af farlige stoffer.

Genoptryk eller anden kopiering af dokumentation og felgedokumenter til produkter, ogsé i uddrag, er
kun tilladt med udtrykkelig tilladelse fra Einhell Germany AG.

Ret til tekniske andringer forbeholdes
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Serviceinformationer
| alle lande, der er naevnt i garantibeviset, rader vi over kompetente servicepartnere, hvis kontaktdata
fremgér af garantibeviset. De stdr til din rddighed i forbindelse med enhver form for service som f.eks.

reparation, anskaffelse af reservedele og sliddele eller kab af forbrugsmaterialer.

Vaer opmaerksom pa, at felgende dele pa produktet slides som falge af brug eller udsaettes for naturligt
slid resp. at folgende dele anses som forbrugsmaterialer.

Kategori Eksempel
Sliddele* Akku
Forbrugsmateriale/ forbrugsdele* Klinger
Manglende dele

* er ikke ngdvendigvis indeholdt i leveringsomfanget!

Konstateres mangler eller fejl, bedes du melde fejlen pa internettet under www.Einhell-Service.com. Det
er vigtigt at beskrive fejlen sa ngjagtigt som muligt og i hvert fald besvare fglgende spergsmal:

© Har produktet fungeret, eller var det defekt fra begyndelsen?
® Har du bemeerket noget usaedvandligt, inden defekten opstod (symptom for defekt)?
® Hvilken fejlfunktion mener du, at produktet er bergrt af (hovedsymptom)?

Beskriv venligst fejlfunktionen.
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Innehallsférteckning
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Sakerhetsinformation

Beskrivning av maskinen samt leveransomfattning
Andamalsenlig anvandning

Tekniska data

Anvanda maskinen

Anvénda maskinen

Rengdring, underhall och reservdelsbestalining
Forvaring

Transport

. Skrotning och atervinning

. Manéverpanelens funktioner och LED-ljusliststatus
. Visning av felkoder i appen samt avhjalpande av fel
. Lampor pa laddaren

. Dataskyddsmeddelande

LI

Fara! - L4s igenom bruksanvisningen for att sdnka risken for skador

Denna maskin far inte anvéndas av barn. Denna maskin kan anvandas av personer med begransade
fysiska, sensoriska eller mentala formagor eller som saknar erfarenhet och kunskap, under férutsattning
att de halls under uppsikt eller har instruerats om séker anvandning av maskinen och forstar vilka faror

som kan uppsta. Barn far inte leka med maskinen.
Barn far inte rengdra och underhélla maskinen.
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Fara!

Innan produkterna kan anvandas ska sérskild
sékerhetsinformation beaktas for att férhindra
olyckor och skador. Las darfér noggrant igenom
denna bruksanvisning och sé&kerhetsinformation.
Forvara dem pa ett sakert stalle sa att du alltid
kan hitta énskad information. Om maskinen ska
Overlatas till andra personer ska dven denna
bruksanvisning och sékerhetsinformation medfél-
ja. Vi 6vertar inget ansvar for olyckor eller skador
som har uppstatt om denna bruksanvisning eller
sakerhetsinformation har asidosatts.

1. Sdkerhetsinformation

Gallande sakerhetsinformation finns i det bifoga-
de héaftet.

Varning!

Las igenom all sakerhetsinformation, instruk-
tioner, bilder och tekniska data som medfol-
jer detta elverktyg. Om nedanstaende instruk-
tioner inte beaktas finns det risk for elektriska
slag, brand eller allvarliga personskador.

Spara pa all sékerhetsinformation och in-
struktioner for framtida bruk.

Férklaring av symbolerna som anvénds (se

bild 12)

A. VARNING - Las igenom bruksanvisningen
innan du tar maskinen i drift.

B. VARNING - Beakta tillrackligt sékerhetsav-
stdnd nar maskinen anvands.

C. VARNING -Ta bort sékerhetsanordningen

innan du utfér arbeten pa maskinen eller lyfter

den.

VARNING - Ak inte med ovanpa maskinen.

Skyddsklass Il (dubbelt isolerad).

Laddningsbara batterier far endast férvaras

i torra utrymmen med en omgivningstempe-

ratur mellan +10 °C och +40 °C (minst 40 %

laddade).

Skyddsklass I

Trog sékring 2 A

Far endast anvéndas inomhus

VARNING! Batteriet far endast laddas med

den avtagbara natdelen som medféljde ma-

skinen.

K. Obs!- Ror inte vid roterande knivar!

mmo

cTIo

Obs!

Dra ut stickkontakten infér askvader och koppla
loss granstraden fran laddningsstationen. Undvik
att anvénda maskinen vid dalig vaderlek, sarskilt
om det finns risk for blixtnedslag.

2. Beskrivning av maskinen samt
leveransomfattning

2.1 Beskrivning av maskinen (bild 1/2/11)

Robotgrasklippare

Manéverpanel

STOPP-knapp

Instélining av klippningshéjden

Regnsensor

Béarhandtag

Kameraenhet

Bakhijul

Batterilock

10. Knivar

11. Knivskiva

12. Framhjul

13. Nétdel (n&tdelskabel)

14. Fastskruv for tak

15. Fastskruv

16. Batteri

17. Reservknivar

18. Laddningsuttag

19. Laddningsstation

20. Laddningskontakter

21. Tak till laddningsstation

22. LED-indikering i laddningsstation

23. Hjéalpmarkering i laddningsstation

24. Sexkantnyckel

25. Anslutning fér mobilmodul (modul medfdljer
ej)

26. USB-anslutning typ C

27. Reservskruv fér knivar

28. Foérlangningskabel

29. Laddare (medfdljer ej)

©XONDOTAWND =

2.2 Leveransomfattning samt packa upp ma-
skinen
Kontrollera att produkten ar komplett med hjalp
av beskrivningen av leveransen. Om delar saknas
vill vi be dig ta kontakt med vart servicecenter
eller butiken dar du képte produkten inom fem
dagar efter att du képte produkten. Beakta aven
garantitabellen i serviceinformationen i slutet av
bruksanvisningen.
Oppna férpackningen och ta férsiktigt ut ma-
skinen ur férpackningen.
Ta bort férpackningsmaterialet samt férpack-



nings- och transportsékringar (om férhan-
den).

Kontrollera att leveransen &r komplett.
Kontrollera om maskinen eller tillbehérsdelar-
na har skadats i transporten.

Spara om mdjligt pa férpackningen tills ga-
rantitiden har gatt ut.

Fara!

Maskinen och férpackningsmaterialet &r inga
leksaker. Barn far inte leka med plastpasar,
folie eller smadelar. Risk for att barn sviljer
delar och kvévs.

Obs!

Kvarstaende risker

Kvarstaende risker foreligger alltid &ven om
detta elverktyg anvands enligt foreskrift.

Leveransomfattning, monteringsmaterial och
tillbehor (medféljer delvis ej)
Leveransomfattningen beskrivs i bifogat informa-
tionsblad som medféljer leveransen.

Robotgrasklippare

Néatdel (natdelskabel)

Laddningsstation med tak

Féastskruvar fér laddningsstation

Féstskruvar for tak

Reservknivar

Sexkantnyckel

Batteri

Original-bruksanvisning

Sakerhetsinformation

Erforderliga hjdlpmedel (medféljer ej)
Mattband
Vattenpass (tillval)
Sparskruvmejsel
Stjarnskruvmejsel
WLAN:-internetanslutning

3. Andamalsenlig anvindning

Robotgrasklipparen ar avsedd fér privat bruk i
hemma- eller kolonitrddgardar och endast fér
klippning pa gronytor.

Maskinen far endast anvandas till sitt avsedda
andamal. Anvandningar som stracker sig utéver
detta anvandningsomrade &r inte &ndamalsen-
liga. Fér materialskador eller personskador som
resulterar av sddan anvéndning ansvarar anvan-
daren/operatdren sjalv. Tillverkaren dvertar inget

ansvar.

Tank pa att vara produkter endast far anvandas
till &ndamalsenligt syfte och inte har konstruerats
for yrkesmassig, hantverksmassig eller industriell
anvandning. Vi ger darfér ingen garanti om pro-
dukten anvands inom yrkesmassiga, hantverks-
massiga eller industriella verksamheter eller vid
liknande aktiviteter.

4. Tekniska data

Spénning
Motorvarvtal
Kapslingsklass
Skyddsklass
Klippbredd
Antal Knivar ..o
Max. stigning
Ljudtrycksniva L,
Osakerhet K ,
Ljudeffektniva L,
Osakerhet K
Instélining av klippningshéjden
................................................ 30-60 mm; steglés

Batteri

Batterityp
Antal battericeller
Batteriets kapacitet

Bluetooth-anslutning
Driftfrekvensband

Maximal sandeffekt

WIFI

Driftfrekvensband
Maximal sandeffekt ...
Driftfrekvensband
Maximal sandeffekt
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Natdel

Ingadngsspanning ............. 100-240V ~ 50/60 Hz
Utgangsspanning .........ccceeeeenveneenienienne 24V DC
UtgaNngSSrom ......oovveeiniiieeneceeseceeseeees 25A
Skyddsklass...........ccoervviniriiniiieeee e /g

Bullervarden har bestamts enligt standarderna
EN ISO 3744:2010 och ISO 11094: 1991.

Varning!

Denna maskin genererar ett elektromagne-
tiskt falt under drift. Under vissa omstandig-
heter kan detta félt paverka aktiva eller pas-
siva medicinska implantat. For att reducera
risken for allvarliga eller dédliga person-
skador, rekommenderar vi att personer med
medicinska implantat kontaktar sin ldkare
och tillverkaren av det medicinska implanta-
tet innan maskinen anvénds.

5. Anvanda maskinen

Las igenom den kompletta bruksanvisningen
innan du bérjar installera robotgrasklipparen.
Kvaliteten pa installationen spelar en viktig
roll for hur bra robotgrasklipparen senare
kommer att fungera.

Bar alltid kraftiga skor och langa byxor medan
maskinen ar i drift.

5.1 Funktionsprincip
Folj bruksanvisningen noggrant for korrekt och
saker drift av robotgrasklipparen.

Robotgrasklipparen &r utrustad med en kamera-
enhet (7) som innehaller tre kameror (bild 1). Med
hjalp av detta intelligenta visuella positionerings-
system kan robotgrasklipparen klippa grasytorna
mer eller mindre sjalvstandigt.

Det intelligenta visuella positioneringssystemet
identifierar automatiskt vilka grasytor som behé-
ver klippas. Ddrmed kan robotgréasklipparen kéra
systematiskt 6ver hela ytan. Kér- och klippstrack-
an registreras och visas i appen.

De bada yttre kamerorna (b) i kameraenheten (7)
registrerar objekt och hinder pa grasytan i realtid.
Detta omfattar bland annat leksaker, lekutrust-
ningar, trad eller andra féremal. Om robotgrasklip-
paren registrerar ett hinder, kommer den att kéra
runt om detta och anpassar sin korriktning.

Robotgrasklipparen &r utrustad med en kame-
raenhet som tar och utvarderar bilder av det

framférliggande omradet. | detta sammanhang
analyserar systemet omgivningen och kan iden-
tifiera om det rér sig om en grésyta som behéver
klippas, en grasgrans eller ett hinder. Bilderna
bearbetas och utvéarderas inom brékdelar av en
sekund och &r inte mérkbara fér anvandaren un-
der drift.

Sa lange robotgrasklipparen identifierar det
framférliggande omradet som en klippyta, fort-
satter robotgrasklipparen att kdra rakt fram med
paslagen klippanordning. Om en grasgrans eller
ett hinder identifieras, stannar robotgrasklipparen
varefter omgivningen analyseras igen. Dérefter
kontrollerar maskinen om det ar méjligt att kéra
runt hindret.

Om det ar mojligt att kdra runt, kor robotgrasklip-
paren vidare och fortsatter med klippningen langs
en anpassad bana. Om det inte mdjligt att kéra
runt hindret, &ndrar robotgrésklipparen sin kor-
riktning och fortsatter med klippningen pa nasta
bana.

Klippomradet méste férberedas noggrant och vid
behov &ven anpassas, sa att robotgrésklipparen
palitligt kan identifiera granserna fér ytan som ska
klippas. Grasgranserna ska definieras entydigt
och kunna identifieras klart fér kamerasystemet.
Detta kravs for att robotgrasklipparen ska kunna
registrera dem i god tid och hinna reagera pa
dem.

Hjélpmarkeringen (23) som &r integrerad i ladd-
ningsstationen (19) hjélper robotgrésklipparen (1)
att hitta ratt och méjliggér att maskinen dockar in
exakt till laddningsstationen.

Laddningsstationen (19) kan stéllas pa en gras-
yta eller pa fasta underlag, t.ex. stenlaggning
eller asfalt. Omradet runt om laddningsstationen
ska ha klart identifierbara optiska eller fysiska
begransningar, sa att hjalpmarkeringen (23) och
omgivningen kan identifieras sékert.

Nar robotgrasklipparen ska tas i drift forsta gang-
en ska den sté i laddningsstationen (19). Inom
nagra brakdelar av en sekund har hjélpmarkering-
en (23) detekterats och bilddata bearbetats utan
att anvandaren marker av det.

Robotgrasklipparen anvander Global Navigation
Satellite System (GNSS) for att bestdmma loka-
liseringsdata som hor till tiderna for soluppgang
och solnedgang.

For att det visuella positioneringssystemet ska
fungera sékert kravs tillrackligt bra dagsljus.
Kontrollera regelbundet om linserna i kamera-
enheten (7) & smutsiga. Rengér dem vid behov.
Detta ska garantera att omgivningen detekteras



och utvarderas sakert.

5.2 Sensorer och moduler

Robotgrasklipparen ar utrustad med flera saker-

hetssensorer.
Lyftsensor:
Om robotgrasklipparen lyfts upp frdn marken
baktill med mer &n 25 cm eller om framhjulen
(12) férlorar kontakt med marken, kommer ro-
botgrasklipparen och knivarnas (10) rotation
genast att stoppas.
Lutningssensor:
Om robotgrasklipparen lutar fér mycket i en
riktning, kommer robotgrasklipparen och kni-
varnas (10) rotation genast att stoppas.
Regnsensor:
Robotgrasklipparen ar utrustad med en regn-
sensor(5). Om sensorn kanner av nederbord
kommer robotgrésklipparen att avbryta klipp-
ningen for att darefter automatiskt atervéanda
till laddningsstationen (19). Efter att maskinen
har dockat in laddas batteriet. Efter att regn-
sensorn (5) har torkat helt stannar robotgras-
klipparen kvar i laddningsstationen (19) under
den véantetid som har konfigurerats i appen.
Dérefter fortsatter maskinen automatiskt att
klippa, under férutsattning att det finns ett
aktivt tidsfonster. Om regn identifieras visas
en molnsymbol under maskinformationen i
appen. Kontakterna fér regnsensorn far inte
o6verbryggas med metall eller andra elektriskt
ledande material. Detta kan annars férsamra
den avsedda funktionen i regnsensorn och
robotgrésklipparen.
Kameraenhet: (Bild 1)
Kameraenheten (7) i robotgrésklipparen
registrerar bilddata av det framférliggande ar-
betsomradet och utvardera dem darefter. Bil-
derna bearbetas och analyseras inom brak-
delar av en sekund. Kameraenheten &r riktad
framéat och registrerar inte bara grasytan, utan
aven hégre belagna objekt inom synfaltet.
Registrerade bilddata bearbetas endast lokalt
i robotgrasklipparen, dér de sparas temporart
och I6pande skrivs dver. Med hjalp av kame-
raenheten kan robotgréasklipparen detekterar
hinder, grasgranser samt omraden som inte
hér till klippytan. Tack vare samspelet mellan
de tre kamerorna kan robotgrasklipparen
k&nna av omgivningen tredimensionellt och
identifiera och undvika till exempel stérre
mangder |6v, féremal i trdédgarden eller andra
hinder. Om ett hinder eller en grasgrans iden-
tifieras kommer robotgrasklipparen att stanna
kort. Maskinen analyserar situationen péa nytt

och anpassar sedan sin kérriktning. Dérefter
fortsétter maskinen automatiskt att klippa. Fér
att kameraenheten ska fungera sékert kravs
tillrackligt bra dagsljus. Robotgrasklipparen
kor darfor enbart vid lampliga ljusférhal-
landen. Vélj ett tidsfénster for arbetet nar
tillrackligt mycket dagsljus finns fér drift. Detta
bidrar dessutom till att skydda mindre djur
som &r aktiva i skymningen och pa nétterna,
t.ex. igelkottar. Tillatna drifttider bestdms
utifrdn arbetsplatsens tider for soluppgang
och solnedgang. Robotgrasklipparen avslutar
klippningen 30 minuter innan skymningen
bérjar och kér sedan tillbaka till laddningssta-
tionen. Automatisk klippning kan inte starta
tidigare &n 30 minuter efter soluppgangen.
Kameraenheten &r dessutom utrustad med
en LED-lampa (7a) som kan slas pa och ifran
automatiskt vid daliga ljusférhallanden.
GNSS-modul

Med GNSS-modulen kan robotgrésklipparen
bestdmma lokala tider fér soluppgang och
-nedgang, vilket innebar att robotgrasklippa-
ren inte kan klippa under gryningen, skym-
ningen och natten. Darmed kan robotgrasklip-
paren anvanda sin kameraenhet (7).

WI-FI:

Robotgrasklipparen ar utrustad med en Blue-
tooth- och WLAN-modul. Status resp. signal-
styrkan fran WLAN visas i appen.
4G-mobilmodul (medféljer ej)

Med tillvalet 4G-mobilmodul (25) kan robot-
grasklipparen anslutas till ett mobilnat. For
sadan anvandning kravs ett aktiv SIM-kort
med avtal for datatrafik. SIM-kortet och mobil-
modulen medféljer ej. 4G-mobilmodulen kan
anvandas for att 6verbrygga omraden med
otillracklig eller ej férhanden WLAN-t4ck-
ning. Dérmed behalls anslutningen mellan
robotgrasklipparen till appen aven utanfér ett
WLAN-natverk.

5.3 Férberedelser

Om grasmattans hojd 6verstiger 60 mm maste
den klippas sa att robotgrasklipparen inte dver-
belastas fér mycket, vilket i sin tur férsamrar drift-
effektiviteten. Anvand en vanlig grasklippare eller
en trimmer.

Ta bort alla I6sa féremal fran grdsmattan som kan
skadas av robotgrasklipparen eller som kan ska-
da robotgréasklipparen.

Kontrollera klippomradet och gréasgréanserna samt
de omraden som inte ska klippas (bild 3). | féljan-
de kapitel i denna bruksanvisning hittar du infor-
mation om hur du kan definiera grasgranserna



och skydda sarskilda omraden. Vissa hinder kan
identifieras av robotgréasklipparen i tid och behé-
ver inte skyddas med omfattande arbeten.

5.3.1 Berékna stigningen langs med gréasmat-
tan (bild 4)

Robotgréasklipparen kan klara av stigningar upp till

30 %. Undvik darfér stigningar som &r annu bran-

tare. Stigningen kan bestdmmas utifran hojdskill-

naden langs med ett visst avstand (bild 4).

Exempel: a/b = 30 cm/100 cm*100= 30 %

M1ontera batteriet (bild 9)

For drift av robotgréasklipparen krévs ett batteri
(16) fran Power-X-Change-serien.

Oppna batterilocket (9). Tryck in sparrknappen (b)
for batteriet (16) och skjut sedan in batteriet (16)

i det harfér avsedda batterifastet. Stédng batteri-
locket (9) och se till att det snépper in ratt.

Oppna batterilocket (9) fér att ta ut batteriet (16).
Tryck in sparrknappen och dra sedan ut batteriet
(16).

5.4 Laddningsstation

5.4.1 Placering av laddningsstationen (bild
5a/5b)
Bestam forst en lamplig plats fér laddningsstatio-
nen (19). For drift kravs ett utomhusuttag som ar
permanent anslutet till elnatet.
Laddningsstationen (19) kan antingen placeras
pa grasytan (bild 5a) eller pa en jamn, fast yta,
t.ex. stenlaggning eller asfalt, p4 samma hojd
som grassvalen (bild 5b). Uppstalliningsomradet
ska vara jamnt, torrt och fritt frdn hinder. Se till att
det finns minst 0,5 m fritt utrymme till vénster och
héger om laddningsstationen.
Dra nétkabeln till laddningsstationen (19) utanfér
klippomradet eller 1agg den vid behov under jor-
den fér att undvika skador av robotgrasklipparen.
Placera laddningsstationen (19) pa en lattatkom-
lig plats som robotgrésklipparen latt kan na fran
alla omraden pé klippytan. Undvik att placera
den i horn, vid trdnga stallen eller i omraden
som begransas av hinder. Kontrollera dessutom
att laddningsstationen har en tillrackligt stabil
WLAN-anslutning.
Om laddningsstationen (19) befinner sig pa en
fast yta, far avstandet till ndrmaste grasyta inte
Overstiga 3 m. Vid storre avstand ar den reste-
rande batterikapaciteten i robotgréasklipparen
eventuellt inte tillracklig for att kunna na tillbaka
till laddningsstationen. Vid stérre klippytor rekom-
menderar vi att ett batteri med stérre kapacitet

anvands.

Valj om méjligt en skuggig plats eftersom batteriet
laddas optimalt vid l&gre omgivningstemperatur.
Ett rakt och hinderfritt omrade pa minst 2 m mas-
te finnas framfér laddningsstationen (19). Kurvor,
kanter eller hinder direkt framfér laddningsstatio-
nen kan begrénsa robotgrasklipparens méjlighe-
ter att kdra fram till och docka in.

5.4.2 Lokalisera laddningsstationen

Om batteriet har en lag laddningsniva eller om
det utvalda klippomradet har klippts fardigt, ater-
vander robotgrésklipparen till laddningsstationen
(19). Grasklipparen koér tillbaka till laddningssta-
tionen langs samma vag som den har anvént till
klippomradet. Med hjalp av hjalpmarkeringen
(23) i laddningsstationen identifierar den sin
laddningsstation och kan darefter docka in fér
laddning.

5.4.3 Ansluta laddningsstationen till natdelen
(bild 5¢)

1. Kontrollera innan laddningsstationen (19) an-
sluts till stromférsérjningen att ndtspanningen
uppgar till 100-240 V vid 50 Hz.

2. Anslut ndtdelen (13) direkt till ett stickuttag.
Anvand inte kabeln till andra &ndamal.

3. Anvand inte natdelen (13) om den ar skadad.
Om kablar eller natdelen (13) ar skadad mas-
te du genast kontakta en behdrig elinstallatér
som kan ombesdrja byte.

4. Ladda inte robotgrésklipparen i fuktig omgiv-
ning. Ladda inte robotgrésklipparen vid tem-
peraturer 6ver 40 °C eller under 5 °C.

5. Se till att robotgrasklipparen och nétdelen
(13) har tillrackligt avstand till vatten, varme-
kallor och kemikalier. Se till att natdelens (13)
kabel inte kommer i nérheten av skarpa kan-
ter for att undvika skador.

6. Anslut natdelen (13) till férlangningskabeln
(28), som i sin tur ansluts till laddningsstatio-
nen (19).

7. LED-indikeringen pd laddningsstationen lyser
gront sa snart spanning matas stéandigt. Om
LED-indikeringen pa laddningsstationen inte
lyser, maste du kontrollera de féregadende
arbetsstegen och kontrollera att det finns
spanning i det anslutna stickuttaget.

5.4.4 Information om laddning
Robotgrasklipparen kér tillbaka till laddningssta-
tionen (19) i en av féljande situationer:

Du skickar tillbaka robotgrasklipparen ma-

nuellt.

Batteriets laddningsniva sjunker under 30 %.



Den dagliga arbetstiden &r avslutad.
Regnsensorn har I8st ut.

Robotgrasklipparen ar éverhettad.

Laget "Spot” (punktvis klippning) har startats
utanfér det installda arbetsfénstret och avslu-
tats av robotgrasklipparen.

Det bérjar skymma sa att kameraenheten inte
langre fungerar palitligt.

Nar robotgrasklipparen ska kéra tillbaka till ladd-
ningsstationen (19) sker detta enligt beskrivning-
en i kapitel 5.4.2.

Medan batteriet laddas blinkar LED-ljuslisten (50)
(bild 8) pa mandverpanelen gront. Nar batteriet ar
fullstandigt laddat lyser LED-ljuslisten (50) pa ma-
ndverpanelen standigt gront. LED-indikeringen pa
laddningsstationen lyser gront s snart spanning
matas standigt. Efter att batteriet har laddats klart
kan robotgrasklipparen ateruppta grésklippningen
eller stannar kvar i laddningsstationen (19) fram
till nésta arbetstidsfonster.

Kontrollera att det inte finns nagra hinder framfor
laddningsstationen (19), sa att robotgrésklipparen
kan docka in och laddas utan problem.

Om batteritemperaturen éverskrider 45 °C kom-
mer laddningen att avbrytas for att undvika skad-
or pa batteriet. Efter att temperaturen har sjunkit
kommer laddningen att fortsatta automatiskt.

Om temperaturen i styrningen till robotgrasklippa-
ren Overskrider 65 °C kommer robotgrasklipparen
att kora tillbaka till laddningsstationen (19). Efter
att temperaturen har sjunkit igen kommer arbetet
att aterupptas igen enligt géllande instéliningar.
Om batteriet blir tomt innan robotgrasklipparen
har natt tillbaka till laddningsstationen (19), kan
robotgrasklipparen inte langre startas. Flytta
robotgrésklipparen till laddningsstationen (19).
Robotgrasklipparen laddas automatiskt.

5.4.5 Montera taket och fasta laddningssta-
tionen (bild 5c-5d)
Montera laddningsstationens tak (21) pa ladd-
ningsstationen (19) enligt beskrivningen i bilden.
Bérja med att séatta fast taket baktill och se till att
skruvhalen stammer &verens exakt. Skruva in
fastskruvarna for taket (14) i skruvhalen enligt be-
skrivningen i bilden och dra at dem fast. Efter att
du har bestamt en 1amplig plats fér laddningssta-
tionen (19), maste denna fixeras med fastskruvar-
na (15). Skruva ned fastskruvarna (15) komplett i
marken med sexkantnyckeln (24).

5.5 Klippomrade - hinder och grénser for
klippomradet

5.5.1 Grasgrans

For den forsta kartlaggningen maste klippytan

uppvisa klart identifierbara grasgranser. Se till att

sluttningar, slanter och andra omréden dar gras

véxer och dar det finns risk for fall sékras i tillrack-

lig man, s& att robotgrasklipparen inte kan glida

bort eller lAmna klippytan.

Innan du anvander maskinen maste lasa igenom

de mdjligheter for att definiera gradsgranser som

beskrivs i detta kapitel.

Aven omraden inom klippytan som inte ska

klippas, t.ex. fast installerade jordkablar, slangar

som ligger pa marken eller liknande installationer,

maste vara avgransade med klart identifierbara

grésgranser.

Dessa atgarder kravs for den forsta kartlaggning-

en samt for varje ny kartldggning efter att kartan

har raderats.

Efter att den férsta kartldggningen har slutférts,

kan virtuella grénser definieras i appen och spérr-

och uteslutningsomraden bestdmmas.

Tranga stéllen (bild 6a)

Om klippytan har ett trangt stélle, kan ro-
botgrasklipparen kéra vid dessa sa lange
genomfartsbredden uppgar till minst 0,6 m.
For den forsta kartlaggningen ska det tranga
stéllet uppvisa en bredd av minst 1,0 m, sa att
det kan identifieras och registreras automa-
tiskt. Om detta inte &r mojligt kan det tranga
stallet bearbetas efter kartlaggningen i laget
"Bearbeta karta” och funktionen "Genom-
gangszon”. Navigera robotgrasklipparen ma-
nuellt med hjélp av fjarrstyrningsfunktionen i
appen pa din telefon genom det tranga stéllet.
Dérmed kan genomgéngszonen sparas i kar-
tan. Vid langa och smala tranga stéllen kan
det férekomma att robotgrésklipparen inte har
tillrackligt mycket plats fér att vanda. Detta
kan begréansa tillgangligheten eller bearbet-
ningen av enskilda klippomraden.

Avstand till grésgrénsen (bild 6b)

Om robotgrasklipparen narmar sig en grés-
grans detekteras detta av kameraenheten
(7). Robotgrasklipparen stannar framfér grés-
gréansen och andrar sin korriktning s& att den
inte lamnar klippytan. Lagre belagna rabatter,
diken, avsatser eller hogre stenkanter kan
leda till skador pa robotgrasklipparen. Sakra
sadana omraden med lampliga gréasgréanser
eller andra avgransningar. Kontrollera grés-
grénserna regelbundet pa vegetation och
férandringar. Grasgranser som har vuxit éver
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eller sddana som inte langre kan identifieras
tydligt kan leda till att robotgréasklipparen
lamnar det avsedda klippomradet. Efter den
forsta kartlaggningen kan virtuella granser
samt omraden som inte ska klippas definieras
i appen. Darmed kan sérskilda ytor uteslutas
fran klippningen.

Avstand vid grasgrénsen med vatten (bild
6¢c)

Principiellt kan robotgréasklipparen detektera
grasgransen palitligt enligt ovanstaende
beskrivning. Men det kan &nda intraffa att
robotgrasklipparen kér dver gréasgransen.

Av denna anledning rekommenderar vi att
avstandet till vatten (damm, bassang osv) ska
uppga till ca 50 cm.

Obs!

Bearbetningen av kartan kan endast starta om
robotgrasklipparen befinner sig i laddningsstatio-
nen, gor en paus eller om den aktuella klippning-
en har avslutats.

Né&r kartan ska bearbetas kan man ta hjalp av oli-
ka ytformer samt en virtuell linjegréans. Med dessa
funktioner kan klippomraden, icke-klippomraden
och virtuella grénser definieras och anpassas i
appen.

5.5.2 Hinder (bild 6b-6d)
Hinder &r objekt som befinner sig inom klippom-
radet. Med hjélp av kameran kan robotgrasklip-
paren identifiera manga hinder. Mjuka, instabila
och vardefulla foremal maste skyddas vid behov.
Jamfér med ovanstaende beskrivningar av olika
mojligheter for att avgrédnsa grasgrénsen.
Beroende pé storlek och form kor robotgrasklip-
paren runt om hindret eller stannar fér att darefter
vrida till en annan riktning. Om kameraenheten (7)
inte identifierar hindret, kommer robotgrasklippa-
ren att kollidera med hindret. Robotgrasklipparen
stannar och fortséatter sedan klippningen i en an-
nan riktning. Ca. 5 cm fram till hindret kommer da
inte att klippas.
Hoéga och laga hinder
Robotgrasklipparen identifierar olika hinder
inom klippomradet med hjélp av kameraen-
heten (7), t.ex. bollar, trddgardsredskap, klat-
tertorn eller andra féremal, och kan darefter
kéra runt om dem automatiskt. Kontrollera
regelbundet om hinder eller objekt har vuxit
dver av gréas, plantor eller annan vegetation.
Hinder som har vuxit éver kan begrénsa ro-
botgrésklipparens identifieringsfunktion. Trad
identifieras av robotgréasklipparen som hinder
och kors darfor runt. Om tradrétter skjuter upp

ur marken, bér det aktuella stallet skyddas
med en lamplig grasgréans eller ett icke-klip-
pomrade. Detta géller sarskilt for friliggande
rotter, eftersom skador pa tradets rétter och
pa robotgrasklipparen ska undvikas.

5.5.3 Huvud- och biyta

Robotgrasklipparen kan kartldgga och spara flera
klippomraden. Flera klippomraden uppstar till ex-
empel om en sammanhéangande grasyta delas in
av flera vagar eller andra platta 6vergangar.

For att infoga ytterligare ett klippomrade maste du
vélja funktionen "Infoga nytt omrade” i appen. Kér
sedan robotgrasklipparen fran det aktuella klipp-
omradet till den nya klippytan med fjarrstyrningen.
Efter att kdrstrackan har avslutats startar kartlagg-
ningen av det nya klippomradet automatiskt.
Anslutningsstrackan maste vara fri fran hinder,
uppvisa minst 0,6 m bredd och far inte vara langre
an 50 m fran det befintliga klippomradet (bild 6e).

En biyta &r en klippyta som robotgrésklipparen
inte kan na pa egen hand fran huvudytan. Ingen
kérstréacka kan skapas till biytan. Detta foreligger
till exempel vid komplett avskilda tradgardszoner.
For sddana anvandningar finns laget "Andra
klippyta“. | detta lage kan den extra klippytan kart-
laggas och sparas separat. Sa lange detta lage ar
aktivt, kan kartinstaliningarna fér den andra klip-
pytan administreras oberoende av huvudytan.
Nar du skiftar mellan huvudytan och den andra
klippytan kommer den aktuella kartan att laddas
automatiskt.

Foér den andra klippytan ar sarskilda funktioner
inte tillgangliga, t.ex. kantklippning, zonklippning
och punktklippning.

5.6 Kontrollera klippomradet

Kontrollera hela klippomradet genom att ga langs
med grasgranserna innan maskinen tas i drift.
Kontrollera att klippytan har begrénsats helt med
entydigt identifierbara grasgréanser, avgransningar
eller hinder. Kontrollera dessutom att grasgréanser,
hinder eller andra orienteringspunkter inte har
vuxit dver av gras, plantor eller annan vegetation.
Omraden som har vuxit dver kan begransa robot-
grasklipparens identifieringsfunktion.

Kontrollera dessutom alla omraden som ska
uteslutas fran klippningen, t.ex. blomsterrabatter,
bassénger, dammar eller andra hinder. Dessa
omraden maste vara klar och entydigt avgransa-
de 4t alla sidor.

Vid kritiska eller svaridentifierade stallen dar en
séker identifiering av robotgrasklipparen inte kan
sékerstéllas, rekommenderar vi att ett icke-klipp-



omrade eller en sparrzon skapas i appen.
Beakta instruktionerna under kapitel 5.5.1.

5.7 Forsta kartldggning — Férsta driftstart
(bild 7a)
Kontrollera att batteriet i robotgrasklipparen ar
fullstdndigt laddat infér den forsta kartlaggningen.
Infér den forsta driftstarten maste du hdmta och
installera appen Einhell Robotics pa din telefon
enligt beskrivningen i kapitel 6.4.
Félj instruktionerna i appen fér ansluta robotgrés-
klipparen till din telefon via WLAN och Bluetooth.
N&r maskinen har anslutits kan du starta den
forsta kartlaggningen i appen. Fér den férsta kart-
laggningen maste robotgrasklipparen befinna sig
i laddningsstationen.
Robotgrasklipparen l&mnar darefter laddnings-
stationen och registrerar den kompletta klippytan
automatiskt. Den kor da systematiskt dver hela
arbetsomradet, identifierar grdsgranserna och
skapar automatiskt en karta éver klippytan.
Observera robotgrasklipparen nar den utfér den
forsta kartlaggningen for att sékerstélla att alla
grasgranser identifieras palitligt och att hela klip-
pytan registreras réatt.
Nér kartldggningen har avslutats kér robotgrés-
klipparen tillbaka till laddningsstationen pa egen
hand och sparar den registrerade kartan i syste-
met.
Om kartlaggningen var framgangsrik startar
robotgrasklipparen med klippningen enligt de in-
stéllningar och tidsscheman som du har bestamt
i appen.

5.8 Kontrollera laddningsstationens position
(bild 7b)

Kontrollera laddningsstationens (19) position

genom att positionera robotgrasklipparen pa olika

stéllen pa klippytan. Starta sedan kérningen tillba-

ka till laddningsstationen.

Skicka tillbaka robotgrasklipparen till laddnings-

stationen (19) enligt beskrivningen i kapitel

6.3. Detta arbetssteg kan alltid avbrytas med

STOPP-knappen (3).

Kontrollera om robotgrasklipparen kan na ladd-

ningsstationen fran alla omraden pa klippytan.

Anpassa vid behov grasgrénserna, klippomradet

eller laddningsstationens (19) position.

Var séarskilt uppmérksam pa att trdnga stéllen

maste uppvisa en bredd pa& minst 0,6 m sa att ro-

botgrasklipparen kan passera utan problem.

5.9 Flytta laddningsstationen

Under "Kartmanagement” kan du &ndra ladd-
ningsstationens position.

Valj om den nya positionen befinner sig pa eller
utanfér grasytan.

Om laddningsstationen befinner sig pa grasytan,
kommer robotgrasklipparen att identifiera den
nya positionen automatiskt och spar den sedan i
kartan.

Om laddningsstationen daremot befinner sig ut-
anfér grasytan, kommer fjarrstyrningsléaget (Blue-
tooth) att aktiveras. Kér sedan robotgrasklipparen
fran laddningsstationen till klippytan for att spara
kérstrackan. Denna anvands framdver fér navige-
ring mellan laddningsstation och klippyta.

5.10 Kapacitetsindikering fér batteriet (bild
11b)

Tryck pa knappen (a) for kapacitetsindikeringen

for batteriet, Kapacitetsindikeringen visar batteri-

ets laddningsniva med tre lysdioder.

Alla 3 lysdioder ér tdnda:
Batteriet ar fulladdat.

2 eller 1 lysdioder &ar tanda
Batteriet har tillrdcklig restkapacitet.

1 lysdiod blinkar:
Batteriet ar tomt och maste laddas.

Alla lysdioder blinkar:

Batteriets temperatur har underskridits. Dra av

batteriet frin maskinen och 14t det ligga i rums-
temperatur i en dag. Om felet uppstar igen har

batteriet djupurladdats

och ar déarmed defekt. Dra av batteriet frin ma-
skinen. Du far inte langre anvénda eller férsdka
ladda ett defekt batteri.

Obs!

Om du anvénder ett Multi-Ah-pack (t.ex. 4-6 Ah)
ska detta alltid stéllas in pa den hdgre kapacite-
ten. Tack vare den skonsamma laddningen och
urladdningen i robotgrasklipparen &r det inte
nédvéandigt att anvanda den lagre kapaciteten for
att férlanga livslangden. Detta kan annars leda till
problem.



5.11 Ladda batteriet med laddaren
| normaldrift laddas robotgréasklipparens batteri
(16) i laddningsstationen (19). Fér en oberoen-
de anvandning av batteriet (16) fran Power-X-
Change-serien kan det &ven laddas i en extern
laddare av typ Power-X-Charger. Obs! - Beroen-
de pa modellvariant (bild 11a/pos. 29) ar det moj-
ligt att laddaren inte medféljer robotgrasklipparen.
1. Kontrollera att natspanningen som anges pa
markskylten stimmer éverens med nétspén-
ningen i vagguttaget. Anslut laddarens (29)
stickkontakt till vagguttaget. Den gréna lysdio-
den bdrjar blinka.
2. Saétt batteriet (16) pa laddaren (29) (bild 11a).
3. Under punkten "Lampor pa laddaren” finns en
tabell som forklarar vad de olika lysdioderna
pa laddaren betyder.

Medan batteriet laddas varms det en aning. Detta
ar helt normalt.

Om batteripaketet inte kan laddas maste du kont-
rollera
att natspanning finns i vagguttaget.
att det finns fullgod kontakt vid laddningskon-
takterna.

Om batteripaketet fortfarande inte kan laddas
maste du lamna in

laddaren

och batteripaketet
till var kundtjanstavdelning.

Fér en professionell returnering vill vi be dig
att kontakta var kundtjénst eller butiken dér
du kdpte produkten.

Nar du returnerar eller avfallshanterar batte-
rier eller batteridrivna produkter, maste du se
till att dessa forpackas separat i plastpasar
fér att undvika kortslutningar eller brand!

For att batteripaketets livslangd ska bli sa lang
som mojligt maste du alltid ladda det i god tid.
Detta &r alltid nédvéandigt om du mérker att ma-
skinens prestanda boérjar férsvagas. Se till att
batteripaketet aldrig laddas ur helt. Detta leder till
att batteripaketet férstors!

6. Anvanda maskinen

6.1 Manéverpanel

Robotgrasklipparen har redan programmerats i
fabriken, vilket innebér att standardinstéliningarna
redan har genomférts. Vid behov kan du &ndra
dessa installningar. Aven om fabriksinstallningar-
na &r lampade for de flesta maskiner, bér du anda
ké&nna till andra tillgéngliga alternativ.

Var forsiktig nar du mandvrerar maskinen

eller dess periferiutrustningar s& att du inte
Overanstranger dig. Se alltid till att halla balansen.
Se till att du alltid star stadigt pa slanter och ga
alltid med maskinen, spring aldrig.

Férklaring av manéverpanelen med LED-ljus-
list (bild 8)

50. Ljuslist

51. Knapp "Home”

52. Knapp "START” - startknapp

53. Knapp "OK” - bekréftelseknapp

54. Knapp "TILL/ FRAN”

Obs!

| kapitel 11 finns en férklaring av knapparna
pa mandverpanelen samt betydelsen av olika
LED-statusvisningar pa mandverpanelen.

6.2 Stilla in klippningshéjden

Obs! Klippningshdjden far endast stéllas in

om klippanordningen forst har slagits ifrdn och
robotgrésklipparen star stilla. Tryck forst pa
STOPP-knappen (3). Med installningen av klipp-
ningshdjden (4) kan robotgrésklipparen anpassas
steglést till en klippningshéjd mellan 30 och 60
mm. Detta kan du lasa av pa skalan.

Om gréasmattans hdjd éverstiger 60 mm maste
den forst klippas ned till minst 60 mm sa att robot-
grasklipparen inte éverbelastas fér mycket, vilket

i sin tur férsdmrar drifteffektiviteten. Anvand en
vanlig grasklippare eller en trimmer.

Efter att installationen har avslutats kan klipp-
ningshdjden anpassas med instéliningen av
klippningshdéjden (4). Borja alltid med en hégre
klippningshdjd och reducera denna i sméa steg
ned till avsedd héjd.



6.3 Styra robotgrasklipparen

Manuell start

Tryck pa Start-knappen och bekréfta med
OK-knappen.

Robotgrasklipparen kér till nasta grasyta och
borjar klippa. Om du startar robotgrasklipparen
utanfér tidsfénstret som du har bestadmt i appen,
kommer robotgrasklipparen att klippa sa langre
batteriladdningen racker, tills omradet som &r
avsett for klippning har klippts fardigt eller skym-
ningen intraffar.

Spérra och lasa upp manéverpanelen
Om robotgrasklipparen har stoppats med
STOPP-knappen (3) & mandverpanelen
sparrad for ytterligare inmatningar. Tryck pa
OK-knappen tva ganger efter varandra for
att lasa upp mandverpanelen. Alternativt kan
mandverpanelen lasas upp i appen. Har kan
saval mandverpanelen som robotgrasklippa-
ren friges igen.
Barnsékringen kan aktiveras genom att
HOME- och OK-knapparna halls intryckta
samtidigt i 2 sekunder. Medan barnsékringen
ar aktiv &r mandéverpanelen och robotgréas-
klipparen sparrade. Barnsékringen kan avak-
tiveras genom att HOME- och OK-knapparna
halls intryckta samtidigt i 2 sekunder.

Avbryta klippningen
Tryck pa STOPP-knappen for att genast stop-
pa robotgrasklipparen.

2. L&s upp mandverpanelen (2)

3. Tryck pA HOME-knappen och déarefter p4 OK
for att skicka tillbaka robotgréasklipparen till
laddningsstationen (19).

STOPP-status:

Efter att STOPP-knappen (3) har tryckts star
robotgréasklipparen i STOPP-status. Robotgras-
klipparen pausar klippningen tills denna status
upphavs.

STOPP-status kan avaktiveras direkt pa grasklip-
paren eller i appen. Darefter kan grasklipparen
skickas tillbaka till laddningsstationen eller fort-
satta med klippningen.

6.4 Anslutning mellan robotgrésklipparen
och appen med WLAN och Bluetooth
Alla instéllningar som genomférs p& mandverpa-
nelen kan aven utféras med appen. Hamta forst
appen Einhell Robotics fér robotgrasklipparen
till din telefon. Appen finns pé féljande lank och

QR-kod:

https://app.einhell-robotics.com/

Obs!
Kom ihag att avstandet mellan robotgrasklipparen
och din telefon inte far dverstiga 3 m.

Anslut robotgrasklipparen till din smarttelefon
med Bluetooth och f6lj arbetsstegen som visas
i appen. Darefter begar appen att du upprattar
en WLAN-anslutning till robotgrasklipparen. Hall
knappen HOME och TILL/FRAN pa manéver-
panelen (2) intryckt i 2 sekunder fér att aktivera
WLAN-anslutningen vid forsta driftstart.

Information om Bluetooth-anslutning:
Anslut dig till robotgrasklipparen med appen
efter att du har loggat in som anvandare och
har registrerat maskinen.
Vid Android-enheter méaste du ge appen till-
latelse att anvanda platssparning for att Blue-
tooth-anslutningen ska kunna anvéndas.
Anslut robotgréasklipparen endast med appen
som har installerats pa din telefon.
Réackvidden fér en Bluetooth-anslutning ar
begransad. Stanna darfér kvar i narheten av
robotgrasklipparen sa att du kan styra den.
Vid samma tillfélle kan robotgrasklipparen en-
dast upprétta en anslutning till en telefon.

6.5 Programuppdatering

Kontrollera vid den férsta driftstarten om det finns
en nyare version av det installerade programmet.
Om en uppdatering ar tillganglig fér robotgras-
klipparen, ska denna installeras komplett innan
robotgrasklipparen tas i drift. Kontrollera att
batteriladdningen i robotgrasklipparen ar mer éan
50 % och att maskinen befinner sig i ett omrade
med en stabil WLAN-signal, s att storningar eller
komplikationer kan undvikas under uppdatering-
en.



Varning

Sla inte ifran robotgrasklipparen under upp-
dateringen och gor inga andra instéllningar pa
maskinen.

6.6 Funktioner och styrning

Med appen Einhell Robotics har du méjlighet att
utféra en rad olika installningar pa din robotgras-
klippare, férutsatt att robotgrasklipparen befinner
sig inom WLAN-ré&ckvidd eller &r ansluten med
Bluetooth. Du kan vélja bland féljande instéllning-

ar:

Tidsschema

| denna meny kan du bestdmma tidsfénstret
for robotgrasklipparens drift. Fér varje vecko-
dag kan du stélla in ett eller flera tidsfénster.
Ett tidsfénster kan definieras antingen for
automatisk klippning av hela klippytan eller
for enskilda klippomraden. Tank pa att tids-
fénster som just har skapats inte kan utféras
retroaktivt. Om starttidpunkten for ett tids-
fonster ligger i det férgdngna nar tidpunkten
bestdms, kommer tidsfénstret inte att gélla
férran den definierade tidsperioden intraffar
vid nésta reguljara tillfalle. Om till exempel

ett tidsfonster fran kl 10:00 till kl 14:00 stalls
in nér klockan redan &ar 12:00, kommer ro-
botgrasklipparen inte att starta genast. Detta
tidsfonster galler da inte férran nasta dag. For
en grasyta pa 850 m? rekommenderar vi en
daglig klipptid pa ungefar 10 timmar. Erforder-
lig klipptid kan variera beroende pa grasmat-
tans tillvaxt, ytans storlek och tomtens egen-
skaper och bér anpassas till aktuella villkor.
Edge mowing (kantklippning)

Fér en ren graskant kan laget "Kantklippning”
véljas. | detta lage kor robotgrasklipparen
endast langs grasgréansen och kér sedan
automatiskt tillbaka till laddningsstationen. |
klippningsinstélliningarna kan avstandet till
grasgransen eller en éverlappning utéver
grasgransen stéllas in. Om en éverlappning
anvands maste grasgransen ansluta pa sam-
ma niva som klippytan. Darmed kan skador
pa grasgransen samt pa robotgrasklipparen
undvikas. Instéllningarna kan sparas antingen
fér hela klippytan eller individuellt fér enskil-
da klippomraden. Darutéver kan funktionen
"Hérn-efterbearbetning” aktiveras i robotgrés-
klipparens instéllningar. | detta I4ge bearbetar
robotgrésklipparen identifierade hérn och
svaratkomliga kantomraden for att uppna ett
likformigt klippresultat.

Regnsensor

Regnsensorn (5) k&nner av nederbérd och

-145-

férhindrar att robotgrasklipparen kér i regn.
Om nederbdrd kdnns av kommer robot-
grasklipparen att avbryta klippningen fér att
dérefter automatiskt atervanda till laddnings-
stationen (19). Regnsensorn kan aktiveras
eller avaktiveras i robotgréasklipparens in-
stallningar. Dessutom kan en férdrdjningstid
bestdmmas. Denna bestammer hur l&nge
robotgrasklipparen ska stanna kvar i ladd-
ningsstationen (19) efter att regnsensorn (5)
har torkat, innan den aterupptar klippningen.
Kontakterna for regnsensorn far inte éver-
bryggas med metall eller andra elektriskt
ledande féremal. Detta kan annars férsamra
den avsedda funktionen i regnsensorn och
robotgrasklipparen.

Uppdatering av internt program

Under "Uppdatering av internt program” kan
du kontrollera om en ny programversion &r till-
génglig fér robotgréasklipparen och vid behov
installera denna version. Uppdateringar av
internt program kan endast utféras av dgaren
av robotgrasklipparen. For detta &ndamal
maste robotgrasklipparen vara kopplad till ett
anvandarkonto.

Spot mowing (punktklippning)

Det kan férekomma att enskilda omréden

pa klippytan inte har klippts tillrackligt kort
och da behdver klippas pa nytt i efterhand.

I lage "Punktklippning” kan knappen ”Infoga
klippningspunkt” anvéndas for att definiera ett
fyrkantigt omréde pa kartan. Darefter klipper
robotgrasklipparen endast den utvalda ytan.
Storleken pa det utvalda omradet kan vara
mellan 3 m? och 80 m?. Efter att punktklipp-
ningen har avslutats kér robotgréasklipparen
automatiskt tillbaka till laddningsstationen
(19) savida inget aktivt arbetsfonster forelig-
ger.

Till laddningsstation

Har avbryter robotgréasklipparen klippningen
och kér tillbaka till laddningsstationen. Robot-
grasklipparen kér ut ur laddningsstationen vid
nasta tidsfénster.

No Go Zone (icke-klippomrade)

| kartkonfigurationen kan olika omraden
definieras som robotgrasklipparen inte far
kora pa eller inte far klippa. For att stalla in
icke-klippomraden finns olika ytformer samt
virtuella linjegrénser. Dessa kan anvandas fér
att sparra av sarskilda omraden direkt inom
klippytan. Vi rekommenderar att icke-klipp-
omraden for de ytor som kan utgéra en risk
for robotgrasklipparen eller som kan leda

till skador. Detta omfattar bland annat vat-



tenslangar som ligger pa marken, elektriska
ledningar, bassénger, dammar eller andra
omraden utan klart identifierbara grasgranser.
Robotgrasklipparen tar hansyn till definierade
icke-klippomraden vid navigeringen och kor
automatiskt runt om dessa vid klippning.

Go Zone (klippomrade)

i kartkonfigurationen kan sérskilda omraden
inom klippytan definieras som klippomra-
den. Denna funktion &r 1amplig t.ex. fér kala
eller uttorkade ytor, eller sddana ytor som
andras beroende pa arstiden och som robot-
grasklipparen méjligtvis inte identifierar sin
klippyta. Inom definierade klippomraden kor
robotgréasklipparen dven 6ver omraden som
pa grund av sina egenskaper avviker fran den
automatiska ytidentifieringen. For att l&ppa
upp klippomraden finns olika ytformer som
kan ritas in direkt i kartan. Storleken pa ett
definierat klippomrade maste uppga till minst
0,8 m2.

Passage (genomgangszon)

Skapa en genomgangszon sa att robot-
grasklipparen kan kéra igenom sérskilda
omraden med franslagen klippanordning. |
kartkonfigurationen kan genomgangszoner
inom klippytan definieras. Denna funktion &r
lamplig fér omréaden som robotgrasklipparen
identifierar som ytor som inte ska klippas,
t.ex. blomsteréngar, stenldggning eller andra
ytor utan grés. Med hjélp av en genomgangs-
zon kan du bestdmma vilket av dessa omréa-
den som robotgréasklipparen far lov att korsa
for att pa egen hand na fram till andra delar
av klippytan. Inom genomgangszonen férblir
klippanordningen franslagen. Efter att maski-
nen har ldamnat genomgangszonen fortséatter
den att klippa.

Connect Zone (koppla samman klippytor)
| kartkonfigurationen kan flera klippytor kopp-
las samman med en kérstracka, utan att de
laggs samman till en gemensam klippyta.
Nar du vill skapa en sammankoppling fragar
systemet forst om robotgrasklipparen star pa
en grésyta eller utanfér. Darefter aktiveras
fjarrstyrningslaget (Bluetooth). Kér robotgrés-
klipparen med fjarrstyrningen fran avsedd
startpunkt till klippytan som ska kopplas
samman. Efter att malpunkten har natts kan
du bekrafta slutpunkten i appen. Kérstrackan
som har skapats sparas och kan anvandas av
robotgrasklipparen for att pa egen hand skifta
mellan sammankopplade klippytor. Under
koérningen pa anslutningsstrackan forblir klip-
panordningen franslagen.

Remote Control (fjérrstyrning)
Robotgrasklipparen har tva olika fjarrstyr-
ningslagen.

1. Fjarrstyrning via Bluetooth
Bluetooth-fjarrstyrningen ér tillganglig i
robotgrasklipparens installningar. Anslut ro-
botgrésklipparen till din telefon med knappen
"Ansluta med Bluetooth”. Nar maskinen har
anslutits kan den styras med telefonen med-
an klippanordningen &r paslagen.

2. Fjarrstyrning via WLAN
WLAN-fj&rrstyrningen med live-video &r till-
génglig i huvudskarmen i appen. En fyrsiffrig
sakerhets-PIN maste anges. Denna &r redan
fabriksinstélld pa 0000. Vi rekommenderar att
denna PIN ersétts av en personlig PIN i robot-
grasklipparens installningar.

| WLAN-fj&rrstyrningslage visas en live-bild
fran robotgrasklipparens kameraenhet. Dess-
utom kan LED-lampan samt imskyddsfunktio-
nen fér kameraenheten styras om linsen blir
immig pga. vaderleken.

| detta fjarrstyrningslége styrs robotgrésklip-
paren med franslagen klippanordning.
Hastighet och avstand

| robotgrésklipparens instéllningar kan ma-
skinens hastighet samt klippanordningens
varvtal stallas in. Darmed kan klippbeteendet
anpassas till den aktuella klippytans storlek,
egenskaper och krav. Dessutom kan bredden
for klippbanorna samt riktningen av klipp-
monstret stéllas in. Du kan vélja mellan ett
klippmdnster med en fast kdrriktning och ett
klippmdnster med flera kérriktningar. Install-
ningarna fér automatisk klippning kan sparas
antingen foér hela klippytan eller individuellt
for enskilda klippomraden. Darmed kan olika
omraden i klippytan anpassas direkt till olika
krav.

Utékade instéllningar fér robotgrasklip-
pare

Under "Utdkade installiningar” kan du anpas-
sa extra funktionen fér robotgrasklipparen.
Dessa instéllningar paverkar robotgrasklip-
parens beteende och bdr endast &ndras av
erfarna anvandare som kanner till de enskilda
funktionerna.



7. Rengoring, underhall och
reservdelsbestéllning

Fara!

Koppla maskinen spanningsfri infér alla rengé-
rings- och underhallsarbeten. Dra ut stickkon-
takten ur vagguttaget och sla ifrdn maskinen. Ta
dessutom ut batteriet ur robotgrasklipparen (bild
9).

Obs! Bér arbetshandskar!

Var férsiktig och roér inte vid rérliga delar inn-
an de har stannat helt.

7.1 Rengéra maskinen
Hall skyddsanordningarna, ventilations6pp-
ningarna och motorkapan i s& damm- och
smutsfritt skick som maéjligt. Torka av maski-
nen med en ren duk eller blas av den med
tryckluft med svagt tryck.
Rengér inte robotgrésklipparen under rinnan-
de vatten, sarskilt under hégtryck.
Rengdér maskinen regelbundet med en fuktig
duk och en aning s&pa. Anvand inga rengo-
rings- eller Idsningsmedel. Dessa kan skada
maskinens plastdelar. Se till att inga véatskor
trénger in i maskinens inre.
Rengér om méjligt robotgrésklipparen endast
med en borste eller en trasa.
Kontrollera knivarnas (10) och knivskivans
(11) rérlighet..
Rengdr laddningskontakterna pa robotgras-
klipparen (1) och laddningsstationen (19)med
ett rengéringsmedel fér metall eller ett mycket
fint slippapper. Rengér dem fér att garantera
fullgod uppladdning.

7.2 Underhall
Slitna eller skadade knivar (10) samt deras
fastskruvar ska alltid bytas ut satsvis.
Byt ut slitna eller skadade delar.
For att garantera lang livslangd ska alla
skruvdelar samt hjul och axlar rengéras och
darefter oljas in.
Om du vardar din robotgrasklippare regelbun-
det férbattras inte endast dess livslangd och
prestanda, utan det blir dessutom lattare att
anvanda maskinen och resultatet blir battre.
Knivarna (10) ar de delar som slits mest.
Kontrollera knivarnas (10) skick i regelbundna
intervaller samt att de sitter fast ordentligt.
Om du mérker av kraftiga vibrationer i robot-
grasklipparen, betyder detta att knivarna (10)
ar skadade eller har deformerats av slag. Om
knivarna (10) ar slitna eller skadade maste de

genast bytas ut.

Kontrollera regelbundet snittbilden pa gras-
mattan. Trubbiga knivar innebér att grésstran
inte klipps av rent. Darmed finns det risk fér
att grAsmattans yta torkar ut och sedan blir
brun. Byt ut knivarna regelbundet s att gras-
mattan fortfarande klipps rent och rakt.
Kontrollera regelbundet om robotgrasklippa-
rens undersida ar smutsig. Rengoér robotgras-
klipparen regelbundet. Kraftig nedsmutsning
ska atgardas omgaende.

Under de férsta veckorna efter att maskinen
har tagits i drift och om grasmattan dessférin-
nan har klippts med en konventionell grésklip-
pare, finns det risk for att robotgrasklipparen
snabbt blir smutsig. Kontrollera darfér robot-
gréasklipparens undersida oftare under denna
tidsperiod.

Klipp grasmattans grasstran endast i sma
steg for att undvika kraftig nedsmutsning.

I maskinens inre finns inga andra delar som
kraver underhaill.

Under "Robotgrasklippare information” i ap-
pen kan du lasa av underhallsintervallen for
robotgrasklipparen. Det rekommenderade
bytesintervallet fér knivarna uppgar till 150
drifttimmar. Fér att garantera ett likformigt
slitage kan knivarna vandas i regelbundna
intervall. Robotgrasklipparen och laddnings-
stationen ska rengéras i intervall om 720
drifttimmar. Om intervallet &nnu inte har natts
men du anda kan konstatera att knivarna ar
slitna eller att en rengéring kravs pga. kraftiga
smutsansamlingar, ska dessa underhallsar-
beten genomféras i fortid. Rekommenderade
underhallsintervall bér inte éverskridas for att
sékerstélla felfria funktioner samt en konstant
hég klippningsprestanda med robotgrésklip-
paren.

7.2.1 Byta ut knivarna

Dra ut batteriet innan du byter kniven.
Anvand endast originalknivar eftersom det annars
finns risk for att vissa funktioner inte fungerar och
att sékerheten inte l&ngre kan garanteras.
Robotgrasklipparen ar utrustad med tre knivar
(10) som ar monterade pa en knivskiva (11).
Dessa knivar (10) har en livslangd pa upp till tva
manader (om de inte slar i nagra hinder). Byt ut
alla tre knivar (10) samtidigt for att utesluta be-
gransningar i maskinens effektivitet och balans.

Gor sa har for att byta ut knivarna (10) (bild 10) -
Obs! - Anvand handskar:
1. Blockera rotationen av knivskivan (11) med
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en skruvmejsel. Sétt in skruvmejseln genom
horfér avsedda hal i knivskivan (11) och
skyddskammen.

2. Lossa pa fastskruvarna.

3. Taav knivarna (10) och byt ut dem mot nya.
Byt alltid ut alla tre knivar (10) inkl skruvar
satsvis.

4. Drasedan at fastskruven (27) igen. Kontroll-
era att de nya knivarna (17) kan rotera fritt.

Genomfoér regelbundet en allmén kontroll av
robotgrasklipparen och ta bort alla rester som
ansamlats. Kontrollera tvunget knivarnas (10)
skick infor varje sésong. Kontakta var kundtjanst
om reparationer krévs. Anvand endast originalre-
servdelar.

7.2.2 Programuppdatering

Se till att batteriet har laddats helt innan du utfér

féljande arbetssteg.
Oppna appen, ga till installningar och valj
"Uppdatering av internt program”.
Robotgrasklipparen startar nu uppdatering-
en av det interna programmet, férutsatt att
en uppdatering finns. Aktuell status visas i
appen.
En uppdatering av det interna programmet
med appen Einhell Robotics kan endast ge-
nomféras om grésklipparen &r ansluten med
WLAN.

7.3 Bestalla reservdelar
Ange féljande information nér du bestéller reserv-
delar:

Maskinens typ

Maskinens artikelnummer

Maskinens ID-nr.

Reservdelsnummer fér reservdel
Aktuella priser och ytterligare information finns pa
www.Einhell-Service.com

Reservknivar art.-nr.: 34.140.20

7.4 Tillvalstillbehor

4G-mobilmodulen (25) (medféljer ej) ar en
loT-modul (Internet of Things) som kan upprétta
en anslutning till ett 4G-natverk. For detta anda-
mal ska modulen kompletteras med ett SIM-kort
med avtal fér datatrafik (medféljer ej). Mobilmodu-
len (25) kan kompensera for dlig eller utebliven
WLAN-tackning sa att att robotgrasklipparen kan
anvandas utan begréansning med appen och alla
funktioner.

8. Forvaring

Ladda batteriet fullstandigt infér vinterférvaringen
och sla ifrdn robotgrasklipparen. Ta ut batteriet ur

maskinen. Koppla loss natdelen (13) fran stromfo-
rsérjningen och laddningsstationen (19).

Forvara maskinen och dess tillbehér pa en mork,
torr och frostfri plats samt otillgangligt fér barn.
Den basta forvaringstemperaturen &r mellan 5 °C
och 30 °C. Forvara maskinen i originalférpack-
ningen.

9. Transport

Montera transportskydd om férhanden.
Skydda maskinen mot skador och kraftiga
vibrationer som sarskilt kan uppsta vid trans-
port i fordon.

Fixera maskinen sa att den inte kan glida eller
valta.

Bér robotgrasklipparen i bdrhandtaget (6)
med knivskivan (11) riktad bort fran kroppen.

10. Skrotning och atervinning

Maskinen ligger i en férpackning som fungerar
som skydd mot transportskador. Denna férpack-
ning bestar av olika material som kan atervinnas.
Lamna in férpackningen till ett insamlingsstéalle for
atervinning. Maskinen och dess tillbehér bestar
av olika material som t.ex. metaller och plaster.
Defekta maskiner far inte kastas i hushallssopor-
na. L&mna in maskinen till ett insamlingsstélle i
din kommun fér professionell avfallshantering.
Hor efter med din kommun om du inte vet var nar-
maste insamlingsstalle finns.
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11. Mandverpanelens funktioner och LED-ljusliststatus

Funktion

Sla pa resp. ifrdn

Starta klippning
Koéra till laddningsstation

Biyta-lage - klippa pa utvalda be-
gransade ytor

Paus / STOPP
Aktivera / avaktivera barnsékringen

Aterstilla WLAN-anslutningen

LED-ljuslist
Lysande vit eller gul ljuslist

Lysande vit eller gul ljuslist

Lysande réd ljuslist
3 st blinkande réd ljuslist

Blinkande gron ljuslist
Snabbt blinkande vit ljuslist

3 st blinkande vit ljuslist

() ) (@) [

Betydelse

Hall TILL/FRAN intryckt i 3 sekunder. Nar robotgrésklipparen
befinner sig i laddningsstationen kan den inte slas ifran.

Tryck pa Start-knappen och bekrafta med OK-knappen.
Tryck pa Home-knappen och bekrafta med OK-knappen.

Hall Start-knappen intryckt i 2 sekunder. Tryck pa OK-knappen
efter att du har hért réstkommentaren.

For att pausa robotgrasklipparen kort kan du trycka pa en valfri
knapp pa manéverpanelen. For att stoppa robotgrasklipparen
kan du trycka pa STOPP-knappen (3).

Tryck in Home- och OK-knappen och hall dem intryckta samti-
digt i tva sekunder.

Tryck in Home- och TILL/FRAN-knappen och hall dem intryck-
ta samtidigt i tvd sekunder.

Betydelse
Standby
Klippning
Behandling av data
Fjarrstyrning

Kéra tillbaka till laddningsstation
Kora tillbaka till utgangspositionen
Véanta pa WLAN-anslutning

Fel férhanden, Ias av felkoden i appen och se efter i felkodsta-
bellen.

Fel férhanden, las av felkoden i appen och se efter i felkodsta-
bellen.

Robotgrasklipparen laddas i laddningsstationen

Barnsékringen har aktiverats
Kartan sparas i robotgrasklipparen

Biyta-lage aktiverat, tryck pad OK-knappen for att fortsatta med
klippningen
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12. Visning av felkoder i appen samt avhjélpande av fel

Om en felkod visas kan den aterstéllas pa féljande satt:

Display
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Stérning

Knivskiva blockerad,
rengér

Fel i motorn till knivskivan

Motorn fér knivskivan
Overhettad

Fel i motorn till knivskivan

Kniven &r 16s eller block-
erad

Roboten har lyfts upp,
stall den pa marken

Roboten har lyfts upp,
stall den pa marken

Lutningsvinkeln fér robo-
ten for stor

Lutningsvinkeln foér robo-
ten for stor

Programfel

Drivhjul blockerat, rengér
Fel i drivhjulsmotor

Fel i drivhjulsmotor

Drivhjul 6verhettat

Batterifel

Maojlig orsak

Knivskiva blockerad

Motorfel fér knivskivan

Knivskivan blockerad
eller graset fér hdgt resp.
for tatt

Motorfel fér knivskivan

Kniven ar 16s eller har
blockerats av frammande
foremal

Roboten har lyfts upp
Roboten har lyfts upp
Roboten star snett eller

befinner sig pa en sléant

Roboten star snett eller
befinner sig pa en slant
Programfel identifierat
Drivhjul blockerat
Motorfel identifierat

Motorfel identifierat

Blockerade hjul eller fér
hégt grés

Felaktig laddningsspan-
ning identifierad
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Atgarder

1. Sla ifran robotgrasklipparen

2.Ta bort frammande féremal
och kontrollera att knivski-
van l6per fritt

Starta om roboten och férsék

igen

1. Kontrollera knivskivan avse-
ende blockering

2. Korta ner grdsmattan till un-
der 6 cm innan du klipper

Starta om roboten och f6rs6k
igen

Kontrollera knivmonteringen
och ta bort frammande féremal

Stall roboten pa en jamn yta
Stall roboten pa en jamn yta
Stall roboten pa en jamn yta
Stall roboten pé en jamn yta

Starta om roboten och starta
klippningen igen

Rengér drivhjulen och ta bort
frammande féremal

Starta om roboten och f6rs6k

igen

Starta om roboten och fors6k

igen

1. Kontrollera driv- och fram-
hjulen

2. Smérj troggaende hjul

3. Korta ner grdsmattan till un-
der 6 cm i férvag

1. Kontrollera stromférsérjning-
en till basstationen

2. Reng6r laddningskontak-
terna

3. Kontrollera natdelen

4. Starta om roboten



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

Batterifel

Batteritemperaturen ut-
anfor det tillatna omradet.
Drift avslutad

Batterifel

For lag batteritemperatur.
Laddningen pausad

Omgivningstemperatur
utanfér driftomradet

Dalig laddningsanslutning

Fel i kameraenhetens
visionssensor

Fel i kameraenhetens
visionssensor

Visionssensorn i kamera-
enheten eller basstatio-
nen smutsig

Sjalvtest misslyckades
Visionssensorn i kamera-

enheten smutsig

Visionssensorn i kamera-
enheten eller basstatio-
nen smutsig

Fallkant identifierad
Roboten sitter fast
Malet i zonen kan inte nas

Kunde inte hitta bassta-
tion

Batterifel identifierat.

Batteritemperaturen fér
hog eller for lag

Fel identifierat i batteri®-
vervakning

Batteritemperatur under
tillatet laddningsomrade

Temperatur utanfor det
tilldtna omradet

Felaktig laddningsanslut-
ning

Fel identifierat i visions-
sensorn

Fel identifierat i visions-
sensorn

Sensorn eller markering-
en dvertackt

Roboten glider eller sitter
fast

Sensorn évertackt eller
smutsig

Sensorn eller markering-
en dvertéackt

Ta bort roboten fran
trappsteg eller kanter
Hinder identifierat

Malomradet kan inte nas

Kérning tillbaka till bas-
station inte méjlig
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1. Demontera och montera
batteriet

2. Starta om roboten och for-
sok igen

1. Sla ifr&n roboten

2. Lat temperaturen anpassas.
3. Starta om
1

. Demontera och montera
batteriet
2. Starta om roboten
3. Kontakta kundtjanst om det-
ta uppstar igen

. Ladda vid 6éver 10 °C.
2. Ladda batteriet till minst ca
60 % infor férvaring

—_

Anvand roboten endast vid
5-50 °C

Kontrollera laddningskontakter
och strémférsérjning

1. Rengér kameraenheten
2. Starta om roboten och for-
sok igen

1. Rengér kameraenheten

2. Starta om roboten och for-
sok igen

1. Rengér kameraenheten

2. Rengdr markeringen och

QR-koden
3. Kontrollera pa skador

Rengér och réj omréadet kring
basstationen

Rengdr kameraenheten

1. Rengér kameraenheten

2. Reng6r markeringen och
QR-koden

3. Kontrollera pa skador

Stall roboten pa en jamn yta

Ta bort hindret och frigér ro-
boten

Kontrollera hinder och sparr-
zoner

1. Kontrollera tillbakavagen

2. Hall omradet runt om bas-
stationen fritt

3. Docka in manuellt vid behov



E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

E1417

Indockning i basstationen
misslyckades

Sétt roboten manuellt pa
basstationen

Ta bort hindren och kont-
rollera att roboten star pa
grasmattan

Basstation utan stromfé-
rsorjning

Uppgift pausad. Ta bort
hindren

Omgivningen har dndrats
starkt. Skapa ny karta

Ingen grasmatta identi-
fierad

Utanfor kartan
Kérning tillbaka till bas-

station misslyckades

Ompositionering av bas-
stationen misslyckades
Roboten 6verhettad
Basstationen i olamplig
position

Stéldvarning

GPS-fel

Maskinvarufel
WLAN-modulfel

STOPP-knapp klammer

Mobilmodulfel

Hinder néra basstationen

Start via basstationen
kravs

Végplaneringen misslyck-
ades

Stromfdrsorjning eller
laddningsanslutning
felaktig

Inte méjligt att IAmna bas-
stationen

Kartan stdmmer inte éver-
ens med omgivningen

Gles grasmatta nara bas-
stationen

Utanfor det kartlagda ar-
betsomradet

Ojamnt omrade i narhe-
ten av basstationen

Basstationen kan inte po-
sitioneras om

Omgivningstemperaturen
fér hog

Position eller justering
olamplig

Roboten utanfér normalt
arbetsomrade
GPS-modulfel identifierat
Maskinvarufel identifierat
Fel i WLAN-modul

STOPP-knapp blockerad

Fel i mobilmodulen
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Ta bort hindren och kontrollera
underlaget

Stall roboten pa basstationen

1. Ta bort hindren

2. Hall kérstrackorna fria

3. Kontrollera startpositionen
Kontrollera natdel och ladd-
ningskontakter

R6j omradet framfér bassta-
tionen

Radera den sparade kartan
och kartlagg omradet pa nytt

Skapa en flerzons-vég eller
definiera klippomrade

Skapa flerzons-vag

Jéamna ut underlaget i narhe-
ten av basstationen

Kontrollera position och kart-
laggning

For roboten till basstationen
och lat den svalna

Kontrollera fritt utrymme och
justering for basstationen

Kontrollera positionen eller
anpassa instéliningarna for
stéldskydd

Starta om roboten och f6rs6k
igen

Starta om roboten och f6rsok
igen

Starta om roboten och forsok
igen

Kontrollera knappen och starta
om roboten

Starta om roboten och f6rs6k
igen



Felsdkning

Stérning

Robotgrasklipparen
star i klippomradet.
Robotgrasklipparen
kan inte slas pa.

Robotgrasklipparen
kan inte kéra tillba-

ka till laddningssta-
tionen.

Robotgrasklipparen
ar mycket hégljudd.

Robotgrasklippa-
ren stannar kvar i
laddningsstationen.
Robotgrasklipparen
kor alltid tillbaka till
laddningsstationen.

Méjlig orsak

For lag batterispanning
Stdrning i stromkretsen eller
elektroniken

Laddningsstationen (19) inte
ratt installerad.

Knivarna (10) skadade
Mycket frammande rester pa
knivarna (10)
Robotgrasklipparen har star-
tats for néra hinder
Knivdriften eller drivmotorn
ar skadad

Andra delar i robotgrasklip-
paren &r skadade

Arbetstiderna har stéllts in
felaktigt

Batteriet tomt
Regnsensorn har 16st ut
Forhoéjd batteritemperatur
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Atgarder

- Flytta tillbaka robotgrasklipparen till ladd-
ningsstationen (19) dar den kan laddas.
Kontakta var kundtjanst.

- Kontrollera att LED-indikeringen (21) pa
laddningsstationen (19) lyser gront.

- Kontrollera att laddningsstationen (19) &r
ratt positionerad.

- Byt ut knivarna (10). De tre knivarna (10)
maéste bytas ut samtidigt.

- Drifteffektiviteten i robotgréasklipparen ar
beroende pa hur vassa knivarna (10) ar.
Se darfor till att knivarna (10) halls i full-
gott skick.

- Slaifran robotgrasklipparen sékert och
anvénd arbetshandskar medan du rengér
knivarna (10) fér att undvika skarskador.

- L&t kundtjanst reparera eller byta ut mo-
torn.

- Kontrollera arbetstiderna som har stéllts in

- Robotgrasklipparen pabérjar och avslutar
klippningen beroende pa tidsfénstret som
har stéllts in. Utanfér detta tidsintervall
stannar robotgrasklipparen kvar i ladd-
ningsstationen (19).



13. Lampor pa laddaren

Indikeringsstatus

Rod
lysdiod
Fran

Till

Fran

Blinkar

Blinkar

Till

Grén
lysdiod
Blinkar

Fran

Till

Fran

Blinkar

Till

Betydelse och atgérder

Driftberedd

Laddaren ar ansluten till elnatet och driftberedd, inget batteri i laddaren.
Laddning

Laddaren snabbladdar batteriet. De olika laddningstiderna anges pa lad-
daren.

Mark! Beroende pa befintlig laddningsniva i batteriet kan de verkliga ladd-
ningstiderna till viss del avvika fran angivna laddningstider.

Batteriet har laddats och ar klart for anviandning. (READY TO GO)
Darefter kopplas laddaren om till skonladdning tills batteriet har laddats
helt.

Lat batteriet sitta kvar i laddaren i ytterligare ca 15 min.

Atgird:

Ta ut batteriet ur laddaren. Koppla loss laddaren fran elnétet.
Anpassningsladdning

Laddaren har stéllts in pa ett Iage fér skonsam laddning.

Av sékerhetsskal laddas batteriet upp lAngsammare och behdver mer tid.
Detta kan ha féljande orsaker:

- Batteriet har inte laddats under mycket lang tid.

- Batteriets temperatur ar inte i idealomradet.

Atgard:

Vénta tills batteriet har laddats, batteriet kan &nda laddas vidare.
Stérning

Batteriet kan inte langre laddas. Batteriet ar defekt.

Atgird:

Ett defekt batteri far inte langre laddas.

Ta ut batteriet ur laddaren.

Temperaturstérning

Batteriet ar for varmt (t ex direkt solstralning) eller for kallt (under 0°C)
Atgard:

Ta ut batteriet och forvara det i rumstemperatur i en dag (ca 20°C).
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14. Dataskyddsmeddelande

Einhell Germany AG ser fram emot att du anvander en robotgrasklippare. Vi lagger stor vikt vid att skyd-
da personuppgifter. Nedan beskriver vi vilka data som bearbetas allmént nar du anvander maskinen.

Laddningsstationens position

Robotgrasklipparen spar lokalt laddningsstationens position som har bestdmts med GNSS-posi-
tionsbestdmning. Denna position behdvs fér att maskinen ska kunna navigera tillbaka till laddnings-
stationen efter avslutad klippning. Vid service kan denna information lasas ut fysiskt ur maskinen
med hjélp av logdfilen.

Tidpunkt for soluppgang/solnedgang

Robotgrasklipparen sparar lokalt tidpunkten fér soluppgang resp. solnedgang som har bestamts
med GNSS-positionsbestdmning. Detta behdvs sa att maskinen endast kan startas i ett tidsintervall
nar kameraenheten kan ta bilder, dvs. med tillracklig ljusstyrka. Vid service kan denna information
lasas ut fysiskt ur maskinen med hjalp av loggfilen.

Bilder fran kameraenheten

Robotgrasklipparen spar lokalt bilder i maskinen som kommer frdn kameraenheten. Detta kravs

pa systemsidan for att standigt férbattra robotgrasklipparens algoritm. | maskinen finns bilder som
har tagits vid klippningen under de senaste 15 minuterna. Denna datasats skrivs éver kontinuerligt.
Om robotgrasklipparen befinner sig i laddningsstationen kommer inga bilder att tas. Vid service kan
dessa bilder lasas ut lokalt om fel som har uppstatt behdver lokaliseras. Dessa bilder raderas daref-
ter.

Med en fabriksaterstalining kan du radera lokaliseringsdata, sparade kartor, skapade bilddata samt an-
dra data som har sparats i robotgrasklipparen.

Oppna instéllningarna i appen Einhell Robotics och vélj sedan menypunkten "Factory Reset” (fabriksa-
terstallning). Infor aterstélliningen visas en lista med alla data som raderas. Bekrafta darefter fabriksater-
stallningen. En fabriksaterstéllning kan endast utféras av dgaren av robotgrésklipparen i appen Einhell
Robotics.

En detaljerad dokumentation om vara dataskyddsriktlinjer finns pa var webbplats under "Datasekretess.”
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Avfallshantering

)¢

| Liton

Elverktyg, laddningsbara batterier, tillbehdr och férpackningar ska sorteras for miljévanlig atervinning
Slang inte elverktyg och batterier/uppladdningsbara batterier i hushallsavfallet!

Endast for EU-lander:

Enligt direktiv 2012/19/EU om avfall fran elektrisk och elektronisk utrustning och dess inférlivande i
nationell lagstiftning maste elverktyg som inte langre ar anvandbara och, enligt direktivet 2006/66/EG,
defekta eller urladdade batterier samlas in separat och kasseras pa ett miljoriktigt satt.

Om den kasseras pa fel satt kan avfall fran elektrisk och elektronisk utrustning ha skadliga effekter pa
miljén och manniskors halsa, pa grund av potentiell forekomst av farliga &mnen.

Kopiering eller nagon typ av mangfaldigande av dokumentation som medfoljer, i sin helhet eller delvis,
ar endast tillatet efter skriftligt godkannande fran Einhell Germany AG.

Ratten till tekniska andringar forbehalles
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Serviceinformation
| alla lAnder som namns i garantibeviset har vi kompetenta servicepartners. Adresserna till dessa part-
ners finns i garantibeviset. Vara partners stér gérna till tjénst for alla slags servicearbeten sdsom repara-

tion och tillhandahallande av reservdelar, slitagedelar och foérbrukningsmaterial.

Kom ihag att féljande delar i denna produkt ar utsatta for ett bruksmassigt och naturligt slitage samt att
féljande delar kravs som férbrukningsmaterial.

Kategori Exempel
Slitagedelar* Batteri
Forbrukningsmaterial/férbrukningsdelar® Knivar
Delar som saknas

* ingar inte tvunget i leveransomfattningen!

Vid brister eller stérningar kan du anmala detta pa webbplatsen www.Einhell-Service.com. Ge en detal-
jerad beskrivning av felet som har uppstatt och besvara alltid féljande fragor:

® Fungerade produkten forst eller var den defekt fran borjan?
® Markte du av ndgonting innan produkten slutade att fungera (symptomer fére defekt)?
* Enligt din sikt, vilken funktion &r felaktig i produkten (huvudsymptom)?

Beskriv den felaktiga funktionen.
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LI

Tento pfistroj nesméji pouzivat déti. Déti nesméji provadét ¢isténi a udrzbu pfistroje. Tento pfistroj sméji
pouzivat osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi nebo s nedostate¢ny-
mi zkuSenostmi a védomostmi pouze tehdy, pokud jsou pod dohledem nebo pokud byly pouceny ohled-
né bezpecéného pouzivani pfistroje a rozuméji nebezpedim, kterd mohou v disledku pouziti vzniknout.

Déti si nesméji s pfistrojem hrat.
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Nebezpedéi!

Pfi pouzivani pfistroju je tfeba dodrzovat urcita
bezpecnostni opatieni, aby se zabranilo zranénim
a Skodam. Prectéte si proto peclivé tento navod
k obsluze / bezpecnostni pokyny. Dobfe si ho/

je ulozte, abyste méli tyto informace kdykoliv po
ruce. Pokud predate pfistroj jinym osobam, pre-
dejte s nim prosim i tento navod k obsluze / tyto
bezpecénostni pokyny. Nepfebirame zadné ruéeni
za Skody a Urazy vzniklé v dasledku nedodrzo-
vani tohoto navodu k obsluze a bezpecnostnich
pokyn(.

1. Bezpeénostni pokyny

Prislusné bezpecénostni pokyny naleznete v pfilo-
Zené brozurce!

Varovani!

Prectéte si veskeré bezpecénostni pokyny,
graficka znazornéni a technické udaje, jimiz
je toto elektrické naradi opatfeno. Zanedbani
pfi dodrZovani nasleduijicich instrukci mohou mit
za nasledek zasah elektrickym proudem, pozar a/
nebo tézka zranéni.

VSechny bezpecnostni pokyny a instrukce si
ulozte pro budouci pouziti.

Vysvétleni pouzitych symboli (viz obr. 12)

A. UPOZORNENI - Pfed uvedenim stroje do
provozu si pfec¢téte navod k obsluze!
VAROVANI - P¥i provozu stroje dodrzujte od-
povidajici bezpe€nostni odstup!

VAROVANI - Pted provadénim jakychkoli
praci na stroji nebo pfed jeho zvednutim od-
stranite zajistovaci zafizeni.

VAROVANI - Nenasedejte na stroj!

Tfida ochrany Il (dvoijita izolace). Akumulatory
skladujte jen v suchych prostorach s teplotou
v rozsahu od +10 °C do +40 °C. Akumulatory
skladujte pouze v nabitém stavu (min. 40%
nabiti).

. Ttida ochrany llI

Pomalé pojistka 2 A

Pouze pro pouziti v interiéru

VAROVANI: K nabijeni baterie pouziveijte vy-
hradné odnimatelny napéjeci adaptér, ktery
byl dodan spolu s timto zafizenim.

Pozor - Nedotykejte se rotujicich noz{!

B.

C.

eI

K.

Pozor!

Béhem bourky vytahnéte sitovou zastréku a
odpojte ohrani€ovaci drat od nabijeci stanice.
Vyhnéte se pouzivani zafizeni za Spatnych po-

vétrnostnich podminek, zejména pokud hrozi
nebezpedi uderu blesku.

2. Popis pfristroje a rozsah dodavky

2.1 Popis pristroje (obr. 1/2/11)
Roboticka sekacka
Ovladaci panel
Tlagitko STOP
Nastaveni vySky sekani
Destovy senzor
Drzadlo pro pfenéseni
Kamerova jednotka
Zadni kole¢ko
Kryt pfihradky na akumulator
. Cepele
. NoZovy kotoué
. Predni kole¢ko
. Sitovy zdroj (kabel)
. Upevniovaci Sroub stfechy
. Upevnovaci Sroub
. Akumulator
. Nahradni &epele
. Nabijeci zasuvka
. Nabijeci stanice
. Nabijeci kontakty
. Stfedni nabijeci stanice
. LED displej nabijeci stanice
. Pomocné znaceni nabijeci stanice
. Sestihranny kli¢
. Pfipojeni mobilniho modulu (modul neni sou-
¢asti dodavky)
. USB port typu C
. Nahradni Sroub pro Eepele
. prodluzovaci kabel
. Nabije€ka (neni soucasti dodavky)

©XONDO AN~

2.2 Obsah baleni a rozbaleni
Zkontrolujte prosim uplnost vyrobku na zékladé
popsaného rozsahu dodavky. V pfipadé chybé-
jicich dilC se prosim obratte nejpozdéji béhem 5
pracovnich dn( po zakoupeni vyrobku za ptedlo-
Zeni platného dokladu o koupi na nase servisni
stfedisko nebo prodejnu, kde jste pfistroj zakoupi-
li. Dbejte prosim na tabulku o zaruce v servisnich
informacich na konci navodu.
Oteviete baleni a pfistroj opatrné vyjméte z
baleni.
Odstrarite obalovy material a ochrany baleni/
dopravni pojistky (jsou-li k dispozici).
Prekontrolujte, zda je rozsah dodavky upiny.
Zkontrolujte pfistroj a pfisluSenstvi, zda neby-
ly pfi pfepravé poskozeny.
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Baleni si pokud mozno ulozte az do uplynuti
zaruéni doby.

Nebezpedéi!

Pristroj a obalovy material nejsou détska
hracka! Déti si nesméji hrat s plastovymi
sacky, foliemi a malymi dily! Hrozi nebezpeéi
spolknuti a uduseni!

Opatrné!

Zbytkova rizika

| presto, ze obsluhujete elektricky pfistroj
podle predpisti, existuji vzdy zbytkova rizika.

Rozsah dodavky, montazni material a pfislu-
Senstvi (Caste€né nejsou soucasti dodavky):
Obsah dodavky naleznete v pfilozeném informac-
nim listu k rozsahu dodavky.

Roboticka sekacka

Napajeci zdroj (kabel)

Nabijeci stanice se stfechou

Upevnovaci Srouby nabijeci stanice

Upevnovaci Srouby pro stfechu

Nahradni ¢epele

Sestihranny kli&

Akumuléator

Originalni navod k provozu

Bezpecnostni pokyny

Potfebné pomiicky (nejsou soucasti dodav-
ky)

Méfici pasmo

Vodovéha (volitelné)

Sroubovak s drazkou

KFizovy Sroubovak

Pfipojeni k internetu pfes Wi-Fi

. Pouziti v souladu s uréenym
ucelem

Roboticka sekacka je vhodna pro soukromeé pou-
Ziti na zahradach doma a chat a je uréena vyhrad-
né pro sekani travnikd.

Pristroj smi byt pouzivan pouze podle svého uce-
lu uréeni. Kazdé dalsi, toto prekracujici pouziti,
neodpovidéa pouziti podle u€elu uréeni. Za z toho
vyplyvajici $kody nebo zranéni véeho druhu ruci
uzivatel/obsluhujici osoba a ne vyrobce.

Dbejte prosim na to, ze naSe pfistroje nebyly
podle svého u&elu uréeni konstruovany pro Ziv-
nostenské, femeslnické nebo prdmyslové pouziti.

Neprebirame proto zadné ruceni, pokud je pfistroj
pouzivan v zivnostenskych, femeslnych nebo
pramyslovych podnicich a pfi srovnatelnych ¢in-
nostech.

4. Technické udaje

Otacky motoru .

Stupen kryfi... .IPX5
THAa OChIaNny .......cocueeieeiiieie e 11l
HMONOSt ..o 9,6 kg
SiFKA ZADEIU.....ecveeeeeeeceeeeee s 20 cm
Pocet Cepeli ....occcveveeeiee e 3
MaxX. SKION ...couiiiiiiiiieiee e 30 %
Hladina akustického tlaku L ,........... 51,11 dB (A)
Nejistota KpA ............................................. 3 dB(A)
Hladina akustickeho vykonu L, ....... 62,11 dB(A)
Nejistota.......coocueriiiiiiiiiee e, 3 dB(A)
Nastaveni vysky fezu 30-60 mm; plynulé
Akumulator

Typ akumulatoru: ........cccccoeeeieeenenn. lithium-iontovy
Pocéet akumulatorovych élanki: .................. 5(10)
Kapacita akumulatoru: ................. 4,0 Ah (5,2 Ah)

Pripojeni pres Bluetooth
Provozni frekvenéni pasmo: ...... 2402-2480 MHz

Maximalni vysilaci vykon: ............ccoceenee. 10 dBm

WI-FI:
Provozni frekvenéni pasmo: ...... 2402-2482 MHz
Maximalni vysilaci vykon: ....
Provozni frekvenéni pasmo:

....... 5150-5875 MHz

Maximalni vysilaci vykon: ...........cccoceeneee. 19 dBm
Sitovy zdroj

Vstupni napéti: ................. 100-240V ~ 50/60 Hz
Vystupni napéti: ......cccceveeeeiiniieeieee, 24V d.c.
VYsStupni proud: ........cceceevveeeneneeneneeeneens 25A

/@

Vibrace byly stanoveny podle norem EN ISO
3744:2010 ISO 11094: 1991.
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Varovani!

Tento pristroj produkuje béhem provozu
elektromagnetické pole. Toto pole mize za
uréitych okolnosti ovliviiovat aktivni nebo
pasivni Iékarské implantaty. Aby se zabranilo
vaznym nebo smrtelnym poranénim, doporu-
¢ujeme osobam s Iékarskymi implantaty, aby
pred obsluhou pfistroje vznesly dotaz u své-
ho Iékafe a vyrobce Iékafského implantatu.

5. Uvedeni do provozu

Pred zahajenim instalace robotické sekacky
si prectéte cely navod k provozu. Kvalita in-
stalace ma vliv na to, jak dobfe bude robotic-
ka sekacka pozdéji pracovat.

Béhem provozu stroje vzdy noste pevnou obuv a
dlouhé kalhoty.

5.1 Princip fungovani

Pfesné dodrzujte navod k obsluze, aby byl
zaru€en spravny a bezpecény provoz robotické
sekacky.

Roboticka sekacka je vybavena kamerovou jed-
notkou (7), ktera obsahuije tfi kamery (obr. 1). Diky
tomuto inteligentnimu vizudlnimu navigaénimu
systému dokaze roboticka sekacka sekat travnik
v podstaté zcela samostatné.

Inteligentni vizualni naviga¢ni systém automatic-
ky rozpoznava travnaté plochy uréené k sekani.
Diky tomu muze roboticka sekacka systematicky
projizdét celou plochu. Trasa jizdy a sekéni se
zaznamenava a zobrazuje v aplikaci.

Obé vnéjsi kamery (b) kamerové jednotky (7)
snimaji objekty a prekézky na travniku v realném
Case. Mezi né patfi napfiklad hracky, herni zafi-
zeni, stromy nebo jiné pfedméty. Pokud roboticka
sekacka zaznamena prekazku, obejde ji nebo
podle toho upravi smér jizdy.

Roboticka sekacka je vybavena kamerovym
systémem, ktery snima a vyhodnocuje obrazy
oblasti pfed sebou. Systém pfitom analyzuje
okoli a rozpozna, zda se jedna o travnik uréeny
k sekani, okraj travniku nebo pfekazku. Zpraco-
vani obrazu a jeho vyhodnoceni probihaji v fadu
zlomkU sekundy a uzivatel si jich béhem provozu
nevSimne.

Dokud je oblast pfed robotickou sekackou rozpo-
znana jako plocha k sekani, pokracuje roboticka
sekacka se zapnutym sekacim ustrojim v jizdé
rovné. Jakmile roboticka sekacka rozpozna hra-

nici travniku nebo prekazku, zastavi se a znovu
analyzuje okoli. Poté zkontroluje, zda je mozné
prekazku objet.

Je-li mozné piekazku objet, robotické sekacka
pokracuje v jizdé a pokracuje v sekani podél
upravené trasy. Pokud neni mozné pfekéazku ob-
jet, roboticka seka¢ka zméni smér jizdy a pokra-
Cuje v sekani na nejblizsi draze.

Plochu k sekani je tfeba peclivé pfipravit a v
pfipadé potfeby upravit, aby roboticka sekacka
mohla spolehlivé rozpoznat hranice plochy ur-
¢ené k sekani. Hranice travniku musi byt jedno-
znac¢né vymezeny a musi byt jasné rozpoznatelné
pro kamerovy systém. Jen tak mGze roboticka
sekacka tyto prekazky v€as rozpoznat a spravné
na né reagovat.

Pomocna znacka (23) integrovana do nabijeci
stanice (19) pomaha sekacce (1) pfi orientaci a
umoznuje presné dokovani k nabijeci stanici.
Nabijeci stanici (19) I1ze umistit na travnik i na
pevny podklad, napfiklad dlazbu nebo asfalt.
Oblast kolem nabijeci stanice musi byt vymezena
jasné rozpoznatelnymi vizualnimi nebo fyzickymi
ohrani¢enimi, aby bylo mozné spolehlivé rozpo-
znat pomocné znaceni (23) a jeji okoli.

P¥i prvnim uvedeni do provozu musi byt roboticka
sekacka umisténa v nabijeci stanici (19). Rozpo-
znani pomocné znacky (23) i zpracovani obra-
zovych dat probiha v fadu zlomkd sekundy a pro
uzivatele je to nepostfehnutelné.

Roboticka sekacka vyuziva globalni navigaéni sa-
telitni systém (GNSS) k uréeni informaci o ¢asech
vychodu a zapadu slunce na zékladé své polohy.
Pro spolehlivy provoz vizualniho polohovaciho
systému je nutné dostate¢né denni svétlo.
Pravidelné kontrolujte, zda nejsou ¢ocky kame-
rové jednotky (7) znecidténé, a v pfipadé potreby
je vycistéte. Tim je zajisténo spolehlivé snimani a
vyhodnocovani okoli.

5.2 Senzory a moduly
Roboticka sekacka je vybavena nékolika bezpec-
nostnimi senzory.
Senzor zvednuti:
Pokud se roboticka sekacka zvedne zezadu
vice nez 25 cm nad zem nebo pokud pfedni
kola (12) ztrati kontakt se zemi, roboticka
sekacka se okamzité zastavi a ota¢eni noz(
(10) se zastavi.
Senzor naklonu:
Pokud se roboticka sekacka silné nakloni v
jednom sméru, pak se sekacka a rotace Ce-
peli (10) okamzité zastavi.
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Destovy senzor:

Roboticka sekacka je vybavena destovym
senzorem (5). Pokud senzor zaznamena
srazky, roboticka sekacka ukonéi sekani

a samostatné se vrati do nabijeci stanice
(19). Po dokovani se baterie za¢ne nabijet.
Jakmile je destovy senzor (5) zcela suchy,
z(istane roboticka sekacka v nabijeci stanici
(19) po dobu ¢ekani nastavenou v aplikaci.
Poté automaticky pokracuje v sekéani, pokud
je k dispozici aktivni ¢asové okno. Pokud je
zaznamenan dést, objevi se v aplikaci v ¢asti
snformace o zafizeni* ikona mraku. Kontakty
destového senzoru nesmi byt zkratovany ko-
vem ani jinymi elektricky vodivymi materidly.
To mGze narusit spravnou funkci destového
senzoru a sekacky.

Kamerova jednotka: (Obr. 1)

Kamerova jednotka (7) robotické sekacky
snimé obrazové data z pracovni oblasti

pfed sebou a vyhodnocuje je. Zpracovani

a analyza obrazu probihaji v fadu zlomku
sekundy. Kamera je nasmérovana dopfedu

a kromé travnaté plochy zachycuje také
objekty nachazejici se vySe v zorném poli.
Zaznamenana obrazova data jsou zpracova-
vana vyhradné lokalné v robotické sekacce,
doc¢asné ukladana a prabézné prepisovana.
Diky kamerovému modulu robotické sekacka
rozpoznava prekazky, okraje travniku i ob-
lasti, které nejsou souéasti plochy k sekani.
Diky spolupréci téchto tfi kamer dokéaze
roboticka sekacka prostorové zmapovat okoli
arozpoznat a vyhnout se napfiklad vétsim
hromadam listi, zahradnim pfedmétliim nebo
jinym prekézkam. Jakmile roboticka sekacka
rozpozna prekézku nebo okraj travniku, na
kratkou dobu se zastavi, znovu vyhodnoti
situaci a podle toho upravi smér jizdy. Poté
pokracuje v sekéni samostatné. Pro spo-
lehlivy provoz kamerové jednotky je nutné
dostatecné denni svétlo. Roboticka sekacka
proto pracuje pouze za vhodnych svételnych
podminek. Casovy Usek pro praci by mél byt
zvolen tak, aby béhem provozu byl k dispozici
dostatek denniho svétla. To zaroven pfispiva
k ochrané malych Zivo&ichd, ktefi jsou aktivni
za soumraku a v noci, jako jsou napfiklad
jezci. Pfipustné provozni doby se stanovuji
na zékladé ¢asl vychodu a zapadu slunce

v dané lokalité. Roboticka sekacka ukoné&i
sekani 30 minut pfed zacatkem soumraku a
vréati se do nabijeci stanice. Nejdfive se se-
kani spusti automaticky 30 minut po vychodu
slunce. Kamerova jednotka je navic vybavena

LED diodou (7a), kterou Ize za nepfiznivych
svételnych podminek automaticky zapinat a
vypinat.

Modul GNSS

Diky modulu GNSS dokaZe roboticka sekac-
ka ur¢it mistni ¢asy vychodu a zapadu slunce,
diky ¢emuz nem0ze sekat za soumraku ani

v noci. Diky tomu mdze roboticka sekacka

se svou kamerovou jednotkou (7) spolehlivé
pracovat.

WI-FI:

Roboticka sekacka je vybavena modulem
Bluetooth a Wi-Fi. Stav, resp. sila signalu
Wi-Fi se v aplikaci odpovidajicim zplsobem
zobrazuje.

Mobilni modul 4G (neni soucasti dodav-
ky)

Volitelny mobilni modul 4G (25) umozriuje
sekacce pfipojit se k mobilni siti. K tomu je
zapottebi aktivni SIM karta s datovym tarifem.
SIM karta a mobilni modul nejsou soucasti
dodavky. Mobilni modul 4G Ize pouzit k
pokryti oblasti s nedostateénym nebo chybé-
jicim pokrytim Wi-Fi. Diky tomu z{istava pfipo-
jeni robotické sekacky k aplikaci zachovano i
mimo dosah sité Wi-Fi.

5.3 Priprava

P¥i vySce travniku nad 60 mm se musi provést
jeho zkraceni, aby nedoslo k nadmérnému za-
tizeni robotické sekacky a k omezeni efektivity
provozu. PouZzijte k tomu konvenéni sekaku nebo
vyzinag.

Odstrarite z travniku vSechny volné predméty,
které by mohla robotické sekacka poskodit nebo
které by mohly poskodit robotickou sekacku.
Zkontrolujte plochu k sekani a jeji hranice, jakoz

i oblasti, které se nemaji sekat (obrazek 3).V
nasledujicich kapitolach tohoto navodu k provozu
najdete informace o tom, jak mizete vymezit jed-
noznacéné hrany travniku a chranit urcité oblasti.
Nékteré prekézky mohou byt robotickou sekac-
kou v&as rozpoznany a nemusi byt nakladné
chranény.

5.3.1 Vypocet sklonu travniku (obr. 4)
Roboticka sekacka muze prekonavat stoupani
az 30 %. Vyvaruijte se proto strméjsiho stoupani.
Sklon Ize uréit na zakladé prevyseni na dané
vzdalenosti (obrazek 4).

Pfiklad: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %



Montaz akumulatoru (obr. 9)

K provozu sekacky je zapotfebi akumulator (16)
fady Power-X-Change.

Otevrete kryt pfihradky na akumulator (9). Stisk-
néte zapadkoveé tlacitko (b) akumulatoru (16) a
zasunte akumulator (16) do k tomu uréeného ot-
voru. Zavrete viko pfihradky na baterii (9) a dbejte
na to, aby spravné zapadlo.

Chcete-li vyjmout akumulator (16), oteviete viko
pfihradky na akumulator (9). Stisknéte zédpadkove
tladitko akumulatoru a akumulator (16) vyjméte.

5.4 Nabijeci stanice

5.4.1 Umisténi nabijeci stanice (obr. 5a/ 5b)
Nejprve vyberte vhodné misto pro nabijeci stanici
(19). K provozu je zapotiebi venkovni zasuvka,
kterd je trvale napajena elektfinou.

Nabijeci stanici (19) Ize umistit bud’ na travnik
(obr. 5a), nebo na rovny, pevny povrch, napfiklad
dlazbu &i asfalt, v urovni travniku (obr. 5b). Misto
pro instalaci musi byt rovné, suché a bez preka-
Zek. Na levé i pravé strané nabijeci stanice dodr-
Zujte volny prostor nejméné 0,5 m.

Napajeci kabel nabijeci stanice (19) ved'te mimo
oblast sekani nebo jej pfipadné zakopejte, abyste
zabrénili jeho poskozeni sekackou.

Umistéte nabijeci stanici (19) na dobfe pfistupné
misto, které je pro robotickou seka¢ku snadno
dosazitelné ze vSech ¢asti sekané plochy. Vyhné-
te se umisténi v rozich, v Uzkych mistech nebo

v prostorech omezenych pifekazkami. Dale se
ujistéte, Ze je u nabijeci stanice k dispozici dosta-
te¢né pfipojeni k Wi-Fi.

Pokud je nabijeci stanice (19) umisténa na zpev-
néné plode, nesmi vzdalenost od nejblizsiho
travniku pfesahnout 3 m. P¥i delSich vzdalenos-
tech nemusi zbyvajici kapacita baterie robotické
sekacky za urcitych okolnosti stacit k tomu, aby
se spolehlivé dostala k nabijeci stanici. Pro velké
kosené plochy se doporucuje pouzit akumulator s
vy3Si kapacitou.

Pokud je to mozné, vyberte si stinné misto, pro-
toZe baterie se pfi nizSich teplotach okoli nabiji
optimalné.

Pfed nabijeci stanici (19) musi byt k dispozici
rovny usek bez pfekazek o délce nejméné 2 m.
Zatacky, hrany nebo prekazky bezprostfedné
pred dobijeci stanici mohou zkomplikovat pfijezd
a dokovani robotické sekacky.

5.4.2 Umisténi nabijeci stanice

Pokud je baterie témér vybita nebo pokud bylo
sekani vybrané sekacky dokonéeno, vrati se
roboticka sekacka do nabijeci stanice (19). Se-

kacka se vraci k nabijeci stanici stejnou cestou,
kterou pouZzila pfi cesté do oblasti sekani. Pomoci
orientaéni znacky (23) v nabijeci stanici rozpozna
svou nabijeci stanici a mize se tak k ni pfipojit za
ucelem nabijeni.

5.4.3 Pripojeni nabijeci stanice k napajecimu
zdroji (obr. 5¢)

1. Nez pfipojite nabijeci stanici (19) k elektrické
siti, ujistéte se, ze sitové napéti je 100-240 V
pfi 50 Hz.

2. Sitovy zdroj zapojte (13) pfimo do zasuvky.
Kabel nepouzivejte pro zadné jiné ucely.

3. Nepouzivejte poskozeny sitovy zdroj (13).

V pfipadé poskozeni kabell nebo sitového
zdroje (13) se okamzité obratte na autorizo-
vaného odbornika.

4. Robotickou sekacku nenabijejte ve vihkém
prostfedi. Robotickou sekacku nenabijejte pfi
teplotach vyssich nez 40 °C nebo nizsich nez
5°C.

5. Robotickou sekacku a sitovy zdroj (13) neu-
mistujte do blizkosti vody, zdroj tepla a che-
mikalii. Kabel sitového zdroje (13) neumistuj-
te do blizkosti ostrych hran, abyste zabranili
jeho poSkozeni.

6. Pripojte napéjeci adaptér (13) k prodluzova-
cimu kabelu (28) a prodluzovaci kabel (28) k
nabijeci stanici (19).

7. LED indikator nabijeci stanice sviti zelené,
jakmile je na ni trvale pfivedeno napéti. Pokud
LED kontrolka nabijeci stanice nesviti, zkon-
trolujte prosim pfedchozi kroky a ujistéte se,
Ze je na pfipojené zasuvce napéti.

5.4.4 Informace o nabijeni
Robotické sekacka se vraci k nabijeci stanici v
jedné z néasleduijicich situaci (19):
Posilate robotickou sekacku zpét ruéné.
Stav nabiti akumulatoru klesne pod 30 %.
Denni pracovni doba je u konce.
Zareagoval destovy senzor.
Roboticka sekacka je pfehrata.
Rezim ,Spot*“ byl spustén mimo nastavené
pracovni okno a byl robotickou seka¢kou
dokoncen.
Zagina se stmivat, coz znemozriuje spolehlivy
provoz kamerového systému.

Kdyz se robotické sekacka vraci do nabijeci stani-
ce (19), postupuje podle pokyn( v kapitole 5.4.2.
Bé&hem nabijeni akumulatoru blika zelené svétel-
na lista LED (50) (obr. 8) na ovladacim panelu.
Jakmile je akumulator pIné nabity, LED lista (50)
na ovladacim panelu sviti trvale zelené. LED



indikator nabijeci stanice sviti zeleng, jakmile je Po dokonéeni prvniho zmapovani Ize v aplikaci
na ni trvale pfivedeno napéti. Po upiném nabiti definovat virtualni hranice a nastavit zakazané a
se roboticka sekacka bud' opét pusti do sekani, vylouéené oblasti.

nebo zlstane az do dalsi pracovni doby v nabije-
ci stanici (19).

Dbejte na to, aby pfed nabijeci stanici (19) nebyly
zadné prekazky, aby bylo mozné zafizeni bezpro-
blémové zasunout a nabit.

Pokud teplota akumulatoru prekro¢i 45 °C, na-
bijeni se pferusi, aby se zabranilo poskozeni
akumulatoru. Po opétovném poklesu teploty po-
kra€uje nabijeni automaticky.

Pokud teplota ovladani robotické sekacky prekro-
i 65 °C, vraci se roboticka sekacka zpét do na-
bijeci stanice (19). Po opétovném poklesu teploty
se opét spusti sekani podle nastaveni.

Pokud se akumulator vybije, nez se roboticka
sekacka vrati do nabijeci stanice (19), neda se
roboticka sekacka jiz spustit. Umistéte robotickou
sekacku zpét do nabijeci stanice (19). Roboticka
sekacka se automaticky nabije.

5.4.5 Montaz stfechy a upevnéni nabijeci sta-
nice (obr. 5¢c-5d)
Namontujte stfechu nabijeci stanice (21) na nabi-

jeci stanici (19) tak, jak je znazornéno na obrazku.

Zacénéte montovat stfechu zezadu dopfedu a da-
vejte pozor, aby otvory pro Srouby pfesné sedély.
Zasroubuijte upevnovaci Srouby stfechy (14) do
otvor( pro Srouby, jak je zndzornéno na obrazku,
a pevné je utahnéte. Jakmile je nalezeno spravné
umisténi pro nabijeci stanici, je tfeba nabijeci
stanici (19) upevnit pomoci upevriovacich Sroubt
(15). Upevnovaci Srouby (15) zaSroubujte pomoci
Sestihranného kli¢e (24) az na doraz do podlahy.

5.5 Oblast sekani - prekazky a hranice ob-
lasti sekani

5.5.1 Hranice travniku

Pro prvni zmapovani musi mit plocha k sekani

jasné rozpoznatelné hranice travniku. Zabez-

pecte dostate€¢né osazené svahy, strané a dalsi

mista s rizikem padu tak, aby roboticka sekacka

nemohla sklouznout ani opustit plochu k sekani.

Pfed uvedenim do provozu se seznamte s moz-

nostmi vymezeni hranic travniku popsanymi v

této kapitole.

Oblasti v rdmci plochy k sekani, které maji byt

ze sekani vylou€eny, napfiklad pevné ulozené

Uzka mista (obr. 6a)

Pokud se na plo$e k sekani nachazi uzke
misto, mGze jim roboticka sekacka projet,
pokud je Sitka prijezdu alespori 0,6 m. Pro
prvni mapovani by mél mit uzky usek Sitku
nejméné 1,0 m, aby mohl byt automaticky
rozpoznan a zaznamenan. Pokud to neni
mozné, Ize uzké misto po zmapovani nastavit
v rezimu ,Upravit mapu“ v ¢asti ,,Prichod".

K tomu pomoci funkce dalkového ovladani v
aplikaci ruéné navadéjte robotickou sekacku
pomoci svého smartphonu uzkym mistem,
aby se tato trasa mohla ulozit do mapy.V
dlouhych a tzkych priichodech se muze stat,
Ze robotické sekacka nebude mit dostatek
mista k oto€eni. To mGze mit negativni vliv na
dostupnost nebo udrzbu jednotlivych oblasti
sekani.

Vzdalenost od okraje travniku (obr. 6b)
Jakmile se roboticka sekacka pfiblizi k okraji
travniku, kamera (7) jej rozpozna. Roboticka
sekacka se zastavi pred hranici travniku a
zméni smér jizdy, aby neopustila plochu k
sekani. Nizsi zahony, pfikopy, schody nebo
vyvySené kamenné okraje mohou zpusobit
poskozeni robotické sekacky. Tyto oblasti
zajistéte vhodnymi ohrani¢enimi travniku
nebo jinymi zadbranami. Pravidelné kontrolujte
okraje travniku, zda na nich nerostou plevele
a zda nedoslo k néjakym zménam. Prerostlé
nebo jiz nejasné rozpoznatelné hranice trav-
niku mohou zpusobit, Ze se roboticka sekac-
ka dostane mimo ur€enou plochu k sekani.
Po prvnim zmapovani Ize v aplikaci nastavit
virtualni hranice a oblasti, které se nemaji
sekat, aby byly ur¢ité plochy trvale vylouéeny
ze sekani.

Vzdalenost od okraje travniku s vodou
(obr. 6¢)

Sekacka obecné spolehlivé rozpoznava okraj
travniku, jak je popsano vyse. Pfesto se muze
stat, Ze roboticka sekacka prekro¢i hranici
travniku, a proto doporucujeme ponechat od
vodni plochy (rybnik, bazén atd.) vzdalenost
asi 50 cm.

podzemni kabely, nadzemné vedené hadice nebo

podobna zafizeni, musi byt rovnéz ohrani¢eny Upozornéni

jasné rozpoznatelnymi hranicemi travniku. Zpracovani mapy |ze spustit pouze tehdy, pokud
Tato opatfeni jsou nezbytna pro prvni mapovani i se roboticka sekacka nachazi v nabijeci stanici,
pro kazdé dal$i mapovani po smazani mapy. je v rezimu pauzy nebo pokud byl aktualni sekaci
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cyklus ukongen.

Pro Upravy mapy jsou k dispozici riizné tvary
ploch a také virtualni ¢ara ohranicuijici oblast.
Pomoci téchto funkci Ize v aplikaci definovat a
upravovat oblasti sekani, oblasti, které se nemaji
sekat, a virtualni hranice.

5.5.2 Pfekazky (obr. 6b-6d)
Prekazky jsou objekty umisténé v oblasti sekani.
Diky kamefe dokaze roboticka sekacka rozpo-
znat mnoho prekazek. Mékké, nestabilni a cenné
predméty musi byt v pfipadé potfeby chranény.
Srovnejte pfitom vySe popsané moznosti vyme-
zeni hrany travniku.
V zavislosti na velikosti a tvaru prekazky robotic-
ka sekacka pfekazku objede, nebo se zastavi a
otodi se jinym smérem. Pokud kamerova jednotka
(7) pfekazku nerozpoznd, sekacka do ni narazi.
Roboticka sekacka se zastavi a pokracuje v se-
kani v jiném sméru. Oblast asi 5 cm od piekazky
pfitom zlstane neposekana.
Vysokeé a nizké prekazky
Roboticka sekacka pomoci kamerového mo-
dulu (7) rozpoznava rlizné prekazky v oblasti
sekani, napfiklad mi€e, zahradni nafadi, hraci
véze nebo jiné pfedméty, a samostatné je
objizdi. Pravidelné kontrolujte, zda pfekazky
a predméty nejsou zarostlé travou, rostlina-
mi nebo jinou vegetaci. Pferostlé pfekazky
mohou narusit spolehlivou detekci ze strany
robotické sekacky. Roboticka sekacka rozpo-
znava stromy jako prekazky a podle toho je
obijizdi. Pokud z plidy vyénivaji kofeny stro-
m, je tfeba danou oblast chranit vhodnym
ohrani¢enim travniku nebo ji vymezit jako
oblast, ktera se neseka. To plati zejména pro
odkryté kofeny, protoze je tfeba zabranit po-
Skozeni kofent stromU i sekacky.

5.5.3 Hlavni a vedlejsi plocha

Roboticka sekacka dokaze zmapovat a ulozit
nékolik oblasti sekani v ramci jedné hlavni plochy.
K vytvoreni nékolika oblasti sekani dochazi napfi-
klad tehdy, kdyz je souvisla travnata plocha roz-
délena cesti¢kami nebo jinymi rovnymi pfechody.
Chcete-li pfidat dal$i oblast sekani, vyberte v
aplikaci funkci ,Pfidat novou oblast”. Poté pomoci
dalkového ovladace presurite sekacku z dosa-
vadni oblasti sekéni na novou oblast sekani. Po
dokongeni jizdy se automaticky spusti mapovani
nové oblasti sekani.

Pristupova cesta musi byt bez pfekazek, musi mit
minimalni Sitku 0,6 m a nesmi byt vzdalena vice
nez 50 m od stavajici oblasti sekani (obr. 6e)

Vedlejsi plocha je plocha uréena k sekani, na
kterou se roboticka sekacka nemize samostatné
dostat z hlavni plochy a pro kterou nelze vytvorit
trasu. To plati napfiklad v pfipadé zcela oddéle-
nych &asti zahrady.

Pro takové pouziti je k dispozici rezim ,,Druha
plocha k sekani“. V tomto rezimu Ize dodate¢nou
plochu k sekani zmapovat a ulozit samostatné.
Dokud je tento rezim aktivni, Ize nastaveni mapy
druhé plochy k sekani spravovat nezavisle na
hlavni plose.

P¥i pfepnuti mezi hlavni plochou a druhou plo-
chou k sekani se automaticky nacte pfislusna
mapa.

Pro druhou plochu k sekani nejsou k dispozici
urcité funkce, jako je sekani podél okrajl, sekani
oblasti a bodové sekani.

5.6 Kontrola oblasti sekani

Pfed uvedenim do provozu zkontrolujte celou plo-
chu k sekani tak, Ze projdete podél okrajd travni-
ku. Ujistéte se, ze sekacka se pohybuje vyhradné
v oblasti, ktera je jasné ohrani¢ena zfetelnymi
hranicemi travniku, ohrani¢enimi nebo pfekazka-
mi. Zkontrolujte take, zda okraje travniku, prekaz-
ky a dalsi orienta¢ni body nejsou zarostlé travou,
rostlinami nebo jinou vegetaci. Mista s hustou
vegetaci mohou narusit spolehlivou detekci ze
strany robotické sekacky.

Zkontrolujte také vSechny oblasti, které maji byt
pfi sekani vynechéany, napfiklad kvétinové zého-
ny, bazény, jezirka nebo jiné prekazky. Tyto oblasti
musi byt ze vSech stran jasné a jednoznaéné
vymezeny.

V pfipadé kritickych nebo obtizné rozpozna-
telnych mist, u nichz nelze zajistit spolehlivé
rozpoznani ze strany sekacky, se doporucuje po
prvnim zmapovani v aplikaci nastavit oblast, kde
se nema sekat, nebo zakdzanou zénu.

V této souvislosti se fid'te pokyny uvedenymi v
kapitole 5.5.1.

5.7 Prvni mapovani - prvni uvedeni do provo-
zu (obr. 7a)

Pfed zahajenim prvniho mapovani se ujistéte, ze

je baterie robotické sekacky pIné nabita.

Pfed prvnim uvedenim do provozu si stahnéte

aplikaci Einhell Robotics do svého smartphonu a

nainstalujte ji podle pokynu v kapitole 6.4.

Postupujte podle pokynt v aplikaci a pfipojte

robotickou seka¢ku ke svému smartphonu pres

Wi-Fi a Bluetooth.

Po uspésném pfipojeni Ize v aplikaci spustit prvni

mapovani. Pro prvni zmapovani musi byt robotic-



ka sekacka v nabijeci stanici.

Roboticka sekacka poté opusti nabijeci stanici

a samostatné zmapuje celou plochu k sekani.
Pfitom systematicky projizdi pracovni oblast, roz-
poznava hranice travniku a automaticky vytvari
mapu plochy. k sekani.

Béhem prvniho mapovani sledujte sekacku,
abyste se ujistili, ze spolehlivé rozpozna v§echny
okraje travniku a spravné zmapuje celou se¢enou
plochu.

Po dokonéeni mapovani se roboticka sekacka
sama vrati do nabijeci stanice a ulozi zazname-
nanou mapu do systému.

Po uspéSném zmapovani za¢ne roboticka sekac-
ka sekat travu podle nastaveni a ¢asovych plant
zadanych v aplikaci.

5.8 Kontrola polohy nabijeci stanice (obr. 7b)
Zkontrolujte polohu nabijeci stanice (19) tak,

Ze umistite robotickou seka¢ku na riizna mista
plochy k sekani a poté spustite navrat do nabijeci
stanice.

Za timto u€elem poslete robotickou sekacku zpét
do nabijeci stanice (19), jak je popsano v kapitole
6.3. Proces Ize kdykoli pferusit stisknutim tlacitka
STOP (3).

Zkontrolujte pfitom, zda se roboticka sekacka do-
kaze spolehlivé dostat k nabijeci stanici ze vSech
&ésti plochy k sekani. V pfipadé potfeby upravte
hranice travniku, oblast sekani nebo polohu dobi-
jeci stanice (19).

Zejména dbejte na to, aby Uzka mista méla mini-
malni Sitku 0,6 m, aby je roboticka sekacka mohla
spolehlivé projet.

5.9 Pfemisténi nabijeci stanice

V ¢asti ,Sprava karet” mizete zménit umisténi
nabijeci stanice.

Vyberte, zda se nova poloha nachazi na travniku,
nebo mimo néj.

Pokud se nabijeci stanice nachazi na travniku, ro-
boticka sekacka automaticky zaznamena novou
polohu a ulozi ji do mapy.

Pokud se nabijeci stanice nachazi mimo travnik,
aktivuje se rezim dalkového ovliadani (Bluetooth).
Poté presurite robotickou sekacku z nabijeci sta-
nice na misto sekani, aby si zapamatovala trasu.
V budoucnu bude slouZit k navigaci mezi dobijeci
stanici a plochou k sekani.

5.10 Zobrazeni kapacity akumulatoru (obr.
11b)

Stisknéte tladitko (a) pro zobrazeni kapacity

akumulatoru. Zobrazeni kapacity akumulatoru

signalizuje stav nabiti akumulatoru pomoci 3 LED

kontrolek.

VSechny 3 LED kontrolky sviti:
Akumulator je piné nabity.

2 nebo 1 LED kontrolka sviti
Akumulator disponuje dostateénym zbytkovym
nabitim.

1 LED kontrolka blika:
Akumulator je prazdny, akumulator znovu nabijte.

VSechny LED kontrolky blikaji:

Teplota akumulatoru poklesla pod pfipustnou
mez. Odpojte akumulator od pfistroje, nechte
akumulator odpodivat jeden den pfi pokojové
teploté. Pokud se chyba objevi znovu, doslo k hlu-
bokému vybiti akumulatoru, a tim k jeho poruse.
Vyjméte akumulétor z pfistroje. Defektni akumula-
tor se jiz nesmi pouzivat, resp. nabijet.

Pozor!

Pokud pouzivate sadu Multi-Ah (napt. 4-6 Ah),
nastavte ji, prosim, vzdy na vy$si kapacitu. Diky
Setrnému nabijeni a vybijeni robotické sekacky
neni nutné vyuzivat niz8i kapacitu baterie za uce-
lem prodlouZeni jeji zivotnosti, coz by mohlo vést
k problémim.

5.11 Nabijeni akumulatoru pomoci nabijecky
P¥i bézném provozu se akumulator (16) robotické
sekacky nabiji prostfednictvim nabijeci stanice
(19). Pro samostatné pouziti akumulatoru (16)
fady Power-X-Change Ize tento akumulator nabit
také v externi nabije¢ce Power-X-Charger. Pozor!
— Nabijecka (obr. 11a/ pol. 29) nemusi byt v za-
vislosti na varianté modelu souéasti dodavky Vasi
robotické sekacky.

1. Porovnejte, zda souhlasi sitové napéti uve-
dené na typovém &titku se sitovym napétim,
které je k dispozici. Zastréte sitovou zastréku
nabijecky (29) do zasuvky. Zelena LED zaéne
blikat.

2. Zasunte akumulator (16) do nabijecky (29)
(obr. 11a).

3. Vbodé ,Indikace nabijecky” naleznete tabul-
ku s vysvétlivkami k LED indikacim na nabi-
jecce.



Béhem nabijeni se mize akumulator trochu zahfi-
vat. To je ovSem normalni.

Pokud neni mozné akumulator nabit, zkontrolujte,
zda je v zasuvce sitové napéti,
zda se kontakty akumulatoru spravné dotykaji
nabijecich kontaktd.

Pokud stéle neni mozné akumulator nabit, prosi-
me vas, abyste

nabijecku

a akumulatorovy ¢lanek
poslali na adresu naSeho zakaznického servisu.

Pokud jde o bezpe¢né odeslani, kontaktujte
nasi zakaznickou sluzbu nebo prodejnu, v niz
jste si pFistroj poridili.

Dbeijte pfi zaslani nebo likvidaci akumula-
toru, resp. akumulatorového pristroje, na
to, aby dily byly zabaleny jednotlivé v plas-
tovych saccich, aby se zabranilo zkratim a
vzniku pozaru!

V zajmu dlouhé zivotnosti akumulatorového ¢lan-
ku byste meéli vzdy dbat na jeho v€asné nabiti.

To je v kazdém pfipadé tfeba tehdy, kdyz zjistite,
Ze vykon pfistroje klesa. Akumulatorovy ¢lanek
nikdy kompletné nevybijejte. Toto vede k defektu
akumulatoru!

6. Obsluha

6.1 Ovladaci panel

Roboticka sekacka byla naprogramovana jiz z vy-
roby a byla provedena jeji standardni nastaveni.
Ta v8ak Ize v pfipadé potfeby zménit. | kdyz jsou
tovarni nastaveni vhodna pro vétSinu zahrad, méli
byste se pfesto seznamit s dostupnymi moznost-
mi.

Pfi obsluze stroje nebo jeho perifernich zafizeni
dbejte na to, abyste se nepretézovali a vzdy
udrzovali rovnovahu. Na svazich vzdy dbejte na
pevny krok a jdéte, nikdy nebézte.

Popis ovladaciho panelu se svételnou LED
listou (obr. 8)

50. Svételna lista

51. Tlagitko ,HOME"

52. Tlagitko ,START* - tlacitko Start

53. Tlagitko ,OK" — potvrzovaci tlaitko

54. Tlagitko ,Zap/Vyp*

Upozornéni

Popis tla¢itek na ovlddacim panelu a vyznam
jednotlivych stavovych LED diod na ovladacim
panelu najdete v kapitole 11.

6.2 Nastaveni vysky fezu

Pozor! Nastaveni vySky sekani se smi provadét
pouze pfi vypnutém sekacim ustroji a kdyz ro-
boticka sekacka v klidu stoji. Stisknéte tladitko
STOP (3). Roboticka seka¢ka umozriuje pomoci
nastaveni vysky sekani (4) plynula nastaveni
vySky sekani v rozmezi 30 az 60 mm, které Ize
odedist na stupnici.

P¥i vySce travniku nad 60 mm se musi provést
jeho zkraceni minimalné na 60 mm, aby nedoslo
k nadmérnému zatizeni robotické sekacky a k
omezeni provozni efektivity. Pouzijte k tomu kon-
venéni sekacku nebo vyzinag.

Po ukonéeni instalace Ize vy$ku sekani upravit
nastavenim vysky sekani (4). Zaénéte vzdy s vys-
i vySkou sekani a snizujte ji v malych krocich az
do pozadované vysky.

6.3 Ovladani robotické sekacky

Ruéni spousténi

Stisknéte tladitko ,Start” a potvrd'te volbu tlacit-
kem ,,OK*.

Roboticka sekacka se pfesune k nejblizSimu trav-
niku a za¢ne sekat. Pokud spustite robotickou se-
kacku mimo ¢asove intervaly, které jste nastavili
v aplikaci, bude sekacka sekat tak dlouho, dokud
vydrzi nabita baterie, dokud nedokonc¢i sekani
dané oblasti nebo dokud nenastane soumrak.

Zamykani a odemykani ovladaciho panelu
Pokud byla roboticka sekacka zastavena
stisknutim tlacitka STOP (3), ovladaci panel
se zablokuje a nelze do néj zadavat dalsi
pfikazy. Chcete-li odemknout ovladaci panel,
stisknéte dvakrat za sebou tlacitko OK. Alter-
nativné Ize odblokovani provést prostfednic-
tvim aplikace. Tam Ize znovu odblokovat jak
ovladaci panel, tak i robotickou sekacku.
Détskou pojistku Ize aktivovat sou¢asnym
stisknutim tlac¢itek HOME a OK na 2 sekundy.
Dokud je aktivni détska pojistka, jsou ovla-
daci panel i roboticka sekacka uzaméeny.
Chcete-li deaktivovat rodi¢ovskou kontrolu,
stisknéte znovu souc¢asné tla¢itka HOME a
OK a podrzte je stisknuta po dobu 2 sekund.

Preruseni procesu sekani
1. Pro okamzité zastaveni robotické sekacky
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stisknéte tlacitko STOP.

2. Odblokuijte ovladaci panel (2).

3. Stisknéte tlacitko ,HOME" a poté ,,OK", abys-
te robotickou sekacku vratili do nabijeci stani-
ce (19).

Stav ,,STOP“:

Stisknutim tlacitka STOP (3) se roboticka sekac-
ka pfepne do stavu STOP. Roboticka sekacka po-
zastavi sekani, dokud se tento stav zase nezrusi.
Stav STOP Ize zrusit pfimo na sekacce nebo v
aplikaci. Poté Ize seka¢ku poslat zpét do nabijeci
stanice, nebo mlize pokracovat v sekani.

6.4 Pripojeni robotické sekacky k siti Wi-Fi a
Bluetooth pomoci aplikace
VSechna nastaveni, ktera Ize provést pomoci
ovladaciho panelu, Ize provést také prostfednic-
tvim aplikace. Nejprve si do svého smartphonu
stahnéte aplikaci Einhell Robotics pro robotické
sekacky. Aplikaci Ize spustit pomoci nasledujiciho
odkazu a QR kédu:

https://app.einhell-robotics.com/

Upozornéni
Dbejte na to, aby vzdalenost mezi robotickou se-
kackou a Vasim smartphonem nepfesahla 3 m.

Propojte robotickou sekacku se svym smartpho-
nem pomoci pfipojeni Bluetooth a postupujte
podle pokynud zobrazenych v aplikaci. Poté bude-
te vyzvani k navazani Wi-Fi pfipojeni k robotické
sekacce. Pfi prvnim uvedeni do provozu stisk-
néte a podrzte na ovladacim panelu (2) tlacitka
L,Home" a ,Zap/Vyp“ po dobu 2 sekund, abyste
aktivovali pfipojeni k Wi-Fi.

Pokyny pro pfipojeni pres Bluetooth:

Po pfihlaSeni jako uZivatel a registraci zafize-
ni se v aplikaci pfipojte k robotické sekacce.
U zafizeni s opera¢nim systémem Android

je nutné aplikaci povolit pfistup k poloze, aby
bylo mozné vyuzivat pfipojeni pfes Bluetooth.
Robotickou sekacku sparujte vyhradné pro-
stfednictvim aplikace ve Vasem smartphonu.
Dosah pfipojeni pfes Bluetooth je omezeny.
Pfi ovladani robotické sekacky proto zlstarite

v jeji blizkosti.

V jednom okamziku mGze roboticka sekacka
navazat vzdy spojeni pouze s jednim smart-
phonem.

6.5 Aktualizace softwaru

P¥i prvnim uvedeni do provozu zkontrolujte, zda
je k dispozici novéjsi verze firmwaru. Pokud je

k dispozici aktualizace pro robotickou sekacku,
nejprve ji provedte v plném rozsahu, nez robotic-
kou sekaCku uvedete do provozu. Ujistéte se, ze
uroven nabiti baterie robotické sekacky je vySsi
nez 50 % a ze se nachazi v oblasti s dostate¢né
stabilnim signalem Wi-Fi, abyste pfedesli chybam
nebo komplikacim béhem aktualizace.

Varovani

Béhem aktualizace robotickou sekacku nevypi-
nejte a neprovadéjte na ni zadné dalsi upravy
nastaveni.

6.6 Funkce a ovladani

Prostrednictvim aplikace Einhell Robotics mate

moznost provést na své robotické sekacce fadu

riznych nastaveni, pokud je sekacka pfipojena

k siti Wi-Fi nebo pres Bluetooth. MUZzete vybrat

nasledujici nastaveni:
Casovy plan
V tomto menu Ize nastavit asova okna pro
provoz sekacky. Pro kazdy den v tydnu Ize
nastavit jedno nebo vice ¢asovych oken. Ca-
sové okno Ize definovat bud’ pro automaticke
sekani celé plochy k sekani, nebo pro jednot-
livé oblasti sekani. Méjte na paméti, ze nové
vytvofena ¢asova okna se neprovadeéji zpét-
né. Pokud je po¢atecni ¢as ¢asoveého okna v
okamziku jeho vytvofeni jiz v minulosti, bude
toto ¢asové okno zohlednéno az pfi pfistim
pravidelném vyskytu definovaného ¢asového
useku. Pokud se napfiklad ve 12:00 nastavi
¢asové okno od 10:00 do 14:00, roboticka
sekacka se nespusti okamzité, ale toto ¢aso-
vé okno zohledni poprvé az nasledujici den.
Pro travnik o rozloze 850 m? se jako orien-
taéni hodnota doporucuje denni doba sekani
pfiblizné 10 hodin. Doba potfebné k sekani
se muGze lisit v zavislosti na rustu travniku,
velikosti plochy a charakteru pozemku a méla
by byt pfizplisobena danym podminkam
Edge mowing (Sekani okrajti)
Pro Cisty okraj travniku Ize zvolit rezim ,Se-
kani okraji“ . V tomto rezimu se roboticka se-
kacka pohybuje vyhradné podél okraju travni-
ku a poté se sama vrati do nabijeci stanice. V
nastavenich sekani Ize nastavit vzdalenost od
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okraje travniku nebo pfesah za okraj travniku.
P¥i pouziti pfesahu musi okraj travniku licovat
s plochou sekani. Tim se zabrani poskozeni
okraje travniku i samotné sekacky. Nastaveni
Ize ulozit bud pro celou plochu k sekani,
nebo individualné pro jednotlivé oblasti seka-
ni. Kromé toho Ize v nastaveni robotické se-
kacky aktivovat funkci ,Kone¢na Gprava roh“
.V tomto rezimu robotické sekacka cilené
dosekava rozpoznané rohy a tézko pristupné
okrajové oblasti, aby dosahla rovhomérnéjsi-
ho vysledku sekani.

Destovy senzor

Destovy senzor (5) detekuje srazky a zabra-
fluje tomu, aby roboticka sekacka pracovala
za desté. Pokud je zaznamenan dést, robo-
ticka sekacka ukonéi sekani a samostatné se
vrati do nabijeci stanice (19). Destovy senzor
Ize v nastaveni robotické sekacky zapnout
nebo vypnout. Kromé toho Ize nastavit dobu
zpozdéni. Tato funkce uréuje, jak dlouho
z(istane roboticka sekacka v nabijeci stanici
(19) po upIném vyschnuti destového senzoru
(5), nez znovu zahdji sekani. Kontakty desto-
vého senzoru nesmi byt zkratovany kovovymi
ani jinymi elektricky vodivymi pfedméty. To
mUiZe narusit spravnou funkci destového sen-
zoru a sekacky.

Aktualizace firmwaru

V ¢asti ,Aktualizace firmwaru“ mizete zkont-
rolovat, zda je k dispozici nova verze firmwaru
pro robotickou sekacku, a v pfipadé potfeby
ji nainstalovat. Aktualizace firmwaru mGze
provadét vyhradné majitel robotické sekacky.
K tomu je nutné, aby byla sekacka propojena
s pfislusnym uzivatelskym uétem.

Spot moving (Bodové sekani)

Muize se stat, Ze nékteré ¢asti plochy k seka-
ni nejsou dostate¢né posekané a je tieba je
cilené dodate¢né posekat. V rezimu ,,Bodo-
vého sekani“ midzete pomoci tladitka ,Pridat
bod sekani“ vymezit obdélnikovou oblast na
mapé. Roboticka sekacka poté seka vyhrad-
né vybranou plochu. Velikost vybrané plochy
se muze pohybovat v rozmezi od 3 m? do 80
mZ. Po dokon&eni bodového sekani se robo-
ticka sekacka sama vrati do nabijeci stanice
(19), pokud neni nastaveno zadné aktivni
&asové okno pro praci.

K nabijeci stanici

Zde roboticka sekacka prerusi praci a vrati
se k nabijeci stanici. Roboticka sekacka pak
vyjizdi z nabijeci stanice az v dalS§im ¢asovém
intervalu.
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No Go Zone (Zdna, kde se nesmi sekat)
V nastaveni mapy Ize definovat oblasti, do
kterych roboticka sekacka nesmi vjizdét ani
je sekat. Pro vymezeni oblasti, kde se nema
sekat, jsou k dispozici rGzné tvary ploch i vir-
tuélni ¢arové hranice. Ty Ize vyuzit k cilenému
ohrani¢eni urcitych oblasti v ramci plochy k
sekani. Doporuduje se nastavit oblasti, kde se
nema sekat, a to v mistech, ktera predstavuiji
riziko pro robotickou sekacku nebo by mohla
vést k jejimu poSkozeni. Mezi né patfi napfi-
klad nadzemné polozené vodovodni hadice,
elektrické rozvody, bazény, jezirka nebo jiné
plochy bez jasné rozpoznatelnych hranic
travniku. Roboticka sekacka pfi navigaci zo-
hlednuje nastavené oblasti, kde se nesmi se-
kat, a béhem sekani je automaticky obchazi.
Go Zone (Oblast sekani)

V nastaveni mapy Ize urcité oblasti v rdmci
plochy k sekani definovat jako oblasti sekani.
Tato funkce je vhodna napfiklad pro hola,
vyschla nebo sezénné zménéna mista na
travniku, ktera by roboticka sekacka nemu-
sela rozpoznat jako plochu k sekani.V ramci
vymezenych oblasti sekani projizdi roboticka
sekacka i po usecich, které se kvl svému
charakteru liSi od automatického rozpozna-
véni ploch. Pro vytvoreni oblasti sekani sou k
dispozici rlizné tvary ploch, které Ize nakreslit
pfimo na mapé. Velikost definované plochy k
sekani musi ¢init alespori 0,8 m?.

Passage (Priichozi z6na)

Vytvoite prichozi zénu, aby mohla roboticka
sekacka projizdét ur¢itymi oblastmi s vypnu-
tym Zzacim mechanismem. V konfiguraci mapy
Ize za timto u¢elem definovat useky v ramci
plochy k sekani. Tato funkce je vhodna pro
oblasti, které roboticka sekac¢ka rozpozna
jako plochy, které se nemaji sekat, napfiklad
kvétinové louky, dlazdéné plochy nebo jiné
povrchy bez travniku. Pomoci priichozi zény
mUzete urcit, kterymi z téchto oblasti smi ro-
boticka sekacka projet, aby se mohla samo-
statné dostat do dalSich ¢asti plochy k sekani.
V prlichozi z6né zUstava sekacka vypnuta.
Po opusténi prlichozi zény roboticka sekacka
automaticky pokracuje v sekani.

Connect Zone (Propojeni ploch k sekani)
V konfiguraci mapy Ize propojit vice ploch k
sekani pomoci trasy, aniz by se tyto plochy
sloucily do jedné spoleéné plochy k sekani.
P¥i navazovani spojeni budete nejprve dota-
zéani, zda se roboticka sekacka nachazi na
travniku, nebo mimo né&j. Nasledné se akti-



vuje rezim dalkového ovladani (Bluetooth).
Pomoci funkce dalkového ovladani presurite
robotickou sekacku z pozadovaného vycho-
ziho bodu na plochu, kterou chcete posekat.
Po dosazeni cilového bodu potvrdte kone¢ny
bod v aplikaci. Vytvofena trasa se ulozi a
roboticka sekacka ji mdze vyuzit k samostat-
nému pfechodu mezi propojenymi sekanymi
plochami. Béhem jizdy po komunikaci zUsta-
va zaci ustroji vypnuté

Remote Control (Dalkové ovladani)
Roboticka sekacka disponuje dvéma rezimy
dalkového ovladani.

1. Dalkové ovladani pres Bluetooth
Dalkové ovladani pfes Bluetooth je dostup-
né v nastaveni robotické sekacky. Propojte
robotickou sekacku se svym smartphonem
pomoci tla¢itka ,Pfipojit pfes Bluetooth®. Po
uspésSném pfipojeni Ize robotickou sekacku
ovladat pomoci smartphonu, pfi¢emz sekac-
ka je zapnuta.

2. Dalkové ovladani pres Wi-Fi

Dalkové ovladani pfes Wi-Fi s zivym videem
je dostupné na hlavni obrazovce aplikace. Pro
pfistup je nutny étyfmistny bezpeénostni PIN.
Z vyroby je nastaven na 0000. Doporu€ujeme
nahradit PIN v nastaveni robotické sekacky
vlastnim PIN kédem.

V rezimu dalkového ovladani pres Wi-Fi se
zobrazuje Zivy obraz z kamery robotické se-
kacky. Kromé toho Ize ovladat LED osvétleni
i funkci proti zamlzovani kamerové jednotky;,
pokud by se objektiv zamlzil vlivem povétr-
nostnich podminek.

V tomto rezimu délkového ovladani se ro-
boticka sekacka ovlada s vypnutym zZacim
ustrojim.

Rychlost a vzdalenosti

V nastaveni sekacky Ize nastavit jeji jizdni
rychlost i ota¢ky zaciho ustroji. Diky tomu Ize
pfizplsobit zplsob sekani velikosti, povaze
a pozadavkim dané plochy k sekani. Kromé
toho Ize nastavit Sitku sekacich pruhd i ori-
entaci sekaciho vzoru. Lze si pfitom vybrat
mezi vzorem sekani s pevnym smeérem jizdy
a vzorem sekani s vice sméry jizdy. Nastaveni
Ize ulozit pro automatické sekani celé plochy
k sekani nebo individuélné pro jednotlivé
oblasti sekani. Diky tomu Ize jednotlivé ¢asti
plochy k sekani cilené pfizpusobit pfislu§nym
pozadavkdm.

Pokro¢ila nastaveni sekacky

V ¢&asti ,Pokrogila nastaveni“ Ize upravit dalsi
funkce sekacky. Tato nastaveni ovlivriuji cho-

véani sekacky a méli by je ménit pouze zkuse-
ni uzivatelé, ktefi jsou obeznameni s dopady
jednotlivych funkci.

7. Cisténi, udrzba a objednani
nahradnich dilt

Nebezpeéi!

Pfed v8emi Cisticimi a udrzbovymi pracemi je nut-
né odpojit stroj od napéti; pfi tom vytahnéte sito-
vou zastréku ze zasuvky a vypnéte. Dale vyjméte
akumulator z robotické sekacky (obr. 9).
Opatrné! Noste pracovni rukavice!

Dbejte na to, abyste se nedotykali pohybli-
vych ¢éasti, dokud se zcela nezastavi.

7.1 Cisténi
Udrzujte bezpeénostni zafizeni, vétraci otvory
a kryt motoru tak prosté prachu a nedistot, jak
jen to je mozné. Otete pfistroj Cistym hadrem
nebo ho profouknéte stlaéenym vzduchem pfi
nizkém tlaku.
Roboticka sekacka se nesmi Cistit pod tekou-
ci vodou, zejména ne pod vysokym tlakem.
Pravidelné pfistroj Cistéte vihkym hadrem
a trochou mazlavého mydila. Nepouzivejte
Cistici prostfedky nebo rozpoustédia; tyto by
mohly narusit plastové dily pfistroje. Dbejte
na to, aby se do pfistroje nedostala voda.
Robotickou sekacku Cistéte pokud mozno
kartaci nebo hadry.
Kontrolujte pohyblivost ¢epeli (10) a nozové-
ho kotouce (11).
K ¢isténi nabijecich kontaktl na robotické
sekacce (1) a nabijeci stanici (19) pouzivejte
Cistici prostfedek na kov nebo velmi jemny
brusny papir. Cistéte je, abyste zajistili efek-
tivni nabijeni.

7.2 Udrzba
Opotfebované nebo poskozené ¢epele (10)
a jejich upevriovaci Srouby je tfeba vzdy vy-
menit.
Opotfebované nebo poskozené dily vymérite.
Z duvodu dlouhé Zivotnosti by se mély vSech-
ny Sroubované soucastky, jako kola a osy,
vycistit a nasledné naolejovat.
Pravidelna péce o robotickou sekacku zajisti
nejen jeji dlouhou Zivotnost a vykonnost, ale
prispiva také k peclivému a jednoduchému
sekani vaseho travniku.
Dily nejvice vystavené opotrebeni jsou Eepele
(10). Pravidelné kontrolujte stav ¢epeli (10) a
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jejich upevnéni. Pokud by roboticka sekacka
zacCala nadmérné vibrovat, mohlo by to zna-
menat, ze ¢epele (10) jsou poSkozené, resp.
byly zdeformovany narazy. Pokud jsou ¢epele
(10) opotfebované nebo poskozené, musi se
okamzité vyménit.

Pravidelné kontrolujte &istotu stfihu travniku.
Kvuli neostrym ¢epelim jsou stébla travy
odfiznuta pouze hrubé. V dusledku toho
mUiZe travnik na povrchu snadno zaschnout a
zhnédne. Proto pravidelné vyménujte Cepele,
abyste zachovali €isty a rovny stfih.
Pravidelné kontrolujte spodni stranu robotic-
ké sekacky, zda neni znecisténa. Robotickou
sekacku pravidelné Cistéte. Siln&jsi necistoty
okamzité odstrarite.

V prvnich tydnech po uvedeni do provozu a
po pfedchozim sekani konvenéni sekackou
muze rychle dojit k silnému znecisténi vasi
robotické sekacky. V tomto obdobi proto
kontrolujte ¢astéji spodni stranu robotické
sekacky.

Travnik zkracujte pouze v malych krocich,
abyste zabranili silnému znegisténi.

Uvnitf pfistroje se nenalézaji zadné dalsi dily
vyzaduijici udrzbu.

V aplikaci si muzete v ¢asti ,Informace o
robotické sekadce” zobrazit intervaly udrzby
sekacky. Doporuceny interval vymény Cepeli
je 150 provoznich hodin. Aby se zajistilo rov-
nomérné opotfebeni, 1ze noze v pravidelnych
intervalech otocit. Pro ¢iSténi robotické se-
kacky a nabijeci stanice je stanoven interval
udrzby 720 provoznich hodin. Pokud jesté
pred uplynutim pfislusnych intervall zjistite,
Ze jsou ¢epele opotfebované nebo Ze je kvali
silnému znecisténi nutné provést isténi, pro-
vedte pfislusné udrzbové prace jiz pfedcas-
né. Doporuéené intervaly udrzby by nemély
byt pfekro€eny, aby byla zajiSténa spolehliva
funkénost a trvale vysoky vykon sekacky.

7.2.1 Vyména cepeli

Pfed vyménou nozl vyjméte akumulator.
Pouzivejte jen originalni Eepele, protoze jinak
neni zaru¢ena funkénost a bezpecnost.
Roboticka sekacka je vybavena tfemi Cepelemi
(10) namontovanymi na nozovém kotoudi (11).
Tyto Eepele (10) maji zivotnost az 2 mésice
(pokud nedojde k zasazeni zadnych prekazek).
VSechny tfi Eepele (10) vyménujte soucasné,
abyste vyloucili omezeni efektivity a rovnovahy
stroje.

PFi vymeéné Cepeli (10) postupuijte nasledovné

(obr. 10). Pozor! - Noste rukavice:

1. Otaceni nozového kotouce zablokujte pomoci
roubovaku (11). Sroubovak zasurite do pii-
slusnych otvor( v noZzovém kotouci (11) av
ochranném hiebeni.

2. Povolte upeviiovaci Srouby.

3. Vyjméte Cepele (10) a nahradte je novymi.
VSechny tfi Cepele (10) spolu s pfislusnymi
Srouby vyménujte vzdy po sadé.

4. Néasledné opét utahnéte upevniovaci Sroub
(27). Zajistéte, aby se nové ¢epele (17) mohly
volné otacet.

Pravidelné provadéjte celkovou kontrolu robotické
sekacky a odstranujte veSkeré nahromadéné ne-
Cistoty. Pfed kazdym zagatkem sezony bezpodmi-
necné piekontrolujte stav ¢epeli (10). S opravami
se obratte na nas zakaznicky servis. PouZivejte
pouze originalni nahradni dily.

7.2.2 Aktualizace softwaru
Nez provedete nasledujici kroky, zajistéte, aby byl
akumulator upIné nabity.
V aplikaci vyberte v nastaveni polozku ,Aktu-
alizace firmwaru®.
Roboticka sekacka nyni spusti aktualizaci
firmwaru, pokud je k dispozici. Stav se zobra-
zuje v aplikaci.
Aktualizaci firmwaru prostfednictvim aplikace
Einhell Robotics Ize provést pouze tehdy, je-li
sekacka pfipojena k Wi-Fi.

7.3 Objednavani nahradnich dilG:
Pfi objednavce nahradnich dild je tfeba uvést
nasledujici udaje:

Typ pfistroje

Cislo vyrobku

Identifikacni Cislo pfistroje

Cislo pozadovaného nahradniho dilu
Aktuélni ceny a informace naleznete na www.
Einhell-Service.com.

Nahradni ¢epele, €. vyr.: 34.140.20
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7.4 Volitelné prisluSenstvi

Mobilni modul 4G (25) (neni sou¢asti dodavky) je
modul IoT (Internet véci), ktery dokédze navazat
spojeni se siti 4G. K tomu obdrzite kromé& modulu
také aktivni SIM kartu s datovym tarifem (neni
soucasti baleni). Mobilni modul (25) dokaze kom-
penzovat Spatné nebo chybéjici pokryti Wi-Fi, aby
bylo i nadale zajisténo neomezené pouzivani ro-
botické sekacky prostfednictvim aplikace a vSech
jejich funkei.

8. Skladovani

Akumulétor pfed skladovanim pfes zimu zcela
nabijte a robotickou seka¢ku vypnéte. Z pfistroje
vyjméte akumulator. Sitovy zdroj (13) odpojte od
elektrického napajeni a nabijeci stanice (19).

Skladujte pfistroj a jeho pfisluSenstvi na tmavém,
suchém a nezamrzajicim misté a mimo dosah
déti. Optimalni skladovaci teplota se pohybuje
mezi 5 a 30 °C. Elektricky pfistroj uchovaveijte v
originalnim baleni.

9. Pieprava

PouZijte ochranné transportni prvky, pokud
jsou k dispozici.

Chrarite pfistroj pfed poskozenimi a silnymi
vibracemi, které mohou nastat zejména pfi
transportu ve vozidlech.

Zaijistéte pristroj proti sklouznuti a pfevraceni.
Drzte robotickou sekac¢ku za rukojet pro pre-
naseni (6) tak, aby nozovy kotou¢ (11) smé-
foval pry¢ od téla.

10. Likvidace a recyklace

Pristroj je ulozen v baleni, aby bylo zabranéno
poskozeni pfi pfepravé. Toto baleni je surovina a
tim znovu pouzitelné nebo maze byt vraceno zpét
do cirkulace surovin. Pfistroj a jeho pfisluSenstvi
jsou vyrobeny z riznych material(i, nap¥. z kovi

a plastd. Defektni pfistroje nepatfi do domovniho
odpadu. K odborné likvidaci by mél byt pfistroj
odevzdan na pfislusném sbérném misté. Pokud
zadné takové sbérné misto neznate, méli byste
se informovat na mistnim zastupitelstvi.



11. Funkce ovladaciho panelu a stav LED svételnych list

Funkce
Zapnuti — Vypnuti
Spustit sekani
Jet k nabijeci stanici
Rezim vedlejsich ploch — sekani vy-

brané ohrani¢ené plochy
Pauza/ STOP

Zapnout / vypnout rodi¢ovskou
kontrolu

Obnovit pfipojeni k Wi-Fi

LED svételna lista

Svételna lista v zafivé bilé nebo
Zluté barvé

Blikajici bila nebo Zluta svételna lista

Zarivé Cerveny svételny pruh

3x blikajici ervena svételna lista

Blikajici zelena svételna lista

Rychle blikajici bila svételna lista

3x blikajici bila svételna lista

() ) (@) [

Vyznam

Drzte tlacitko pro ,Zapnuti/vypnuti stisknuté po dobu

3 sekund. Pokud se roboticka sekacka nachazi v nabijeci sta-
nici, nelze ji vypnout.

Stisknéte tladitko ,Start” a poté potvrdte stisknutim tlacitka
»OK*

Stisknéte tlacitko ,Home" a poté potvrdte stisknutim tlaéitka
»OK*

Podrzte tlacitko ,Start“ po dobu 2 sekund a po hlasovém poky-
nu potvrdte stisknutim tlagitka ,OK“

Chcete-li robotickou sekacku na chvili pozastavit, stisknéte
libovolné tlagitko na ovladacim panelu. Chcete-li zastavit se-
kacku, stisknéte tlaitko ,STOP* (3)

Stisknéte a podrzte soucasné tlacitka ,Home" a ,,OK*“ po dobu
2 sekund

Stisknéte a podrzte soucasné tlaéitka ,Home" a ,,Zap/Vyp*“ po
dobu 2 sekund

Vyznam

Standby

Sekani

Zpracovani Udaju

Dalkové ovladani

Vratit se k nabijeci stanici

Vratit se do vychozi polohy

Cekani na pfipojeni k Wi-Fi
Doslo k chybé, prosim, zkontrolujte v aplikaci kéd chyby podle
tabulky chybovych kod(

Doslo k chybé, prosim, zkontrolujte v aplikaci kod chyby podle
tabulky chybovych kodl

Roboticka sekacka se nabiji v nabijeci stanici

Je aktivovana rodi¢ovska kontrola
Mapa se ulozi do robotické sekacky

Je-li aktivovan rezim ,Vedlej$i plochy*, stisknéte tlacitko ,OK*
pro spusténi sekani
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12. Zobrazeni chybovych kédu v aplikaci a feSeni problém(

Pokud se zobrazi chybovy kod, Ize jej resetovat nasledujicim zplisobem:

Indikace
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Chyba

NoZovy kotou¢ je zablo-
kovan, prosim vycistéte
jej

Porucha motoru nozové-
ho kotouce

Pfehral se motor nozové-
ho kotouce

Porucha motoru nozové-
ho kotouce

N0z je uvolnény nebo
zablokovany

Robot byl zvednut, pro-
sim, postavte ho na zem

Robot byl zvednut, pro-
sim, postavte ho na zem

Uhel sklonu robota je pfi-
li§ velky
Uhel sklonu robota je pii-
li§ velky

Chyba softwaru

Hnaci kolo je zablokova-
né, prosim vycistéte ho

Porucha motoru hnaciho
kola

Porucha motoru hnaciho
kola

Hnaci kolo se prfehfiva

Chyba akumulatoru

Mozna pf¥icina
Zablokovany nozovy
kotou¢

Porucha motoru nozové-
ho kotouce

Nozovy kotou¢ se zasekl
nebo trava je pfili§ vysoka
¢i husta

Porucha motoru nozové-
ho kotouce

NGz je uvolnény nebo
zablokovany cizim pfed-
métem

Robot byl zvednut
Robot byl zvednut
Robot stoji nakfivo nebo

se nachazi na svahu

Robot stoji nakfivo nebo
se nachazi na svahu
Zjisténa chyba softwaru
Hnaci kolo je zablokované
Zjisténa porucha motoru
Zjisténa porucha motoru
Zablokované kola nebo

pfili§ husta trava

Zjisténo nespravné nabi-
jeci napéti
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Odstranéni

1. Vypnout robotickou sekacku

2. Odstrante cizi pfedméty a
zkontrolujte, zda se nozovy
kotou€ volné otaci

Restartujte robota a zkuste to
znovu

1. Zkontrolujte, zda v nozovém
kotouéi nejsou zadné pre-
kazky

2. Pfed sekanim zkratit travnik
na méné nez 6 cm

Restartujte robota a zkuste to
znovu

Zkontrolujte upevnéni noze a
odstrante cizi pfedméty

Umistéte robota na rovnou
plochu

Umistéte robota na rovnou
plochu

Umistéte robota na rovnou
plochu

Umistéte robota na rovnou
plochu

Restartujte robota a znovu
spustte sekani

Vycistéte hnaci kola a odstran-
te z nich cizi pfedméty

Restartujte robota a zkuste to
znovu

Restartujte robota a zkuste to
znovu

1. Zkontrolujte hnaci a predni
kola

2. Namazte ztuhla kola

3.Travnik pfedem zkratit na
méné nez 6 cm

1. Zkontrolujte napajeni za-
kladnové stanice

2. Vycistéte nabijeci kontakty

3. Zkontrolujte napajeci zdroj

4. Restartujte robota



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

Chyba akumulatoru

Teplota baterie je mimo
povoleny rozsah. Provoz
ukonéen

Chyba akumulatoru

Teplota akumulatoru je
pfili§ nizka. Proces nabi-
jeni je pozastaven

Teplota okoli mimo pro-
vozni rozsah

Spatné pripojeni k nabi-
jecce

Porucha snimace obrazu
v kamerové jednotce

Porucha snimace obrazu
v kamerové jednotce

Znecistény snimac v
kamerové jednotce nebo
zékladnové stanici

Autotest se nezdafil

Obrazovy snimac v ka-
merové jednotce je zne-
cistény

Znecistény snimac v
kamerové jednotce nebo
zakladnové stanici

Zjisténa hrana, na které
by mohlo dojit k padu

Robot uvizl

Cil v této zéné neni dosa-
zitelny

Byla zjisténa chyba ba-
terie.

Teplota akumulatoru je
pfilis vysokéa nebo pfili§
nizka

Zjisténa chyba v monito-
rovani baterie

Teplota akumulatoru je
pod mezi pfipustného
rozsahu nabijeni

Teplota mimo povoleny
rozsah

Chybné pfipojeni konek-
toru

Zjisténa chyba snimace
obrazu

Zjisténa chyba snimace
obrazu

Snimac nebo znacka je
zakryta

Robot klouze nebo uvizne

Snimac je zakryty nebo
znecistény

Snimac nebo znacka je
zakryta

QOdstranéni robota ze
schodUl nebo hran

Zaznamenana prekazka

Cilova oblast neni do-
stupna
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1. Vyjméte a vlozte baterii
2. Restartujte robota a zkuste
to znovu

1. Vypnéte robota
2. Nechte teplotu vyrovnat.
3. Znovu spustte

1. Vyjméte a vlozte baterii

2. Restartujte robota

3.V pfipadé opakovaného vy-
skytu problému kontaktujte
zakaznicky servis

1. Nabijejte pfi teploté nad
10 °C.

2. Pro ucely skladovani aku-
mulator nabijte na pfiblizné
60 %

Robota provozujte pouze pfi
teploté 5-50 °C

Zkontrolujte nabijeci kontakty
a napajeni

1. Vycistéte kamerovou jed-
notku

2. Restartuijte robota a zkuste
to znovu

1. Vygistéte kamerovou jed-
notku

2. Restartujte robota a zkuste
to znovu

1. Vygisténi kamerové jednotky

2. Vycistit znacku a QR kéd

3. Zkontrolovat, zda nejsou
poskozeny

Vycistéte a uvolnéte prostor
kolem zékladnové stanice

Vyc¢isténi kamerové jednotky

1. Vygisténi kamerové jednotky

2. Vycistit znacku a QR kéd

3. Zkontrolovat, zda nejsou
poskozeny

Umistéte robota na rovnou
plochu

Odstranit prekazky a uvolnit
robota

Zkontrolovat prekazky a zaka-
zané zony



E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

E1417

Zakladnova stanice neby-
la nalezena

Pripojeni k zékladnové
stanici se nezdafilo

Ruéné umistit robota na
zékladnu

Odstrarite pfekazky a
ujistéte se, Ze se robot
nachazi na travniku

Zakladni stanice bez
napajeni

Uloha je pozastavena.
Odstranit prekazky

Okoli se vyrazné zménilo.
Vytvofit novou mapu

Travnik nebyl rozpoznan
Mimo mapu
Navrat k zakladnové sta-

nici se nezdafil

Premisténi zakladnové
stanice se nezdafilo

Robot se prehfiva

Zakladnova stanice je
umisténa nevhodné

Varovani pred kradezi
Chyba GPS

Chyba hardwaru

Chyba modulu Wi-Fi
Tlagitko STOP se zaseklo

Porucha mobilniho mo-
dulu

Navrat k zakladnové sta-
nici neni mozny

Prekazky v blizkosti za-
kladnové stanice

Je nutné spustit pfes za-
kladnovou stanici

Planovani trasy se ne-
zdafilo

Chybné napajeni nebo
pfipojeni k nabijecce
Nelze opustit zékladnu

Mapa neodpovida sku-
te¢nému okoli

Travnik s mezerami pobliz
zéakladnové stanice

Mimo zmapovanou pra-
covni oblast

Nerovny terén v blizkosti
zakladnové stanice

Zakladnovou stanici nelze
premistit

Teplota okoli je prilis
vysoka

Nevhodna poloha nebo
orientace

Robot mimo obvyklou
pracovni oblast

Zjisténa chyba modulu
GPS

Zjisténa chyba hardwaru
Chyba modulu Wi-Fi
Tlagitko STOP je zablo-

kovano

Porucha mobilniho mo-
dulu
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1. Zkontrolovat cestu zpét

2. Udrzujte prostor kolem za-
kladnové stanice volny

3.V pfipadé potfeby pfipojte
ruéné

Odstranit prekazky a zkontro-

lovat podklad

Umistéte robota na zakladnu

1. Odstranit pfekazky
2. Udrzujte cesty volné
3. Zkontrolovat vychozi polohu

Zkontrolujte napajeci zdroj a
nabijeci kontakty

Uvolnéte prostor pred zaklad-
novou stanici

Vymazat ulozenou mapu a
znovu zmapovat oblast

Vytvofeni vicezénové trasy
nebo definovani oblasti sekani

Vytvofit vicezénovou trasu

Vyrovnejte podklad v okoli za-
kladnové stanice

Zkontrolovat polohu a mapo-
vani
Robota preneste k zakladnové

stanici a nechte ho vychlad-
nout

Zkontrolujte volny prostor a
orientaci zékladnové stanice

Zkontrolovat polohu nebo
upravit nastaveni ochrany proti
kradezi

Restartujte robota a zkuste to
znovu

Restartujte robota a zkuste to
znovu

Restartujte robota a zkuste to
znovu

Zkontrolujte tlacitko a restartuj-
te robota

Restartujte robota a zkuste to
znovu



Vyhledavani poruch
Chyba

Roboticka sekacka
stoji v oblasti se-
kani.

Roboticka sekacka
se neda zapnout.

Roboticka sekacka
nemuze najet do
nabijeci stanice.

Roboticka sekacka
je velmi hlasita.

Roboticka sekacka
zlstava v nabijeci
stanici. Roboticka
sekacka se stale
vraci zpét k nabijeci
stanici.

Mozna pfri€ina

Napéti akumulatoru je pfilis
nizké

Porucha v elektrickém obvo-
du nebo v elektronice

Nabijeci stanice (19) neni
spravné nainstalovana.

Cepele (10) poskozené

Na ¢epelich (10) ulpiva mno-
ho cizich latek

Roboticka sekacka se spusti-
la pfili$ blizko prekazek
Poskozeny pohon noze nebo
hnaci motor

Poskozeni dalSich ¢asti se-
kacky

Nespravné nastaveni pracov-
ni doby

Vybity akumulator.

Spustil se destovy senzor
Zvysena teplota akumulatoru
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Odstranéni

Vratte robotickou sekacku do nabijeci sta-
nice (19), aby se nabila.
Obratte se na Vas zakaznicky servis.

Ujistéte se, ze LED kontrolka (21) na nabi-
jeci stanici (19) sviti zelené.

Pfesvédcte se, Ze je nabijeci stanice (19)
ve spravné poloze.

Vyménte cepele (10). Je nutné vymeénit
vSechny 3 ¢epele (10) zaroven.

Provozni u¢innost sekacky zavisi na ost-
rosti nozt (10). Cepele (10) proto udrzujte
v dobrém stavu.

Robotickou sekacku nejprve bezpecné
vypnéte a pfi ¢isténi nozd (10) si nasadte
pracovni rukavice, abyste se vyhnuli pora-
néni pfi fezani.

Nechte motor opravit nebo vymeénit zékaz-
nickym servisem.

Zkontrolujte nastaveni pracovni doby.
Roboticka sekacka zahaji a ukonéi praci
v zavislosti na nastaveném ¢asovém
rozmezi. Mimo toto ¢asové okno zlstava
roboticka sekacka v nabijeci stanici (19).



13. Indikace nabijecky

Stav indikace

Cervena
LED

Vyp

Zap

Vyp

Blika

Blika

Zap

Zelena
LED

Blika

vyp

Zap

Vyp

Blika

Zap

Vyznam a opatieni

Provozni pohotovost

Nabijecka je pfipojena na sit a pfipravena k provozu, akumulator neni v
nabijecce.

Nabijeni

Nabije€ka nabiji akumulator rezimem rychlého nabijeni. Pfislusné doby
nabijeni najdete pfimo na nabijecce.

Upozornéni! V zavislosti na konkrétnim stavu nabiti se mohou skute¢né
doby nabijeni ponékud liSit od uvedenych dob nabijeni.

Akumulator je nabity a pfipraveny k provozu. (READY TO GO)

Poté se az do uplného nabiti pfepne na Usporné nabijeni.

Nechte akumulator v nabijec¢ce o cca 15 minut déle.

Opatieni:

Vyjméte akumulator z nabijecky. Odpojte nabijecku ze sité.
PFizplisobené nabijeni

Nabijecka se nachazi v rezimu Setrného nabijeni.

Akumulator je pfitom z bezpeénostnich divodu nabijen pomaleji a potre-
buje vice ¢asu. To mGze mit nasleduijici pficiny:

- Akumator nebyl jiz po dlouhou dobu nabijen.

- Teplota akumulatoru neni v idealnim rozsahu.

Opatieni:

Pockeijte, az bude nabijeni ukonéeno, akumulator muze byt i pfesto dale
nabijen.

Porucha

Nabijeni jiz neni mozné. Akumulator je defektni.

Opatreni:

Defektni akumulator se jiz nesmi nabijet.

Vyjméte akumulator z nabijecky.

Porucha teploty

Akumulator je pfili§ horky (napf. pfimé slunecni zafeni) nebo pfili§ studeny
(pod 0° C).

Opatieni:

Odeberte akumulator a ulozte ho 1 den pfi pokojové teploté (cca 20° C).

-178 -



14. Informace o ochrané osobnich udajt

Spole¢nost Einhell Germany AG je rada, Ze pouzivate tuto robotickou sekacku. Dllezitym aspektem je
pro nas pfitom ochrana osobnich Udaju. V nasledujicim textu popisujeme, jaké osobni Udaje se pfi pou-
Zivéani stroje obecné zpracovavaji.

Umisténi nabijeci stanice

Robotické sekacka uklada pfimo do paméti zafizeni polohu nabijeci stanice, ktera byla uréena po-
moci systému GNSS. Ta je zapotiebi k tomu, aby se zafizeni po dokonéeni sekani dostalo zpét do
nabijeci stanice. V pfipadé servisu je mozné tyto informace ve formé protokolového souboru fyzicky
vycist ze stroje.

Cas vychodu/zapadu slunce

Robotické sekacka uklada pfimo do paméti zafizeni €as vychodu a zapadu slunce, ktery byl uréen
pomoci systému GNSS. Ty jsou nutné k tomu, aby bylo mozné spoustét stroj jen v ¢asovém interva-
lu, kdy mlze kamerova jednotka generovat obrazy s dostate¢nym jasem. V pfipadé servisu je moz-
né tyto informace ve formé protokolového souboru fyzicky vygist ze stroje.

Snimky z kamery

Roboticka sekacka uklada pfimo do paméti zafizeni snimky pofizené kamerou. Ty jsou systémové
nutné k prdbéznému vylepsovani algoritmu robotické sekacky. V sekacce jsou uloZzeny snimky, které
byly pofizeny béhem poslednich 15 minut sekani. Tento soubor dat se priibézné prepisuje. Pokud

je sekacka v nabijeci stanici, zadné snimky se nepofizuji. V pfipadé servisu je mozné tyto obrazové
snimky lokalné nadist pro ucely vysledovani zavad, k nimz doslo. Tyto obrazové snimky jsou nasled-
né vymazany.

Pomoci obnoveni tovarniho nastaveni miizete smazat informace o poloze, uloZzené mapy, pofizené
snimky a dalsi data ulozena v sekacce.

K tomu otevrete v aplikaci Einhell Robotics nastaveni a vyberte polozku menu ,Factory Reset“ (Obnove-
ni tovarniho nastaveni). Pfed resetovanim se zobrazi seznam vSech dat, kter4 budou smazéna. Nasled-
né potvrdte obnoveni tovarniho nastaveni. Obnoveni tovarniho nastaveni muze provést vyhradné majitel
robotické sekacky v aplikaci Einhell Robotics.

Podrobnou dokumentaci k nasim smérnicim o ochrané osobnich udajl najdete na nasi webové strance
pod polozkou Ochrana dat.
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Likvidace

)¢

_ Li-lon
Elektronafadi, akumulatory, pfislusenstvi a obaly se musi odevzdat k ekologické recyklaci.

Elektronafadi a akumulatory/baterie nevyhazujte do domovniho odpadu!

Pouze pro zemé EU:

Podle evropské smérnice 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich a jejiho
provedeni ve vnitrostatnim pravu se musi jiz nepouzitelné elektrické naradi a podle evropské smérnice
2006/66/ES vadné nebo opotfebované akumulatory/baterie shromazdovat oddélené a odevzdat k eko-
logickeé recyklaci.

Pfi nespravné likvidaci mohou odpadni elektricka a elektronicka zafizeni kv(li svému potencialné ne-
bezpecnému obsahu poskodit Zivotni prostiedi a lidské zdravi.

Patisk nebo jiné rozmnoZovani dokumentace a privodnich listin, také ve vytazcich, je pfipustny pouze s
vyslovnym souhlasem firmy Einhell Germany AG.

Technické zmény vyhrazeny
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Servisni informace

Ve v8ech zemich uvedenych v zaruénim listu mame kompetentni servisni partnery, jejichz kontaktni
udaje naleznete v zaruénim listu. Jsou Vam k dispozici pro v8echny servisni pozadavky jako opravy, ob-
jednavani nahradnich a rychle opotfebitelnych dilll nebo nakup spotfebnich materialu.

Je tfeba dbat na to, Ze u tohoto pfistroje podléhaji nasleduijici dily opotfebeni pfiméfenému pouziti nebo
pfirozenému opotfebeni, resp. jsou potfebné jako spotfebni material.

Kategorie Priklad
Rychle opotrebitelné dily* Akumulator
Spotiebni material/spotfebni dily* Cepele

Chybéjici dily
* neni nutné obsazeno v rozsahu dodavky!
V pfipadé nedostatkd nebo chyb Vas Zadame, abyste pfisluSnou chybu nahlasili na internetové strance

www.Einhell-Service.com. Dbejte prosim na pfesny popis chyby a odpovézte pfitom v kazdém pfipadé
na nasleduijici otazky:

Fungoval pfistroj pfedtim nebo byl od za¢atku defektni?

VSimli jste si né€eho pred vyskytnutim poruchy (pfiznak pfed poruchou)?
Jakou chybnou funkci pfistroj podle Vaseho nazoru vykazuje (hlavni pfiznak)?
Popiste tuto chybnou funkci.
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Veiligheidsinstructies

Beschrijving van het apparaat en leveringsomvang
Doelmatig gebruik

Technische gegevens

Inbedrijfstelling

Bediening

Reiniging, onderhoud en bestelling van onderdelen
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. Bedieningspaneel functies en LED-lichtbalkstatus

. Weergave van de foutcodes in de app en oplossen van fouten
. Indicatie lader

. Privacyverklaring

LL]

Gevaar! - Handleiding lezen om het letselrisico te verminderen.

Dit apparaat mag niet door kinderen worden gebruikt. Dit apparaat kan door personen met verminderde
fysieke, sensorische of mentale vaardigheden of een gebrek aan ervaring en kennis worden gebruikt,
mits deze onder toezicht staan of met betrekking tot het veilige gebruik van het apparaat geinstrueerd
werden en begrijpen welke gevaren van het apparaat kunnen uitgaan. Kinderen mogen niet met het

apparaat spelen.

Reiniging en onderhoud door de gebruiker mogen niet door kinderen worden uitgevoerd.
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Gevaar!

Bij het gebruik van apparaten dienen enkele
veiligheidsmaatregelen te worden nageleefd
om lichamelijk letsel en schade te voorkomen.
Lees daarom deze gebruiksaanwijzing / veilig-
heidsinstructies zorgvuldig door. Bewaar deze
goed, zodat u de informatie op elk moment kunt
terugvinden. Mocht u dit apparaat aan andere
personen doorgeven, geef dan ook deze ge-
bruiksaanwijzing/veiligheidsinstructies mee. Wij
aanvaarden geen aansprakelijkheid voor ongeval-
len of schade die te wijten zijn aan niet-naleving
van deze gebruiksaanwijzing en van de veilig-
heidsinstructies.

1. Veiligheidsinstructies

De geldende veiligheidsinstructies vindt u in het
meegeleverde boekje!

Waarschuwing!

Lees alle veiligheidsinstructies, aanwijzin-
gen, plaatjes en technische gegevens waar-
van dit elektrische gereedschap is voorzien.
Nalatigheid bij de inachtneming van de volgende
aanwijzingen kan een elektrische schok, brand
en/of ernstig lichamelijk letsel veroorzaken.
Bewaar alle veiligheidsinstructies en aanwij-
zingen voor toekomstig gebruik.

Uitleg van de gebruikte symbolen (zie afb. 12)

A. WAARSCHUWING - Lees de gebruiksaan-
wijzing door voordat u de machine in gebruik
neemt!

B. WAARSCHUWING - Houd tijdens het gebruik
van de machine voldoende veiligheidsafstand
aan!

C. WAARSCHUWING - Verwijder de beveili-
gingsinrichting voordat u werkzaamheden
aan de machine uitvoert of deze optilt.

D. WAARSCHUWING - Niet op de machine

meerijden!

Beschermklasse Il (dubbele isolatie).

Opslag van de accu’s alleen in droge ruimtes

met een omgevingstemperatuur van +10 °C

tot +40 °C. Berg de accu’s alleen in geladen
toestand op (min. 40% geladen).

Beschermklasse llI

Trage zekering 2 A

Alleen voor indoor gebruik

WAARSCHUWING: gebruik voor het opladen

van de accu alleen de afneembare lichtnet-

adapter die bij dit apparaat is meegeleverd.

mm

cTIo

K. Let op - Raak de ronddraaiende messen niet
aan!

Let op!

Haal de stekker uit het stopcontact tijdens onweer
en koppel de grensdraad los van het laadstation.
Gebruik het apparaat niet bij slechte weersom-
standigheden, vooral niet als er kans op blikse-
minslag bestaat.

2. Beschrijving van het apparaat en
leveringsomvang

2.1 Beschrijving van het apparaat (afb.

1/2/11)

Robotmaaier

Bedieningsveld

STOP-toets

Maaihoogteverstelling

Regensensor

Draaggreep

Camera-eenheid

Achterwiel

Accuvakdeksel

10. Messen

11. Messchijf

12. Voorwiel

13. Lichtnetadapter(-kabel)

14. Bevestigingsschroef dak

15. Bevestigingsschroef

16. Accu

17. Reservemessen

18. Laadbus

19. Laadstation

20. Laadcontacten

21. Dak laadstation

22. LED indicatie laadstation

23. Hulpmarkering laadstation

24. Zeskantsleutel

25. Aansluiting mobiele communicatiemodule
(module niet in de levering inbegrepen)

26. Aansluiting USB type C

27. Reserveschroef messen

28. Verlengsnoer

29. Oplader (niet in de levering inbegrepen)

©XONDOTAWND =

2.2 Leveringsomvang en uitpakken
Controleer of het artikel compleet is aan de hand
van de beschreven leveringsomvang. Indien er
onderdelen ontbreken, neem dan binnen 5 werk-
dagen na aankoop van het artikel contact op met
ons servicecenter of met het verkooppunt waar u
het apparaat hebt gekocht, en overleg een geldig



bewijs van aankoop. Neem daarvoor de garantie-
tabel in de service-informatie aan het einde van
de gebruiksaanwijzing in acht.
Open de verpakking en haal het apparaat
voorzichtig eruit.
Verwijder het verpakkingsmateriaal alsmede
verpakkings-/transportbeveiligingen (indien
aanwezig).
Controleer of de levering compleet is.
Controleer het apparaat en het toebehoren
op transportschade.
Bewaar de verpakking indien mogelijk tot het
einde van de garantieperiode.

Gevaar!

Het apparaat en het verpakkingsmateriaal
zijn geen speelgoed voor kinderen! Kinderen
mogen niet met plastic zakken, folie en kleine
onderdelen spelen! Er bestaat inslik- en ver-
stikkingsgevaar!

Voorzichtig!

Restrisico’s

Er blijven altijd restrisico’s bestaan, ook al
wordt dit elektrische apparaat zoals voorge-
schreven bediend.

Leveringsomvang, montagemateriaal en
toebehoren (deels niet in de levering inbe-
grepen):
Raadpleeg het bijgevoegde informatieblad over
de leveringsomvang voor de inhoud van de leve-
ring.
Robotmaaier
Lichtnetadapter(-kabel)
Laadstation met dak
Bevestigingsschroeven laadstation
Bevestigingsschroeven dak
Reservemessen
Zeskantsleutel
Accu
Nederlandse vertaling van de originele ge-
bruiksaanwijzing
Veiligheidsinstructies

Benodigde hulpmiddelen (niet in de levering
inbegrepen)
Meetlint
Waterpas (optioneel)
Spleetschroevendraaier
Kruiskopschroevendraaier
Wifi-internetverbinding

3. Doelmatig gebruik

De robotmaaier is geschikt voor particulier ge-
bruik in de tuin en is uitsluitend bedoeld voor het
maaien van gazons.

Het apparaat mag alleen worden gebruikt voor
werkzaamheden waarvoor het is bedoeld. Elk
ander gebruik geldt als oneigenlijk. Voor daaruit
voortvloeiende schade of lichamelijk letsel van
welke aard dan ook is de gebruiker/bediener aan-
sprakelijk, niet de fabrikant.

Wij wijzen erop dat onze apparaten niet zijn
gemaakt voor commercieel, professioneel of in-
dustrieel gebruik. Wij geven geen garantie als het
apparaat in commerciéle, professionele of indus-
triéle bedrijven of bij soortgelijke werkzaamheden
wordt gebruikt.

4. Technische gegevens

SPANNING .. 18Vd.c
Motortoerental ...........ccoceiiiiiiinnienne 3200 min™
Beschermingsgraad..........ccccceviiiiiiiineinn. IPX5
Beschermklasse ... 11l
GEWICHE .. 9,6 kg
Shijbreedte ..o 20cm
Aantal MesSen..........ccceviiiiiiiiiiicc s 3
Max. helling 30 %

Geluidsdrukniveau L ,............c.cc...... 51,11 dB(A)
Onzekerheid KpA ...................................... 3 dB(A)
Geluidsvermogensniveau L, ........... 62,11 dB(A)

Onzekerheid K
Instelling van de snijhoogte 30-60 mm; traploos

Accu

ACCULYPE: ..oeiiiiiieeeee e Li-lon
Aantal accucellen: .........ccccooeeeiieiienneeenen. 5(10)
Accucapaciteit: ........cccceereeriieennnn. 4,0 Ah (5,2 Ah)

Bluetooth-verbinding
Frequentieband: ..........ccccceenee 2402-2480 MHz

Maximaal zendvermogen:

WIFI:

Frequentieband: ..........cccccceennne. 2402-2482 MHz
Maximaal zendvermogen: ...........cc.cccceeue 23 dBm
Frequentieband: ...........cccccceenee 5150-5875 MHz
Maximaal zendvermogen: ...........cc.cceu.... 19 dBm
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Lichtnetadapter

Ingangsspanning: .............. 100-240 V ~ 50/60 Hz
Uitgangsspanning: ........cc.cceeceeriireneennen. 24V DC
Uitgangsstroom: .........cccocceereeicieniineieeeenn 25A
Beschermingsgraad:...........c.cccoeeeviiiiennnnen. /g

De geluidswaarden werden gemeten overeen-
komstig de normen EN ISO 3744:2010, ISO
11094:1991.

Waarschuwing!

Dit apparaat genereert tijdens het bedrijf een
elektromagnetisch veld. Dit veld kan onder
bepaalde omstandigheden een nadelige
invloed hebben op actieve of passieve medi-
sche implantaten. Om het gevaar van ernsti-
ge of dodelijke verwondingen te verminderen
raden wij personen met medische implanta-
ten aan om hun arts en de fabrikant van het
medisch implantaat te consulteren, voordat
het apparaat wordt gebruikt.

5. Inbedrijfstelling

Lees de volledige gebruiksaanwijzing door
voordat u begint met de installatie van de
robotmaaier. De kwaliteit van de installatie is
van invloed op hoe goed de robotmaaier later
zal werken.

Draag tijdens de werking van het apparaat altijd
stevig schoeisel en een lange broek.

5.1 Werkingsprincipe

Volg de gebruiksaanwijzing nauwkeurig om een
correcte en veilige werking van de robotmaaier te
garanderen.

De robotmaaier is uitgerust met een camera-een-
heid (7) die uit drie camera’s bestaat (afb. 1). Met
behulp van dit slimme visuele positioneringssys-
teem kan de robotmaaier het gazon grotendeels
zelfstandig maaien.

Het intelligente visuele positioneringssysteem
herkent automatisch de te maaien grasvelden.
Hierdoor kan de robotmaaier het terrein systema-
tisch afgaan. Het rij- en maai-traject wordt gere-
gistreerd en in de app weergegeven.

De twee buitenste camera’s (b) van de came-
ra-eenheid (7) detecteren objecten en obstakels
op het gazon in realtime. Het gaat hierbij bijvoor-
beeld om speelgoed, speeltoestellen, bomen

of andere voorwerpen. Als de robotmaaier een
obstakel detecteert, rijdt hij er omheen of past hij

zijn rijrichting aan.

De robotmaaier is uitgerust met een camera-een-
heid die beelden van het gebied voor hem regis-
treert en analyseert. Daarbij analyseert het sys-
teem de omgeving en herkent het of het gaat om
een te maaien grasveld, een gazongrens of een
obstakel. De beeldverwerking en -analyse vinden
plaats in een fractie van een seconde en zijn voor
de gebruiker tijdens werking niet waarneembaar.
Zolang het gebied dat zich voor de robotmaaier
bevindt als maaivlak wordt herkend, rijdt de robot-
maaier met ingeschakeld maaisysteem rechtdoor.
Als een grens van het gazon of een obstakel
wordt gedetecteerd, stopt de robotmaaier en
analyseert hij de omgeving opnieuw. Vervolgens
bekijkt hij of hij om het obstakel heen kan rijden.
Als het mogelijk is om er omheen te rijden, zet de
robotmaaier zijn rit voort en gaat hij verder met
maaien langs een aangepaste baan. Als hij niet
om het obstakel heen kan rijden, verandert de
robotmaaier van rijrichting en zet hij het maaien
voort op de volgende baan.

Het maaigebied moet zorgvuldig worden voorbe-
reid en indien nodig worden aangepast, zodat de
robotmaaier de grenzen van het te maaien opper-
vlak betrouwbaar kan herkennen. De grenzen van
het gazon moeten duidelijk worden afgebakend
en goed herkenbaar zijn voor het camerasysteem.
Alleen zo kan de robotmaaier deze tijdig detecte-
ren en er correct op reageren.

De in het laadstation (19) geintegreerde hulpmar-
kering (23) helpt de robotmaaier (1) bij de orién-
tatie en zorgt ervoor dat hij nauwkeurig aan het
laadstation kan dokken.

Het laadstation (19) kan zowel op een grasveld
als op een harde ondergrond, zoals bestrating of
asfalt, worden geplaatst. Het gebied rondom het
laadstation moet duidelijk herkenbare visuele of
fysieke afbakeningen hebben, zodat de hulpmar-
kering (23) en de omgeving betrouwbaar kunnen
worden herkend.

Bij de eerste inbedrijfstelling moet de robotmaaier
in het laadstation (19) staan. De herkenning van
de hulpmarkering (23) en de verwerking van de
beeldgegevens vinden plaats binnen een fractie
van een seconde en zijn voor de gebruiker niet
waarneembaar.

De robotmaaier maakt gebruik van het Global Na-
vigation Satellite System (GNSS) om locatiege-
bonden informatie over de tijden van zonsopgang
en zonsondergang te bepalen.

Voor een betrouwbare werking van het visuele
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positioneringssysteem is voldoende daglicht
nodig.

Controleer de lenzen van de camera-eenheid (7)
regelmatig op vuil en reinig ze indien nodig. Hier-
door wordt een betrouwbare detectie en analyse
van de omgeving gewaarborgd.

5.2 Sensoren en modules

De robotmaaier is uitgerust met verschillende vei-

ligheidssensoren.
Optilsensor:
Als de robotmaaier van achteren meer dan
25 cm van de grond wordt opgetild of de
voorwielen (12) het contact met de grond ver-
liezen, worden de robotmaaier en het draaien
van de messen (10) onmiddellijk gestopt.
Hellingsensor:
Als de robotmaaier sterk naar één kant helt,
worden de robotmaaier en het draaien van de
messen (10) onmiddellijk gestopt.
Regensensor:
De robotmaaier is uitgerust met een regen-
sensor (5). Als de sensor neerslag detecteert,
stopt de robotmaaier met maaien en keert hij
zelfstandig terug naar het laadstation (19).
Na het aandokken wordt de accu opgeladen.
Zodra de regensensor (5) volledig is opge-
droogd, blijft de robotmaaier gedurende de in
de app ingestelde wachttijd in het laadstation
(19). Vervolgens gaat hij automatisch verder
met maaien, voor zover hij zich in een actief
tijdvenster bevindt. Als er regen wordt gede-
tecteerd, verschijnt in de app onder Appa-
raatinformatie het wolk-symbool. De contac-
ten van de regensensor mogen niet worden
overbrugd met metaal of andere elektrisch
geleidende materialen. Dit kan een negatieve
impact hebben op de werking van de regen-
sensor en de robotmaaier.
Camera-eenheid: (Afb. 1)
De camera-eenheid (7) van de robotmaaier
registreert beeldgegevens van het gebied dat
zich voor hem bevindt en analyseert deze. De
beeldverwerking en -analyse vinden plaats
binnen een fractie van een seconde. De ca-
mera-eenheid is naar voren gericht en regis-
treert niet alleen het gazon maar ook hoger
gelegen objecten in het gezichtsveld. De op-
genomen beeldgegevens worden uitsluitend
lokaal op de robotmaaier verwerkt, tijdelijk
opgeslagen en voortdurend overschreven.
Met behulp van de camera-eenheid herkent
de robotmaaier obstakels, gazongrenzen en
gebieden die niet tot het maaigebied beho-
ren. Dankzij de samenwerking tussen de drie
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camera’s kan de robotmaaier de omgeving
ruimtelijk in kaart brengen en bijvoorbeeld
grotere hopen bladeren, tuinobjecten of
andere obstakels detecteren en vermijden.
Als een obstakel of een gazongrens wordt
gedetecteerd, stopt de robotmaaier even,
analyseert de situatie opnieuw en past zijn
rijrichting navenant aan. Vervolgens gaat hij
vanzelf verder met maaien. Voor een betrouw-
bare werking van de camera-eenheid is vol-
doende daglicht nodig. De robotmaaier werkt
daarom uitsluitend bij geschikte lichtomstan-
digheden. De tijd waarin het apparaat werkt
moet zo worden gekozen dat er in deze tijd
voldoende daglicht is. Dit draagt tegelijkertijd
bij aan de bescherming van kleine dieren die
in de schemering en’s nachts actief zijn, zo-
als egels. De toegestane werktijden worden
bepaald op basis van de tijden voor zonsop-
gang en zonsondergang op de betreffende
locatie. De robotmaaier beéindigt het maaien
30 minuten voordat de schemering begint en
keert terug naar het laadstation. De vroegst
mogelijke starttijd voor automatisch maaien is
30 minuten na zonsopgang. De camera-een-
heid heeft bovendien een led-lamp (7a), die
bij ongunstige lichtomstandigheden automa-
tisch kan worden in- en uitgeschakeld.
GNSS-module

Met de GNSS-module kan de robotmaaier de
lokale tijden voor zonsopgang en zonsonder-
gang bepalen, waardoor de robotmaaier niet
kan maaien in de schemering of ‘s nachts.
Hierdoor kan de robotmaaier betrouwbaar
werken met zijn camera-eenheid (7).

Wifi:

De robotmaaier heeft een Bluetooth- en
wifi-module. De wifi-status resp. wifi-signaal-
sterkte wordt in de app weergegeven.
Draadloze 4G-module (niet in de levering
inbegrepen)

Met de optionele draadloze 4G-module

(25) kan de robotmaaier verbinding maken
met een mobiel netwerk. Hiervoor is een
actieve SIM-kaart met een datatarief vereist.
SIM-kaart en module zijn niet in de levering
inbegrepen. De 4G-module kan worden ge-
bruikt om gebieden met onvoldoende of geen
wifi-bereik te overbruggen. Hierdoor blijft de
verbinding tussen de robotmaaier en de app
ook buiten het bereik van een wifi-netwerk in
stand.



5.3 Voorbereiding

Als het gras langer is dan 60 mm moet het wor-
den ingekort om te voorkomen dat de robotmaai-
er overmatig wordt belast en de efficiéntie van de
werking wordt aangetast. Gebruik hiervoor een
gewone grasmaaier of een grastrimmer.
Verwijder alle losse voorwerpen van het gazon
die door de robotmaaier kunnen worden bescha-
digd of die de robotmaaier kunnen beschadigen.
Controleer het maaigebied en de grenzen daar-
van, evenals de delen die niet gemaaid hoeven
te worden (afb. 3). In de volgende hoofdstukken
van deze gebruiksaanwijzing vindt u informatie
over hoe u duidelijke grenzen voor het gazon kunt
vastleggen en bepaalde zones kunt beschermen.
Sommige obstakels kunnen door de robotmaaier
vroegtijdig worden herkend en hoeven niet moei-
zaam te worden afgeschermd.

5.3.1 Berekening van de helling van het ga-
zon (afb. 4)

De robotmaaier kan hellingen tot 30% aan. Ver-

mijd sterkere hellingen. De helling kan worden

bepaald aan de hand van het hoogteverschil en

de afstand (afb. 4).

Voorbeeld: a/b = 30 cm/100 cm x 100 = 30%

Montage van de accu (afb. 9)

Voor de werking van de robotmaaier is een accu
(16) uit de Power-X-Change-serie nodig.

Open het accuvakdeksel (9). Druk op de vergren-
delingsknop (b) van de accu (16) en schuif de
accu in de daarvoor bedoelde accuhouder. Maak
het accuvakdeksel (9) dicht en let erop dat het
goed vastklikt.

Om de accu (16) te verwijderen, opent u het ac-
cuvakdeksel (9). Druk op de vergrendelingsknop
van de accu (16) en trek de accu eruit.

5.4 Laadstation

5.4.1 Locatie van het laadstation (afb. 5a / 5b)
Kies eerst een geschikte locatie voor het laadsta-
tion (19). Voor het gebruik is een buitenstopcon-
tact dat continu stroom levert nodig.

Het laadstation (19) kan zowel op het gazon

(afb. 5a) als op een vlakke, stevige ondergrond,
bijvoorbeeld bestrating of asfalt, ter hoogte van
de grasnerf worden geplaatst (afb. 5b). De op-
stellocatie moet vlak, droog en vrij van obstakels
zijn. Zorg ervoor dat er aan weerszijden van het
laadstation, zowel links als rechts, minimaal 0,5 m
vrije ruimte is.

Leg het netsnoer van het laadstation (19) buiten

het maaigebied of leg het eventueel onder de
grond om beschadiging door de robotmaaier te
voorkomen.

Plaats het laadstation (19) op een goed bereikba-
re plek die de robotmaaier gemakkelijk vanuit alle
delen van het maaigebied kan bereiken. Plaats
het niet in hoeken, smalle doorgangen of ruimtes
die door obstakels worden ingeperkt. Zorg er bo-
vendien voor dat er bij het laadstation een goede
wifi-verbinding is.

Als het laadstation (19) zich op een verharde on-
dergrond bevindt, mag de afstand tot het dichtst-
bijzijnde grasveld maximaal 3 m bedragen. Bij
grotere afstanden kan de resterende accucapaci-
teit van de robotmaaier onder bepaalde omstan-
digheden onvoldoende zijn om het laadstation
betrouwbaar te bereiken. Voor grote maaivlakken
wordt het gebruik van een accu met een hogere
capaciteit aanbevolen.

Kies indien mogelijk een schaduwrijke plek, aan-
gezien de accu bij lagere temperaturen optimaal
wordt opgeladen.

V&0or het laadstation (19) moet een recht stuk van
ten minste 2 m en zonder obstakels liggen. Boch-
ten, randen of obstakels vlak voor het laadstation
kunnen het navigeren en aandokken van de ro-
botmaaier bemoeilijken.

5.4.2 Lokaliseren van het laadstation

Als de accu bijna leeg is of als de geselecteerde
maaizone volledig is gemaaid, keert de robot-
maaier terug naar het laadstation (19). De maaier
rijdt via dezelfde route terug naar het laadstation
als hij heeft gebruikt om naar de maaizone te
gaan. Met behulp van de hulpmarkering (23) in
het laadstation herkent hij zijn laadstation en kan
hij dus aandokken om op te laden.

5.4.3 Aansluiting van het laadstation op de
lichtnetadapter (afb. 5¢)
1. Voordat u het laadstation (19) op het lichtnet
aansluit, moet u controleren of de netspan-
ning 100-240 V bij 50 Hz bedraagt.
Sluit de lichtnetadapter (13) rechtstreeks aan
op een stopcontact. Gebruik de kabel niet
voor andere doeleinden.
Gebruik geen beschadigde lichtnetadapter
(13). Ga bij schade aan kabels of aan de
lichtnetadapter (13) onmiddellijk naar een
erkende vakman om deze te vervangen.
Laad de robotmaaier niet op in een vochtige
omgeving. Laad de robotmaaier niet op bij
temperaturen boven 40 °C of onder 5 °C.
Houd de robotmaaier en de lichtnetadapter
(13) uit de buurt van water, warmtebronnen
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en chemicalién. Houd de kabel van de licht-
netadapter (13) uit de buurt van scherpe ran-
den om schade te voorkomen.

6. Sluit de lichtnetadapter (13) aan op het ver-
lengsnoer (28) en sluit het verlengsnoer (28)
aan op het laadstation (19).

7. Hetled-lampje van het laadstation brandt
groen zodra er continu spanning op staat.
Mocht het LED-lampje van het laadstation
niet branden, controleer dan de voorgaande
stappen en zorg ervoor dat er spanning op
het aangesloten stopcontact staat.

5.4.4 Informatie over het opladen
De robotmaaier keert terug naar het laadstation
(19) in een van de volgende situaties:
U stuurt de robotmaaier handmatig terug.
Het laadniveau van de accu daalt tot onder
30%.
De dagelijkse werktijd is voorbij.
De regensensor werd geactiveerd.
De robotmaaier is oververhit geraakt.
De modus “Spot” werd gestart buiten het
ingestelde werkvenster en werd door de ro-
botmaaier voltooid.
Het begint donker te worden, wat betekent
dat de camera-eenheid niet meer betrouw-
baar kan werken.

Als de robotmaaier terugrijdt naar het laadstation
(19), doet hij dit zoals beschreven in hoofdstuk
54.2.

Tijdens het opladen van de accu knippert

de LED-lichtbalk (50) (afb. 8) op het bedie-
ningspaneel groen. Zodra de accu volledig is
opgeladen, brandt de LED-lichtbalk (50) op het
bedieningspaneel continu groen. Het led-lampje
van het laadstation brandt groen zodra er continu
spanning op staat. Na volledig opladen hervat de
robotmaaier zijn werk of blijft hij in het laadstation
(19) tot het volgende werkvenster.

Zorg ervoor dat er zich geen obstakels voor het
laadstation (19) bevinden, zodat het apparaat
probleemloos kan aandokken en laden.

Als de temperatuur van de accu hoger wordt dan
45 °C, wordt het laadproces gestopt om schade
aan de accu te voorkomen. Zodra de temperatuur
weer is gedaald, gaat het oplaadproces automa-
tisch verder.

Als de temperatuur van de besturingseenheid van
de robotmaaier hoger is dan 65 °C, keert de ro-
botmaaier terug naar het laadstation (19). Zodra
de temperatuur weer is gedaald, wordt het werk
hervat volgens de instellingen.

Als de accu leeg is voordat de robotmaaier terug-

keert naar het laadstation (19), kan de robotmaai-
er niet meer worden gestart. Zet de robotmaaier
terug in het laadstation (19). De robotmaaier
wordt automatisch opgeladen.

5.4.5 Montage van het dak en bevestiging van
het laadstation (afb. 5¢c-5d)
Monteer het dak van het laadstation (21) op het
laadstation (19) zoals op de afbeelding te zien
is. Zet het dak erop, van achteren naar voren, en
zorg dat de schroefgaten precies op elkaar aan-
sluiten. Draai de bevestigingsschroeven van het
dak (14) in de schroefgaten zoals op de afbeel-
ding te zien is en draai ze stevig vast. Nadat de
juiste plaats voor het laadstation is bepaald, moet
het laadstation (19) met de bevestigingsschroe-
ven (15) worden vastgezet. Draai de bevesti-
gingsschroeven (15) met de zeskantsleutel (24)
helemaal de grond in.

5.5 Maaigebied - obstakels en grenzen van
het maaigebied
5.5.1 Gazongrens
Om het gebied de eerste keer in kaart te brengen
moet het te maaien gebied duidelijk herkenbare
gazongrenzen hebben. Zorg ervoor dat begroeide
heuveltjes, hellingen en andere plekken waar de
robotmaaier vanaf kan vallen, voldoende zijn be-
veiligd, zodat hij niet kan wegglijden of het maai-
gebied kan verlaten.
Zorg dat u voor de ingebruikname vertrouwd
bent met de mogelijkheden voor het vastleggen
van gazongrenzen die in dit hoofdstuk worden
beschreven.
Delen binnen het maaigebied die de robotmaai-
er niet moet maaien, zoals vaste grondkabels,
bovengronds gelegde slangen of vergelijkbare in-
stallaties, moeten eveneens worden afgebakend
door duidelijk herkenbare grasgrenzen.
Deze maatregelen zijn vereist voor de eerste keer
dat een kaart wordt gemaakt en voor elke keer
dat er na het wissen van een kaart een nieuwe
kaart wordt gemaakt.
Nadat de eerste kaart is gemaakt, kunnen in de
app virtuele grenzen worden vastgelegd en kun-
nen verboden en uitgesloten gebieden worden
ingesteld.

Smalle doorgangen (afb. 6a)

Als het maaigebied een smalle doorgang be-
vat, kan de robotmaaier deze passeren, mits
de doorgang minimaal 0,6 m breed is. Voor
de eerste kaart moet de smalle doorgang ten
minste 1,0 m breed zijn, zodat deze automa-
tisch kan worden herkend en geregistreerd.
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Als dit niet mogelijk is, kan de doorgang na
het maken van de kaart in de modus “Kaart
bewerken” onder “Passage” worden ingesteld.
Navigeer de robotmaaier hiervoor handmatig
met uw smartphone door de smalle doorgang
met behulp van de afstandsbedieningsfunctie
in de app, zodat de passage op de kaart kan
worden opgeslagen. Bij lange en smalle door-
gangen is het mogelijk dat de robotmaaier
niet genoeg ruimte heeft om om te draaien.
Dit kan de bereikbaarheid of de bewerking
van afzonderlijke maaigebieden belemmeren.
Afstand bij de gazongrens (afb. 6b)

Als de robotmaaier een grens van het gazon
nadert, wordt deze door de camera-eenheid
(7) gedetecteerd. De robotmaaier stopt voor
de gazongrens en verandert van rijrichting,
zodat hij het maaigebied niet verlaat. Lager
gelegen perken, greppels, treden of verhoog-
de stenen randen kunnen schade aan de ro-
botmaaier veroorzaken. Zorg ervoor dat zulke
zones worden afgeschermd met geschikte
gazongrenzen of andere afbakeningen.
Controleer de gazongrenzen regelmatig op
begroeiing en veranderingen. Overwoekerde
of niet meer duidelijk herkenbare grenzen
kunnen ertoe leiden dat de robotmaaier

het eigenlijke maaigebied verlaat. Nadat de
eerste kaart is gemaakt, kunnen in de app
virtuele grenzen en niet-maaigebieden wor-
den vastgelegd om bepaalde opperviakken
permanent uit te sluiten van het maaien.

Afstand tot de gazongrens met water (afb.

6¢c)

In principe herkent de robotmaaier de grens
van het gazon, zoals hierboven beschreven,
betrouwbaar. Toch kan het gebeuren dat de
robotmaaier de gazongrens overschrijdt.
Daarom raden we aan om bij de grens van
het gazon een afstand van ongeveer 50 cm
van water (vijver, zwembad enz.) aan te hou-
den.

Opmerking

Het bewerken van de kaart kan alleen worden
gestart als de robotmaaier zich in het laadstation
bevindt, pauzeert of als het actuele maaiproces is
beéindigd.

Voor het bewerken van de kaart zijn verschillende
vormen en een virtuele lijngrens beschikbaar. Met
deze functies kunnen maai-, niet-maaigebieden
en virtuele grenzen in de app worden vastgelegd
en aangepast.

5.5.2 Obstakels (afb. 6b-6d)
Obstakels zijn voorwerpen die zich in het maaige-
bied bevinden. Via de camera kan de robotmaaier
veel obstakels herkennen. Zachte, instabiele
en waardevolle voorwerpen moeten eventueel
worden beschermd. Vergelijk hiervoor, zoals
hierboven beschreven, de mogelijkheden om de
gazongrens af te bakenen.
Afhankelijk van de grootte en vorm rijdt de robot-
maaier om het obstakel heen of stopt de maaier
en gaat hij in een andere richting verder. Als de
camera-eenheid (7) het obstakel niet herkent,
botst de maaier tegen het obstakel. De robot-
maaier stopt en gaat verder met maaien in een
andere richting. Daarbij wordt een strook van on-
geveer 5 cm tot een obstakel niet gemaaid.
Hoge en lage obstakels
De robotmaaier herkent met behulp van de
camera-eenheid (7) verschillende obsta-
kels in het maaigebied, zoals speelballen,
tuingereedschap, speeltoestellen of andere
voorwerpen, en rijdt hier zelfstandig om-
heen. Controleer regelmatig of obstakels en
voorwerpen niet zijn overwoekerd door gras,
planten of andere vegetatie. Overwoekerde
obstakels kunnen de betrouwbare detectie
door de robotmaaier belemmeren. Bomen
worden door de robotmaaier als obstakels
herkend en er wordt dus omheen gereden.
Als er boomwortels uit de grond steken, moet
het betreffende gebied worden beschermd
met een geschikte gazongrens of door een
niet-maaigebied. Dit geldt met name voor
blootliggende wortels, aangezien schade aan
de boomwortels en aan de robotmaaier moet
worden voorkomen.

5.5.3 Hoofd- en bijkomend maaigebied

De robotmaaier kan binnen een hoofdgebied
meerdere maaizones in kaart brengen en op-
slaan. Er ontstaan bijvoorbeeld meerdere maaizo-
nes wanneer het gazon wordt onderbroken door
paden of andere vlakke overgangen.

Om een maaizone toe te voegen, selecteert u in
de app de functie “Nieuwe zone toevoegen”. Rijd
de robotmaaier vervolgens met behulp van de
afstandsbediening van de huidige maaizone naar
het nieuwe maaigebied. Zodra het traject is vol-
tooid, begint het in kaart brengen van de nieuwe
maaizone automatisch.

Het verbindingspad moet vrij zijn van obstakels,
een minimale breedte van 0,6 m hebben en mag
maximaal 50 m van de bestaande maaizone ver-
wijderd zijn (afb. 6e)
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Een bijkomend gebied is een maaigebied dat de
robotmaaier niet zelfstandig vanuit het hoofdge-
bied kan bereiken en waarvoor geen traject kan
worden gemaakt. Dit is bijvoorbeeld het geval bij
volledig van elkaar gescheiden tuingedeelten.
Voor zulke toepassingen is de modus “Tweede
maaivlak” beschikbaar. In deze modus kan het
extra maaigebied afzonderlijk in kaart worden
gebracht en worden opgeslagen. Zolang deze
modus actief is, kunnen de kaartinstellingen van
het tweede maaigebied onafhankelijk van het
hoofdgebied worden beheerd.

Bij het wisselen tussen hoofdgebied en tweede
maaigebied wordt automatisch de passende
kaart geladen.

Voor het tweede maaigebied zijn bepaalde func-
ties, zoals randmaaien, zone-maaien en punt-
maaien, niet beschikbaar.

5.6 Controle van het maaigebied

Controleer véor het in gebruik nemen het gehe-
le maaigebied door langs de grenzen van het
gazon te lopen. Zorg ervoor dat het maaigebied
volledig wordt afgebakend door duidelijk herken-
bare gazongrenzen, afbakeningen of obstakels.
Controleer bovendien regelmatig of gazongren-
zen, obstakels en andere oriéntatiepunten niet
zijn overwoekerd door gras, planten of andere
vegetatie. Overwoekerde gebieden kunnen de
betrouwbare detectie door de robotmaaier belem-
meren.

Controleer ook alle gebieden die buiten het
maaigebied moeten blijven, zoals bloembedden,
zwembaden, vijvers of andere obstakels. Deze
gebieden moeten aan alle kanten heel duidelijk
worden afgebakend.

Bij kritieke of moeilijk herkenbare plekken, waar
een betrouwbare detectie door de robotmaaier
niet kan worden gegarandeerd, is het raadzaam
om na het voor de eerste keer maken van een
kaart in de app een niet-maaigebied of een ver-
boden zone in te stellen.

Raadpleeg hiervoor de aanwijzingen in hoofdstuk
5.5.1.

5.7 Eerste keer kaart maken - eerste inbe-
drijfstelling (afb. 7a)

Zorg ervoor dat de accu van de robotmaaier vol-

ledig is opgeladen voordat voor de eerste keer

een kaart wordt gemaakt.

Download vé6r de eerste inbedrijfstelling de Ein-

hell Robotics-app op uw smartphone en installeer

deze zoals beschreven in hoofdstuk 6.4.

Volg de instructies in de app om de robotmaaier

via wifi en Bluetooth met uw smartphone te ver-

binden.

Na geslaagde verbinding kan via de app worden
begonnen met het voor de eerste keer maken van
een kaart. Hiervoor moet de robotmaaier zich in
het laadstation bevinden.

De robotmaaier verlaat vervolgens het laadstation
en brengt zelfstandig het gehele maaigebied in
kaart. Daarbij rijdt hij het werkgebied systema-
tisch af, detecteert de grenzen van het gazon en
brengt hij automatisch het te maaien oppervlak

in kaart.

Houd de robotmaaier tijdens het voor de eerste
keer maken van een kaart in de gaten om er zeker
van te zijn dat alle grenzen van het gazon goed
worden herkend en dat het gehele maaigebied
correct wordt afgelopen.

Na het maken van de kaart keert de robotmaaier
zelfstandig terug naar het laadstation en slaat hij
de gemaakte kaart op in het systeem.

Als het maken van de kaart is gelukt, begint de ro-
botmaaier met het maaien volgens de instellingen
en schema’s in de app.

5.8 Controle van de positie van het laadstati-
on (afb. 7b)
Controleer de positie van het laadstation (19)
door de robotmaaier op verschillende plaatsen op
het maaigebied te plaatsen en vervolgens de rit
terug naar het laadstation te starten.
Stuur de robotmaaier hiervoor, zoals beschreven
in hoofdstuk 6.3, terug naar het laadstation (19).
Het proces kan op elk moment worden onderbro-
ken door op de STOP-toets (3) te drukken.
Controleer daarbij of de robotmaaier het laadstati-
on vanuit alle delen van het maaigebied betrouw-
baar kan bereiken. Pas indien nodig de grenzen
van het gazon, het maaigebied of de positie van
het laadstation (19) aan.
Zorg er vooral voor dat smalle doorgangen een
minimale breedte van 0,6 m hebben, zodat de ro-
botmaaier deze probleemloos kan passeren.

5.9 Laadstation verplaatsen

Onder “Kaartbeheer” kunt u de locatie van het
laadstation wijzigen.

Geef aan of de nieuwe positie zich op het gras-
veld of buiten het grasveld bevindt.

Als het laadstation op het gazon staat, detecteert
de robotmaaier de nieuwe positie automatisch en
slaat deze op op de kaart.

Als het laadstation zich buiten het grasveld
bevindt, wordt de afstandsbedieningsmodus
(Bluetooth) geactiveerd. Rijd de robotmaaier ver-
volgens van het laadstation naar het maaigebied
om het traject op te slaan. Dit zal in de toekomst
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worden gebruikt voor de navigatie tussen het
laadstation en het maaigebied.

5.10 Accu-capaciteitsindicatie (afb. 11b)
Druk op de toets (a) voor de accu-capaciteitsin-
dicatie. De accu-capaciteitsindicatie signaleert
de laadtoestand van de accu aan de hand van 3
leds.

Alle 3 leds branden:
De accu is volledig opgeladen.

2 of 1 led(s) branden:
De accu heeft nog voldoende lading.

1 led knippert:
De accu is leeg, laad de accu op.

Alle leds knipperen:

De temperatuur van de accu is te laag. Haal de
accu uit het apparaat en laat hem een dag op
kamertemperatuur liggen. Als de fout opnieuw
optreedt, dan werd de accu diep ontladen en

is hij defect. Haal de accu uit het apparaat. Een
defecte accu mag niet meer worden gebruikt of
opgeladen.

Let op!

Als u een Multi-Ah-pack (bijv. 4-6 Ah) gebruikt,
zet dit dan altijd op de hoogste capaciteit. Door
het voorzichtige laden en ontladen van de robot-
maaier is het niet nodig om de lagere capaciteit te
gebruiken om de levensduur te verlengen; dit kan
zelfs problemen veroorzaken.

5.11 Laden van de accu met de oplader
Tijdens normaal gebruik wordt de accu (16) van
de robotmaaier opgeladen via het laadstation
(19). Om de accu (16) uit de Power-X-Chan-
ge-serie afzonderlijk te kunnen gebruiken, kan
deze ook worden opgeladen in de externe
Power-X-Charger. Let op! — Afhankelijk van het
model kan het zijn dat de oplader (afb. 11a/ pos.
29) niet bij de levering van uw robotmaaier is
inbegrepen.

1. Vergelijk of de op het typeplaatje vermelde
netspanning overeenstemt met de beschik-
bare netspanning. Steek de netstekker van
de oplader (29) in het stopcontact. De groene
led begint te knipperen.

2. Steek de accu (16) op de oplader (29) (afb.
11a).

3. Onder het punt “Indicator oplader” vindt u een
tabel met de betekenissen van de led-indica-
tor op de oplader.

Tijdens het laden kan de accu een beetje warm
worden. Dit is echter normaal.

Mocht het laden van het accupack niet mogelijk
zijn, controleer dan
of er spanning op het stopcontact staat.
of een foutloos contact aan de laadcontacten
voorhanden is.

Indien het laden van het accupack nog altijd niet
mogelijk is, dan verzoeken wij u

de oplader

en het accupack
naar onze klantenservice op te sturen.

Neem voor de juiste wijze van versturen con-
tact op met onze klantenservice of het ver-
kooppunt waar het apparaat werd gekocht.

Zorg er bij het vervoeren of weggooien van
oplaadbare accu’s of accu-apparaten voor
dat ze afzonderlijk in plastic zakken worden
verpakt om kortsluiting en brand te voorko-
men!

Het accupack gaat langer mee als u ervoor zorgt
dat het op tijd wordt opgeladen. Dit is in ieder
geval nodig als u merkt dat de prestaties van het
apparaat afnemen. Ontlaad het accupack nooit
volledig. Dit leidt tot een defect aan het accupack!

6. Bediening

6.1 Bedieningspaneel

De robotmaaier is door de fabrikant al gepro-
grammeerd met standaardinstellingen. Deze kun-
nen desgewenst echter worden gewijzigd. Zelfs
als de fabrieksinstellingen geschikt zijn voor de
meeste tuinen, moet u toch vertrouwd raken met
de beschikbare opties.

Zorg ervoor dat u bij het bedienen van het appa-
raat of van de bijbehorende randapparatuur niet
oververmoeid raakt en altijd uw evenwicht be-
waart. Zorg ervoor dat u op hellingen stevig staat
en dat u loopt en niet rent.

Uitleg van het bedieningspaneel met
LED-lichtbalk (afb. 8)

50. Lichtbalk

51. HOME-toets

52. START-toets - starttoets

53. OK-toets — bevestigingstoets



54. Aan/Uit-toets

Opmerking

In hoofdstuk 11 vindt u een uitleg bij de toetsen
op het bedieningspaneel en de betekenis van de
verschillende led-statusindicatoren op het bedie-
ningspaneel.

6.2 Maaihoogteverstelling

Let op! Het verstellen van de maaihoogte mag
alleen worden uitgevoerd bij uitgeschakeld
maaiwerk en als de robotmaaier stilstaat. Druk
daarvoor op de STOP-toets (3). Met de maai-
hoogteverstelling (4) kan de maaihoogte traploos
worden aangepast tussen 30 en 60 mm, wat op
de schaalverdeling kan worden afgelezen.

Als het gras langer is dan 60 mm, moet het wor-
den gemaaid tot maximaal 60 mm om te voorko-
men dat de robotmaaier overmatig wordt belast
en zodat hij efficiént kan werken. Gebruik hiervoor
een gewone grasmaaier of een grastrimmer.
Nadat de installatie is voltooid, kan de maaihoog-
te worden aangepast met de maaihoogteverstel-
ling (4). Begin altijd met een hogere maaihoogte
en verlaag deze in kleine stapjes tot u de gewens-
te hoogte hebt bereikt.

6.3 Besturing van de robotmaaier

Handmatig starten

Druk op de Start-toets en bevestig dit met de OK-
toets.

De robotmaaier rijdt naar het volgende grasveld
en begint met maaien. Als u de robotmaaier start
buiten het tijdvenster dat u hebt ingesteld in de
app, dan maait de robotmaaier zolang de accu vol
genoeg is, tot het te maaien gebied is gemaaid of
tot het begint te schemeren.

Het bedieningspaneel vergrendelen en ont-
grendelen
Als de robotmaaier is gestopt door op de
STOP-knop (3) te drukken, wordt het bedie-
ningspaneel vergrendeld voor verdere invoer.
Om het bedieningspaneel te ontgrendelen,
drukt u twee keer achter elkaar op de OK-
toets. Ook kan de ontgrendeling via de app
worden uitgevoerd. Daar kunnen zowel het
bedieningspaneel als de robotmaaier weer
worden vrijgeschakeld.
De kinderbeveiliging kan worden geactiveerd
door de toetsen HOME en OK tegelijkertijd
2 seconden ingedrukt te houden. Zolang
de kinderbeveiliging actief is, zijn het bedie-
ningspaneel en de robotmaaier vergrendeld.

Om de kinderbeveiliging uit te schakelen,
drukt u nogmaals tegelijkertijd 2 seconden
lang op de toetsen HOME en OK.

Het maaien stoppen

1. Druk op de STOP-toets om de robotmaaier
onmiddellijk stil te zetten.

2. Ontgrendel het bedieningspaneel (2)

3. Druk op de HOME-toets en dan op OK om de
robotmaaier terug te sturen naar het laadstati-
on (19).

STOP-status:

Door op de STOP-toets (3) te drukken, wordt de
robotmaaier in een STOP-status gezet. De robot-
maaier pauzeert het maaien totdat deze status
wordt opgeheven.

De STOP-status kan direct op de maaier of via
de app worden opgeheven. De maaier kan dan
teruggestuurd worden naar het laadstation of
verder maaien.

6.4 De robotmaaier via de app verbinden met
wifi en Bluetooth

Alle instellingen die via het bedieningspaneel

kunnen worden aangepast, kunnen ook via

de app worden uitgevoerd. Download eerst de

Einhell Robotics-app voor robotmaaiers op uw

smartphone. De app is via de volgende link en

QR-code bereikbaar:

https://app.einhell-robotics.com/

Opmerking
Zorg ervoor dat de afstand tussen de robotmaaier
en uw smartphone niet meer dan 3 m bedraagt.

Verbind de robotmaaier via Bluetooth met uw
smartphone en volg de stappen die in de app
worden weergegeven. Vervolgens wordt u ge-
vraagd een wifi-verbinding met de robotmaaier tot
stand te brengen. Houd op het bedieningspaneel
(2) de toetsen Home en Aan/Uit 2 seconden inge-
drukt om de wifi-verbinding bij de eerste inbedrijf-
stelling te activeren.



Aanwijzingen voor de Bluetooth-verbinding:
Maak verbinding met de robotmaaier in de
app nadat u zich als gebruiker hebt aange-
meld en het apparaat hebt geregistreerd.
Op Android-toestellen moet de locatie voor
de app worden vrijgegeven om gebruik te
kunnen maken van de Bluetooth-verbinding.
Koppel de robotmaaier alleen binnen de app
van uw smartphone.

Het bereik van een Bluetooth-verbinding is
beperkt. Blijf daarom in de buurt van de robot-
maaier om deze te bedienen.

De robotmaaier kan op één moment slechts
met één smartphone worden verbonden.

6.5 Software-update

Controleer bij de eerste inbedrijfstelling of er een
nieuwere firmwareversie beschikbaar is. Als er
een update voor de robotmaaier beschikbaar

is, voer deze dan eerst volledig uit voordat u de
robotmaaier in gebruik neemt. Zorg ervoor dat de
accu van de robotmaaier voor meer dan 50% is
opgeladen en dat hij zich in een gebied bevindt
met een voldoende sterk en stabiel wifi-signaal,
om fouten of problemen tijdens de update te
voorkomen.

Waarschuwing

Schakel de robotmaaier tijdens de update niet
uit en voer geen andere instellingen uit aan de
robotmaaier.

6.6 Functies en bediening

Via de Einhell Robotics-app kunt u allerlei instel-

lingen van uw robotmaaier uitvoeren, mits de ro-

botmaaier in het wifi-bereik staat of per Bluetooth

is verbonden. U kunt de volgende instellingen

selecteren:
Tijdschema
In dit menu kunt u de werktijden van de robot-
maaier instellen. Voor elke dag van de week
kunnen een of meer tijdvensters worden
ingesteld. Een tijdvenster kan ofwel worden
vastgelegd voor het automatisch maaien van
het gehele maaigebied of voor afzonderlijke
maaizones. Houd er rekening mee dat nieuw
aangemaakte tijdvensters niet met terug-
werkende kracht worden uitgevoerd. Als het
begin van een tijdvenster op het moment van
aanmaken al in het verleden ligt, wordt de
actie pas bij de volgende reguliere aanvang
van de vastgelegde tijd uitgevoerd. Als er
bijvoorbeeld om 12.00 uur een tijdvenster van
10.00 uur tot 14.00 uur wordt ingesteld, start
de robotmaaier niet meteen, maar pas de
volgende dag als dit tijdvenster weer begint.
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Voor een gazon van 850 m? wordt als richtlijn
een dagelijkse maaiduur van ongeveer 10 uur
aanbevolen. De benodigde maaitijd kan vari-
eren afhankelijk van de groei van het gazon,
de oppervlakte en de bodemgesteldheid, en
moet worden aangepast aan de betreffende
omstandigheden

Edge mowing (randmaaien)

Voor een mooie gazonrand kunt u de modus
“Randmaaien” selecteren. In deze modus rijdt
de robotmaaier uitsluitend langs de grenzen
van het gazon en keert daarna zelfstandig te-
rug naar het laadstation. In de maai-instellin-
gen kan de afstand tot de gazongrens of een
overlapping buiten de gazongrens worden
ingesteld. Bij gebruik van een overlapping
moet de grens van het gazon gelijk liggen
met het maaivlak. Zo wordt beschadiging

van de gazongrens en van de robotmaaier
voorkomen. De instellingen kunnen worden
opgeslagen voor het gehele maaigebied of
afzonderlijk voor elke maaizone. Daarnaast
kan in de instellingen van de robotmaaier de
functie “Hoeken nabewerken” worden geac-
tiveerd. In deze modus maait de robotmaaier
gedetecteerde hoeken en moeilijk bereikbare
randgebieden doelgericht nogmaals na voor
een gelijkmatiger maairesultaat.
Regensensor

De regensensor (5) detecteert neerslag en
zorgt ervoor dat de robotmaaier bij regen niet
gaat werken. Bij neerslagdetectie stopt de ro-
botmaaier met maaien en keert hij zelfstandig
terug naar het laadstation (19). De regensen-
sor kan in de instellingen van de robotmaaier
worden in- of uitgeschakeld. Daarnaast kan
er een vertragingstijd worden ingesteld. Deze
bepaalt hoe lang de robotmaaier in het laad-
station (19) blijft nadat de regensensor (5)
volledig is opgedroogd, voordat hij het maai-
en hervat. De contacten van de regensensor
mogen niet worden overbrugd met metalen of
andere elektrisch geleidende voorwerpen. Dit
kan een negatieve impact hebben op de wer-
king van de regensensor en de robotmaaier.
Firmware-update

Onder “Firmware-update” kunt u controleren
of er een nieuwe firmwareversie voor de
robotmaaier beschikbaar is en deze indien
nodig installeren. Firmware-updates kunnen
uitsluitend door de eigenaar van de robot-
maaier worden uitgevoerd. Hiervoor moet de
robotmaaier aan het juiste gebruikersaccount
zijn gekoppeld.



Spot Mowing (puntmaaien)

Het kan voorkomen dat bepaalde delen van
het maaigebied onvoldoende zijn gemaaid en
gericht moeten worden bijgewerkt. In de mo-
dus “Puntmaaien” kunt u via de knop “Maai-
punt toevoegen” een rechthoekig gebied op
de kaart aangeven. De robotmaaier maait
vervolgens uitsluitend het geselecteerde
gebied. De oppervlakte van dit gebied kan va-
rigren van 3 m? tot 80 m?. Na het puntmaaien
keert de robotmaaier zelfstandig terug naar
het laadstation (19) als hij zich niet in een ac-
tief werkvenster bevindt.

Naar het laadstation

Hier onderbreekt de robotmaaier zijn werk

en keert terug naar het laadstation. De robot-
maaier rijdt dan pas weer bij het volgende
tijdvenster uit het laadstation.

No Go Zone (niet-maaizone)

In de kaartconfiguratie kunnen gebieden
worden vastgelegd waar de robotmaaier niet
mag komen of maaien. Om niet-maaigebie-
den in te richten zijn verschillende vormen

en virtuele lijngrenzen beschikbaar. Deze
kunnen worden gebruikt om bepaalde delen
van het maaigebied gericht af te schermen.
Het wordt aanbevolen om niet-maaigebieden
in te stellen voor plekken die een risico vor-
men voor de robotmaaier of die tot schade
kunnen leiden. Hieronder vallen bijvoorbeeld
bovengronds aangelegde waterslangen,
elektriciteitskabels, zwembaden, vijvers of
andere gebieden zonder duidelijk herkenba-
re gazongrenzen. De robotmaaier houdt bij
het navigeren rekening met de vastgelegde
niet-maaigebieden en rijdt hier automatisch
omheen tijdens het maaien.

Go Zone (maaizone)

In de kaartconfiguratie kunnen bepaalde
delen binnen het maaigebied worden vastge-
legd als maaizones. Deze functie is bijvoor-
beeld geschikt voor kale, uitgedroogde of
seizoensgebonden veranderde plekken van
het gazon, die door de robotmaaier eventueel
niet als maaigebied zouden worden herkend.
Binnen de vastgelegde maaigebieden rijdt
de robotmaaier ook over delen die vanwege
hun toestand afwijken van de automatische
oppervlaktedetectie. Voor het inrichten van
maaigebieden zijn er verschillende vormen
beschikbaar, die direct op de kaart kunnen
worden ingetekend. De oppervlakte van een
vastgelegd maaigebied moet minimaal 0,8 m
bedragen.

2
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Passage (doorgangszone)

Stel een doorgangszone in, zodat de robot-
maaier bepaalde gebieden kan passeren
met uitgeschakeld maaiwerk. In de kaartcon-
figuratie kunnen hiervoor passages binnen
het maaigebied worden vastgelegd. Deze
functie is geschikt voor gebieden die door

de robotmaaier worden gedetecteerd als
gebieden die niet gemaaid mogen worden,
bijvoorbeeld bloemenweiden, bestrate opper-
vlakken of andere ondergronden waar geen
gras groeit. Met behulp van een doorgangs-
zone kunt u bepalen welke van deze zones
de robotmaaier mag passeren om zelfstandig
andere delen van het maaigebied te bereiken.
Binnen de doorgangszone blijft het maaiwerk
uitgeschakeld. Zodra de robotmaaier de door-
gangszone heeft verlaten, gaat hij automa-
tisch verder met maaien.

Connect Zone (maaigebieden verbinden)
In de kaartconfiguratie kunnen meerdere
maaigebieden via een traject met elkaar
worden verbonden, zonder dat deze tot één
gezamenlijk maaigebied worden samenge-
voegd. Wanneer u een verbinding tot stand
brengt, krijgt u eerst de vraag of de robot-
maaier zich op een grasveld of daarbuiten
bevindt. Vervolgens wordt de afstandsbedie-
ningsmodus (Bluetooth) geactiveerd. Rijd de
robotmaaier met behulp van de afstandsbe-
dieningsfunctie van het gewenste startpunt
naar het te maaien gebied. Na bereiken van
de bestemming bevestigt u het eindpunt in
de app. Het aangemaakte traject wordt opge-
slagen en kan door de robotmaaier worden
gebruikt om zelfstandig tussen de verbonden
maaigebieden te wisselen. Tijdens het rijden
op het verbindingspad blijft het maaiwerk
uitgeschakeld

Remote Control (afstandsbediening)

De robotmaaier heeft twee afstandsbedie-
ningsmodi.

1. Afstandsbediening via Bluetooth

De Bluetooth-afstandsbediening is toegan-
kelijk via de instellingen van de robotmaaier.
Verbind de robotmaaier via de button “Verbin-
den via Bluetooth” met uw smartphone. Nadat
de verbinding tot stand is gebracht, kan de
robotmaaier via de smartphone worden be-
diend terwijl het maaiwerk is ingeschakeld.

2. Afstandsbediening via wifi

De wifi-afstandsbediening met live-video

is toegankelijk via het hoofdscherm van de
app. Voor toegang is een viercijferige bevei-
ligings-PIN vereist. Deze is standaard inge-



steld op 0000. Het wordt aanbevolen om de
pincode in de instellingen van de robotmaaier
te vervangen door een eigen pincode.

In de wifi-afstandsbedieningsmodus wordt
een livebeeld van de camera-eenheid van de
robotmaaier weergegeven. Daarnaast kunnen
de led-verlichting en de anti-condensfunctie
van de camera-eenheid worden bediend,
mocht de lens door weersinvioeden beslagen
zijn.

In deze afstandsbedieningsmodus wordt de
robotmaaier met uitgeschakeld maaiwerk
bediend.

Snelheid en afstanden

In de instellingen van de robotmaaier kunnen
de rijsnelheid van de robotmaaier en het
toerental van het maaiwerk worden ingesteld.
Hierdoor kan het maai-gedrag worden aan-
gepast aan de grootte, toestand en eisen

van het betreffende maaigebied. Daarnaast
kunnen de breedte van de maaibanen en de
richting van het maaipatroon worden inge-
steld. Daarbij kan worden gekozen tussen
een maaipatroon met één vaste rijrichting en
een maaipatroon met meerdere rijrichtingen.
De instellingen kunnen worden opgeslagen
voor het automatisch maaien van het hele
maaigebied of afzonderlijk voor elke maaizo-
ne. Hierdoor kunnen verschillende delen van
het maaigebied gericht worden aangepast
aan de betreffende eisen.

Geavanceerde instellingen voor de robot-
maaier

Onder “Geavanceerde instellingen” kunnen
extra functies van de robotmaaier worden
aangepast. Deze instellingen beinvioeden het
gedrag van de robotmaaier en mogen alleen
worden veranderd door ervaren gebruikers
die bekend zijn met de gevolgen van de af-
zonderlijke functies.

7. Reiniging, onderhoud en
bestelling van onderdelen

Gevaar!

Voordat u schoonmaak- of onderhoudswerk-
zaamheden uitvoert, moet u het apparaat van het
stroomnet scheiden door de stekker uit het stop-
contact te trekken en het apparaat uit te schake-
len. Haal bovendien de accu uit de robotmaaier
(afb. 9).

Voorzichtig! Draag werkhandschoenen!
Zorg ervoor dat u geen bewegende onder-
delen aanraakt voordat deze volledig tot stil-
stand zijn gekomen.

7.1 Reiniging
Houd de veiligheidsinrichtingen, de ventilatie-
openingen en het motorhuis zoveel mogelijk
vrij van stof en vuil. Veeg het apparaat met
een schone doek af of blaas het met pers-
lucht bij lage druk schoon.
De robotmaaier mag niet met stromend
water, vooral niet onder hoge druk, worden
schoongemaakt.
Maak het apparaat regelmatig met een
vochtige doek en wat groene zeep schoon.
Gebruik geen reinigings- of oplosmiddelen;
deze zouden de kunststof componenten van
het apparaat kunnen aantasten. Let er goed
op dat er geen water in het apparaat kan
dringen.
Maak de robotmaaier bij voorkeur schoon
met een borstel of doek.
Controleer of de messen (10) en de messchijf
(11) vrij kunnen bewegen.
Gebruik voor het reinigen van de laadcontac-
ten op de robotmaaier (1) en het laadstation
(19) een reinigingsmiddel voor metaal of zeer
fijn schuurpapier. Maak deze schoon om een
efficiént laadproces te garanderen.

7.2 Onderhoud
Versleten of beschadigde messen (10) en de
bijbehorende bevestigingsschroeven moeten
altijd per set worden vervangen.
Vervang versleten of beschadigde onderde-
len.
Voor een lange levensduur moeten alle
schroefdelen en de wielen en assen schoon-
gemaakt en vervolgens met olie gesmeerd
worden.
Door de robotmaaier regelmatig te onder-
houden zal hij niet alleen lange tijd meegaan
en goed werken, maar wordt uw ook gazon
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zorgvuldig en eenvoudig gemaaid.

De messen (10) zijn de onderdelen die het
sterkste slijten. Controleer regelmatig de toe-
stand van de messen (10) en de bevestiging
ervan. Als de robotmaaier overmatig trilt, kan
dit betekenen dat de messen (10) bescha-
digd zijn of door stoten vervormd zijn geraakt.
Als de messen (10) versleten of beschadigd
zijn, moeten ze onmiddellijk worden vervan-
gen.

Controleer regelmatig hoe het gazon eruitziet.
Door botte messen worden de grassprieten
niet netjes afgesneden. Daardoor kan het
gazon aan de oppervlakte gemakkelijker uit-
drogen en bruin worden. Vervang de messen
daarom regelmatig om een zuivere en rechte
snede te krijgen.

Controleer de onderkant van de robotmaaier
regelmatig op vuil. Maak de robotmaaier
regelmatig schoon. Verwijder grotere veront-
reinigingen onmiddellijk.

In de eerste weken na de inbedrijfstelling en
na eerder maaien met een conventionele
grasmaaier kan uw robotmaaier al snel erg
vuil worden. Controleer daarom de onderkant
van uw robotmaaier in deze periode vaker.
Maai het gazon alleen in kleine stapjes om
ernstige verontreiniging te voorkomen.

In het apparaat bevinden zich verder geen
onderdelen die onderhoud behoeven.

In de app kunt u onder “Informatie over de
robotmaaier” de onderhoudsintervallen van
de robotmaaier bekijken. Het aanbevolen
vervangingsinterval voor de messen bedraagt
150 bedrijfsuren. Om een gelijkmatige slijtage
te garanderen, kunnen de messen met re-
gelmatige tussenpozen worden omgedraaid.
Voor het reinigen van de robotmaaier en het
laadstation geldt een onderhoudsinterval van
720 bedrijfsuren. Mocht u voor het bereiken
van de betreffende intervallen merken dat de
messen versleten zijn of dat reiniging nodig

is vanwege ernstige verontreiniging, voer de
betreffende onderhoudswerkzaamheden dan
al eerder uit. De aanbevolen onderhoudsin-
tervallen mogen niet worden overschreden
om een betrouwbare werking en een constant
hoge maaiprestatie van de robotmaaier te
garanderen.

7.2.1 Messen vervangen

Verwijder de accu alvorens de messen te
vervangen.

Gebruik alleen originele messen, omdat anders
de werking en veiligheid niet zijn gegarandeerd.
De robotmaaier is uitgerust met drie messen (10)
die op een messchijf (11) zijn gemonteerd. Deze
messen (10) gaan tot 2 maanden mee (mits er
geen obstakels worden geraakt). Vervang als-
tublieft alle drie de messen (10) tegelijk, om te
voorkomen dat de efficiéntie en balans van uw
apparaat worden aangetast.

Ga als volgt te werk om de messen (10) te ver-

vangen (afb. 10) - Let op! - Draag handschoenen:

1. Zet de messchijf (11) met een schroeven-
draaier vast zodat deze niet kan draaien.
Steek hiervoor de schroevendraaier door de
hiervoor bedoelde gaten in de messchijf (11)
en de beschermkam.

2. Draai de bevestigingsschroeven los.

3. Haal de messen (10) eraf en vervang ze door
nieuwe. Vervang alle drie de messen (10) met
de bijbehorende schroeven altijd per set.

4. Draai vervolgens de bevestigingsschroef (27)
weer vast. Zorg ervoor dat de nieuwe messen
(17) vrij kunnen draaien.

Voer regelmatig een algemene controle van de
robotmaaier uit en verwijder alle vastgekoekte
resten. Controleer voor het begin van elk seizoen
in elk geval of de messen (10) in goede staat ver-
keren. Neem bij reparaties contact op met onze
klantenservice. Gebruik alleen originele vervan-
gende onderdelen.

7.2.2 Software-update

Zorg ervoor dat de accu volledig is opgeladen,

voordat u de volgende stappen uitvoert.
Selecteer “Firmware-update” onder Instellin-
gen in de app.
De robotmaaier begint nu met het updaten
van de firmware, mits er een update beschik-
baar is. De status wordt in de app weerge-
geven.
Een firmware-update via de Einhell Robo-
tics-app kan alleen worden uitgevoerd als de
maaier verbonden is met wifi.
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7.3 Bestelling van onderdelen:
Gelieve bij de bestelling van onderdelen de vol-
gende gegevens te vermelden:
Type apparaat
Artikelnummer van het apparaat
Ident.-nummer van het apparaat
Onderdeelnummer van het benodigde on-
derdeel
Actuele prijzen en informatie vindt u op www.Ein-
hell-Service.com

Vervangende messen art.-nr.: 34.140.20

7.4 Optioneel toebehoren

De draadloze 4G-module (25) (niet in de leve-
ring inbegrepen) is een loT-module (Internet

of Things) die verbinding kan maken met een
4G-netwerk. Hiervoor ontvangt u naast de module
een actieve simkaart met een datatarief (niet in
de levering inbegrepen). De module (25) kan een
slechte of ontbrekende wifi-dekking compense-
ren, zodat de robotmaaier ook dan nog onbeperkt
via de app en met alle functies kan worden ge-
bruikt.

8. Opbergen

Laad de accu volledig op voordat u hem opbergt
voor de winter en schakel de robotmaaier uit.
Haal de accu uit het apparaat. Trek de lichtnet-
adapter (13) uit het lichtnet en het laadstation
(19).

Bewaar het apparaat en het toebehoren op een
donkere, droge en vorstvrije plaats die voor
kinderen ontoegankelijk is. De optimale opberg-
temperatuur ligt tussen 5 °C en 30 °C. Bewaar het
apparaat in de originele verpakking.

9. Transport

Breng, indien voorhanden, transportbeveili-
gingen aan.

Bescherm het apparaat tegen schade en
sterke trillingen, die met name optreden bij
het transport in voertuigen.

Beveilig het apparaat tegen wegglijden en
kantelen.

Draag de robotmaaier aan de draaggreep (6),
waarbij de messchijf (11) van uw lichaam af
is gericht.

10. Verwijdering en recycling

Het apparaat bevindt zich in een verpakking om
transportschade te voorkomen. Deze verpakking
is een grondstof en dus geschikt voor hergebruik
of recycling. Het apparaat en zijn toebehoren
bestaan uit diverse materialen, zoals metaal en
kunststof. Defecte apparaten horen niet thuis in
het huisvuil. Om het apparaat op de juiste wijze af
te voeren dient het naar een geschikte verzamel-
plaats te worden gebracht. Als u geen verzamel-
plaats kent, informeer dan bij de gemeente.
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11. Bedieningspaneel functies en LED-lichtbalkstatus

Functie

In-/uitschakelen

Maaien starten
Naar het laadstation rijden

Modus “Bijkomende gebieden” -
een geselecteerd, afgebakend ge-
bied maaien

Pauze / STOP

Kinderbeveiliging inschakelen / uit-
schakelen

Wifi-verbinding resetten

LED-lichtbalk
Lichtbalk brandt wit of geel

Lichtbalk knippert wit of geel

Lichtbalk brandt rood

Lichtbalk knippert 3x rood

Lichtbalk knippert groen
Lichtbalk knippert snel wit

Lichtbalk knippert 3x wit

() ) (@) [

Betekenis

Houd de Aan-/Uit-toets 3 seconden lang ingedrukt. Als de
robotmaaier zich in het laadstation bevindt, kan hij niet worden
uitgeschakeld.

Druk op de Start-toets en bevestig dit met de OK-toets
Druk op de Home-toets en bevestig dit met de OK-toets

Houd de Start-toets 2 seconden ingedrukt; bevestig na de ge-
sproken mededeling met de OK-toets

Om de robotmaaier even te pauzeren, drukt u op een wille-
keurige toets op het bedieningspaneel. Om de robotmaaier te
stoppen, drukt u op de STOP-toets (3)

Houd de toetsen Home en OK tegelijkertijd 2 seconden inge-
drukt

Houd de toetsen Home- en Aan/Uit tegelijkertijd 2 seconden
ingedrukt

Betekenis

Stand-by

Maaien

Verwerking van gegevens
Afstandsbediening

Terugrijden naar het laadstation
Terugrijden naar de uitgangspositie
Wachten op wifi-verbinding

Er is een fout opgetreden. Raadpleeg de foutcodetabel in de
app om de foutcode te achterhalen

Er is een fout opgetreden. Raadpleeg de foutcodetabel in de
app om de foutcode te achterhalen

De robotmaaier wordt in het laadstation opgeladen

Kinderbeveiliging is ingeschakeld
Kaart wordt opgeslagen in de robotmaaier

Modus “Bijkomende gebieden” geactiveerd, druk op de OK-
toets om het maaien te starten
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12. Weergave van de foutcodes in de app en oplossen van fouten

Als er een foutcode verschijnt, kan deze als volgt worden gereset:

Weergave
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

Fout

Messchijf geblokkeerd,
reinig deze

Storing in de motor van
de messchijf

Motor van de messchijf
oververhit

Storing in de motor van
de messchijf

Mes los of geblokkeerd

Robot opgetild, zet hem
op de grond

Robot opgetild, zet hem
op de grond

De hellingshoek van de
robot is te groot

De hellingshoek van de
robot is te groot

Softwarefout

Aandrijfwiel geblokkeerd,
reinig dit

Storing in de aandrijfwiel-
motor

Storing in de aandrijfwiel-
motor

Aandrijfwiel oververhit

Mogelijke oorzaak
Messchijf geblokkeerd

Motorstoring van de mes-
schijf

Messchijf geblokkeerd of
gras te hoog of te dicht

Motorstoring van de mes-
schijf

Mes zit los of is geblok-
keerd door vreemde voor-
werpen

Robot werd opgetild

Robot werd opgetild

De robot staat schuin
of bevindt zich op een
helling

De robot staat schuin
of bevindt zich op een
helling

Softwarefout gedetec-
teerd

Aandrijfwiel geblokkeerd

Motorstoring gedetec-
teerd

Motorstoring gedetec-
teerd

Geblokkeerde wielen of
te dicht gras
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Verhelpen

1. Schakel de robotmaaier uit

2. Verwijder vreemde voor-
werpen en controleer of de
messchijf vrij kan draaien

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

1. Controleer de messchijf op
blokkades

2. Maai het gazon eerst hand-
matig tot minder dan 6 cm

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

Controleer de mesbevestiging
en verwijder voorwerpen

Zet de robot op een effen viak

Zet de robot op een effen viak

Zet de robot op een effen viak

Zet de robot op een effen viak

Start de robot opnieuw en start
het maaien opnieuw

Reinig aandrijfwielen en ver-
wijder vreemde voorwerpen

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

1. Controleer de aandrijf- en
voorwielen

2. Smeer stroef draaiende
wielen

3. Maai het gazon eerst hand-
matig tot minder dan 6 cm



E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

Accufout

Accufout

Accutemperatuur buiten
het toegestane bereik.
Bedrijf beéindigd

Accufout

Accutemperatuur te laag.
Het opladen is onder-
broken

Omgevingstemperatuur
buiten het temperatuur-
bereik

Slechte laadverbinding

Storing beeldsensor in
camera-eenheid

Storing beeldsensor in
camera-eenheid

De beeldsensor in de
camera-eenheid of het
basisstation is vervuild

Zelftest mislukt

Beeldsensor in de came-
ra-eenheid is vuil

De beeldsensor in de
camera-eenheid of het
basisstation is vervuild

Afwijkende laadspanning
gedetecteerd

Accufout gedetecteerd.

Accutemperatuur te hoog
of te laag

Fout in de accubewaking
gedetecteerd

Accutemperatuur onder
het toegestane laadbereik

Temperatuur buiten het
toegestane bereik

Laadverbinding defect

Storing in de beeldsensor
gedetecteerd

Storing in de beeldsensor
gedetecteerd

Sensor of markering
bedekt

De robot glijdt weg of zit
vast

Sensor is afgedekt of vuil

Sensor of markering
bedekt
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1. Controleer de voeding van
het basisstation

2. Reinig de laadcontacten

3. Controleer de lichtnetadap-
ter

4. Start de robot opnieuw

1. Haal de accu eruit en plaats
hem terug

2. Start de robot opnieuw en
probeer het nog eens

1. Schakel de robot uit

2. Laat de accu op tempera-
tuur komen.

3. Opnieuw starten

1. Haal de accu eruit en plaats
hem terug

2. Start de robot opnieuw

3. Neem bij herhaling contact
op met de klantenservice

1. Opladen bij meer dan 10 °C.
2. Laad de accu voor het op-
bergen tot min. 60%

Gebruik de robot alleen bij
5-50 °C

Controleer de laadcontacten
en voeding

1. Reinig de camera-eenheid
2. Start de robot opnieuw en
probeer het nog eens

1. Reinig de camera-eenheid
2. Start de robot opnieuw en
probeer het nog eens

1. Reinig de camera-eenheid

2. Reinig markering en QR-co-
de

3. Controleer op beschadi-
gingen

Maak de ruimte rondom het

basisstation schoon en houd
deze vrij

Reinig de camera-eenheid

1. Reinig de camera-eenheid

2. Reinig markering en QR-co-
de

3. Controleer op beschadi-
gingen



E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

Afgrond gedetecteerd

De robot zit vast

Bestemming in de zone
niet bereikbaar

Basisstation niet gevon-
den

Aandokken aan het ba-
sisstation is mislukt

Zet de robot handmatig
op het basisstation

Verwijder obstakels en
zorg ervoor dat de robot
op het gazon staat

Basisstation zonder voe-
ding

Taak gepauzeerd. Verwij-
der obstakels

Omgeving sterk veran-
derd. Maak een nieuwe
kaart

Gras niet herkend

Buiten de kaart

Terugkeer naar het basis-
station mislukt

Wisselen van de locatie
van het basisstation
mislukt

Robot oververhit

Het basisstation is op
een ongeschikte plek
neergezet

Diefstalwaarschuwing

GPS-fout

Verwijder robot van tre-
den en randen

Obstakel gedetecteerd

De bestemming kan niet
worden bereikt

Terugkeer naar basisstati-
on niet mogelijk

Obstakels in de buurt van
het basisstation

Start via het basisstation
vereist

Routeplanning mislukt

Voeding of oplaadverbin-
ding defect

Het basisstation kan niet
worden verlaten

Kaart komt niet overeen
met de omgeving

Veel gaten in het gras in
de buurt van het basis-
station

Buiten het in kaart ge-
brachte werkgebied

Oneffen terrein in de
buurt van het basisstation

Het basisstation kan niet
opnieuw worden geposi-
tioneerd

Omgevingstemperatuur
te hoog

Positie of uitlijning onge-
schikt

Robot buiten het gewone
werkgebied

GPS-modulefout gede-
tecteerd
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Zet de robot op een effen viak

Verwijder obstakels en zet de
robot vrij

Controleer obstakels en verbo-
den zones

1. Controleer de terugweg

2. Houd de ruimte rondom het
basisstation vrij

3. Eventueel handmatig aan-
dokken

Verwijder obstakels en contro-
leer de ondergrond

Zet de robot op het basissta-
tion

1. Verwijder obstakels

2. Houd trajecten vrij

3. Controleer de startpositie

Controleer lichtnetadapter en
laadcontacten

Maak de ruimte voor het basis-
station vrij

Wis de opgeslagen kaart en
maak een nieuwe kaart van
het gebied

Maak een pad met meerdere
zones aan of leg een maaizo-
ne vast

Maak een pad met meerdere
zones aan

Egaliseer de ondergrond in de
buurt van het basisstation

Controleer locatie en gemaak-
te kaart

Breng de robot naar het basis-
station en laat hem afkoelen

Controleer de vrije ruimte en
de uitlijning van het basissta-
tion

Controleer locatie controleren
of instelling voor diefstalbevei-
liging aanpassen

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens



E1411

E1413

E1414

E1417

Fouten opsporen
Fout

De robotmaaier
staat in het maai-
gebied.

De robotmaaier kan
niet worden inge-
schakeld.

De robotmaaier kan
niet in het laadstati-
on rijden.

De robotmaaier
maakt veel lawaai.

De robotmaaier blijft
in het laadstation
staan. De robot-
maaier keert altijd
terug naar het laad-
station.

Hardwarefout

Wifi-modulefout

STOP-toets zit vast

Fout in de draadloze com-
municatiemodule

teerd

Mogelijke oorzaak

Accuspanning te laag
Storing in stroomkring of
elektronica

Laadstation (19) niet correct
geinstalleerd.

Messen (10) beschadigd
Er zitten veel vreemde stof-
fen aan de messen (10)
Robotmaaier te dicht bij ob-
stakels gestart

Mes of aandrijfmotor be-
schadigd

Andere onderdelen van de
robotmaaier beschadigd

Verkeerde werktijdinstellin-
gen

Accu leeg

Regensensor geactiveerd
Verhoogde accutemperatuur
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Hardwarefout gedetec-

Storing in de wifi-module

STOP-toets geblokkeerd

Storing in de draadloze
communicatiemodule

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

Controleer de toets en start de
robot opnieuw

Start de robot opnieuw en pro-
beer het nog eens

Verhelpen

Zet de robotmaaier terug in het laadstati-
on (19) om op te laden.
Neem contact op met de klantenservice.

Kijk of de LED-indicator (21) op het laad-
station (19) groen brandt.

Zorg ervoor dat het laadstation (19) goed
is neergezet.

Vervang de messen (10). De 3 messen
(10) moeten tegelijkertijd worden vervan-
gen.

De efficiéntie van de robotmaaier hangt
af van de scherpte van de messen (10).
Houd de messen (10) daarom in goede
conditie.

Schakel de robotmaaier veilig uit en draag
werkhandschoenen tijdens het reinigen
van de messen (10) om snijverwondingen
te voorkomen.

Laat de motor repareren of vervangen
door de klantenservice.

Controleer de werktijdinstellingen.

De robotmaaier begint en eindigt zijn werk
volgens het ingestelde tijdvenster. Buiten
dit tijdvenster blijft de robotmaaier in het
laadstation (19).



13. Indicatie lader

Indicatiestatus

Rode LED

Uit

Aan

Uit

Knippert

Knippert

Aan

Groene
LED

Knippert

Uit

Aan

Uit

Knippert

Aan

Betekenis en maatregel

Operationaliteit

De lader is aangesloten aan het net en operationeel; de accu zit niet in de
lader.

Laden

De lader laadt de accu in de snelle laadmodus. De laadduur vindt u direct
aan de lader.

Aanwijzing! Al naargelang de acculading kan de laadduur iets afwijken
van de vermelde tijden.

De accu is opgeladen en operationeel. (READY TO GO)

Daarna wordt tot aan de volledige lading omgeschakeld op een bufferla-
ding.

Laat de accu hiervoor ongeveer 15 min. langer in de lader zitten.
Maatregel:

Neem de accu uit de lader. Isoleer de lader van het net.
Aanpassingslading

De lader bevindt zich in de modus behoedzame lading.

Hierbij wordt de accu om veiligheidsredenen langzamer geladen, hetgeen
meer tijd vergt. Dit kan de volgende oorzaken hebben:

- De accu werd zeer lange tijd niet meer geladen.

- De accutemperatuur ligt niet in het ideale bereik.

Maatregel:

Wacht tot het laadproces is afgesloten, de accu kan niettemin verder wor-
den geladen.

Fout

Laadproces is niet meer mogelijk. De accu is defect.

Maatregel:

Een defecte accu mag niet meer worden opgeladen.

Neem de accu uit de lader.

Temperatuurstoring

De accu is te warm (bijv. direct instralend zonlicht) of te koud (onder 0 °C).
Maatregel:

Neem de accu de lader uit en bewaar hem 1 dag bij kamertemperatuur
(ca. 20 °C).
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14. Privacyverklaring

Einhell Germany AG bedankt u voor het gebruik van de robotmaaier. We hechten veel waarde aan de
bescherming van persoonsgegevens. Hieronder beschrijven we welke gegevens in het algemeen wor-
den verwerkt bij het gebruik van het apparaat.

Locatie van het laadstation

De robotmaaier slaat de via GNSS-positiebepaling vastgestelde locatie van het laadstation lokaal
op het apparaat op. Dit is nodig zodat het apparaat na afloop van het maaien kan terugkeren naar
het laadstation. In geval van servicewerkzaamheden kan deze informatie fysiek op het apparaat zelf
uit het logbestand worden uitgelezen.

Tijdstip zonsopgang/zonsondergang

De robotmaaier slaat het via GNSS-positiebepaling vastgestelde tijdstip van zonsopgang en zons-
ondergang lokaal op het apparaat op. Dit is nodig om ervoor te zorgen dat het apparaat alleen kan
worden gestart tijldens een tijdsinterval waarin de camera-eenheid beelden kan genereren met vol-
doende helderheid. In geval van servicewerkzaamheden kan deze informatie fysiek op het apparaat
zelf uit het logbestand worden uitgelezen.

Beelden van de camera-eenheid

De robotmaaier slaat de door de camera-eenheid gegenereerde beelden lokaal op het apparaat
op. Dit is nodig voor het systeem om het algoritme van de robotmaaier voortdurend te verbeteren.
Er staan beelden op de maaier die zijn gemaakt tijdens de laatste 15 minuten maaien. Deze gege-
vensrecord wordt voortdurend overschreven. Als de maaier in het laadstation staat, worden er geen
beelden gemaakt. Als er onderhoud nodig is, kunnen deze beelden lokaal worden uitgelezen om
eventuele storingen op te sporen. Deze beelden worden vervolgens gewist.

U kunt locatiegebonden informatie, opgeslagen kaarten, gegenereerde beeldgegevens en andere ge-
gevens die op de robotmaaier zijn opgeslagen, wissen door een fabrieksreset.

Open hiervoor in de Einhell Robotics-app de instellingen en selecteer het menupunt “Factory Reset”
(terugzetten op fabrieksinstellingen). Voordat het apparaat wordt gereset, wordt een overzicht weerge-
geven van alle gegevens die zullen worden gewist. Bevestig vervolgens terugzetten op fabrieksinstel-
lingen. Een factory reset kan uitsluitend door de eigenaar van de robotmaaier worden uitgevoerd via de
Einhell Robotics-app.

Een uitgebreide toelichting op ons privacybeleid vindt u op onze website onder ‘Privacy’.
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Afvalverwijdering

)¢

/T
Elektrische gereedschappen, accu’s, accessoires en bijpbehorende verpakkingen moeten op een voor
het milieu verantwoorde wijze worden gerecycled.

Gooi elektrische gereedschappen, accu’s en batterijen niet bij het huisvuil, maar breng ze naar een in-
zamelpunt.

Alleen voor landen binnen de EU:

Volgens de Europese richtlijn 2012/19/EU inzake afgedankte elektrische en elektronische apparatuur,
en de implementatie hiervan in nationaal recht, moeten niet bruikbare elektrische gereedschappen op
een voor het milieu verantwoorde wijze worden ingezameld en gerecycled. Volgens de Europese richtlijn
2006/66/EG moeten defecte of verbruikte accu’s/batterijen apart worden ingezameld en op een voor het
milieu verantwoorde wijze worden gerecycled.

Bij een verkeerde afvoer kunnen afgedankte elektrische en elektronische apparaten vanwege de moge-
lijke aanwezigheid van gevaarlijke stoffen schadelijke uitwerkingen op het milieu en de gezondheid van
mensen hebben.

Nadruk of andere reproductie van documentatie en geleidepapieren van de producten, geheel of ge-
deeltelijk, enkel toegestaan mits uitdrukkelijke toestemming van Einhell Germany AG.

Technische wijzigingen voorbehouden
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Service-informatie

Wij werken in alle landen die in het garantiebewijs zijn genoemd, samen met competente servicepart-
ners, wier contactgegevens u kunt afleiden uit het garantiebewijs. Deze staan voor alle diensten zoals
reparatie, het verschaffen van wisselstukken of slijtdelen of voor de aankoop van verbruiksmaterialen te
uwer beschikking.

U moet er rekening mee houden dat bij dit product de volgende delen onderhevig zijn aan een slijtage
door gebruik of een natuurlijke slijtage, resp. dat de volgende delen nodig zijn als verbruiksmaterialen.

Categorie Voorbeeld
Slijtstukken* Accu
Verbruiksmateriaal/verbruiksstukken* Klingen

Ontbrekende onderdelen
* niet verplicht bij de leveringsomvang begrepen!

Bij gebreken of defecten verzoeken wij u om de fout te melden op het internet onder
www.Einhell-Service.com. Gelieve te zorgen voor een nauwkeurige beschrijving van de fout en daarbij
in elk geval de volgende vragen te beantwoorden:

Heeft het toestel reeds eenmaal gewerkt of was het vanaf het begin defect?

Is u iets opgevallen voordat het defect zich voordeed (symptoom voor het defect)?
Welke foutieve werkwijze vertoont het toestel volgens u (hoofdsymptoom)?
Beschrijf deze foutieve werkwijze.
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Instrucciones de seguridad

Descripcion del aparato y volumen de entrega

Uso adecuado

Caracteristicas técnicas

Puesta en marcha

Manejo

Mantenimiento, limpieza y pedido de piezas de repuesto
Almacenamiento

Transporte

. Eliminacién y reciclaje

. Panel de mando Funciones y estado de tira LED

. Indicacién de los cédigos de fallo en la APP y reparacion de problemas
. Indicacién cargador

. Aviso de proteccion de datos

LL]

Peligro! - Leer el manual de instrucciones para reducir cualquier riesgo de sufrir dafios

Los nifos no deben usar el aparato. Vigilar a los nifios para asegurarse de que no jueguen con el apara-
to. Los nifios no pueden limpiar ni realizar trabajos de mantenimiento en el aparato. El aparato no puede
ser utilizado por personas cuyas capacidades estén limitadas fisica, sensorial o psiquicamente, o que
no dispongan de la experiencia y/o los conocimientos necesarios a no ser que estén vigiladas o hayan

recibido instrucciones de una persona que se responsabilice de ellos.
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iPeligro!

Al usar aparatos es preciso tener en cuenta una
serie de medidas de seguridad para evitar le-
siones o danos. Por este motivo, es preciso leer
atentamente este manual de instrucciones/adver-
tencias de seguridad. Guardar esta informacion
cuidadosamente para poder consultarla en cual-
quier momento. En caso de entregar el aparato a
terceras personas, sera preciso entregarles, asi-
mismo, el manual de instrucciones/advertencias
de seguridad. No nos hacemos responsables de
accidentes o dafios provocados por no tener en
cuenta este manual y las instrucciones de segu-
ridad.

1. Instrucciones de seguridad

iEncontrard las instrucciones de seguridad co-
rrespondientes en el prospecto adjunto!
jAdvertencia!

Leer todas las instrucciones de seguridad,
indicaciones, ilustraciones y los datos técni-
cos de los que esta provista esta herramienta
eléctrica. El incumplimiento de las instrucciones
indicadas a continuacién puede provocar descar-
gas eléctricas, incendios y/o lesiones graves.
Guardar todas las instrucciones de seguri-
dad e indicaciones para posibles consultas
posteriores.

Explicacion de los simbolos empleados (véa-

se fig. 12)

A. ADVERTENCIA - jLeer el manual de instruc-
ciones antes de poner en funcionamiento la
maquina!

B. ADVERTENCIA - jMantener la distancia de
seguridad adecuada al poner en funciona-
miento la maquina!

C. ADVERTENCIA - Retirar el dispositivo de

seguridad antes de realizar trabajos en la ma-

quina o de levantarla.

ADVERTENCIA - jNo subirse a la maquina!

Clase de proteccion |l (aislamiento doble).

Almacenar las baterias Unicamente en re-

cintos secos con una temperatura ambiente

de +10 °C - +40 °C. Almacenar las baterias
unicamente estando cargadas (min. al 40 %
de carga).

Clase de proteccion llI

Fusible de accién retardada 2 A

Usar solo en espacios interiores

ADVERTENCIA: Para cargar la bateria utilizar

Unicamente la fuente de alimentacion extrai-

mmo

cTIo

ble que fue suministrada con este aparato.
K. Atencién - jNo tocar las cuchillas giratorias!

jAtencidn!

Durante una tormenta eléctrica, desenchufar el
cable de alimentacién y desconectar el alambre
delimitador de la estacién de carga. Evitar utilizar
el aparato cuando las condiciones meteoroldgi-
cas sean desfavorables, especialmente si existe
peligro de relampagos.

2. Descripcion del aparato y
volumen de entrega

2.1 Descripcion del aparato (fig. 1/2/11)

Robot cortacésped

Panel de mando

Tecla STOP

Ajuste de altura de corte

Sensor de lluvia

Asa de transporte

Unidad de camara

Rueda trasera

Tapa del compartimento de la bateria

10. Cuchillas

11. Disco portacuchillas

12. Rueda delantera

13. (Cable de la) fuente de alimentacion

14. Tornillo de fijacion Tejado

15. Tornillo de fijacion

16. Bateria

17. Cuchillas de repuesto

18. Hembrilla de carga

19. Estacion de carga

20. Contactos de carga

21. Tejado Estacion de carga

22. Indicador LED Estacioén de carga

23. Marca auxiliar Estacion de carga

24. Llave hexagonal

25. Puerto del médulo de comunicacion movil
(mddulo no incluido en el volumen de entre-
ga)

26. Puerto USB tipo C

27. Tornillo de repuesto Cuchillas

28. Alargadera

29. Cargador (no se incluye en el volumen de
entrega)

©XONDOTAWND =

2.2 Volumen de entrega y desembalaje
Sirviéndose de la descripcion del volumen de en-
trega, comprobar que el articulo esté completo. Si
faltase alguna pieza, dirigirse a nuestro Service
Center o a la tienda especializada mas cercana
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en un plazo maximo de 5 dias laborales tras la
compra del articulo presentando un recibo de
compra valido. A este respecto, observar la tabla
de garantia de la informacion de servicio que se
encuentran al final del manual.
Abrir el embalaje y extraer cuidadosamente
el aparato.
Retirar el material de embalaje, asi como las
fijaciones de seguridad del embalaje y para
el transporte (si existen).
Comprobar que el volumen de entrega esté
completo.
Comprobar que el aparato y los accesorios
no presenten dafios ocasionados durante el
transporte.
Si es posible, almacenar el embalaje hasta
que transcurra el periodo de garantia.

iPeligro!

iEl aparato y el material de embalaje no son
un juguete! jNo permitir que los nifos jue-
guen con bolsas de plastico, laminas y pie-
zas pequenas! jRiesgo de ingestion y asfixia!

jCuidado!

Riesgos residuales

Incluso si esta herramienta se utiliza adecua-
damente, siempre existen riesgos residuales.

Volumen de entrega, material de montaje y
accesorios (parcialmente no incluidos en el
volumen de entrega):
Consultar el volumen de entrega en la hoja infor-
mativa adjunta.
Robot cortacésped
(Cable de la) fuente de alimentacion
Estacion de carga con tejado
Tornillos de fijacion Estacién de carga
Tornillos de fijacion Tejado
Cuchillas de repuesto
Llave hexagonal
Bateria
Manual de instrucciones original
Instrucciones de seguridad

Herramientas auxiliares necesarias (no in-
cluidas en el volumen de entrega)

Cinta métrica

Nivel de burbuja (opcional)

Destornillador plano

Destornillador de estrella

Conexion WLAN

3. Uso adecuado

El robot cortacésped es adecuado para el uso
domeéstico y en jardines privados y esta destina-
do exclusivamente a cortar el césped.

Utilizar la maquina sélo en los casos que se indi-
can explicitamente como de uso adecuado. Cual-
quier otro uso no sera adecuado. En caso de uso
inadecuado, el fabricante no se hace responsable
de dafos o lesiones de cualquier tipo; el respon-
sable es el usuario u operario de la méquina.

Tener en consideracién que nuestro aparato no
esta indicado para un uso comercial, industrial o
en taller. No asumiremos ningun tipo de garantia
cuando se utilice el aparato en zonas industria-
les, comerciales o talleres, asi como actividades
similares.

4. Caracteristicas técnicas

TeNSION ..o
Velocidad del motor
Tipo de proteccion ...........coceeieeiieeneniieene

Categoria de proteccion ..........ccocceveeeeceeneennnen. 11l

PESO0...ciiiie s 9,6 kg
ANcho de COMe ......oovveiiiiiiieeee e 20cm
Numero de cuchillas .........ccceveieeeicenecciie e, 3
INCliNacion MAX. .....cceeeeeeeeevciiiieeee e 30 %
Nivel de presion acustical,............. 51,11 dB(A)
Imprecision KpA ........................................ 3 dB(A)
Nivel de potencia acustica L, ......... 62,11 dB(A)

Imprecision K ..................
Ajuste de altura de corte .... 30 - 60 mm; continuo

Bateria

Tipo de bateria: ........cccccevveevvreennene. iones de litio
Numero de celdas de la bateria: ................ 5(10)
Capacidad de la bateria: .............. 4,0 Ah (5,2 Ah)

Conexion Bluetooth
Banda de frecuencia operativa: . 2402-2480 MHz

Potencia maxima de transmision: ............ 10dBm
WIFI:

Banda de frecuencia operativa: . 2402-2482 MHz
Potencia maxima de transmision: ............ 23 dBm

Banda de frecuencia operativa: ..5150-5875 MHz
Potencia maxima de transmision: ....
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Fuente de alimentacién

Tension de entrada: ........... 100-240V ~ 50/60 Hz
Tensién de salida: .........ccoceeeevieeeciieenns 24V CC
Corriente de salida: .........ccccceeeeeveeecieeeennnee. 25A
Clase de protecCion:........ccccevveceereeceerennens /g

Los valores de emision se han determinado
conforme a las normas EN ISO 3744:2010 e ISO
11094:1991.

jAdvertencia!

Este aparato genera un campo electromag-
nético durante su funcionamiento. En deter-
minadas circunstancias, este campo podra
afectar a los posibles implantes médicos
activos o pasivos. Para reducir el peligro de
lesiones graves o incluso mortales, recomen-
damos a las personas que lleven este tipo
de implantes que consulten a su médico y
al fabricante del implante antes de operar la
maquina.

5. Puesta en marcha

Leer el manual de instrucciones en su tota-
lidad antes de empezar a instalar el robot
cortacésped. La calidad de la instalacion
afectara a lo bien que funcione el robot cor-
tacésped mas tarde.

Llevar siempre calzado resistente y pantalones
largos durante el funcionamiento de la maquina.

5.1 Principio de funcionamiento

Seguir con detenimiento el manual de instruccio-
nes para garantizar el funcionamiento correcto y
seguro del robot cortacésped.

El robot cortacésped esta dotado de una unidad
de camara (7) que incluye tres camaras (fig. 1).
Gracias a este sistema de posicionamiento visual
inteligente, el robot cortacésped puede cortar el
césped de forma practicamente autébnoma.

El sistema de posicionamiento visual inteligente
detecta automaticamente las superficies de cés-
ped a cortar. Lo cual permite al robot cortacésped
recorrer sistematicamente la superficie. El trayec-
to de desplazamiento y de corte se graba y se
muestra en la APP.

Las dos camaras exteriores (b) de la unidad de
camara (7) detectan objetos y obstaculos sobre
la superficie en tiempo real. Entre ellos figuran,
por ejemplo, juguetes, columpios, arboles u otros
elementos. Si el robot cortacésped detecta un

obstaculo, lo sorteara o bien adaptara su trayec-
toria de manera acorde.

El robot cortacésped dispone de una unidad de
camara que registra imagenes del area situada
delante de ély las procesa. Para ello, el sistema
analiza el entorno y detecta si se trata de una
zona de césped que hay que cortar, de un limite
del césped o de un obstaculo. El andlisis y el
procesamiento de imagenes se realizan en frac-
ciones de segundo, siendo imperceptibles para el
usuario durante el funcionamiento.

Siempre que el area delante de él sea evaluada
como superficie de corte, el robot cortacésped
seguira desplazandose hacia delante con el plato
de corte encendido. Si se detecta un limite del
césped o un obstaculo, el robot cortacésped se
detiene y vuelve a analizar el entorno. A conti-
nuacién pasa a comprobar si se puede evitar el
obstaculo.

Si se puede sortear, el robot cortacésped conti-
nua con su recorrido y sigue ejecutando el proce-
so de corte a lo largo de la trayectoria adaptada.
Si no se puede evitar el obstaculo, el robot corta-
césped modifica su trayectoria y continuia con el
proceso de corte en la siguiente franja.

El area de corte debe prepararse con cuidado y,
si es necesario, ajustarse para que el robot corta-
césped pueda detectar de forma fiable los limites
de la superficie a cortar. Los limites del césped
deben definirse claramente y ser claramente de-
tectables para el sistema de camara. Solo asi, el
robot cortacésped podra detectarlos a tiempo y
reaccionar correctamente ante ellos.

La marca auxiliar (23) integrada en la estacion
de carga (19) ayuda al robot cortacésped (1) a
orientarse y le permite acoplarse con precision a
la estacion de carga.

La estacion de carga (19) puede instalarse sobre
superficie de césped y sobre suelos firmes, por
ejemplo, adoquines o asfalto. La zona alrededor
de la estacion de carga debe contar con limites
visuales o fisicos claramente detectables, de
modo que la marca auxiliar (23) y el entorno se
puedan detectar de forma fiable.

En la primera puesta en marcha, el robot corta-
césped debe estar colocado en la estacion de
carga (19). La deteccion de la marca auxiliar (23)
y el procesamiento de los datos de imagen se
realizan en fracciones de segundo, siendo imper-
ceptibles para el usuario.

El robot cortacésped utiliza el Sistema Global de
Navegacion por Satélite (GNSS) para determinar
en funcion de su ubicacion las horas de salida 'y
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puesta del sol.

Para que el sistema de posicionamiento visual
funcione de manera fiable, es necesario disponer
de la suficiente luz del dia.

Comprobar con regularidad la suciedad de las
lentes de la unidad de camara (7) y limpiarlas en
caso necesario. Asi se garantiza una deteccion y
analisis fiables del entorno.

5.2 Sensores y moédulos

El robot cortacésped esta equipado con varios

sensores de seguridad.
Sensor de elevacién:
Si el robot cortacésped se levanta del suelo
mas de 25 cm por detras, o si las ruedas
delanteras (12) pierden el contacto con el
suelo, se detienen inmediatamente el robot y
la rotacion de las cuchillas (10).
Sensor de inclinacion:
Si el robot cortacésped se inclina conside-
rablemente en una direccion, el robot y la
rotacion de las cuchillas (10) se detendran de
inmediato.
Sensor de lluvia:
El robot cortacésped esta equipado con un
sensor de lluvia (5). Si el sensor detecta pre-
cipitacion, el robot finaliza el proceso de corte
y regresara de forma auténoma a la estacion
de carga (19). Tras el acoplamiento se carga
la bateria. En cuanto el sensor de lluvia (5)
se seque por completo, el robot cortacésped
permanecera en la estacion de carga (19)
durante el tiempo de espera configurado en
la app. A continuacién continuara automa-
ticamente con el proceso de corte siempre
que haya activo un margen de tiempo. Si se
detecta lluvia, en la app aparecera el simbolo
de una nube en el apartado de informacion
del aparato. Los contactos del sensor de
lluvia no deben puentearse con metal ni otros
materiales conductores de la electricidad.
Esto puede afectar negativamente al correcto
funcionamiento del sensor de lluvia y del ro-
bot cortacésped.
Unidad de camara: (Fig. 1)
La unidad de camara (7) del robot cortacés-
ped registra datos de imagen del érea de
trabajo situada delante de él y los analiza. El
analisis y el procesamiento de imagenes se
realizan en fracciones de segundo. La unidad
de camara estd orientada hacia delante y
registra tanto la superficie de césped como
objetos situados por encima dentro del cam-
po de vision. Los datos de imagen grabados
son procesados exclusivamente de forma
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local en el robot cortacésped, almacenados
de forma temporal y sobrescritos de manera
continua. Valiéndose de la unidad de camara,
el robot cortacésped detecta obstaculos,
limites del césped, asi como zonas que no
forman parte de la superficie de corte. Me-
diante la combinacién de las tres camaras, el
robot cortacésped puede registrar el entorno
tridimensionalmente y, por ejemplo, detectar
y evitar mayores acumulaciones de hojas,
objetos del jardin u otros obstaculos. Si se
detecta un obstaculo o un limite del césped,
el robot cortacésped se detiene brevemente,
vuelve a analizar la situacion y adapta su
trayectoria. A continuacion continda de forma
auténoma con el proceso de corte. Para que
la unidad de camara funcione de manera fia-
ble, es necesario disponer de la suficiente luz
del dia. Por lo tanto, el robot cortacésped fun-
ciona exclusivamente con las condiciones de
luz adecuadas. El margen de tiempo de tra-
bajo debera seleccionarse de tal manera que
durante el funcionamiento haya suficiente luz
del dia. Al mismo tiempo, esto contribuye a la
proteccion de pequefios animales nocturnos
y/o crepusculares, como p. €j. erizos. Los
tiempos de funcionamiento permitidos se
determinan valiéndose de las horas de salida
y puesta del sol referidas a la ubicacion. El
robot cortacésped finaliza el proceso de corte
30 minutos antes de que comience el cre-
pusculo, regresando a la estacion de carga.
El inicio automatico de corte que tiene lugar
mas temprano es a los 30 minutos del ama-
necer. La unidad de camara cuenta ademas
con una luz LED (7a) que se puede encender
y apagar automaticamente en caso de que
no haya suficiente luz natural.

Médulo GNSS

Mediante el médulo GNSS, el robot cortacés-
ped puede determinar la hora local corres-
pondiente a la salida y a la puesta del sol, por
lo que el robot no puede cortar el césped ni
con luz crepuscular ni por la noche. De este
modo, el robot cortacésped puede funcionar
de manera fiable con su unidad de camara
(7).

WI-FI:

El robot cortacésped dispone de un médulo
WLAN y Bluetooth. El estado o bien la inten-
sidad de sefal de la red WLAN se muestra
en la APP.



Médulo de comunicaciéon mévil 4G (no
incluido en el volumen de entrega)

El médulo de comunicacion moévil 4G opcio-
nal (25) permite al robot cortacésped conec-
tarse a una red movil. Para lo cual se requiere
una tarjeta SIM activa con plan de datos. La
tarjeta SIM y el médulo de comunicacion
mévil no estan incluidos en el volumen de
entrega. El médulo de comunicacion movil
4G puede utilizarse para cubrir zonas en las
que la cobertura de la WLAN sea insuficiente
o inexistente. De este modo, la conexion del
robot cortacésped con la app no se ve inte-
rrumpida incluso halladndose fuera del alcan-
ce de una red WLAN.

5.3 Preparacion

Si la altura del césped supera los 60 mm, hay que
acortar el césped para no cargar excesivamente
el robot y reducir la eficiencia de funcionamiento.
Usar para ello un cortacésped convencional o
una recortadora.

Alejar todos los objetos sueltos del césped que
puedan ser dafados por el robot cortacésped o
que lo puedan dafar.

Comprobar el area de corte y su limite del cés-
ped, asi como areas que no hallan de ser corta-
das (fig. 3). En los siguientes capitulos de este
manual de instrucciones encontraran informacién
sobre como se pueden definir limites de césped
claros y proteger determinadas areas. Algunos
obstaculos pueden ser detectados a tiempo por
el robot cortacésped, no teniendo por qué ser
protegidos de manera aparatosa.

5.3.1 Célculo de la pendiente del césped (fig.
4)

El robot cortacésped puede superar pendientes

de hasta el 30%. Por lo tanto, evitar pendientes

mas empinadas. La pendiente se puede determi-

nar con la altura superada en la distancia (fig. 4).

Ejemplo: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

Montaje de la bateria (fig. 9)

Se necesita una bateria (16) de la serie Power-X-
Change para el funcionamiento del robot corta-
césped.

Abrir la tapa del compartimento de la bateria

(9). Presionar el dispositivo de retencion (b) de
la bateria (16) y deslizarla introduciéndola en el
alojamiento previsto para ello. Cerrar la tapa del
compartimento de la bateria (9) y asegurarse de
que encaje en su sitio correctamente.

Para extraer la bateria (16), abrir la tapa del com-

partimento de la bateria (9). Pulsar el dispositivo
de retencion de la bateria y extraer la bateria (16).

5.4 Estacion de carga

5.4.1 Ubicacidn de la estacién de carga (fig.
5a/5b)
Primero elegir una ubicacién adecuada para la
estacion de carga (19). Para el funcionamiento se
necesita una toma de corriente externa que cuen-
te con corriente permanentemente.
La estacion de carga (19) puede instalarse sobre
superficie de césped (fig. 5a) o sobre una superfi-
cie firme y plana, por ejemplo adoquines o asfal-
to, al nivel de la capa de césped (fig. 5b). La zona
de colocacion debe estar plana, secay libre de
obstaculos. Lateralmente con respecto a la esta-
cion de carga, dejar un espacio libre de al menos
0,5 m tanto a la izquierda como a la derecha.
Instalar el cable de conexion de la estacion de
carga (19) fuera de la zona de corte o, si es nece-
sario, instalarlo bajo tierra para evitar que el robot
cortacésped lo dafe.
Colocar la estacién de carga (19) en un lugar
de facil acceso al que el robot cortacésped
pueda llegar facilmente desde cualquier zona
de la superficie de corte. Evitar la colocacion en
esquinas, areas estrechas o en zonas limitadas
por obstaculos. Ademas es preciso asegurarse
de que, en la estacion de carga, se disponga de
suficiente conexién WLAN.
Si la estacion de carga (19) se encuentra sobre
una superficie pavimentada, la distancia hasta la
zona de césped mas cercana sera como maximo
de 3 m. En distancias mas largas, puede que, en
determinadas circunstancias, la capacidad res-
tante de la bateria del robot cortacésped no sea
suficiente para llegar de forma fiable a la estacién
de carga. Para grandes superficies de corte se
recomienda el uso de una bateria de mayor ca-
pacidad.
Si es posible, elegir un lugar a la sombra, ya que
la bateria se carga de forma dptima a temperatu-
ras ambiente mas bajas.
Delante de la estacion de carga (19) debe haber
una zona recta y libre de obstaculos de al menos
2 m de longitud. Las curvas, los bordes u obs-
taculos situados justo delante de la estacion de
carga pueden dificultar que el robot cortacésped
llegue hasta ella 'y se acople.

5.4.2 Localizacion de la estacion de carga
El robot cortacésped regresara a la estacion de
carga (19) si el estado de carga de la bateria
es bajo o si se ha terminado de cortar la zona
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de corte elegida. El cortacésped regresa a la
estacion de carga por el mismo camino que ha
utilizado para ir a la zona de corte. Con ayuda

de la marca de referencia (23) de la estacion de
carga, reconoce su estacion de carga y puede asi
acoplarse a ella para cargarse.

5.4.3 Conexion de la estacion de carga a la
fuente de alimentacion (fig. 5¢c)

1. Antes de conectar la estacion de carga (19) a
la fuente de alimentacién, asegurarse de que
la tensién de red sea de 100-240V a 50 Hz.

2. Conectar fuente de alimentacién (13) directa-
mente a una toma de corriente. No utilizar el
cable para ninguna otra aplicacion.

3. No utilizar ninguna fuente de alimentacién
danada (13). En caso de que se produzcan
dafos en los cables o en la fuente de alimen-
tacion (13), ponerse en contacto con un es-
pecialista autorizado para que los reemplace
de inmediato.

4. No cargar el robot cortacésped en un entorno
humedo. No cargar el robot cortacésped a
temperaturas superiores a 40 °C o inferiores
a5°C.

5. Mantener el robot cortacésped y la fuente de
alimentacion (13) alejados del agua, las fuen-
tes de calor y los productos quimicos. Mante-
ner el cable de alimentacion (13) alejado de
los bordes afilados para evitar dafos.

6. Conectar la fuente de alimentacion (13) me-
diante la alargadera (28) y la alargadera (28)
a la estacion de carga (19).

7. Laindicacion LED de la estacion de carga se
ilumina en verde en cuanto hay tension de
forma permanente. Si la indicacion LED de la
estacién de carga no se encendiera, compro-
bar los pasos anteriores y cerciorarse de que
haya tensién en la toma de corriente a la que
se haya enchufado.

5.4.4 Informacion sobre el proceso de carga
El robot cortacésped regresa a la estacion de
carga (19) en una de las siguientes situaciones:
Se envia el robot cortacésped de vuelta ma-
nualmente.
El nivel de carga de la bateria cae por debajo
del 30 %.
El tiempo de trabajo diario ha terminado.
El sensor de lluvia se ha activado.
El robot cortacésped se ha sobrecalentado.
El modo “Spot” se ha iniciado fuera del mar-
gen de trabajo programado y ha sido conclui-
do por el robot cortacésped.
Comienza a haber luz crepuscular, por lo que

la unidad de camara deja de poder funcionar
de forma fiable.

Cuando el robot cortacésped regresa a la esta-
cion de carga (19), lo hace segun lo indicado en
el capitulo 5.4.2.

Durante el proceso de carga de la bateria, la tira
LED (50) (fig. 8) del panel de mando parpadeara
en verde. En cuanto la bateria esté cargada por
completo, la tira LED (50) del panel de mando

se iluminara de forma permanente en verde. La
indicacién LED de la estacion de carga se ilumina
en verde en cuanto hay tension de forma perma-
nente. Después de completarse la carga, el robot
cortacésped reanuda el trabajo o permanece en
la estacion de carga (19) hasta el siguiente mar-
gen de tiempo programado para trabajar.

Prestar atencién a que no haya obstaculos de-
lante de la estacion de carga (19) para que sea
posible un correcto acoplamiento y carga.

Si la temperatura de la bateria supera los 45 °C,
el proceso de carga se interrumpe para evitar que
se dafie la bateria. Una vez que la temperatura
ha vuelto a bajar, el proceso de carga continua
automaticamente.

Si la temperatura del mando del robot cortacés-
ped supera los 65 °C, el robot vuelve a la esta-
cion de carga (19). Después de que la tempera-
tura haya bajado de nuevo, el trabajo se reanuda
segun los ajustes.

Si la bateria se agota antes de que el robot corta-
césped vuelva a la estacion de carga (19), ya no
podra ponerse en marcha. Llevar el robot corta-
césped de vuelta a la estacion de carga (19). El
robot cortacésped se carga automaticamente.

5.4.5 Montaje en el tejado y fijacion de la es-
tacion de carga (fig. 5¢c-5d)
Montar el tejado de la estacion de carga (21) en
la estacion de carga (19) segun se indica en la
figura. Empezar a montar el tejado de atras ha-
cia delante y prestar atencion a que los orificios
roscados coincidan exactamente. Enroscar los
tornillos de fijacion del tejado (14) en los orificios
roscados segun se indica en la figura y apretar
bien. Después de encontrar la posicién correcta
para la estacion de carga, la estacion de carga
(19) se debe fijar con los tornillos de fijacion (15).
Atornillar completamente al suelo los tornillos de
fijacion (15) con ayuda de la llave hexagonal (24).
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5.5 Area de corte - Obstaculos y limites del
area de corte

5.5.1 Limite del césped

Para el primer trazado de mapas, la superficie

de corte debe disponer de limites del césped

claramente detectables. Asegurar en medida

suficiente los taludes con vegetacion, pendientes

y otras zonas con riesgo de caida, para que el

robot cortacésped no pueda resbalar ni salirse de

la zona de corte.

Antes de la puesta en marcha es preciso familiari-

zarse con las opciones de la definicion de limites

del césped descritas en este capitulo.

Las zonas de la superficie de corte que hayan de

ser excluidas del proceso de corte, por ejemplo,

cables subterraneos fijos, mangueras colocadas

en superficie o instalaciones similares, también

deben quedar delimitadas mediante limites del

césped claramente detectables.

Estas medidas son necesarias para el primer

trazado de mapas, asi como para cada nuevo tra-

zado de mapas después de borrar el mapa.

Una vez concluido el primer trazado de mapas,

en la app se pueden definir limites virtuales y

configurar zonas restringidas y de exclusion.

Areas estrechas (fig. 6a)

Si la superficie de corte presenta un area
estrecha, el robot cortacésped podra circular
por ella siempre que el ancho de paso sea

al menos de 0,6 m. Para el primer trazado

de mapas, el area estrecha debe tener una
ancho minimo de 1,0 m para que pueda ser
detectada y registrada automaticamente. Si
esto no es posible, el area estrecha podra,
tras el trazado, configurarse en el modo
«Editar mapa», en «Zona de paso». Para ello,
utilizar la funcion de control remoto en la app
para guiar manualmente el robot cortacésped
con el smartphone a través del érea estrecha,
de modo que la zona de paso quede guarda-
da en el mapa. En el caso de areas estrechas
largas y angostas, puede ocurrir que el robot
cortacésped no disponga de espacio sufi-
ciente para dar la vuelta. Esto puede afectar
a la accesibilidad o al procesado de areas de
corte concretas.

Distancia al limite del césped (fig. 6b)

Si el robot cortacésped se acerca a un limite
del césped, lo detectara la unidad de camara
(7). El robot cortacésped se detendra delante
del limite del césped y modificara su trayec-
toria sin abandonar la superficie de corte. Los
parterres bajos, zanjas, escalones o bordes
de piedras elevados pueden provocar dafios

en el robot cortacésped. Proteger esas zonas
con los limites del césped adecuados u otras
delimitaciones. Comprobar con regularidad
los limites del césped en cuanto a vegeta-
cion y cambios. Los limites del césped que
estén cubiertos de vegetacion o que ya no se
detecten con claridad pueden hacer que el
robot cortacésped se salga del area de corte
prevista. Tras el primer trazado de mapas se
pueden definir en la APP limites virtuales y
areas de no corte, a fin de excluir permanen-
temente del proceso de corte determinadas
superficies.

Distancia al limite del césped con agua
(fig. 6¢)

De modo general, el robot cortacésped
detecta de forma fiable el limite del césped
segun lo descrito anteriormente. No obstante
puede ocurrir que el robot cortacésped siga
pasando por encima del limite del césped,
por lo que recomendamos una distancia
desde el limite del césped al agua (estanque,
piscina, etc.) de unos 50 cm.

Aviso

La edicion de mapas solo se puede iniciar si el
robot cortacésped se encuentra en la estacion de
carga, esta en pausa o se ha finalizado el proce-
so de corte actual.

Para la edicion de mapas se dispone de distintas
formas de superficie, asi como de un limite lineal
virtual. Estas funciones permiten definir y adaptar
en la app areas de corte, areas de no corte y limi-
tes virtuales.

5.5.2 Obstaculos (fig. 6b-6d)
Los obstaculos son objetos que se encuentran
en el area de corte. El robot cortacésped puede
detectar muchos obstaculos a través de la cadma-
ra. Dado el caso deberan protegerse los objetos
inestables, blandos y valiosos. Comparar a tal
efecto segun lo descrito anteriormente las opcio-
nes de delimitacion del limite del césped.
En funcién del tamafio y de la forma, el robot
cortacésped evita el obstaculo o bien se detiene
y cambia de direccién. Si la unidad de camara (7)
no detecta el obstaculo, el cortacésped choca
con él. El robot cortacésped se detiene y continda
con el proceso de corte por otra direccion. Que-
daréan sin cortar unos 5 cm hasta el obstaculo.
Obstaculos altos y bajos
El robot cortacésped detecta con ayuda de
la unidad de camara (7) distintos obstaculos
en el area de corte —por ejemplo, balones,
aparatos de jardineria, columpios u otros
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objetos— vy los sortea de forma auténoma.
Comprobar con regularidad que no haya obs-
taculos ni objetos cubiertos por hierba, plan-
tas u otro tipo de vegetacion. Los obstaculos
cubiertos de vegetaciéon pueden mermar la
deteccidn fiable por parte del robot cortacés-
ped. El robot cortacésped detecta los arboles
y los evita convenientemente. Si sobresalen
del suelo raices de arboles, la zona afecta-
da debe protegerse mediante un limite del
césped adecuado o mediante un area de no
corte. Esto se aplica sobre todo en caso de
raices al descubierto, ya que deben evitarse
dafos tanto en las raices de los arboles
como en el robot cortacésped.

5.5.3 Superficie principal y secundaria

El robot cortacésped puede trazar mapas en
relacion a multiples areas de corte dentro de una
superficie principal y guardarlas. Por ejemplo,

se crearan multiples areas de corte cuando una
superficie de césped continua quede dividida por
caminos u otras zonas de transicién al mismo
nivel.

Para afadir otra area de corte, seleccionar en

la app la funcién «Afadir nueva area». A conti-
nuacion, desplazar el robot cortacésped desde
el area de corte existente hasta la nueva area de
corte valiéndose del control remoto. Al completar
la ruta, se inicia automaticamente el trazado del
mapa de la nueva area de corte.

La via de enlace debe estar libre de obstaculos,
tener un ancho minimo de 0,6 m y estar como
maximo a 50 m del area de corte existente (fig.
6e).

Una superficie secundaria es una superficie de
corte a la que el robot cortacésped no puede ac-
ceder desde la superficie principal de forma au-
ténoma y para la que no se puede crear ninguna
ruta. Este es el caso, por ejemplo, de las areas de
jardin que estan completamente separadas.

Para tales casos de aplicacion se dispone del
modo «Segunda superficie de corte». En este
modo se pueden trazar mapas por separado para
las superficies de corte adicionales y guardar-
las. Mientras este modo esté activo, los ajustes
del mapa de la segunda superficie de corte se
pueden administrar independientemente de la
superficie principal.

Al cambiar entre la superficie principal y la segun-
da superficie de corte, se carga automaticamente
el mapa correspondiente.

Para la segunda superficie de corte no se hallan
disponibles determinadas funciones, tales como

corte de bordes, corte por zonas y corte puntual.

5.6 Comprobacion del area de corte

Antes de poner en marcha el aparato comprobar
la totalidad del area de corte caminando a lo lar-
go de los limites del césped. Cerciorarse de que
la superficie de corte esté completamente deli-
mitada por demarcaciones, obstaculos o limites
del césped claramente detectables. Comprobar
ademas que los limites del césped, obstaculos u
otros puntos de orientacion no queden cubiertos
por hierba, plantas ni otro tipo de vegetacién. Las
areas cubiertas de vegetacién pueden mermar la
deteccion fiable por parte del robot cortacésped.
Comprobar también todas las &reas que deban
quedar excluidas del proceso de corte, por
ejemplo parterres de flores, piscinas, estanques
u otros obstaculos. Tales areas deben quedar
delimitadas por todos los lados de forma clara e
inequivoca.

En aquellos puntos criticos o dificiles de detectar,
en los que no se pueda garantizar que el robot
cortacésped los detecte de forma fiable, se reco-
mienda configurar en la app un darea de no corte
0 una zona restringida tras efectuar el primer
trazado de mapas.

Para ello tener en cuenta las advertencias del
capitulo 5.5.1.

5.7 Primer trazado de mapas - Primera pues-
ta en marcha (fig. 7a)
Asegurarse de que la bateria del robot cortacés-
ped esté completamente cargada al comenzar el
primer trazado de mapas.
Antes de la primera puesta en marcha, descargar
la APP Einhell Robotics en el smartphone e insta-
larla segun se describe en el capitulo 6.4.
Seguir las instrucciones de la APP para conectar
el robot cortacésped al smartphone a través de
WLAN y Bluetooth.
Tras establecer con éxito la conexion, se puede
iniciar el primer trazado de mapas en la app. Para
el primer trazado de mapas, el robot cortacésped
debe hallarse en la estacion de carga.
A continuacion, el robot cortacésped abandona la
estacion de carga y registra toda la superficie de
corte de forma auténoma. Recorrera sistematica-
mente el area de trabajo, detectara los limites del
césped y creara automaticamente un mapa de la
superficie de corte.
Observar el robot cortacésped durante el primer
trazado de mapas para asegurarse de que se
detecten de forma fiable todos los limites del cés-
ped y de que se registre correctamente toda la
superficie de corte.
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Una vez concluido el primer trazado de mapas,
el robot cortacésped regresa de forma auténoma
a la estacion de carga y guarda en el sistema el
mapa registrado.

Tras completar con éxito el trazado de mapas, el
robot cortacésped comienza con el proceso de
corte segun los ajustes y horarios establecidos
en la app.

5.8 Comprobacion de la posicion de la esta-
ciéon de carga (fig. 7b)
Comprobar la posicién de la estacion de carga
(19) colocando el robot cortacésped en distintos
puntos de la superficie de corte e iniciando a con-
tinuacion el regreso a la estacion de carga.
Enviar a tal efecto el robot cortacésped de vuelta
a la estacion de carga (19) segun lo descrito en
el capitulo 6.3. Se puede cancelar el proceso en
todo momento accionando la tecla STOP (3).
Comprobar si el robot cortacésped puede llegar
de forma fiable a la estacion de carga desde
cualquier zona de la superficie de corte. Si es ne-
cesario, adaptar los limites del césped, el area de
corte o la posicion de la estacion de carga (19).
Prestar atencion en particular a que las areas
estrechas tengan un ancho minimo de 0,6 m para
que el robot cortacésped pueda pasar por ellas
de forma fiable.

5.9 Cambiar de sitio la estacion de carga

En «Gestion de mapas» se puede modifcar la
posicion de la estacién de recarga.

Seleccionar si la nueva posicién se encuentra
dentro o fuera de la superficie de césped.

Si la estacién de carga se encuentra en la su-
perficie de césped, el robot cortacésped detecta
automaticamente la nueva posicion y la guarda
en el mapa.

Si la estacién de carga se encuentra fuera de la
zona de césped, se activa el modo de control
remoto (Bluetooth). A continuacion, desplazar el
robot cortacésped desde la estacion de carga
hasta la superficie de corte para guardar la ruta
valiéndose del control remoto. Esta se utilizara en
el futuro para el desplazamiento guiado entre la
estacion de carga y la superficie de corte.

5.10 Indicador de capacidad de bateria (fig.
11b)

Pulsar el boton (a) para acceder al indicador de

capacidad de la bateria. El indicador de capaci-

dad de bateria le indica el estado de carga de la

bateria sirviéndose de 3 LED.

Se iluminan los 3 LED:
La bateria esta completamente cargada.

Si 1 02 LED estan iluminados:
La bateria dispone de suficiente carga restante.

Si 1 LED parpadea:
La bateria esta agotada, es preciso cargarla.

Si todos los LED parpadean:

La temperatura de la bateria es demasiado baja.
Quitar la bateria del aparato y dejarla durante un
dia a temperatura ambiente. Si vuelve a aparecer
el fallo, la bateria se ha

descargado completamente y esta defectuosa.
Quitar la bateria del aparato. Esta prohibido em-
plear o cargar una bateria defectuosa.

jAtencién!

Si se utiliza una bateria Multi-Ah (por ejemplo,
4-6 Ah), ponerla siempre en la capacidad mas
alta. Puesto que la carga y descarga en el robot
cortacésped se producen de manera cuidadosa,
no es necesario utilizar la capacidad menor para
prolongar la vida util, lo cual puede ocasionar
problemas.

5.11 Como cargar la bateria con el cargador
Durante el funcionamiento normal, la bateria (16)
del robot cortacésped se carga a través de la
estacion de carga (19). Para el uso independiente
de la bateria (16) de la serie Power-X-Change,
también se puede cargar en el cargador externo
Power-X-Charger. jAtencién! — Dependiendo del
modelo, es posible que el cargador (fig. 11a/pos.
29) no esté incluido en el volumen de entrega del
robot cortacésped.

1. Comprobar que la tension de red coincida
con la especificada en la placa de identifi-
cacion del aparato. Conectar el enchufe del
cargador (29) a la toma de corriente. EI LED
verde empieza a parpadear.

2. Encajar la bateria (16) en el cargador (29)
(fig. 11a).

3. Elapartado “Indicacion cargador” incluye una
tabla con los significados de las indicaciones
LED del cargador.
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Es posible que la bateria se caliente durante el
proceso de carga. Esto es normal.

En caso que no sea posible cargar la bateria,
comprobar que
exista tension de red en la toma de corriente.
exista buen contacto entre los contactos de
carga.

En caso de que todavia no fuera posible cargar la
bateria, rogamos enviar

el cargador

y la bateria
a nuestro servicio de asistencia técnica al cliente.

Para realizar un envio adecuado, ponerse en
contacto con nuestro servicio de asistencia
técnica o con el punto de venta en el que se
compro el aparato.

Para el envio o la eliminacion de baterias
o del aparato, estos deben embalarse por
separado en bolsas de plastico para evitar
cortocircuitos e incendios.

Es preciso recargar la bateria siempre a tiempo

con el fin de procurar que dure lo maximo posible.

Hacerlo es imprescindible también en cuanto se

detecta que disminuye el rendimiento del aparato.

No descargar jamas la bateria por completo. Esto
podria provocar un defecto en la bateria.

6. Manejo

6.1 Panel de mando

El robot cortacésped viene programado en la
fabrica donde se han hecho los ajustes estandar.
Sin embargo, de ser necesario se pueden cam-
biar. Aunque los ajustes de fabrica son adecua-
dos para la mayoria de los jardines, es preciso
familiarizarse con las opciones disponibles.

Al utilizar la maquina o sus periféricos asegurar-
se de no hacer sobreesfuerzos y de mantener
siempre el equilibrio. En las pendientes, prestar
atencion a una sujecién segura en todo momento
y caminar, jamas correr.

Explicacion del panel de mando con tira LED
(fig. 8)

50. Tira luminosa

51. Tecla “HOME*

52. Tecla “START” - Tecla de inicio

53. Tecla “OK” - Tecla de confirmacion
54. Tecla “ON/OFF”

Aviso

En el capitulo 11 figura una explicacién de las te-
clas del panel de mando, asi como el significado
de los distintos indicadores LED de estado que
aparecen en él.

6.2 Ajuste de la altura de corte

jAtencién! El ajuste de la altura de corte debe
efectuarse Unicamente con el plato de corte apa-
gado y el robot cortacésped parado. Para ello,
pulsar la tecla roja STOP (3). Mediante el ajuste
de la altura de corte (4), el robot cortacésped per-
mite un ajuste continuo de la altura de corte entre
30y 60 mm, que se puede leer en la escala.

Si la altura del césped supera los 60 mm, hay que
acortar el césped a al menos 60 mm para no car-
gar excesivamente el robot y reducir la eficiencia
de funcionamiento. Usar para ello un cortacésped
convencional o una recortadora.

Cuando la instalacion estéa completa, la altura de
corte se puede adaptar usando el ajuste de la al-
tura de corte (4). Empezar siempre con una altura
de corte mas alta y reducir en pequefios pasos
hasta la altura deseada.

6.3 Mando del robot cortacésped

Proceso de arranque manual

Presionar la tecla “Inicio” y confirmarlo con la
tecla “OK”.

El robot cortacésped se desplaza a la siguiente
superficie de césped y comienza a cortar. Si el
usuario pone en marcha el robot cortacésped
fuera de los margenes de tiempo establecidos
por él en la APP, el robot cortacésped seguira
cortando hasta que se agote la bateria, haya ter-
minado de cortar a cortar o caiga el atardecer.

Bloqueo y desbloqueo del panel de mando
Si el robot cortacésped se ha detenido por
accionarse la tecla STOP (3), el panel de
mando queda bloqueado para cualquier otra
accion. Para desbloquear el panel de mando,
pulsar dos veces seguidas la tecla OK. De
manera alternativa, también se puede des-
bloquear a través de la app. Alli se pueden
volver a desbloquear tanto el panel de control
como el robot cortacésped.

La proteccion infantil se puede activar pul-
sando simultdneamente las teclas HOME
y OK durante 2 segundos. Mientras la pro-
teccion infantil esté activa, tanto el panel de
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mando como el robot cortacésped estaran
bloqueados. Para desactivar la proteccion
infantil volver a pulsar simultaneamente las
teclas HOME y OK durante 2 segundos.

Cancelacion del proceso de corte

1. Pulsar la tecla STOP para detener el robot
cortacésped de inmediato.

2. Desbloquear el panel de mando (2)

3. Pulsar la tecla “HOME” y a continuacion “OK”
para enviar el robot cortacésped de vuelta a
la estacién de carga (19).

Estado “STOP”:

Pulsando la tecla STOP (3), el robot cortacésped
queda en estado “STOP”. El robot cortacésped
pausa su funcionamiento de corte hasta que di-
cho estado se vuelve a cancelar.

El estado “STOP” solo se puede cancelar directa-
mente en el cortacésped o en la APP. A continua-
cion se puede enviar de vuelta el robot cortacés-
ped a la estacién de carga o bien continuar él con
el proceso de corte.

6.4 Conexion del robot cortacésped a la red
WLAN y a Bluetooth a través de la APP
Todos los ajustes que se pueden hacer a través
del panel de mando también se pueden hacer
a través de la APP. Primero descargar la APP
Einhell Robotics para robots cortacésped en el
smartphone. Se puede acceder a la app a través
del siguiente enlace y codigo QR:

https://app.einhell-robotics.com/

Aviso

Tener en cuenta que la distancia entre el robot
cortacésped y el smartphone no podra superar
los 3 m.

Conectar el robot cortacésped al smartphone
mediante una conexién Bluetooth y seguir los
pasos que se indican en la APP. A continuacion
se pedira establecer una conexion WLAN con el
robot cortacésped. Mantener pulsadas las teclas
«Home» y «ON/OFF» del panel de mando (2) du-
rante 2 segundos para activar la conexiéon WLAN
en la primera puesta en marcha.

Advertencias sobre la conexién Bluetooth:
Conectarse al robot cortacésped en la APP
después de haber iniciado sesion como
usuario y registrado el aparato.

En el caso de los dispositivos Android, debe
compartirse la ubicacién con la APP para uti-
lizar la conexion Bluetooth.

Emparejar el robot cortacésped exclusiva-
mente dentro de la APP de su smartphone.

El alcance de una conexion Bluetooth es limi-
tado. Por lo tanto, permanecer cerca del robot
para controlarlo.

Al mismo tiempo, el robot solo puede conec-
tarse a un smartphone a la vez.

6.5 Actualizacion del software

Comprobar en la primera puesta en marcha

si hay disponible una versién mas actual del
firmware. Si haya una actualizacién disponible
para el robot cortacésped, es preciso ejecutarla
por completo antes de poner el robot en marcha.
Asegurarse de que la carga de la bateria del
robot cortacésped esté a mas del 50 % y de que
se encuentre en una zona con una sefial WLAN
lo suficientemente estable a fin de evitar errores o
complicaciones durante la actualizacion.
Advertencia

No apagar el robot cortacésped durante la actua-
lizacién ni efectuar ningun otro ajuste en él.

6.6 Funciones y mando
A través de la APP Einhell Connect se tiene la
opcion de llevar a cabo numerosos ajustes dife-
rentes en el robot cortacésped, siempre que el
robot cortacésped tenga cobertura WLAN o esté
conectado por Bluetooth. Podra seleccionar los
siguientes ajustes:
Horario
En este menu se pueden establecer los
margenes de tiempo de trabajo del robot
cortacésped. Se pueden configurar uno o
varios margenes de tiempo para cada dia de
la semana. Un margen de tiempo se puede
definir para el corte automético de toda la su-
perficie de corte o para zonas de corte con-
cretas. Tener en cuenta que los margenes de
tiempo de nueva creacion no se ejecutan con
caracter retroactivo. Si, en el momento de la
creacion, la hora de inicio de un margen de
tiempo ya se encuentra en el pasado, dicho
margen no se tendra en cuenta hasta la si-
guiente vez que comience el periodo definido.
Por ejemplo, si a las 12:00 horas se configura
un margen de tiempo de 10:00 a 14:00 horas,
el robot cortacésped no se pondra en marcha
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de inmediato, sino que tendra en cuenta ese
margen por primera vez al dia siguiente. Para
una superficie de césped de 850 m? se reco-
mienda una duracién de corte diaria de unas
10 horas como valor orientativo. El tiempo de
corte necesario puede variar en funcion del
crecimiento del césped, de la extension de la
superficie y de las caracteristicas del terreno,
debiendo ser adaptado a las condiciones
correspondientes.

Edge mowing (corte de bordes)

Para que el césped de los bordes quede bien
cortado, se puede seleccionar «Corte de
bordes». En este modo, el robot cortacésped
se desplaza exclusivamente a lo largo de los
limites del césped y, a continuacion, regresa
de forma auténoma a la estacion de carga.
En los ajustes de corte se puede configurar
la distancia al limite del césped o un solapa-
miento mas alla de dicho limite. Si se utiliza
un solapamiento, el limite del césped debe
quedar aras de la superficie de corte. De
este modo se evitan dafos tanto en el limite
del césped como en el robot cortacésped.
Los ajustes se pueden guardar para toda la
superficie de corte o de forma individual para
cada zona de corte. Ademas, en los ajustes
del robot cortacésped se puede activar la
funcién «Repaso de esquinas». En este
modo, el robot cortacésped repasa especifi-
camente las esquinas detectadas y las zonas
periféricas de dificil acceso para obtener un
resultado de corte mas uniforme.

Sensor de lluvia

El sensor de lluvia (5) detecta precipitacion

e impide que el robot cortacésped funcione
bajo la lluvia. Si se detecta precipitacion, el
robot cortacésped finaliza el proceso de corte
y regresa de forma auténoma a la estacion
de carga (19). El sensor de lluvia puede acti-
varse o desactivarse en los ajustes del robot
cortacésped. Ademas se puede establecer
un tiempo de retardo. Este determina cuanto
tiempo permanece el robot cortacésped en
la estacién de carga (19) tras secarse por
completo el sensor de lluvia (5), antes de
reanudar el proceso de corte. Los contactos
del sensor de lluvia no deben puentearse con
metal ni otros objetos conductores de la elec-
tricidad. Esto puede afectar negativamente al
correcto funcionamiento del sensor de lluvia
y del robot cortacésped.

Actualizacion del firmware

En «Actualizacion del firmware» se puede
comprobar si hay disponible una nueva ver-
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sién de firmware para el robot cortacésped,

y en caso necesario instalarla. Las actualiza-
ciones de firmware solo pueden ser realiza-
das por el propietario del robot cortacésped.
Para ello, el robot cortacésped debe estar
vinculado a la cuenta de usuario correspon-
diente.

Spot mowing (corte puntual)

Puede ocurrir que algunas zonas de la su-
perficie de corte no se corten lo suficiente y
deban ser repasadas de forma especifica. En
el modo «Corte puntual» se puede definir un
area rectangular en el mapa mediante el bo-
tén «Anadir punto de corte». A continuacién,
el robot cortacésped cortara exclusivamente
la superficie seleccionada. El tamafio de la
zona seleccionada puede oscilar entre 3 m?y
80 m?. Una vez concluido el corte puntual, el
robot cortacésped regresa de forma auténo-
ma a la estacion de carga (19) siempre que
no haya ningun margen de tiempo de trabajo
activo.

Ir a la estacion de carga

Aqui, el robot cortacésped interrumpe su
trabajo y regresa a la estacion de carga. El
robot cortacésped no volvera a salir de la
estacion de carga hasta el siguiente margen
de tiempo.

No Go Zone (area de no corte)

En la configuracion del mapa se pueden de-
finir zonas por las que el robot cortacésped
no debera circular ni cortar el césped. Para
configurar areas de no corte se dispone de
distintas formas de superficie, asi como de li-
mites lineales virtuales. Estas pueden utilizar-
se para aislar especificamente determinadas
zonas dentro de la superficie de corte. Se re-
comienda establecer areas de no corte para
aquellas zonas que supongan un riesgo para
el robot cortacésped o que puedan provocar
daros. Entre ellos se incluyen, por ejemplo,
mangueras de agua colocadas en superficie,
cables eléctricos, piscinas, estanques u otras
zonas sin limites del césped claramente
detectables. El robot cortacésped tiene en
cuenta en la navegacion las areas de no cor-
te establecidas y las evita automaticamente
durante el proceso de corte.

Go Zone (area de corte)

En la configuracion del mapa se pueden
definir determinadas zonas dentro de la su-
perficie de corte como areas de corte. Esta
funcidn resulta adecuada, por ejemplo, para
zonas del césped sin hojas, que se hayan se-
cado o que sufran cambios estacionales, que



el robot cortacésped pudiera no reconocer
como superficie a cortar. Dentro de las areas
de corte establecidas, el robot cortacésped
también circula por aquellas zonas que,
debido a sus caracteristicas, se apartan de
la deteccién automatica de superficies. Para
la creacion de areas de corte se dispone de
distintas formas de superficie que se pueden
trazar directamente en el mapa. La extension
de un area de corte definida debe ser de al
menos de 0,8 m?.

Passage (zona de paso)

Crear una zona de paso para que el robot
cortacésped pueda atravesar determinadas
zonas con el plato de corte apagado. En la
configuracion del mapa se pueden definir

a tal efecto zonas de paso dentro de la su-
perficie de corte. Esta funcion esté indicada
para zonas que el robot cortacésped detecta
como superficies que no hay que cortar, por
ejemplo, prados de flores, superficies adoqui-
nadas u otros tipos de suelo sin césped. Me-
diante una zona de paso se puede establecer
por cudles de estas areas puede atravesar el
robot cortacésped para llegar de forma auté-
noma a otras partes de la superficie de corte.
El plato de corte permanece apagado dentro
de la zona de paso. Al abandonar la zona de
paso, el robot cortacésped continlia automa-
ticamente con el proceso de corte.

Connect Zone (conectar areas de corte)
En la configuracion del mapa se pueden co-
nectar entre si varias superficies de corte me-
diante una ruta, sin necesidad de reunirlas en
una sola superficie de corte. Al conectarlas,
primero aparece la pregunta de si el robot
cortacésped se encuentra en la superficie

de césped o fuera de él. A continuacién se
activa el modo de control remoto (Bluetooth).
Valiéndose de la funcién de control remo-

to desplazar el robot cortacésped desde

el punto de inicio deseado hasta la nueva
superficie de corte. Una vez alcanzado el
punto de destino confirmar el punto final en
la app. La ruta creada se guardara y el robot
cortacésped podra utilizarla para desplazarse
de forma auténoma entre las superficies de
corte conectadas. Mientras se circula por la
via de enlace, el plato de corte permanece
apagado.

Remote Control (control remoto)

El robot cortacésped dispone de dos modos
de control remoto.

1. Control remoto por Bluetooth

Se puede acceder al control remoto por
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Bluetooth desde los ajustes del robot corta-
césped. Conectar el robot cortacésped con
el smartphone mediante el botén «Conectar
por Bluetooth». Tras establecer con éxito la
conexion, desde el smartphone se podra
controlar el robot cortacésped con el plato de
corte encendido.

2. Control remoto por WLAN

Se puede acceder al control remoto por
WLAN con video en directo desde la pan-
talla principal de la app. Para el acceso se
requiere un PIN de seguridad de cuatro
digitos. Viene ajustado de fabrica a 0000. Se
recomienda sustituir el PIN en los ajustes del
robot cortacésped por un PIN personal.

En el modo de control remoto por WLAN se
muestra una imagen en directo de la unidad
de camara del robot cortacésped. Ademas,
se pueden controlar la luz LED y la funcion
antivaho de la unidad de camara, en caso de
que la lente se empanara debido a las incle-
mencias del tiempo.

En este modo de control remoto se controla
el robot cortacésped con el plato de corte
apagado.

Velocidad y distancias

En los ajustes del robot cortacésped se pue-
den ajustar la velocidad de marcha del robot
cortacésped y la velocidad del plato de corte.
De este modo, el comportamiento de corte se
puede adaptar a la extension, las caracteris-
ticas y los requisitos de la superficie de corte.
Ademas, se puede establecer el ancho de
las franjas de corte, asi como la orientacién
del patrén de corte. Se podra elegir entre un
patron de corte con una trayectoria fija y un
patron de corte con varias trayectorias. Los
ajustes se pueden guardar para cortar au-
tomaticamente toda la superficie de corte o
de forma individual para cada zona de corte.
Esto permite adaptar de forma especifica las
distintas areas de la superficie de corte a los
requisitos respectivos.

Ajustes avanzados del robot cortacésped
En «Ajustes avanzados» se pueden configu-
rar funciones adicionales del robot cortacés-
ped. Estos ajustes influyen en el comporta-
miento del robot cortacésped y solo deberan
ser modificados por usuarios experimentados
que conozcan bien las repercusiones de
cada una de las funciones.



7. Mantenimiento, limpieza y pedido
de piezas de repuesto

iPeligro!

Antes de realizar cualquier trabajo de limpieza y
mantenimiento, el aparato se debe desconectar
de la fuente de alimentacion. Para ello, retirar

el enchufe de la toma de corriente y apagar el
aparato. Sacar asimismo la bateria del robot cor-
tacésped (fig. 9).

jCuidado! jUsar guantes de trabajo!

Prestar atencion a no tocar piezas moviles hasta
que se hayan parado completamente.

7.1 Limpieza
Reducir al méximo posible la suciedad y
el polvo en los dispositivos de seguridad,
las rendijas de ventilacion y la carcasa del
motor. Frotar el aparato con un pafio limpio o
soplarlo con aire comprimido manteniendo la
presion baja.
El robot cortacésped no debe limpiarse con
agua corriente, especialmente a alta presion.
Limpiar el aparato con regularidad con un
pafo humedo y un poco de jabon blando. No
utilizar productos de limpieza o disolventes ya
que se podrian deteriorar las piezas de plas-
tico del aparato. Es preciso tener en cuenta
que no entre agua en el interior del aparato.
Limpiar las piezas de plastico a ser posible
con cepillos o pafios.
Controlar la movilidad de las cuchillas (10) y
el disco portacuchillas (11).
Para limpiar los contactos de carga del robot
(1) y de la estacion de carga (19), utilizar un
limpiador de metales o papel abrasivo muy
fino. Limpiarlos para asegurar un proceso de
carga eficiente.

7.2 Mantenimiento
Las cuchillas desgastadas o dafiadas (10)
y sus tornillos de fijacion siempre deben ser
reemplazados como juego.
Cambiar las piezas desgastadas o que pre-
senten danos.
Es preciso limpiar y a continuacién engrasar
todos los componentes con rosca, asi como
las ruedas y los ejes con el fin de garantizar
que tengan una larga vida util.
El cuidado regular del robot cortacésped
garantiza no solo que tenga una larga vida
util y un mayor rendimiento, sino que también
redunda en pro de la facilidad y eficiencia re-
queridas a la hora de cortar el césped.
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Los componentes mas expuestos al des-
gaste son las cuchillas (10). Por eso, es

muy importante examinar periédicamente el
estado de las cuchillas (10) y su sujecion. Si
se producen vibraciones excesivas del robot
cortacésped, esto puede significar que las
cuchillas (10) estan dafadas o deformadas
por los impactos. Si las cuchillas (10) estan
desgastadas o dafiadas, deben ser reempla-
zadas inmediatamente.

Controlar regularmente el patrén de corte del
césped. Si las cuchillas estan desafiladas, los
tallos de césped quedaran mal cortados. Esto
puede hacer que el césped de la superficie
se seque ligeramente y se ponga marron. Por
lo tanto, cambiar las cuchillas regularmente
para obtener un corte limpio y recto.
Controlar la parte inferior del robot regular-
mente para ver si hay suciedad. Limpiar el
robot cortacésped regularmente. Eliminar de
inmediato la suciedad mas visible.

En las primeras semanas después de la
puesta en marchay el corte previo con un
cortacésped convencional, puede ser que el
robot se ensucie mucho. Por lo tanto, revisar
la parte inferior del robot mas a menudo du-
rante este periodo.

Cortar el césped en pequenos pasos para
evitar que el robot se ensucie mucho.

No es preciso realizar el mantenimiento de
otras piezas en el interior del aparato.

En la app, en «Informacién del robot corta-
césped», pueden consultarse los intervalos
de mantenimiento del robot cortacésped. El
intervalo de cambio recomendado para las
cuchillas es de 150 horas de servicio. Para
garantizar un desgaste uniforme, se puede
dar la vuelta a las cuchillas a intervalos regu-
lares. Para la limpieza del robot cortacésped
y de la estacion de carga hay previsto un
intervalo de mantenimiento de 720 horas de
servicio. Si antes de alcanzar los intervalos
correspondientes se constata que las cuchi-
llas estan desgastadas o que es necesario
limpiarlas debido a una fuerte suciedad,
realizar las tareas de mantenimiento corres-
pondientes antes de lo previsto. No deberan
superarse los intervalos de mantenimiento
recomendados a fin de garantizar un funcio-
namiento fiable, asi como un rendimiento

de corte constantemente elevado del robot
cortacésped.



7.2.1 Cambio de las cuchillas

Retirar la bateria antes de cambiar cuchillas.
Emplear unicamente cuchillas originales, de no
ser asi, no se garantiza la funcionalidad ni la se-
guridad del aparato.

El robot esta equipado con tres cuchillas (10)
montadas en un disco portacuchillas (11). Estas
cuchillas (10) tienen una vida de hasta 2 meses
(si no se choca contra obstaculos). Reemplazar
las tres cuchillas (10) al mismo tiempo para evitar
cualquier deterioro de la eficiencia y el equilibrio
de su aparato.

Para cambiar las cuchillas (10), proceder de la
siguiente manera (fig. 10) - jAtencion! - Llevar
guantes:

1. Bloquear con ayuda de un destornillador la
rotacion del disco portacuchillas (11). Para
ello, introducir el destornillador a través de los
orificios previstos en el disco portacuchillas
(11) y el peine protector.

2. Soltar los tornillos de fijacion.

3. Retirar las cuchillas (10) y reemplazarlas por
otras nuevas. Sustituir siempre por juegos las
tres cuchillas (10) con los tornillos correspon-
dientes.

4. A continuacion, volver a apretar el tornillo de
fijacién (27). Asegurarse de que las nuevas
cuchillas (17) puedan girar libremente.

Es preciso realizar regularmente un control gene-
ral del robot cortacésped y eliminar todos los resi-
duos acumulados. Comprobar siempre el estado
de las cuchillas (10) antes de cada comienzo de
temporada. Ponerse en contacto con el depar-
tamento de reparaciones de nuestro servicio de
atencion al cliente. Utilizar unicamente piezas de
repuesto originales.

7.2.2 Actualizacion del software

Asegurarse de que la bateria esté completamen-

te cargada antes de seguir estos pasos.
Seleccionar en la APP “Actualizacion del fir-
mware” en “Ajustes”.
El robot cortacésped iniciara a,ora la actuali-
zacion del firmware, siempre que haya dispo-
nible una actualizacion. El estado se muestra
en la APP.
Solo se puede realizar una actualizacién del
firmware a través de la APP Einhell Robotics
si el cortacésped esta conectado a una red
WLAN.

7.3 Pedido de piezas de repuesto:
Cuando se pasa pedido de las piezas de repues-
to, es preciso indicar los siguientes datos:

Tipo de aparato

Numero de articulo del aparato

Numero de identificacion del aparato

Numero de la pieza de recambio requerida.
Consultar los precios actuales e informacion en
www.Einhell-Service.com

Cuchillas de repuesto, num. de art.: 34.140.20

7.4 Accesorios opcionales

El médulo de comunicacion mévil 4G (25) (no
incluido en el volumen de entrega) es un médulo
10T (Internet de las cosas) capaz de conectarse
auna red 4G. Para ello, ademas del médulo, el
usuario recibe una tarjeta SIM activa con plan
de datos (no incluida en el volumen de entrega).
El médulo de comunicacion mévil (25) puede
compensar una cobertura WLAN deficiente o
inexistente a fin de garantizar un uso sin restric-
ciones del robot cortacésped con la APP y todas
las funciones.

8. Almacenamiento

Cargar completamente la bateria antes del alma-
cenamiento durante el invierno y desconectar el
robot cortacésped. Sacar la bateria del aparato.
Desconectar la fuente de alimentacion (13) de la
alimentacion de corriente y la estacién de carga
(19).

Guardar el aparato y sus accesorios en un lugar
oscuro, seco, protegido de las heladas e inacce-
sible para los nifios. La temperatura de almace-
namiento 6ptima se encuentra entre los 5y 30 °C.
Guardar el aparato en su embalaje original.
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9. Transporte

Poner los dispositivos de proteccion para el
transporte (en caso de existir).

Proteger el aparato contra dafios y fuertes
vibraciones, especialmente durante el trans-
porte en vehiculos.

Asegurar el aparato para que no se resbale ni
se vuelque.

Transportar el robot por el asa de transporte
(6) con el disco portacuchillas (11) alejado
del cuerpo.

10. Eliminacion y reciclaje

El aparato esta protegido por un embalaje para
evitar dafos producidos por el transporte. Este
embalaje es materia primay, por eso, se puede
volver a utilizar o llevar a un punto de reciclaje. El
aparato y sus accesorios estan compuestos de
diversos materiales, como, p. €j., metal y plastico.
Los aparatos defectuosos no deben tirarse a la
basura doméstica. Para su eliminacién adecuada,
el aparato debe entregarse a una entidad reco-
lectora prevista para ello. En caso de no conocer
ninguna, sera preciso informarse en el organismo
responsable del municipio.
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11. Panel de mando Funciones y estado de tira LED

Funcién

Conexion/desconexion

Iniciar proceso de corte

Ir a la estacion de carga

Modo de superficie secundaria:
cortar superficie delimitada selec-
cionada

Pausa / STOP

Activar / desactivar proteccion in-
fantil

Restablecer conexion WLAN

Tira LED

Tira blanca o amarilla iluminada

Tira blanca o amarilla parpadeante

Tira roja iluminada

Tira roja que parpadea 3 veces

Tira verde parpadeante

Tira blanca de rapido parpadeo

Tira blanca que parpadea 3 veces

() ) (@) [

Significado

Mantener pulsada la tecla «ON/OFF» durante 3 segundos. Si
el robot cortacésped se encuentra en la estacion de carga, no
se puede apagar.

Pulsar la tecla «Start» y confirmar después con la tecla «OK»

Pulsar la tecla «Home» y confirmar después con la tecla
<<OK>>

Mantener pulsada la tecla «Start» durante 2 segundos, tras el
mensaje de voz confirmar con la tecla «OK»

Para poner brevemente en pausa el robot cortacésped pulsar
una tecla cualquiera en el panel de mando. Para detener el
robot cortacésped pulsar la tecla «<STOP» (3)

Mantener pulsadas al mismo tiempo las teclas «Home» y
«OK>» durante 2 segundos

Mantener pulsadas al mismo tiempo las teclas <Home» y
«ON/OFF» durante 2 segundos

Significado
Standby
Cortar césped
Procesamiento de datos
Control remoto

Volver a la estacion de carga
Volver a la posicion inicial
Esperar a conexion WLAN

Se ha producido un error, consultar el codigo de fallo en la
APP mediante la tabla de cédigos de fallo

Se ha producido un error, consultar el codigo de fallo en la
APP mediante la tabla de codigos de fallo

El robot cortacésped se esta cargando en la estacion de car-
ga

La proteccion infantil esta activada

Se esta guardando el mapa en el robot cortacésped

El modo de superficie secundaria esta activado, pulsar la tecla
«OK>» para iniciar el proceso de corte
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12. Indicacion de los codigos de fallo en la APP y reparacion de problemas

Si aparece un cédigo de fallo, se podra restablecer del modo siguiente:

Indicacién | Fallo

E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

Disco portacuchillas blo-
queado, limpiar

Fallo en el motor del dis-
co portacuchillas

El motor del disco porta-
cuchillas se sobrecalienta

Fallo en el motor del dis-
co portacuchillas

Cuchilla suelta o blo-
queada

Robot levantado, colocar
en el suelo

El robot queda levantado,
colocarlo sobre el suelo

Angulo de inclinacion del
robot excesivo

Angulo de inclinacion del
robot excesivo

Fallo de software

Rueda motriz bloqueada,
limpiarla

Fallo en motor de rueda
motriz

Fallo en motor de rueda
motriz

La rueda motriz se sobre-
calienta

Posibles causas

Disco portacuchillas blo-
queado

Fallo del motor del disco
portacuchillas

Disco portacuchillas blo-
queado o césped dema-
siado alto y/o demasiado
tupido

Fallo del motor del disco
portacuchillas

Cuchilla suelta o bloquea-
da por cuerpos extrafios

El robot ha quedado le-
vantado

El robot ha quedado le-
vantado

El robot esta en diagonal
0 se encuentra en una
pendiente

El robot esta en diagonal
0 se encuentra en una
pendiente

Detectado fallo de sof-
tware

Rueda motriz bloqueada
Detectado fallo del motor

Detectado fallo del motor

Ruedas bloqueadas o
césped demasiado tupido
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Solucidén

1. Apagar el robot cortacésped
2. Retirar los cuerpos extrafios
y comprobar que el disco
portacuchillas gire libre-

mente

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

1. Comprobar el disco por-
tacuchillas en cuanto a
bloqueos

2. Recortar el césped a menos
de 6 cm antes de cortarlo

Reiniciar el robot cortacésped
y volver a intentar

Comprobar fijacion de cuchilla
y retirar cuerpos extrafios

Poner el robot sobre una su-
perficie plana

Poner el robot sobre una su-
perficie plana

Poner el robot sobre una su-
perficie plana

Poner el robot sobre una su-
perficie plana

Reiniciar el robot e iniciar nue-
vamente el proceso de corte

Limpiar ruedas motrices y reti-
rar cuerpos extrafnos

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

1. Comprobar ruedas motrices
y delanteras

2. Lubricar ruedas que ruedan
con dificultad

3. Recortar previamente el
césped a menos de 6 cm



E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

Fallo de bateria

Fallo de bateria

Temperatura de la bateria
fuera del rango admisible.
Servicio finalizado

Fallo de bateria

Temperatura de la bateria
demasiado baja. Proceso
de carga en pausa

Temperatura ambiente
fuera del rango de ser-
vicio

Mala conexion de carga

Fallo del sensor de vision
en la unidad de camara

Fallo del sensor de vision
en la unidad de camara

Suciedad en sensor de
visién de la unidad de ca-
mara o estacion base

Autocomprobacion fallida

Sensor de vision sucio en
la unidad de camara

Sensor de visién en la
unidad de camara o esta-
cion base sucio

Detectado borde de caida

Detectada tension de car-
ga defectuosa

Detectado fallo de ba-
teria.

Temperatura de la bateria
demasiado alta o dema-
siado baja

Detectado fallo en el con-
trol de la bateria

Temperatura de la bateria
por debajo del rango ad-
misible para la carga

Temperatura fuera del
rango admisible

Conexion de carga de-
fectuosa

Detectado fallo en el sen-
sor de vision

Detectado fallo en el sen-
sor de vision

Sensor 0 marca estan
cubiertos

El robot patina o esta
atascado

Sensor cubierto o sucio

Sensor 0 marca estan
cubiertos

Alejar robot de escalones
o bordes

- 226 -

1. Comprobar alimentacién
de corriente de la estacion
base

2. Limpiar contactos de carga

3. Comprobar fuente de ali-
mentacion

4. Reiniciar robot

—_

. Extraer e insertar bateria
2. Reiniciar robot y volver a
intentar

1. Apagar robot

2. Dejar que se nivele la tem-
peratura.
Volver a poner en marcha

3.

1. Extraer e insertar bateria

2. Reiniciar robot

3. Si vuelve a ocurrir, contactar
con el servicio de atencion
al cliente

1. Cargar por encima de los
10 °C.

2. Cargar bateria como minimo
al 60 %

Utilizar el robot unicamente a
5-50 °C

Comprobar contactos de car-
gay alimentacion de corriente

1.Limpiar unidad de camara
2.Reiniciar robot y volver a
intentar

1.Limpiar unidad de camara
2.Reiniciar robot y volver a
intentar

1. Limpiar unidad de camara

2. Limpiar marca y cédigo QR

3. Comprobar que no haya
dafos

Limpiar y despejar zona alre-
dedor de la estacion base

Limpiar unidad de camara

1. Limpiar unidad de camara

2. Limpiar marca y codigo QR

3. Comprobar que no haya
dafos

Poner el robot sobre una su-
perficie plana



E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

Robot inmovilizado

Objetivo no alcanzable en
la zona

No se ha encontrado la
estacion base

Acoplamiento a la esta-
cién base fallido

Poner el robot manual-
mente en la estacion
base

Retirar obstéaculos y ga-
rantizar que el robot que-
de sobre el césped

Estacién base sin alimen-
tacion de corriente

Tarea en pausa. Retirar
obstaculos

El entorno ha cambiado
mucho. Crear nuevo
mapa

Césped no detectado

Fuera del mapa

Regreso a la estacion
base fallido

Cambio de ubicacion de
la estacion base fallida

El robot se sobrecalienta

Posicionamiento no
adecuado de la estacion
base

Aviso de robo

Fallo de GPS

Obstaculo detectado

No se puede acceder a la
zona de destino

No es posible regresar a
la estacién base

Obstaculos cerca de la
estacion base

Se requiere inicio a través
de la estacién base

Planificacion fallida de
ruta

Alimentacion de corriente
0 conexion de carga de-
fectuosa

No se puede salir de la
estacion base

El mapa no coincide con
el entorno

Césped con calvas cerca
de la estacion base

Fuera del area de trabajo
trazada en el mapa

Terreno irregular cerca de
la estacion base

No se puede reposicionar
la estacion base

Temperatura ambiente
demasiado alta

Posicionamiento u orien-
tacion no adecuados

Robot fuera del area de
trabajo habitual

Detectado fallo de médu-
lo GPS
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Retirar obstaculos y liberar
robot

Comprobar obstéculos y zo-
nas restringidas

1. Comprobar el camino de
regreso

2. Mantener despejada la zona
alrededor de la estacion
base

3. Dado el caso, acoplar ma-
nualmente

Retirar obstaculos y compro-
bar suelo

Colocar el robot en la estacion
base

1. Retirar obstéculos

2. Mantener despejadas las
vias de ruta

3. Comprobar posicién de
inicio

Comprobar fuente de alimen-

tacion y contactos de carga

Despejar area delante de la
estacion base

Borrar mapa guardado y rea-
lizar nuevo trazado de mapa
para el area

Crear ruta multizona o definir
area de corte

Crear ruta multizona

Rectificar suelo en la zona de
la estacion base

Comprobar ubicacion y traza-
do de mapa

Llevar robot a la estacion base
y dejar enfriar

Comprobar espacio libre y
orientacion de la estacion
base

Comprobar ubicacién o mo-
dificar la configuracion de la
proteccion antirrobo

Reiniciar robot y volver a in-
tentar



E1411

E1413

E1414

E1417

Localizacién de averias

Fallo

El robot se encuen-
traen el area de
corte.

El robot segador no
se puede encender.

El robot cortacés-
ped no puede entrar
en la estacion de
carga.

El robot cortacés-
ped hace mucho
ruido.

El robot cortacés-
ped permanece en
la estacion de car-
ga. El robot siempre
vuelve a la estacion
de carga.

Fallo de hardware

Fallo de moédulo WLAN

La tecla STOP se atasca

Fallo de médulo de comu-
nicacion movil

ware

quea

nicacién movil

Posibles causas

La tension de la bateria es
demasiado baja

Fallo en el circuito de co-
rriente o sistema electrénico

La estacién de carga (19) no
esta correctamente instala-
da.

Cuchillas (10) dafiadas
Muchos cuerpos extrafios se
adhieren a las cuchillas (10)
El robot cortacésped empe-
z6 demasiado cerca de los
obstaculos

El accionamiento de las
cuchillas o el motor de accio-
namiento esta dafado

Otras partes del robot dafa-
das

Ajustes equivocados del
tiempo de trabajo

Bateria agotada

Se ha disparado el sensor de
lluvia

Temperatura de la bateria
elevada
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Detectado fallo de hard-

Fallo en médulo WLAN

La tecla STOP se blo-

Fallo en médulo de comu-

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

Comprobar tecla y reiniciar
robot

Reiniciar robot y volver a in-
tentar

Solucion

Devolver el robot cortacésped a la esta-
cion de carga (19) para que se cargue.
Ponerse en contacto con el servicio de
asistencia técnica.

Asegurar que el indicador LED (21) de la
estacion de carga (19) se ilumine en ver-
de.

Asegurarse de que la estacion de carga
(19) esté correctamente posicionada.

Cambiar las cuchillas (10). Las 3 cuchillas
(10) se deben sustituir al mismo tiempo.
La eficiencia de funcionamiento del robot
depende del afilado de las cuchillas (10).
Por lo tanto, mantener las cuchillas (10)
en buenas condiciones.

Desconectar el robot cortacésped de
forma segura y usar guantes de trabajo
mientras se limpian las cuchillas (10) para
evitar lesiones por corte.

Dejar reparar o sustituir el motor por el
servicio de atencién al cliente.

Comprobar los ajustes del tiempo de tra-
bajo.

El robot cortacésped comienza y termina
su trabajo de acuerdo con el margen de
tiempo programado. Fuera de dicho mar-
gen, el robot cortacésped permanece en
la estacién de carga (19).



13. Indicacién cargador

Estado de indicacion

LED rojo
Apagado

Encendido

Apagado

Parpadea

Parpadea

Encendido

LED verde
Parpadea

Apagado

Encendido

Apagado

Parpadea

Encendido

Significado y medida

Listo para funcionamiento

El cargador esta conectado a la red y listo para el funcionamiento, la bate-
ria no esta en el cargador

Carga

El cargador carga la bateria en modo répido. Consultar el tiempo de carga
necesario en el cargador.

jAdvertencia! En funcién de lo cargada que esté la bateria, los tiempos
de carga reales pueden diferir de los indicados.

La bateria esta cargada y esta lista para utilizar. (READY TO GO)
Después se cambia a carga lenta hasta que la bateria esté completamen-
te cargada.

Para ello, dejar la bateria en el cargador unos 15 minutos mas.

Medida:

Sacar la bateria del cargador. Desconectar el cargador de la red.

Carga adaptada

El cargador se encuentra en el modo de carga lenta.

Por motivos de seguridad, en este modo la bateria se carga con mayor
lentitud y tarda mas tiempo. Esto puede deberse a las siguientes causas:
- Hace mucho tiempo que no se ha cargado la bateria.

- La temperatura de la bateria no se encuentra dentro del rango dptimo.
Medida:

Esperar hasta que el proceso de carga haya finalizado, la bateria puede
seguir cargandose.

Fallo

El proceso de carga ya no es posible. La bateria esta defectuosa.
Medida:

Esta prohibido cargar una bateria defectuosa.

Sacar la bateria del cargador.

Averia por temperatura

La bateria esta demasiado caliente (p. ej. por radiacion solar directa) o
demasiado fria (por debajo de 0° C)

Medida:

Sacar la bateria y guardarla durante 1 dia a temperatura ambiente
(aprox. 20° C).
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14. Aviso de proteccion de datos

Einhell Germany AG se complace en que el robot cortacésped le sea de utilidad. La proteccién de
datos personales es para nosotros una cuestion importante. A continuacion describimos qué datos en
general son tratados al utilizar el aparato.

Ubicacidn de la estacién de carga

El robot cortacésped guarda localmente en el aparato la ubicacion de la estacion de carga obtenida
mediante posicionamiento GNSS. Esta se requiere para que, al finalizar el trabajo de corte, el apa-
rato se guie de vuelta a la estacién de carga. En caso de asistencia técnica, esta informacion puede
ser leida fisicamente en el aparato a través del archivo de registro.

Hora de salida del sol /puesta del sol

El robot cortacésped guarda localmente en el aparato la hora de la salida del sol y puesta del sol
obtenida mediante posicionamiento GNSS. Esto es necesario para que el aparato solo pueda ini-
ciarse en un intervalo de tiempo en el que la unidad de camara pueda generar imagenes con lumi-
nosidad suficiente. En caso de asistencia técnica, esta informacién puede ser leida fisicamente en
el aparato a través del archivo de registro.

Imagenes de la unidad de camara

El robot cortacésped guarda localmente en el aparato imagenes que fueron generadas mediante

la unidad de cdmara. Esto lo requiere el sistema para mejorar continuamente el algoritmo del robot
cortacésped. En el cortacésped se encuentran las imagenes generadas durante los ultimos 15
minutos de trabajo de corte. Este conjunto de datos se sobrescribe de manera continua. Si el cor-
tacésped se encuentra en la estacion de carga, no se generaran imagenes. En caso de asistencia
técnica, estas imagenes pueden ser leidas localmente para poder entender los fallos que se hayan
producido. Estas imagenes son borradas a continuacion.

Se puede borrar informacién relacionada con la ubicacién, mapas guardados, datos de imagenes
generados, asi como otros datos almacenados en el robot cortacésped restaurando a los ajustes de
fabrica.

Para ello, abrir los ajustes en la app Einhell Robotics y seleccionar la opcion de menu «Factory Reset»
(restaurar). Antes de efectuar el restablecimiento aparecen listados todos los datos que se borraran. A
continuacion, confirmar la accidn de restaurar. La opcion de Restaurar a los ajustes de fabrica solo pue-
de ser llevada a cabo por el propietario del robot cortacésped en la app Einhell Robotics.

Encontrara documentacion detallada sobre nuestras politicas de privacidad en nuestra pagina web en
Proteccion de datos.
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Eliminacién

_ Li-lon
Las herramientas eléctricas, baterias, accesorios y embalajes deberan someterse a un proceso de re-
cuperacion que respete el medio ambiente.
iNo arroje las herramientas eléctricas, acumuladores o pilas a la basura!
Este producto deber depositarse como residuo en un lugar de recogida adecuado para su reciclaje

Sdlo para los paises de la UE:

De acuerdo con la directiva europea 2012/19/UE sobre aparatos eléctricos y electronicos de desecho y
su realizacién en la legislacion nacional y la directiva europea 2006/66/CE, las herramientas eléctricas
que ya no son aptas para su uso y respectivamente los acumuladores/las pilas defectuosos o vacios
deberan ser recogidos por separado y reciclados de manera respetuosa con el medio ambiente.

En el caso de una eliminacién inadecuada, los aparatos eléctricos y electronicos pueden tener efectos
nocivos para el medio ambiente y la salud humana debido a la posible presencia de sustancias peligro-
sas.

Solo esta permitido copiar la documentacion y documentos anexos del producto, o extractos de los
mismos, con autorizacion expresa de Einhell Germany AG.

Nos reservamos el derecho a realizar modificaciones técnicas
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Informacion de servicio

En todos los paises mencionados en el certificado de garantia disponemos de distribuidores compe-
tentes cuyos datos de contacto podran consultar en dicho certificado. Dichos distribuidores estan a su
disposicion para cualquier asunto relacionado con el servicio como reparacién, suministro de piezas de
repuesto y desgaste, o con respecto a los materiales de consumo.

Es preciso tener en cuenta, que las siguientes piezas de este producto se someten a desgaste natural
o provocado por el uso o que se necesitan las siguientes piezas como materiales de consumo.

Categoria Ejemplo
Piezas de desgaste” Bateria
Material de consumo/Piezas de consumo* Cuchillas

Falta de piezas
*ino tiene por qué estar incluido en el volumen de entrega!

En caso de deficiencia o fallo, rogamos que lo registre en la pagina web www.Einhell-Service.com. Des-
criba exactamente el fallo y responda siempre a las siguientes preguntas:

¢Ha funcionado el aparato en algin momento o estaba defectuoso desde el principio?
¢Le ha llamado algo la atencion antes de surgir el fallo (indicio antes del fallo)?

¢Qué fallo de funcionamiento le parece que presenta el aparato (indicio principal)?
Describa ese fallo en el funcionamiento.
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. Havittdminen ja kierratys
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Vaara! - Tapaturmavaaran vahentamiseksi lue kayttdohje

Lapset eivat saa kayttaa tata laitetta. Tata laitetta saavat henkilét, joiden fyysiset, aistiperaiset tai henki-
set kyvyt ovat rajoitetut tai joilla ei ole tarvittavaa kokemusta ja tietoutta, kdyttda ainoastaan valvottuina
tai jos heité on opastettu kdyttdmaan laitetta turvallisesti ja he ymmartavéat sen kaytosté aiheutuvat vaa-
rat. Lapset eivat saa leikkié laitteella.

Lapset eivat saa suorittaa puhdistus- ja kayttajahuoltotoimia.
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Vaara!

Laitteita kaytettdessa tulee noudattaa tiettyja tur-
vallisuusvarotoimia tapaturmien ja vaurioiden valt-
tamiseksi. Lue sen vuoksi tdméa kayttéohje / ndma
turvallisuusmaaraykset huolellisesti l1api. Sailyta
ne hyvin, jotta niiss& olevat tiedot ovat myéhem-
minkin aina kaytettévissasi. Jos luovutat laitteen
muille henkildille, luovuta heille myds tdma kayt-
téohje / ndma turvallisuusmaaraykset laitteen
mukana. Valmistaja ei ota mink&énlaista vastuuta
tapaturmista tai vaurioista, jotka ovat aiheutuneet
tdméan kayttdohjeen tai turvallisuusohjeiden nou-
dattamatta jattamisesta.

1. Turvallisuusohjeita

Laitetta koskevat turvallisuusohjeet k&yvat ilmi
oheisesta vihkosesta!

Varoitus!

Lue kaikki turvallisuusohjeet, ohjeet, kuva-
ohjeet ja tekniset tiedot, joilla tdamé séhké6-
tydkalu on varustettu. Laiminlyénnit seuraavien
ohjeiden noudattamisessa voivat aiheuttaa séh-
koiskun, tulipalon ja/tai vakavia vammoja.

Sailyta kaikki turvallisuusohjeet ja ohjeet
myéhempéaa tarvetta varten.

Kéaytettyjen merkkien selitys (ks. kuva 12)

A. VAROITUS - Lue kayttéohje lapi ennen ko-
neen kayttda!

B. VAROITUS - Sailyta riittava turvaetaisyys ko-
netta kaytettdessal!

C. VAROITUS - Poista varmistuslaite ennen

koneella tyéskentely4 tai ennen koneen nos-

tamista.

VAROITUS - Ala aja mukana koneen paalla!

Suojausluokka Il (kaksoiseristys).

Akut saa sailyttéda vain kuivassa tilassa, jossa

lampétila on +10 °C - +40 °C. Sailyta akkuja

vain ladattuna (lataus vah. 40 %).

Suojausluokka lll

Hidas varoke 2 A

Ainoastaan sisatiloissa tapahtuvaan kaytté6n

VAROITUS: Akun lataamiseen saa kayttaa

ainoastaan irrotettavaa verkko-osaa, joka on

toimitettu tAmén laitteen mukana.

K. Huomio - Al3 koske pyériviin teriin!

mmo

cTIo

Huomio!

Ukkosella veda verkkopistoke irti ja erota rajalan-
ka latausasemasta. VAalta laitteen kéytt6a huonol-
la saalla, erityisesti mikali on olemassa salaman
iskun vaara.

2. Laitteen kuvaus ja toimitussiséaltd

2.1 Laitteen kuvaus (kuva 1/2/11)

Robottiruohonleikkuri

Kéayttdpaneeli

STOP-painike

Leikkauskorkeuden s&atd

Sadeanturi

Kantokahva

Kamerayksikk®

Takapyora

Akkukotelon kansi

10. Terat

11. Terékiekko

12. Etupyéra

13. Verkkolaite(-johto)

14. Kiinnitysruuvi, katto

15. Kiinnitysruuvi

16. Akku

17. Varaterat

18. Latausliitanta

19. Latausasema

20. Latauskoskettimet

21. Katolla oleva latausasema

22. Latausaseman LED-naytt6

23. Latausaseman apumerkinta

24. Kuusikanta-avain

25. Mobiiliverkkomoduulin liitdntd (moduuli ei
kuulu toimitussisaltédn)

26. Liitanta USB Type C

27. Terien vararuuvi

28. Pidennyskaapeli

29. Latauslaite (ei kuulu toimitussiséltéon)

©XONDOTAWND =

2.2 Toimituksen laajuus ja pakkauksesta otta-
minen
Tarkasta kuvatun toimitussiséallén avulla, etta
tuotteesta ei puutu osia. Jos osia puuttuu, ota
viimeistaan 5. arkipaivana oston jalkeen yhteytta
asiakaspalveluumme tai siihen myyntipisteeseen,
josta olet ostanut laitteen, ja esité kuitti. Tutustu
sita koskien ohjeiden lopussa olevissa huoltoa
ja asiakaspalvelua koskevissa tiedoissa olevaan
takuutaulukkoon.
Avaa pakkaus ja ota laite varovasti pakkauk-
sesta.
Poista pakkausmateriaalit seké pakkaus- ja
kuljetusvarmistukset (mikali kaytetty).
Tarkasta, onko toimitus taydellinen.
Tarkasta, onko laitteessa ja lisdvarusteissa
kuljetusvaurioita.
Sailyta pakkaus mahdollisuuksien mukaan
takuuajan loppuun saakka.
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Vaara!

Laite ja pakkausmateriaalit eivat ole lasten
leikkikaluja! Lapset eivét saa leikkid muovi-
pusseilla, kelmuilla tai pienilla osilla! On ole-
massa nielemis- ja tukehtumisvaara!

Varo!

Jaamadriskit

Silloinkin, kun tata sdhkotyokalua kaytetaan
maardysten mukaisesti, jaa jaljelle joitain
riskeja.

Toimituksen laajuus, asennustarvikkeet ja va-
rusteet (osaksi eivét kuulu toimitukseen):
Toimituksen laajuuden voit ndhdé oheistetusta
toimitustiedotteesta.

Robottiruohonleikkuri

Verkkolaite(-johto)

Katolla varustettu latausasema

Latausaseman kiinnitysruuvit

Katon kiinnitysruuvit

Varaterét

Kuusikanta-avain

Akku

Alkuperaisen kayttdohjeen kdénnés

Turvallisuusohjeita

Tarvittavat apuvilineet (eivat kuulu toimituk-
seen)

Mittanauha

Vesivaaka (valinnainen)

Uraruuvinvaannin

Ristipdaruuvinvaannin

WLAN:-internetyhteys

3. Maaraysten mukainen kaytto

Robottiruohonleikkuri soveltuu yksityiskayttéon
koti- ja harrastepuutarhassa ja on tarkoitettu ai-
noastaan nurmikon leikkaamiseen.

Konetta saa kéyttda ainoastaan sen kayttétar-
koitukseen. Kaikki sen ylittvé kayttd ei ole maa-
raysten mukaista. Kaikista sellaisesta kaytdsta
aiheutuvista vahingoista tai loukkaantumisista
on vastuussa laitteen omistaja/kayttaja eika sen
valmistaja.

Huomaa, etté laitteitamme ei ole tarkoitettu méa-
raysten mukaisesti kaupalliseen kayttdon, kasi-
ty6ldisammatin harjoittamiseen tai teolliseen kayt-
t66n. Takuu ei ole voimassa, jos laitetta kéytetdan
kaupalliseen tarkoitukseen, késitydldisammatin

harjoittamiseen tai teollisuudessa tai jossain
muussa naita vastaavassa toiminnassa.

4. Tekniset tiedot

JANNIE .o
Moottorin kierrosluku
Kotelointiluokka .........cccceeeviciiiiieeeieiiiiee,

Leikkuuleveys ..
Terien [UKUMA&EIE ........cocoveiiiieiee e
Suurin nousukulma......

Aanen painetaso L ,

Mittausepatarkkuus K ,............ccccocoeeienee. 3 dB(A)
Adnen tehotaso Ly,......cccoereeeereeerenn. 62,11 dB(A)
Epatarkkuus K ..o, 3dB (A)

Leikkuukorkeuden s&atd .... 30-60 mm; portaaton

Akku

AKKULYYPPI: weeeeiiieeieeeeeee e Litium-ioni
Akun kennojen lukumaara: .............ccccenee. 5(10)
Akun latausteho: ........cccccceerieeenen. 4,0 Ah (5,2 Ah)
Bluetooth-yhteys

Kéayttétaajuusalue: ..........coe..e. 2402-2480 MHz
Suurin lahetysteho: ........cccceeiiiiiiiiieen. 10 dBm
WIFI:

Kayttétaajuusalue: .................... 2402-2482 MHz
Suurin lahetysteho: ..., 23dBm
Kéayttétaajuusalue: ..................... 5150-5875 MHz
Suurin lahetysteho: ..., 19 dBm
Verkkolaite

Tulojénnite: ........cccoceeeeene 100-240V ~ 50/60 Hz
Lahtéjannite: .......cccoeveiiiiieiiiieenn, 24V tasavirta
ANOVIMA: ..oveeiecieeee e 25A
Su0jaUSIUOKKA:. ......eeeereeeeeceeeieceee e /@

Melunpéaastét on mitattu standardien EN ISO
3744:2010 ja ISO 11094: 1991 mukaisesti.

Varoitus!

Tama laite synnyttda kayton aikana sahko-
magneettisen kentén. Kentta saattaa tietyissa
olosuhteissa vaikuttaa aktiivisiin tai passiivi-
siin ladkinnallisiin implantteihin. Vakavien tai
kuolemaan johtavien vammojen vélttdmiseksi
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suosittelemme, etta henkil6t, joilla on 1aékin-
néllisia implantteja, kysyvét neuvoa laakaril-
taan tai ladkinnéllisen implantin valmistajalta,
ennen kuin he kayttavat laitetta.

5. Kayttédnotto

Lue koko kayttdohje lapi, ennen kuin aloitat
robottiruohonleikkurin asentamisen. Asen-
tamisen laatu vaikuttaa siihen, miten hyvin
robottiruohonleikkuri toimii myéhemmin.
Kéayta koneen kaytdn aikana aina tukevia jalkinei-
ta ja pitk&lahkeisia housuja.

5.1 Toimintaperiaate

Noudata kdyttdohjetta huolellisesti robottiruohon-
leikkurin oikean ja turvallisen kaytén varmistami-
seksi.

Robottiruohonleikkuri on varustettu kamerayk-
sikélla (7), jossa on kolme kameraa (kuva 1).
Kyseisen alykké&an visuaalisen asemointijérjes-
telImén ansiosta robottiruohonleikkuri kykenee
leikkaamaan nurmikon leikattavalta nurmialueelta
suurimmalta osin itsendisesti.

Alykas visuaalinen asemointijarjestelma tunnistaa
leikattavat nurmialueet automaattisesti. Sen myé-
ta robottiruohonleikkuri kykenee kdyméaéan alueen
jarjestelméllisesti lapi. Siirtyma- ja leikkuumatka
tallennetaan ja naytetdén sovelluksessa.
Kamerayksikdn (7) molemmat ulkokamerat (b)
tunnistavat nurmialueella olevat kohteet ja esteet
reaaliaikaisesti. Niitd ovat esim. lelut, leikkivali-
neet, puut ja muut esineet. Jos robottiruohonleik-
kuri tunnistaa esteen, laite kiertda esteen ja muut-
taa ajosuuntaansa tilanteeseen sopivasti.

Robottiruohonleikkurissa on kamerayksikkd, joka
ottaa ja analysoi kuvia laitteen edessé olevalta
alueelta. Jarjestelma analysoi silloin laitteen ym-
péristda ja tunnistaa, onko kyseessa leikattava
nurmialue, nurmikkoraja vai este. Kuvien kasittely
ja analysointi tapahtuu sekunnin murto-osassa
kayttajan huomaamatta.

Niin kauan kuin robottiruohonleikkurin edessa
oleva alue tunnistetaan nurmialueeksi, robot-
tiruohonleikkuri jatkaa liikkkumista eteenpdin
leikkuukoneiston ollessa kytkettyna paalle. Jos
robottiruohonleikkuri havaitsee nurmikkorajan tai
esteen, laite pysahtyy ja analysoi ymparistéaan
uudelleen. Sen jalkeen laite tarkistaa, voiko es-
teen kiertaa.

Jos kiertdminen on mahdollista, robottiruo-

honleikkuri jatkaa liikkumista ja jatkaa ruohon
leikkaamista mukautettua reitti seuraten. Jos
estetta ei voi kiertéa, robottiruohonleikkuri muut-
taa ajosuuntaa ja jatkaa nurmikon leikkaamista
seuraavalla reitilla.

Leikattava alue on valmisteltava huolellisesti ja
aluetta on muokattava tarvittaessa, jotta robotti-
ruohonleikkuri kykenee tunnistamaan leikattavan
alueen luotettavasti. Nurmikkorajat on méaritetta-
vé selkeasti ja rajojen on oltava selkeasti kameran
tunnistettavissa. Vain nain robottiruohonleikkuri
kykenee tunnistamaan ne ajoissa ja reagoimaan
oikein.

Latausasemaan (19) integroitu apumerkinta (23)
tukee robottiruohonleikkuria (1) suunnistamisessa
ja mahdollistaa tarkan telakoitumisen latausase-
maan.

Latausaseman (19) voi sijoittaa nurmialueelle
seké kiinteille alustoille, kuten esim. kiveyksen
tai asfaltin paélle. Latausasemaa ympardoivalla
alueella on oltava selkeésti tunnistettavat optiset
tai fyysiset rajat, jotta apumerkinté (23) ja ympé-
ristd ovat luotettavasti tunnistettavissa.
Ensimmaéisen kéyttédnoton yhteydessa robotti-
ruohonleikkurin on oltava sijoitettuna latausase-
maan (19). Apumerkinnan (23) tunnistaminen
seké kuvatietojen késittely tapahtuu sekunnin
murto-osissa eika ole kayttajan havaittavissa.

Robottiruohonleikkuri kdyttda maailmanlaajuista
satelliittinavigointijarjestelméa (GNSS) saadak-
seen sijaintipaikkaa koskevia auringon nousua ja
laskua koskevia tietoja.

Visuaalisen asemointijarjestelmén luotettava toi-
minta edellytta4, etté paivanvaloa on riittavasti.
Tarkasta kamerayksikdn (7) linssit sdannoéllisesti
likaantumisen varalta ja puhdista linssit tarvit-
taessa. Siten varmistetaan ymparistén luotettava
tunnistaminen ja analysointi.

5.2 Anturit ja moduulit
Robottiruohonleikkuri on varustettu useilla tur-
va-antureilla.
Nostoanturi:
Jos robottiruohonleikkuria nostetaan takaa
maasta enemman kuin 25 cm tai etupyérét
(12) menettavat kosketuksen maahan, ro-
bottiruohonleikkuri ja terien (10) py6riminen
pysaytetaan heti.
Kallistusanturi:
Jos robottiruohonleikkuri kallistuu voimak-
kaasti yhteen suuntaan, laite ja terien (10)
pyorinté pyséytetdan heti.
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Sadeanturi:

Robottiruohonleikkuri (5) on varustettu
sadeanturilla. Jos anturi tunnistaa sateen,
robottiruohonleikkuri lopettaa nurmikon
leikkaamisen ja palaa itsenéisesti latausase-
maan (19). Akku ladataan telakoitumisen jal-
keen. Kun sadeanturi (5) on taysin kuivunut,
robottiruohonleikkuri jaa latausasemaan (19)
sovelluksesta konfiguroiduksi odotusajaksi.
Sen jalkeen nurmikon leikkaamista jatketaan
automaattisesti, mikali ajankohta osuu ak-
tiiviseen aikaikkunaan. Jos anturi tunnistaa
sateen, sovellukseen tulee nakyviin laitetie-
toihin pilvisymboli. Sadeanturin koskettimia ei
saa silloittaa metallisilla tai muilla séhkoisesti
johtavilla materiaaleilla. Silla voi olla vaiku-
tusta sadeanturin ja robottiruohonleikkurin
toimintaan.

Kamerayksikké: (Kuva 1)
Robottiruohonleikkurin kamerayksikké (7)
ottaa kuvia laitteen edessé olevalta tydsken-
telyalueelta ja analysoi kuvat. Kuvien késittely
ja analyysi tapahtuu sekunnin murto-osissa.
Kamerayksikkd on suunnattu eteen ja kuvaa
nurmialueen lisdksi myds nakdkentassa
korkeammalla olevia kohteita. Sen jélkeen
kuvatut kuvatiedot kasitelldan ja tallennetaan
paikallisesti robottiruohonleikkuri, ja niiden
paalle kirjoitetaan jatkuvasti. Kamerayksikén
avulla robottiruohonleikkuri tunnistaa esteita,
nurmikkorajoja seka alueita, jotka eivét kuulu
leikattavaan nurmialueeseen. Kolmen kame-
ran yhteistydna robottiruohonleikkuri voi hah-
mottaa sitd ympérdéivan tilan ja tunnistaa ja
valttda esim. suuremmat lehtikasat, puutarha-
valineet tai muut esteet. Jos robotti tunnistaa
esteen tai nurmikkorajan, robottiruohonleikku-
ri pysahtyy hetkeksi, analysoi tilanteen uudel-
leen ja muuttaa tarvittaessa ajosuuntaa. Sen
jalkeen nurmikon leikkaamista jatketaan auto-
maattisesti. Kamerayksikdn luotettava toimin-
ta edellyttad, ettd paivanvaloa on riittavasti.
Robottiruohonleikkuri toimii siksi ainoastaan
soveltuvissa valo-olosuhteissa. Tyéskente-
lyn aikaikkuna tulee valita siten, etta k&ytén
aikana on riittdvasti paivanvaloa. Samalla
suojellaan hamarassa ja pimeassa aktiivisia
pieneléimid, kuten esim. siileja. Sallitut kéyt-
téajat maéritetdan sijaintipaikkakohtaisten
auringon nousu- ja laskuaikojen perusteella.
Robottiruohonleikkuri lopettaa nurmikon
leikkaamisen 30 minuuttia ennen hdmaran
laskeutumista ja palaa latausasemaan. Ai-
kaisin automaattinen nurmikon leikkaamisen
aloitusajankohta on 30 minuuttia auringon

nousun jalkeen. Kamerayksikdssé on liséksi
LED-valo (7a), jonka voi kytkea paalle ja pois
paalta epasuotuisissa valaistusolosuhteissa.
GNSS-moduuli

GNSS-moduulilla robottiruohonleikkuri voi
maéarittdé paikalliset ajat auringon nousulle ja
laskulle, mista johtuen robottiruohonleikkuri ei
voi leikata nurmikkoa hadmérén aikana ja yoéll&.
Siten robottiruohonleikkuri kykenee toimi-
maan luotettavasti kamerayksikén (7) kanssa.
WI-FI:

Robottiruohonleikkurissa on Bluetooth-toimin-
to ja WLAN-moduuli. Langattoman I&hiverkon
tila tai signaalin voimakkuus naytetaan sovel-
luksessa.

4G-mobiiliverkkomoduuli (ei sisélly toimi-
tukseen)

Valinnainen 4G-mobiiliverkkomoduuli (25)
mahdollistaa robottiruohonleikkurin yhteyden
mobiiliverkkoon. Siihen tarvitaan aktiivinen
SIM-kortti ja sopimus operaattorin kanssa.
SIM-kortti ja mobiiliverkkomoduuli eivéat sisal-
ly toimitukseen. 4G-mobiiliverkkomoduulia
voidaan kéytt4a kattamaan alueita, joita
WLAN-moduulin kantama ei kata riittavasti tai
lainkaan. Nain robottiruohonleikkurin yhteys
sovellukseen séilyy myés WLAN-verkon kan-
taman ulkopuolella.

5.3 Valmistelutyo6t

Jos nurmikon korkeus on yli 60 mm, nurmikkoa
taytyy lyhentad, jotta robottiruohonleikkuria ei
kuormiteta liikaa eika kayttéteho heikkene. Kéyta
tahan tavallista ruohonleikkuria tai trimmerié.
Poista ruohikolta kaikki irtonaiset esineet, joita
robottiruohonleikkuri voi vaurioittaa tai jotka voivat
vaurioittaa robottia.

Tarkasta leikattava nurmialue ja nurmikkorajat
seka alueet, joilta nurmikkoa ei ole tarkoitus leika-
ta (kuva 3). Tdman kayttdohjeen seuraavissa lu-
vuissa on tietoa siité, kuinka selkeat nurmikkorajat
voidaan maarittaa ja tietyt alueet voidaan suojata.
Robottiruohonleikkuri tunnistaa tietyt esteet hyvis-
s& ajoin eika niit4 tarvitse suojata erikseen.

5.3.1 Nurmikon nousukulman laskenta (kuva
4)

Robottiruohonleikkuri voi ylittdé nousuja, joiden

nousukulma on enintdan 30 %. Véalta sen vuoksi

jyrkempié nousuja. Nousukulma voidaan maarit-

ta& korkeuseron ja valimatkan avulla (kuva 4).

Esimerkki: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %
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Akun asennus (kuva 9)

Robottiruohonleikkurin kayttéén tarvitaan Po-
wer-X-Change-sarjan akku (16).

Avaa akkulokeron kansi (9). Paina akun (16) luki-
tuspainiketta (b) ja tyénna akku (16) sille tarkoitet-
tuun akunpidikkeeseen. Sulje akkulokeron kansi
(9) ja tarkasta, etta se lukittuu oikein paikalleen.
Avaa akkulokeron kansi (9) akun (16) poistami-
seksi. Paina akun lukituspainiketta ja ved& akku
(16) ulos.

5.4 Latausasema

5.4.1 Latausaseman sijaintipaikka (kuva
5a/5b)
Valitse ensin latausasemalle (19) soveltuva sijain-
tipaikka. Kayttéon tarvitaan ulkopistorasia, johon
sy6tetdan jatkuvasti virtaa.
Latausaseman (19) voi sijoittaa joko nurmialueel-
le (kuva 5a) tai tasaiselle, tukevalle pinnalle, esim.
kiveyksen tai asfaltin p4élle, nurmikon pinnan kor-
keudelle (kuva 5b). Sijoituspaikan on oltava tasai-
nen, kuiva ja vapaa esteista. Jaté latausaseman
sivuille vasemmalle ja oikealle puolelle kulloinkin
vahintdan 0,5 m:n vapaa tila.
Sijoita latausaseman (19) verkkokaapeli leikat-
tavan nurmialueen ulkopuolelle tai sijoita kaapeli
tarvittaessa maan alle robottiruohonleikkurin ai-
heuttamien vaurioiden estdmiseksi.
Sijoita latausasema (19) helppopaasyiseen paik-
kaan, johon robottiruohonleikkurilla on helppo
paasy leikattavan nurmialueen kaikilta alueilta.
Valta sijoittamista nurkkiin, a, taisiin kohtiin tai es-
teiden rajoittamalle alueelle. Varmista lisaksi, etta
latausasemassa on riittdvéd WLAN-kantama.
Jos latausasema (19) on sijoitettu kiintealle pin-
nalle, etaisyys lahimpaéan nurmialueeseen saa
olla enintdan kolme metria. Mikali etaisyys on
suurempi, robottiruohonleikkurin jaljell4 oleva
akkukapasiteetti ei valttdmatta riita luotettavaan
ajamiseen latausasemaan. Suuremmilla nurmi-
alueilla on suositeltavaa kayttaa akkua, jolla on
suurempi kapasiteetti.
Valitse mieluiten varjoisa sijoituspaikka, silla akku
latautuu parhaiten matalissa ympéristélampéti-
loissa.
Latausaseman (19) edessa on oltava vahintaan
kahden metrin suora ja esteetdn alue. Valittdmasti
latausaseman edessé olevat kaarteet, reunat tai
esteet voivat hankaloittaa robottiruohonleikkurin
ajamista ja telakoitumista latausasemaan.

5.4.2 Latausaseman sijainnin tunnistaminen
Robottiruohonleikkuri palaa latausasemaan (19),
kun akun lataustila on alhainen tai kun valittu
leikattava nurmialue on leikattu valmiiksi. Robotti-
ruohonleikkuri ajaa latausasemaan samaa reitti&
kuin se on kayttanyt nurmikon leikkaamiseen.
Robottiruohonleikkuri tunnistaa latausaseman
apumerkinnan (23) avulla ja kykenee siten tela-
koitumaan latausasemaan lataamista varten.

5.4.3 Latausaseman liittdminen verkkolaittee-
seen (kuva 5¢)

1. Ennen kuin liitat latausaseman (19) virran-
sy6ttéon, varmista, etté verkkojannite on 100-
240V ja taajuus 50 Hz.

2. Liita verkkolaite (13) suoraan pistorasiaan.
Ala kéayta kaapelia mihink&an muuhun tarkoi-
tukseen.

3. Ala kayta vahingoittunutta verkkolaitetta (13).
Jos kaapelit tai verkkolaite (13) vahingoittu-
vat, ota heti yhteytté alan ammattihenkil6én
vaihtamista varten.

4. AlA lataa robottiruohonleikkuria kosteassa
ymparistdssa. Ala lataa robottiruohonleikkuria
yli 40 °C:n tai alle 5 °C:n lampétilassa.

5. Pida robottiruohonleikkuri ja verkkolaite (13)
etaalla vedesta, lAmmodnlahteistd ja kemikaa-
leista. Pida verkkolaitteen (13) kaapeli poissa
terévisté reunoista vahinkojen vélttdmiseksi.

6. Liita verkkolaite (13) pidennyskaapeliin (28) ja
pidennyskaapeli (28) latausasemaan (19).

7. Latausaseman LED-nayttd palaa vihredna
heti kun jannite on kytkettyna pysyvasti. Jos
latausaseman LED-néaytto ei pala, tarkista
aiemmat vaiheet ja varmista, etté litetyssa
pistorasiassa on varmasti jannite.

5.4.4 Lataamista koskevia tietoja

Robottiruohonleikkuri palaa takaisin latausase-

maan (19) yhdessa seuraavista tapauksista:
L&hetat robottiruohonleikkurin manuaalisesti
takaisin.
Akun lataustaso laskee alle 30 %.
Paivittéinen tybaika on paattynyt.
Sadeanturi on lauennut.
Robottiruohonleikkuri on kuumentunut liikaa.
Tila "Spot” on kdynnistetty asetetun aikaikku-
nan ulkopuolella ja robottiruohonleikkuri on
suorittanut sen loppuun.
Hamaéré alkaa laskeutumaan, misté johtuen
kamerayksikkd ei endé toimi luotettavasti.

Kun robottiruohonleikkuri ajaa takaisin lataus-
asemaan (19), se suorittaa latausasemaan ajon
luvussa 5.4.2 kuvatulla tavalla.
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Akun lataamisen aikana kayttépaneelin LED-va-
lopalkki (50) (kuva 8) vilkkuu vihreana. Heti kun
akku on ladattu tayteen, kayttépaneelin LED-valo-
palkki (50) palaa jatkuvasti vinredna. Latausase-
man LED-n&yttd palaa vihre&dna heti kun jannite
on kytkettyna pysyvasti. Tayteen lataamisen
jalkeen robottiruohonleikkuri jatkaa tyétaan tai py-
syy latausasemassa (19) seuraavaan tydjaksoon
saakka.

Varmista, ettd latausaseman (19) edessé ei ole
esteitd, jotta telakoituminen ja lataaminen sujuvat
ongelmitta.

Jos akun lampétila ylittaa 45 °C, lataaminen kes-
keytetddn, jotta valtetdan akun vaurioituminen.
Lataamista jatketaan automaattisesti, kun [Amp6-
tila on laskenut jalleen.

Jos robottiruohonleikkurin ohjauksen l[ampétila
ylittda 65 °C, laite palaa latausasemaan (19). Ty6-
ta jatketaan asetusten mukaisesti, kun [Ampétila
on laskenut jélleen.

Jos akku tyhjenee kokonaan, ennen kuin robotti-
ruohonleikkuri on palannut latausasemaan (19),
robottiruohonleikkuria ei voi enda kdynnistaa. Vie
robottiruohonleikkuri takaisin latausasemaan (19).
Robottiruohonleikkuri ladataan automaattisesti.

5.4.5 Latausaseman katon asennus ja lataus-
aseman Kiinnitys (kuva 5c-5d)
Asenna latausaseman (21) katto latausasemaan
(19) kuvan osoittamalla tavalla. Aloita katon
asettaminen paikoilleen takaosasta eteenpdin ja
varmista, etta ruuvireidt osuvat tarkasti yhteen.
Kierré katon (14) kiinnitysruuvit ruuvireikiin kuvan
osoittamalla tavalla ja kirista ruuvit tiukalle. Kun
latausaseman oikea sijoituspaikka on l&ytynyt, la-
tausasema (19) on kiinnitettava kiinnitysruuveilla
(15). Ruuvaa kiinnitysruuvit (15) kuusioavaimella
(24) kokonaan maahan.

5.5 Leikattava nurmialue - Nurmialueella ole-
vat esteet ja rajat

5.5.1 Nurmikkoraja

Leikattavalla nurmialueella on oltava selkeésti

tunnistettavat nurmikkorajat ensimmaista kartoi-

tusta varten. Suojaa viettavat viheralueet, kaltevat

rinteet ja muut alueet, joilla on olemassa putoa-

misvaara, riittavésti, jotta robottiruohonleikkuri ei

voi valua alaspéin tai poistua leikattavalta nurmi-

alueelta.

Tutustu ennen kaytté6nottoa tassa luvussa ku-

vattuihin mahdollisuuksiin nurmikkorajan méarit-

tamiseksi.

Leikattavan nurmialueen sisapuolella olevat

alueet, joita ei ole tarkoitus leikata, kuten esi-

merkiksi kiinteasti asennetut maakaapelit, maan

paalle sijoitetut letkut tai vastaavat asennukset,
on myos rajattava selkeasti tunnistettavilla nurmi-
kon rajoilla.

Kyseiset toimenpiteet on suoritettava ensimmai-
sen kartoituksen yhteydessa seka jokaisen uu-
delleen tehtavén kartoituksen yhteydessé kartan
poistamisen jélkeen.

Ensimmaisen kartoituksen suorittamisen jalkeen
sovelluksessa voidaan méarittéa virtuaalisia rajo-
ja seka suljettuja ja pois jatettyja alueita.

Ahtaat kohdat (kuva 6a)

Jos leikattavalla nurmialueella on a,das koh-
ta, robottiruohonleikkuri voi ajaa kyseisesta
kohdasta, jos lapimenokohdan leveys on va-
hintdan 0,6 m. Ensimmaista kartoitusta varten
a, taan kohdan leveyden tulee olla vahintaéan
1,0 m, jotta kohta voidaan tunnistaa ja tallen-
taa automaattisesti. Jos se ei ole mahdollista,
a,das kohta voidaan tallentaa kartoituksen
jalkeen tilassa "Kartan muokkaaminen” koh-
dassa "Lapikulku”. Navigoi robottiruohonleik-
kuri kauko-ohjaustoiminnolla sovelluksessa
manuaalisesti dlypuhelimella a taan kohdan
lapi, jotta lapikulkukohta voidaan tallentaa
karttaan. Pitkien ja kapeiden a, taiden kohtien
kohdalla on mahdollista, ett& robottiruohon-
leikkurille ei jaa riittavéasti tilaa kd&ntymiseen.
Silla voi olla vaikutusta yksittéisten leikat-
tavien nurmialueiden saavuttavuuteen tai
kasittelyyn.

Etédisyys nurmikkorajasta (kuva 6b)

Kun robottiruohonleikkuri [&hestyy nurmik-
korajaa, se tunnistetaan kamerayksikélla (7).
Robottiruohonleikkuri pys&htyy nurmikkorajan
eteen ja muuttaa ajosuuntaansa, jotta leikat-
tavalta nurmialueelta ei poistuta. Syvemmalla
sijaitsevat penkit, ojat, kohoumat tai korotetut
kivireunukset voivat aiheuttaa robottiruo-
honleikkurin vaurioitumisen. Suojaa sellaiset
alueet soveltuvilla nurmikkorajoilla tai muilla
rajoituksilla. Tarkasta nurmikkorajat sdannél-
lisesti umpeen kasvamisen tai muutosten
osalta. Yli kasvaneet ja tunnistamattomat nur-
mikkorajat voivat johtaa robottiruohonleikkurin
poistumiseen leikattavalta nurmialueelta. En-
simmaisen kartoituksen jalkeen sovellukses-
sa voidaan maarittéa virtuaaliset rajat seké&
ei-leikattavat alueet, jotta tietyt alueet voidaan
jattaa pysyvasti leikkaamisen ulkopuolelle.
Etéaisyys nurmikkorajasta veteen (kuva
6¢c)

Robottiruohonleikkuri tunnistaa nurmikkorajan
lahtdkohtaisesti luotettavasti ylla kuvatulla ta-
valla. Silti on mahdollista, etta robottiruohon-
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leikkuri ylittdd nurmikkorajan, mink& vuoksi
on suositeltavaa sailyttda n. 50 cm:n etisyys
nurmikkorajan ja veden (lampi, uima-allas
jne.) valilla.

Ohje

Kartan muokkauksen voi k&ynnistéa vain, kun
robottiruohonleikkuri on latausasemassa, tauolla
tai silla hetkelld aktiivinen ruohon leikkaaminen on
lopetettu.

Kartan muokkaamiseen on olemassa erilaisia
alamuotoja seké virtuaalinen linjaraja. Kyseisilla
toiminnoilla voi méaritt4a ja sovittaa leikattavia
alueita, ei-leikattavia alueita ja virtuaalisia rajoja.

5.5.2 Esteet (kuva 6b-6d)
Esteet ovat leikattavalla alueella olevia kohteita.
Robottiruohonleikkuri voi tunnistaa kameralla
monia esteitd. Pehmeét, epavakaat ja arvokkaat
esineet on tarvittaessa suojeltava. Tutustu yll&
kuvattuihin mahdollisuuksiin nurmikkorajan rajaa-
miseksi.
Koosta ja muodosta riippuen robottiruohonleikkuri
kiertad esteen tai pysahtyy ja vaihtaa suuntaa.
Jos kamerayksikké (7) ei tunnista estetta, robotti-
ruohonleikkuri térmaé esteeseen. Robottiruohon-
leikkuri pyséhtyy ja jatkaa nurmikon leikkaamista
toiseen suuntaan. N. 5 cm:n matka ennen estetta
j&a silloin leikkaamatta.
Korkeat ja matalat esteet
Robottiruohonleikkuri tunnistaa kamerayk-
sikdn (7) avulla erilaisia leikattavalla nurmik-
koalueella olevia esteita, kuten esim. palloja,
puutarhakoneita ja -vélineita, leikkitorneja
ja muita esineita ja kiertaa esineet itsenéi-
sesti. Tarkista sédannodllisesti, ettei esteiden
ja esineiden paalle ole kasvanut ruohoa tai
kasveja. Ruohon tai kasvien peitossa olevat
esteet voivat heikentaa robottiruohonleikkurin
esteiden tunnistamista. Robottiruohonleikkuri
tunnistaa puut esteiné ja kiertaa puut. Jos
maan pinnalla on puiden juuria, kyseinen alue
tulee suojata soveltuvalla nurmikkorajalla tai
asettamalla alue ei-leikattavaksi alueeksi. Se
koskee erityisesti maan pinnalla olevia juuria,
jotta véltetaan puiden juurten ja robottiruo-
honleikkurin vauriot.

5.5.3 Paa- ja sivualue

Robottiruohonleikkuri voi kartoittaa useita paa-
alueen sisélla olevia leikattavia nurmialueita.
Useita leikattavia nurmialueita syntyy esim. silloin,
kun suurempi nurmikkoalue on jaettu teilla tai
muilla kulkuvaylilld pienemmiksi alueiksi.

Jos haluat lisata uuden leikattavan nurmialueen,

valitse sovelluksesta toiminto "Uuden alueen
lisddminen”. Aja robottiruohonleikkuri lopuksi
kauko-ohjauksen avulla jo olemassa olevalta lei-
kattavalta nurmialueelta uudelle leikattavalle nur-
mialueelle. Siirtymisen jalkeen uuden leikattavan
nurmialueen kartoitus kdynnistyy automaattisesti.
Siirtyméamatkalla ei saa olla esteité, leveyden

on oltava vahintédan 0,6 m ja siirtymématka saa
sijaita enintdan 50 m:n etdisyydella jo olemassa
olevasta leikattavasta nurmialueesta (kuva 6e)

Sivualue on leikattava nurmialue, jolle robottiruo-
honleikkuri ei voi siirtyé itsenéisesti pdaalueelta
ja jolle ei voida tehda siirtymareittia. Nain on
esimerkiksi silloin, kun eri piha-alueet sijaitsevat
kokonaan erilldén toisistaan.

Sellaisissa tilanteissa voi kaytta4 tilaa "Toinen lei-
kattava nurmialue”. Kyseisessé tilassa leikattava
lisinurmialue voidaan kartoittaa ja tallentaa erik-
seen. Niin kauan kuin kyseinen tila on aktiivinen,
toisen leikkuualan kartta-asetuksia voidaan hallin-
noida paaalueesta riippumatta.

Péaaalueen ja toisen leikattavan nurmialueen valil-
1a vaihdettaessa ladataan automaattisesti kulloin-
kin oikea kartta.

Toiselle leikattavalle nurmialueelle ei ole saatavis-
sa tiettyja toimintoja, kuten reunojen leikkaami-
nen, aluekohtainen leikkaaminen ja pisteittainen
leikkaaminen.

5.6 Leikattavan nurmialueen tarkastaminen
Tarkasta koko leikattava nurmialue ennen kéyt-
tédnottoa kavelemalla nurmikon reunoja pitkin.
Varmista, etté koko leikattava nurmialue on

rajattu selkedsti tunnistettavilla nurmikkorajoilla,
rajoituksilla tai esteilla. Tarkista liséksi, ettéd nur-
mikkorajojen, esteiden ja muiden kiintopisteiden
paaélle ei ole kasvanut ruohoa tai kasveja. Ruohon
ja kasvien peitossa olevat alueet voivat heikentaa
robottiruohonleikkurin esteiden tunnistamista.
Tarkasta liséksi kaikki alueet, jotka on rajattu
leikattavan nurmialueen ulkopuolelle, kuten esim.
kukkapenkit, uima-altaan, lammet tai muut esteet.
Kyseisten alueiden on oltava rajattu selkeésti joka
puolelta.

Kriittisissa tai vaikeasti havaittavissa kohdissa,
joissa ei voida varmistaa robottiruohonleikkurin
luotettavaa esteen tunnista, on suoriteltavaa méa-
rittdé sovelluksesta ensimmaisen kartoituksen
jalkeen ei-leikattava alue tai estoalue.

Ota huomioon luvun 5.5.1 ohjeet.
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5.7 Ensimmainen kartoitus — ensimméinen
kayttéénotto (kuva 7a)
Varmista, etta robottiruohonleikkurin akku on
ladattu kokonaan tayteen ennen ensimmaisen
kartoituksen aloittamista.
Lataa ennen ensimmaistéa kayttédnottoa Einhell
Robotics -sovellus élypuhelimeesi ja asenna so-
vellus luvun 6.4 ohjeiden mukaisesti.
Seuraa sovelluksen ohjeita liittdéksesi robotti-
ruohonleikkurin WLAN:In ja Bluetoothin kautta
alypuhelimeesi.
Kun yhteys on luotu onnistuneesti, ensimmaisen
kartoituksen voi kdynnisté4 sovelluksessa. Robot-
tiruohonleikkurin on oltava ensimmaista kartoitus-
ta varten latausasemassa.
Robottiruohonleikkuri poistuu sen jalkeen lataus-
asemasta ja kulkee koko leikattavan nurmialueen
lapi itsendisesti. Robottiruohonleikkuri kdy tyos-
kentelyalueen itsendisesti lapi, tunnistaa nurmik-
korajat ja luo automaattisesti kartan leikattavasta
nurmialueesta.
Valvo robottiruohonleikkuria ensimmaisen kar-
toituksen aikana, jotta varmistetaan, etta kaikki
nurmikkorajat tunnistetaan luotettavasti ja koko
leikattava nurmialue tunnistetaan oikein.
Kartoituksen jélkeen robottiruohonleikkuri ajaa
itsendisesti takaisin latausasemaan ja tallentaa
kartan jarjestelméaan.
Onnistuneen kartoituksen jalkeen robottiruohon-
leikkuri aloittaa nurmikon leikkaamisen sovelluk-
sesta madritettyjen asetusten ja aikaikkunoiden
mukaisesti.

5.8 Latausaseman sijainnin tarkastaminen
(kuva 7b)
Tarkasta latausaseman (19) sijainti sijoittamalla
robottiruohonleikkuri eri kohtiin leikattavalla nur-
mialueella ja kdynnistdmalla lopuksi ajaminen
takaisin latausasemaan.
Laheté robottiruohonleikkuri sité varten takaisin
latausasemaan (19) luvussa 6.3 kuvatulla tavalla.
Vaiheen voi keskeyttdd milloin vain painamalla
STOP-painiketta (3).
Tarkasta, etté robottiruohonleikkuri paéasee luo-
tettavasti latausasemaan leikattavan nurmialueen
kaikilta alueilta. Muuta tarvittaessa nurmikkorajo-
ja, leikattavaa nurmialuetta tai latausaseman (19)
sijaintia.
Varmista erityisesti, etté a, taiden kohtien leveys
on véhintaén 0,6 m, jotta robottiruohonleikkuri
paéasee kulkemaan luotettavasti niiden l&api.

5.9 Latausaseman siirtdminen

Kohdassa "Karttahallinta” voi muuttaa latausase-
man paikkaa.

Valitse, sijaitseeko uusi paikka nurmikkoalueella
vai nurmikkoalueen ulkopuolella.

Jos latausasema sijaitsee nurmikkoalueella, ro-
bottiruohonleikkuri tunnistaa uuden paikan auto-
maattisesti ja tallentaa paikan karttaan.

Jos latausasema sijaitsee nurmikkoalueen ul-
kopuolella, kauko-ohjaustoiminto (Bluetooth)
aktivoituu. Aja robottiruohonleikkuri lopuksi
latausasemasta leikattavalle alueelle siirtyma-
reitin tallentamiseksi. Reittia kaytetdan jatkossa
navigointiin latausaseman ja leikattavan alueen
valilla.

5.10 Akun tehonéytt6 (kuva 11b)

Paina akun tehon&ytén painiketta (a). Akun teho-
nayttd osoittaa akun lataustilan kolmen LED:in
avulla.

Kaikki kolme LED-valoa palavat:
Akku on ladattu téayteen.

Kaksi tai yksi LED-valo(a) palavat/palaa
Akussa on vield riittavasti tehoa.

Yksi LED-valo vilkkuu:
Akku on tyhja, lataa akku uudelleen.

Kaikki LED-valot vilkkuvat:

Akun lampétila on alitettu. Ota akku pois laitteesta
ja anna akun olla paiva huoneenldmmdssé. Jos
virhe ilmenee uudelleen, akku on syvapurkautu-
nut ja vioittunut. Ota akku pois laitteesta. Viallista
akkua ei saa enaa kayttaa tai ladata.

Huomio!

Jos kéytat moni-Ah-akkusarjaa (esim. 4 - 6 Ah),
s&&d4 se aina suurimmalle teholle. Robottiruo-
honleikkurin laitetta sdastévan lataamisen ja
purkautumisen ansiosta pienemman tehon kayttdé
ei ole tarpeen akun elinian pidentamiseksi. Sen
sijaan pienempi teho voi aiheuttaa ongelmia.

5.11 Akun lataaminen latauslaitteella
Normaalikéytdssé robottiruohonleikkurin

akku (16) ladataan latausasemassa (19). Po-
wer-X-Change-sarjan akun (16) itsenaista kayttoa
varten akun voi ladata myds ulkopuolisella Po-
wer-X-Charger-laturilla. Huomio! — Robottiruo-
honleikkurin mallista riippuen on mahdollista, ett&4
latauslaite (kuva 11a/ kohta 29) ei kuulu robotti-
ruohonleikkurin toimitussisaltéon.

1. Tarkasta, etté tyyppikilvessé ilmoitettu verkko-
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jannite vastaa kaytettavissa olevaa verkkojan-
nitettd. Tydnna latauslaitteen (29) verkkopisto-
ke pistorasiaan. Vihred LED alkaa vilkkua.

2. Tydnna akku (16) latauslaitteeseen (29) (kuva
11a).

3. Kohdasta "Latauslaitteen nayttd” I6ydat taulu-
kon, josta kayvét ilmi latauslaitteen LED-nay-
tén merkitykset.

Latauksen aikana akku saattaa lammeta hieman.
Tama on kuitenkin normaalia.

Jos akkusarjan lataaminen ei onnistu, ole hyva ja
tarkasta,
onko pistorasiassa verkkojannitetta.
ovatko latauskoskettimet moitteettomassa
yhteydessé latauslaitteeseen.

Jos akkusarjan lataaminen ei vieldkdan onnistu,
laheta

latauslaite

ja akkusarja
huoltopalveluumme.

Ota yhteyttad huoltopalveluumme tai myynti-
pisteeseen, josta laite on ostettu, saadaksesi
ohjeet asianmukaista lahettamista varten.

Varmista akkujen tai akkukdyttéisen laitteen
lahettdmisessa ja havittdmisessa, etta osat
on pakattu erikseen muovipusseihin, jotta
véltetaan oikosulut ja tulipalo!

Jotta akkusarjan kayttdiké olisi mahdollisimman
pitk&, tulee se aina ladata riittdvén ajoissa. Tama
on joka tapauksessa tarpeen, kun huomaat lait-
teen tehon heikkenevan. Ald koskaan anna akku-
sarjan tyhjentya taysin. Se aiheuttaa akkusarjan
vahingoittumisen!

6. Kayttd

6.1 Kayttopaneeli

Robottiruohonleikkuri on ohjelmoitu jo tehtaalla
kayttden sen vakioasetuksia. Niité voidaan tar-
vittaessa kuitenkin muuttaa. Tehdasasetukset
sopivat yleensé lahes kaikkiin puutarhoihin, mutta
siité huolimatta sinun tulee perehtya saatavilla
oleviin lisdasetuksiin.

Varmista konetta tai koneen oheislaitteita kéyt-
taessasi, ettet ylitd omia rajojasi ja kykyjasi ja
ettd sailytat aina tasapainosi. Varmista kaltevilla

pinnoilla aina tukeva asento ja liiku k&vellen, &la
koskaan juosten.

LED-valopalkilla varustetun kayttopaneelin
selitys (kuva 8)

50. Valopalkki

51. "HOME”-painike

52. "START”-painike - kdynnistyspainike

53. "OK”-painike - vahvistuspainike

54. Virtapainike

Ohje

Kéayttépaneelin painikkeiden selitykset sek&
kayttdpaneelin eri LED-tilan&yttéjen selitykset on
kuvattu luvussa 11.

6.2 Leikkuukorkeuden saéato

Huomio! Leikkuukorkeuden séadén saa tehdéa
vain leikkuukoneiston ollessa kytkettyna pois
paalta ja robottiruohonleikkurin ollessa pyséh-
dyksissa. Paina tata varten STOP-painiketta (3).
Leikkuukorkeuden s&adélla (4) robottiruohonleik-
kuri mahdollistaa leikkuukorkeuden portaattoman
sdadon valilla 30 ja 60 mm, ja korkeus voidaan
lukea asteikosta.

Jos ruohon korkeus on yli 60 mm, niin se taytyy
lyhentaa vahintddn 60 mm:n korkeudelle, jotta
robottiruohonleikkuria ei kuormiteta liikaa ja va-
henneta sen kayttétehoa. Kéyta tdhén tavallista
ruohonleikkuria tai trimmeria.

Asennuksen jalkeen voidaan leikkuukorkeus so-
vittaa leikkuukorkeuden s&adén (4) avulla. Aloita
aina suuremmalla leikkuukorkeudella ja alenna
sita pienin askelin aina haluttuun korkeuteen
saakka.

6.3 Robottiruohonleikkurin ohjaus

Manuaalinen kdynnistdminen

Paina "Start”-painiketta ja vahvista "OK”-painik-
keella.

Robottiruohonleikkuri ajaa lahimmalle nurmik-
koalueelle ja aloittaa leikkaamisen. Jos robottiruo-
honleikkuri kynnistetdan sovelluksesta méaarite-
tyn aikaikkunan ulkopuolella, robottiruohonleikkuri
leikkaa nurmikkoa niin kauan kuin akun lataus
riittéa, leikattava alue on leikattu loppuun tai ha-
méra laskeutuu.

Kayttépaneelin lukitseminen ja lukituksen
avaaminen
Jos robottiruohonleikkuri on pysaytetty
STOP-painikkeella (3), kayttdpaneeli lukitaan
muilta komennoilta. Paina kayttdpaneelin
lukituksen avaamiseksi OK-painiketta kaksi
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kertaa perékkain. Lukituksen voi avata vaihto-
ehtoisesti sovelluksella. Sovelluksella voi ak-
tivoida jélleen seka kayttépaneelin ettd myds
robottiruohonleikkurin.

Lapsilukon voi aktivoida painamalla saman-
aikaisesti painikkeita HOME ja OK kahden
sekunnin ajan. Lapsilukon ollessa aktivoituna
kayttdpaneeli ja robottiruohonleikkuri on lukit-
tu. Lapsilukon voi poistaa kdytdsté painamalla
painikkeita HOME ja OK jalleen samanaikai-
sesti kahden sekunnin ajan.

Leikkuun keskeyttdminen

1. Paina STOP-painiketta pysayttaaksesi robotti-
ruohonleikkurin heti.

2. Vapauta kayttdpaneeli (2)

3. Paina perakkain "THOME”-painiketta ja
"OK”-painiketta lahettaédksesi robottiruohon-
leikkurin takaisin latausasemaan (19).

STOP-tila:

Kun STOP-painiketta (3) painetaan, robottiruo-
honleikkuri on STOP-tilassa. Robottiruohon-
leikkuri pité leikkaamisessa tauon, kunnes tila
kumotaan.

STOP-tilan voi kumota suoraan robottiruohonleik-
kurista tai sovelluksesta. Sen jéalkeen robottiruo-
honleikkurin voi Iahetta4 takaisin latausasemaan
tai robottiruohonleikkuri jatkaa leikkaamista.

6.4 Robottiruohonleikkurin liittdminen WLA-
Niin ja Bluetoothiin sovelluksella

Kaikki asetukset, jotka voidaan tehdéa kayttépa-

neelista, voidaan tehda myés sovelluksella. Lataa

ensin Einhell Robotics -sovellus robottiruohon-

leikkuria varten alypuhelimeesi. Sovelluksen saa

seuraavasta linkista ja QR-koodilla:

https://app.einhell-robotics.com/

Ohje
Huomaa, etta robottiruohonleikkurin etéisyys aly-
puhelimesta ei saa olla yli 3 m.

Liit4 robottiruohonleikkuri Bluetooth-yhteydella
alypuhelimeesi ja suorita sovelluksessa naytetyt
vaiheet. Sinua pyydetéan sen jalkeen luomaan
WLAN-yhteys robottiruohonleikkuriin. Paina ja

pida kayttdpaneelista (2) "Home”-painiketta ja vir-
tapainiketta painettuna kaksi sekuntia WLAN-yh-

teyden aktivoimiseksi ensimmaisen kayttédnoton
yhteydessa.

Bluetooth-yhteytta koskevia ohjeita:
Luo yhteys sovelluksessa robottiruohonleik-
kuriin, kun olet ensin kirjautunut sisdén kayt-
tajan4 ja rekisterdinyt laitteen.
Android-laitteissa sijaintipaikka taytyy hyvék-
syé sovellukselle, jotta Bluetooth-yhteytta voi
kayttaa.
Kytke robottiruohonleikkuri ainoastaan alypu-
helimessasi olevaan sovellukseen.
Bluetooth-yhteyden kantavuus ei ole rajaton.
Pysy siksi robottiruohonleikkurin 1&hella sen
ohjaamista varten.
Robottiruohonleikkuri voi olla yhteydessé aina
vain yhteen alypuhelimeen kerrallaan.

6.5 Ohjelmistopdivitys

Tarkasta ensimmaisen kayttédnoton yhteydessa,
onko laiteohjelmistosta saatavilla uudempi versio.
Jos robottiruohonleikkurille on saatavilla paivitys,
tee paivitys ennen robottiruohonleikkurin kayt-
tédnottoa. Varmista, ettd robottiruohonleikkurin
akun lataus on yli 50 % ja etté alueella on riittdvan
vakaa WLAN-signaali péivityksen aikana ilmene-
vien virheiden ja ongelmien valttdmiseksi.
Varoitus

Ala kytke robottiruohonleikkuria pois paalta pai-
vityksen aikana alaké tee robottiruohonleikkuriin
mitd&n muita asetuksia.

6.6 Toiminnot ja ohjaus

Einhell Robotics -sovelluksella voit tehda monia

erilaisia asetuksia robottiruohonleikkuriin, kun

robottiruohonleikkuriin on luotu yhteys WLANIn tai

Bluetoothin kautta. Voit valita seuraavat asetukset:
Aikakaavio
Téasta valikosta voi maarittad aikaikkunan ro-
bottiruohonleikkurin toiminnalle. Jokaiselle vii-
konpaivélle voidaan maarittad yksi tai useita
aikaikkunoita. Aikaikkunan voi méaéarittaa joko
koko leikattavan nurmialueen tai yksittéisten
leikattavien nurmialueiden automaattiselle
nurmikon leikkaamiselle. Huomaa, etta uusia
maéritettyjé aikaikkunoita ei suoriteta takau-
tuvasti. Jos aikaikkunan alkamisajankohta on
asetuksen tekemisen ajankohtana jo men-
neisyydessa, aikaikkuna otetaan kayttoén
vasta méaritetyn aikaikkunan seuraavana
ajankohtana. Jos esim. klo 12.00 maaritetdan
aikaikkuna ajalle 10.00 - 14.00, robottiruohon-
leikkuri ei k&ynnisty heti vaan ottaa kyseisen
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aikaikkunan huomioon vasta seuraavana péi-
vana. Leikattavan nurmialueen koon ollessa
850 m? suositellaan paivittaista noin 10 tunnin
leikkausaikaa. Tarvittava leikkausaika voi
vaihdella nurmikon kasvusta, alueen koosta
ja tontin ominaisuuksista riippuen ja aika tulee
sovittaa vallitsevien olosuhteiden mukaisesti
Edge mowing (reunojen leikkaaminen)
Siistien nurmikon reunojen aikaansaamiseksi
voidaan valita tila "Reunojen leikkaaminen”.
Téss4 tilassa robottiruohonleikkuri ajaa
ainoastaan nurmikkorajoja pitkin ja palaa
lopuksi itsenéisesti latausasemaan. Leikkuu-
asetuksista voi asettaa etéisyyden nurmikko-
rajaan tai nurmikkorajan ylittdmisen. Ylitysta
kaytettdesséa nurmikkorajan on oltava samalla
tasolla leikattavan alueen pinnan kanssa.
Siten valtetdan nurmikkorajan ja robottiruo-
honleikkurin vauriot. Asetukset voi tallentaa
joko koko leikattavalle alueelle tai yksiléllisesti
yksittéisille leikattaville nurmialueille. Liséksi
robottiruohonleikkurin asetuksista voi akti-
voida tilan "Nurkkien jalkikasittely”. TAssa
tilassa robottiruohonleikkuri kdy jalkikateen
1api tunnistetut nurkat ja vaikeapéaésyiset reu-
na-alueet kohdistetusti tasaisen leikkuutulok-
sen aikaansaamiseksi.

Sadeanturi

Sadeanturi (5) tunnistaa sateen ja estaa ro-
bottiruohonleikkurin toiminnan sateella. Jos
anturi tunnistaa sateen, robottiruohonleikkuri
lopettaa nurmikon leikkaamisen ja palaa it-
sendisesti latausasemaan (19). Sadeanturin
voi aktivoida tai deaktivoida robottiruohonleik-
kurin asetuksista. Lis&ksi voidaan maérittéa
viiveaika. Viimeaika maarittdd, kuinka pitkaksi
aikaa robottiruohonleikkuri jaa latausase-
maan (19) sadeanturin (5) kuivuttua taydelli-
sesti, ennen kuin robottiruohonleikkuri jatkaa
taas leikkaamista. Sadeanturin koskettimia ei
saa silloittaa metallisilla tai muilla séhkoisesti
johtavilla esineilla. Silla voi olla vaikutusta sa-
deanturin ja robottiruohonleikkurin toimintaan.
Laiteohjelmistopaivitys

Kohdasta "Laiteohjelmistopéivitys” voi tar-
kistaa, onko robottiruohonleikkurille saata-
villa uusi laiteohjelmistopaivitys, ja asentaa
paivityksen tarvittaessa. Ainoastaan robot-
tiruohonleikkurin omistaja voi tehda laiteoh-
jelmistopaivityksia. Robottiruohonleikkurin

on oltava sita varten linkitettyn& vastaavaan
kayttajatiliin.

Spot mowing (pisteittdinen leikkaaminen)
On mahdollista, etté leikattavan nurmialueen
yksittéisia alueita ei ole leikattu riittdvan
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hyvin ja ne on leikattava jalkikateen. Tilassa
"Pisteittéinen leikkaaminen” voit maarittaa
painikkeesta "Lis&é leikattava kohta” kartalle
suorakulmaisen alueen. Robottiruohonleikkuri
leikkaa nurmikon lopuksi ainoastaan valitulta
alueelta. Valitun alueen koko voi olla 3 m? -
80 m2. Nurmikon pisteittéisen leikkaamisen
lopettamisen jélkeen robottiruohonleikkuri
palaa itsenéisesti latausasemaan (19), mikali
aktiivinen tydaika ei ole silla hetkell4 voimas-
sa.

Latausasemaan

Téassé tilassa robottiruohonleikkuri keskeyttaa
leikkaamisen ja palaa takaisin latausase-
maan. Robottiruohonleikkuri I&htee silloin
latausasemasta vasta seuraavan aikaikkunan
alkaessa.

No Go Zone (ei-leikattava nurmialue)
Karttakonfigurointiin voidaan maarittda
alueita, joille robottiruohonleikkuri ei mene

tai joilta nurmikkoa ei leikata. Ei-leikattavien
nurmialueiden maérittdmiseen on olemassa
erilaisia alamuotoja seké virtuaalisia linjara-
joja. Niité voidaan kayttaa tiettyjen alueiden
sulkemiseksi leikattavan nurmikkoalueen ul-
kopuolelle. On suositeltavaa maéarittaa sellai-
set kohdat ei-leikattaviksi nurmialueiksi, joilla
robottiruohonleikkuri voi vaurioitua. Sellaisen
riskin voivat aiheuttaa esimerkiksi maan
pinnalle sijoitetut vesiletkut, sdhkdjohdot,
uima-altaat, lammet tai muut alueet, joilla nur-
mikon reuna ei ole selkea. Robottiruohonleik-
kuri ottaa mééritetyt ei-leikattavat nurmialueet
huomioon navigoinnissa ja kiertda kyseiset
alueet automaattisesti nurmikon leikkaamisen
aikana.

Go Zone (leikattava nurmialue)
Karttakonfigurointiin voidaan maéritta4 tietyt
alueet nurmialueen sisgpuolella leikattaviksi
nurmialueiksi. Kyseinen toiminto soveltuu
esimerkiksi paljaisiin, kuiviin tai sesongin mu-
kaan muuttuneisiin nurmikon kohtiin, joiden
robottiruohonleikkuri ei valttdmatta tunnista
olevan leikattavia nurmialueita. Robottiruo-
honleikkuri ajaa maéritettyjen leikattavien nur-
mialueiden sisalla myds sellaisten alueiden
yli, joiden kunto poikkeaa automaattisesta
alueiden tunnistamisesta. Leikattavien nurmi-
alueiden méarittamiseen on olemassa erilai-
sia alamuotoja, jotka voidaan piirtdé suoraan
karttaan. Mé&aritetyn leikattavan nurmialueen
koon on oltava véhintaéan 0,8 m.

Passage (lapikulkualue)

Maérité lapikulkualue helpottaaksesi robot-
tiruohonleikkurin ajamista tiettyjen alueiden



1api leikkuukoneiston ollessa kytkettyna pois
paalta. Karttakonfiguroinnissa voi méarittaa
leikattavan nurmialueen sisépuolella olevia Ia-
pikulkukohtia. Toiminto soveltuu alueille, joita
robottiruohonleikkuri ei tunnista leikattaviksi
nurmialueiksi, kuten esim. kukkaniityt, kiveyk-
set tai muut alustat, joilla ei kasva nurmikkoa.
Lapikulkualueen avulla voit maarittdd, minka
sellaisen alueen yli robottiruohonleikkuri saa
ajaa paastakseen itsendisesti muille leikat-
tavan nurmialueen alueille. Leikkuukoneisto
on pois paélta lapikulkukohdassa ajettaessa.
Lapikulkukohdasta poistumisen jalkeen robot-
tiruohonleikkuri jatkaa nurmikon leikkaamista
automaattisesti.

Connect Zone (leikattavien nurmialueiden
liittdminen)

Karttakonfiguroinnissa voi liittda useita lei-
kattavia nurmialueita siirtyméreitilla toisiinsa
ilman etta niiti yhdistetdén yhteiseksi lei-
kattavaksi nurmialueeksi. Alueita litettdessa
sinulta kysyt&an ensin, sijaitseeko robottiruo-
honleikkuri nurmikolla tai sen ulkopuolella.
Sen jalkeen aktivoidaan kauko-ohjaustila
(Bluetooth). Siirra robottiruohonleikkuri kau-
ko-ohjaustoiminnolla halutusta aloituspis-
teest] liitettavélle leikattavalle nurmialueelle.
Kun kohdeasema on saavutettu, vahvista
paatepiste sovelluksesta. Maéaritetty siirtyma-
reitti tallennetaan, ja robottiruohonleikkuri voi
kayttaa sita itsenaiseen siirtymiseen liitettyjen
leikattavien nurmialueiden valilla. Siirtymarei-
tilla ajettaessa leikkuukoneisto on pois paalta
Remote Control (kauko-ohjaus)
Robottiruohonleikkurissa on kaksi kauko-oh-
jaustilaa.

1. Kauko-ohjaus Bluetoothilla
Bluetooth-kauko-ohjaukseen paasee ro-
bottiruoholeikkurin aseuksista. Liité robot-
tiruohonleikkuri &lypuhelimesi painikkeella
”Luo Bluetooth-yhteys”. Kun yhteys on luotu,
robottiruoholeikkuria voi ohjata alypuhelimella
leikkuukoneiston ollessa kytkettyna paalle.

2. Kauko-ohjaus WLANilla
WLAN-kauko-ohjaus livevideolla on kaytetta-
vissa sovelluksen padkuvaruudussa. Paasyyn
tarvitaan nelinumeroiden turva-PIN-koodi. Se
on tehdasasetuksena 0000. On suositeltavaa
vaihtaa PIN robottiruohonleikkurin asetuksista
henkilékohtaiseksi PIN-koodiksi.
WLAN-kauko-ohjaustilassa néaytetaén robot-
tiruohonleikkurin kamerayksikén livekuva. Li-
séaksi voidaan ohjata kamerayksikén LED-va-
loa seka huurtumisenestotoimintoa, mikali
linssi huurtuu saan vaikutuksen johdosta.

Kyseisessa kauko-ohjaustilassa robottiruo-
honleikkuria ohjataan leikkuukoneiston olles-
sa pois paalta.

Nopeus ja etdisyyden
Robottiruohonleikkurin asetuksista voi saéataa
robottiruohonleikkurin ajonopeuden sekéa
leikkuukoneiston kierrosluvun. Néin leikkuu-
kayttaytyminen voidaan sovittaa kulloinkin
leikattavan nurmialueen koon, ominaisuuk-
sien ja vaatimusten mukaan. Lisdksi voidaan
maarittad leikattavien nurmikaistaleiden le-
veys seka leikkuukuvion suuntaus. Voit valita
leikkuukuvion, jossa on kiinted ajosuunta,

tai leikkuukuvion, jossa on useita ajosuun-
tia. Asetukset voi tallentaa koko leikattavan
ajosuunnan automaattiselle leikkaamiselle tai
yksittaisille leikattaville nurmialueille. N&in lei-
kattavan nurmialueen erilaiset alueet voidaan
sovittaa kohdistetusti kulloistenkin vaatimuk-
sen mukaan.

Robottiruohonleikkurin laajennetut ase-
tukset

Kohdassa "Laajennetut asetukset” voi tehda
robottiruohonleikkurin lisdtoimintojen asetuk-
sia. Kyseisill4 asetuksilla on vaikutusta robot-
tiruohonleikkurin kayttaytymiseen ja niiden
muuttaminen tulee antaa ainoastaan sellais-
ten kokeneiden kayttajien tehtavéksi, jotka
tuntevat yksittaisten toimintojen vaikutukset.

7. Puhdistus, huolto ja varaosatilaus

Vaara!

Ennen kaikkia puhdistus- ja huoltot6it4 laite tulee
kytked jannitteettdméksi. Veda tata varten verk-
kopistoke pistorasiasta ja kytke laite pois paélta.
Poista lis&ksi akku robottiruohonleikkurista (kuva
9).

Varo! Kéytéa suojakésineita!

Varmista, ettet koske liikkuviin osiin, ennen
kuin ne ovat pysahtyneet kokonaan.

7.1 Puhdistus
Pida suojalaitteet, ilmaraot ja moottorin kotelo
mahdollisimman puhtaina pélysté ja liasta.
Pyyhi laite puhtaalla rievulla tai puhalla se
puhtaaksi vdh&paineisella paineilmalla.
Robottiruohonleikkuria ei saa puhdistaa
juoksevalla vedell&, eiké varsinkaan paine-
pesurilla.
Puhdista laite s&annéllisin valiajoin kayttden
kosteaa linaa ja pienta maéaraa saippuaa. Ala
kaytéa sellaisia puhdistusaineita tai liuotteita,
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jotka saattavat sy6vyttaa laitteen muoviosia.
Varmista, ettei laitteen sisédpuolelle paéase
vetta.

Puhdista robottiruohonleikkuri mieluiten har-
joilla tai rievuilla.

Tarkasta terien (10) ja terakiekon (11) estee-
tén liikkuvuus.

Kéyta robottiruohonleikkurin (1) ja latausase-
man (19) latauskosketinten puhdistamiseen
metallille tarkoitettuja puhdistusvélineita tai
erittdin hienorakeista hiomapaperia. Puhdista
kontaktit varmistaaksesi tehokkaan lataami-
sen.

7.2 Huolto
Kuluneet tai vahingoittuneet terat (10) seka
niiden kiinnitysruuvit tulee aina vaihtaa sar-
joittain.
Vaihda kuluneet tai vahingoittuneet osat
uusiin.
Laitteen kayttéian pidentdmiseksi kaikki ruu-
vilitokset seké py6rét ja akselit tulee puhdis-
taa ja sen jalkeen 6ljyta.
Robottiruohonleikkurin sd&nnéllinen hoito
takaa sen kestavyyden ja tehokkuuden, seka
liséksi parantaa ja helpottaa nurmikkosi leik-
kaamista huomattavasti.
Suurin kulutus kohdistuu teriin (10). Tarkasta
terien (10) kunto ja kiinnitys séannéllisin
valiajoin. Jos robottiruohonleikkuri alkaa t&-
rista liian voimakkaasti, se voi tarkoittaa, etté
terat (10) ovat vahingoittuneet tai vaantyneet
térmayksista. Jos terat (10) ovat kuluneet tai
vahingoittaneet, niin ne taytyy vaihtaa heti.
Tarkasta nurmikon leikkuujalki sdannéllisesti.
Jos terat ovat tylsyneet, ruohonkorret katkais-
taan vain epésiististi. Talléin nurmikon pinta
voi kuivua helposti ja muuttua ruskeaksi. Vaih-
da siksi terat sdanndllisin valiajoin, jotta saat
aina siistin ja suoran leikkuujéljen.
Tarkasta sdannéllisesti, onko robottiruohon-
leikkurin alapinnalla likaa. Puhdista robottiruo-
honleikkuri séanndllisesti. Poista pahemmat
likakertymat valittdmasti.
Ensimmaisina viikkoina kayttédnoton jalkeen
ja kun nurmikko on leikattu tavallista ruohon-
leikkuria kayttéden robottiruohonleikkuri voi
likaantua pian kovasti. Tarkasta siksi robotti-
ruohonleikkurin alapinta useammin kyseisend
aikana.
Leikkaa nurmikkoa vain pienin askelin, jotta
valtetdan pahat likaantumiset.
Laitteen siséll& ei ole muita huoltoa tarvitsevia
osia.
Voit tarkastella robottiruohonleikkurin huolto-

véleja sovelluksen kohdasta "Robottiruohon-
leikkurin tiedot”. Terien suositeltu vaihtovali on
150 kéyttdtuntia. Tasaisen kulumisen varmis-
tamiseksi terat voi kdéntaa saanndllisin va-
lein. Robottiruohonleikkurin ja latausaseman
puhdistusvali on 720 kayttétuntia. Jos huo-
maat terien olevan kuluneita ennen méaritet-
tya vaihtovalia tai mikali puhdistus on tarpeen
voimakkaan likaantumisen vuoksi, suorita
tarvittavat huolto- ja puhdistusty6t jo aiemmin.
Suositeltuja huolto- ja puhdistusvaleja ei

tule ylittda robottiruohonleikkurin luotettavan
toiminnan ja tasaisen hyvén leikkuutehon
varmistamiseksi.

7.2.1 Terien vaihtaminen

Irrota akku ennen terien vaihtoa.

Kéayta ainoastaan alkuperaisia terid, koska muu-
toin toiminta ja turvallisuus saattavat heikentya.
Robottiruohonleikkuri on varustettu kolmella te-
rakiekkoon (11) asennetulla teralla (10). Naiden
terien (10) elinik& on enintédan 2 kuukautta (ellei
térmaété esteisiin). Ole hyva ja vaihda kaikki kolme
terda (10) samanaikaisesti, jotta laitteesi tehok-
kuus ja tasapaino eivat heikkene.

Menettele seuraavasti teria (10) vaihtaessasi

(kuva 10) — Huomio! - k&yta suojakéasineita:

1. Estéleikkuuteran (11) pyériminen ruuviavai-
mella. Pist& ruuviavain taté varten sille tar-
koitettujen leikkuuteran (11) ja suojaharavan
reikien lapi.

2. Irrota kiinnitysruuvit.

3. Otaterét (10) pois ja vaihda niiden tilalle uu-
det. Vaihda kaikki kolme teréa (10) ja niiden
ruuvit aina sarjoittain.

4. Kirista lopuksi kiinnitysruuvi (27) jalleen tiukal-
le. Varmista, ettd uudet terat (17) voivat pyoéria
vapaasti.

Kasvukauden paatyttya suorita robottiruohon-
leikkurille yleinen tarkastus ja poista kaikki siihen
kertyneet jadmat. Tarkasta terien (10) kunto eh-
dottomasti ennen joka kasvukauden alkua. Kaan-
ny korjausten vuoksi huoltopalvelumme puoleen.
Kéayta ainoastaan alkuperaisié varaosia.

7.2.2 Ohjelmistopaivitys
Varmista, etta akku on ladattu tdyteen, ennen kuin
suoritat seuraavat vaiheet.
Valitse sovelluksesta asetuksista kohta "Laite-
ohjelmistopéivitys”.
Robottiruohonleikkuri kédynnistaé nyt laiteoh-
jelmiston paivityksen, mikali paivitys on saa-
tavilla. Tila ndytetaén sovelluksessa.
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Laiteohjelmiston voi péivittdé Einhell Robotics
-sovelluksella vain robottiruohonleikkurin ol-
lessa yhdistettynd WLANIn kautta.

7.3 Varaosatilaus:
Varaosatilausta tehtdessa tulee ilmoittaa seuraa-
vat tiedot:

laitteen tyyppi

laitteen tuotenumero

laitteen tunnusnumero

tarvittavan varaosan varaosanumero
Ajankohtaiset hinnat ja muita tietoja on osoittees-
sa www.Einhell-Service.com

Varaterien tuotenumero: 34.140.20

7.4 Valinnaiset lisdvarusteet
4G-mobiiliverkkomoduuli (25) (ei kuulu toimitus-
siséltéon) loT-moduuli (Internet of Things), joka
kykenee luomaan yhteyden 4G-verkkoon. Yhtey-
den luomiseen tarvitaan SIM-kortti ja sopimus
operaattorin kanssa (ei kuulu toimitussisaltéén).
Mobiiliverkkomoduuli (25) voi kompensoida heik-
koa tai puutteellista WLAN-verkon kattavuutta,
jotta robottiruohonleikkurin kéyttéa voidaan jatkaa
sovelluksessa ilman rajoituksia ja jotta kaikki toi-
minnot ovat kaytettavissa.

8. Varastointi

Lataa akku ennen talven yli sailyttamista tayteen
ja kytke robottiruohonleikkuri pois paélta. Poista
akku pois laitteesta. Erota verkkolaite (13) virran-
syo6tosta ja latausasemasta (19).

Varastoi laite ja sen lisdvarusteet pimeéssé,
kuivassa ja jaatymiselta suojatussa paikassa
niin, etté se on lasten ulottumattomissa. Paras
sailytyslampétila on 5 °C - 30 °C. Sailyta laite sen
alkuperaispakkauksessa.

9. Kuljetus

Aseta kuljetusvarmistukset paikoilleen, mikali
laitteessa on sellaiset.

Suojaa laite vaurioilta ja voimakkaalta téri-
nélta, jota ilmenee erityisesti ajoneuvoilla
kuljetettaessa.

Varmista, etté laite ei voi siirtya paikaltaan
eika kaatua.

Kanna robottiruohonleikkuria kantokahvasta
(6) terakiekko (11) itsestési pois k&dannettyna.

10. Havittaminen ja kierratys

Laite on pakattu kuljetuspakkaukseen, jotta
véltetdén kuljetusvauriot. T&ma pakkaus on
raaka-ainetta ja sita voi siksi kéytt4a uudelleen
tai sen voi toimittaa kierratyksen kautta takaisin
raaka-ainekiertoon. Laite ja sen varusteet on val-
mistettu eri materiaaleista, kuten esim. metallista
ja muoveista. Vialliset laitteet eivat kuulu kotitalo-
usjatteisiin. Laite tulee toimittaa asianmukaiseen
kerdyspisteeseen ohjeiden ja maaraysten mu-
kaista havittdmisté varten. Jos tiedossasi ei ole
yhtéan kerayspistetta, pyyda lisatietoja kotikuntasi
viranomaisilta.
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11. Kdyttépaneelin toiminnot ja LED-valopalkin tila

Toiminto

Kytkeminen péélle / pois paalta

Nurmikon leikkaamisen kaynnista-
minen

Latausasemaan ajaminen
Sivualue-tila - valitun rajatun alueen
leikkaaminen

Tauko/STOP

Lapsilukon aktivointi/deaktivointi
WLAN-yhteyden palauttaminen

LED-valopalkki

Palava valkoinen tai keltainen valo-
palkki

Vilkkuva valkoinen tai keltainen va-
lopalkki

Palava punainen valopalkki
3 x vilkkuva punainen valopalkki
Vilkkuva vihrea valopalkki

Nopeasti vilkkuva valkoinen valo-
palkki

3x vilkkuva valkoinen valopalkki

() ) (@) [

Merkitys
Pida virtapainiketta painettuna kolme sekuntia. Robottiruohon-
leikkuria ei voi kytked péalle sen ollessa latausasemassa.

Paina "Start”-painiketta ja vahvista sen jalkeen "OK”-painik-
keella

Paina "Home”-painiketta ja vahvista sen jalkeen "OK”-painik-
keella

Pid& "Start’-painiketta painettuna kaksi sekuntia. Vahvista aa-
niviestin jalkeen painamalla "OK”

Jos haluat, etté robottiruohonleikkuri pitaa lyhyen tauon, paina
kayttdpaneelista mité vain painiketta. Paina lyhyesti "STO-
P”-painiketta (3) robottiruohonleikkurin pysayttamiseksi

Paina ja pida "Home"- ja "Ok”-painikkeita painettuina samanai-
kaisesti kahden sekunnin ajan

Paina ja pida "Home”-painiketta ja virtapainiketta painettuina
samanaikaisesti kahden sekunnin ajan

Merkitys

Valmiustila
Leikkuu

Tietojen kasittely
Kauko-ohjaus

Ajaminen takaisin latausasemaan
Ajaminen takaisin Idhtdasemaan
Odottaa WLAN-yhteytta

On ilmennyt virhe, lue virhekoodi sovelluksesta virhekooditau-
lukkoa kayttaen

On ilmennyt virhe, lue virhekoodi sovelluksesta virhekooditau-
lukkoa kayttaen

Robottiruohonleikkuri ladataan latausasemassa

Lapsilukko on aktivoitu
Kartta tallennetaan robottiruohonleikkuriin

Sivualue-tila on aktivoitu, paina "OK”-painiketta nurmikon leik-
kaamisen kdynnistamiseksi
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12. Virhekoodin naytt6é sovelluksessa ja virheiden korjaaminen

Virhekoodin ilmetessa virheen voi nollata seuraavalla tavalla:

Nayttd
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Hairid
Terékiekko jumissa, puh-
dista

Virhe terékiekon moot-
torissa

Terakiekon moottori yli-
kuumentunut

Virhe terdkiekon moot-
torissa

Teré irronnut tai jumissa

Robottia nostettu, laske
robotti maahan

Robottia nostettu, laske
robotti maahan

Robotin kallistuskulma
liian suuri

Robotin kallistuskulma
liian suuri

Ohjelmistovirhe

Kayttépyora jumissa,
puhdista

Virhe kayttépydran moot-
torissa

Virhe kayttépydran moot-
torissa

Kéayttdépydra ylikuumen-
tunut

Akun hairié

Mahdollinen syy

Terékiekko jumissa

Terakiekon moottorivirhe

Terékiekko jumissa tai
nurmikko liian pitka tai
tiivis

Terakiekon moottorivirhe
Teré irronnut tai jumissa
vierasesineen vuoksi
Robottia on nostettu
Robottia on nostettu
Robotti on vinossa tai kal-

tevalla pinnalla

Robotti on vinossa tai kal-
tevalla pinnalla

Ohjelmistovirhe tunnis-
tettu

Kayttdpyora jumissa
Moottorin virhe tunnistettu

Moottorin virhe tunnistettu

Jumiutuneet pyéréat tai
liian tihed nurmikko

Virheellinen latausjannite
tunnistettu
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Poisto

1. Kytke robottiruohonleikkuri
pois paélta

2. Poista vierasesine ja tar-
kasta terékiekon vapaa
likkuvuus

Kéynnist4 robotti uudelleen ja
yrité uudelleen

1. Tarkista terakiekko jumiutu-
misen varalta

2. Lyhenne nurmikko ennen
leikkaamista alle 6 cm:n
pituiseksi

Kaynnista robotti uudelleen ja
yrité uudelleen

Tarkasta teran kiinnitys ja pois-
ta vierasesineet

Aseta robotti tasaiselle alus-
talle

Aseta robotti tasaiselle alus-
talle

Aseta robotti tasaiselle alus-
talle

Aseta robotti tasaiselle alus-
talle

Kéynnista robotti uudelleen ja
kaynnista nurmikon leikkaami-
nen uudelleen

Puhdista kayttépyorat ja poista
vierasesineet

Kéynnista robotti uudelleen ja
yritd uudelleen

Kéynnista robotti uudelleen ja
yritd uudelleen

1. Tarkasta kaytto- ja etupydrat

2. Voitele raskasliikkeiset
pyo6rat

3. Lyhenné nurmikko etuké&-
teen alle 6 cm:n pituiseksi

1. Tarkasta perusaseman vir-
ransyo6ttd

2. Puhdista latauskoskettimet

3. Tarkasta verkkolaite

4. Kaynnisté robotti uudelleen



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903
E0904

Akun hairid

Akun [&mpétila sallitun
alueen ulkopuolella. Kayt-
t6 lopetettu

Akun hairié

Akun lampétila liian al-
hainen. Latausprosessi
keskeytetty

Ympéristdn [Ampétila
kayttdalueen ulkopuolella

Heikko latausyhteys

Nakodanturin virhe kame-
rayksikossa

Né&kdanturin virhe kame-
rayksikdssa

Nakdanturi kamerayksi-
kdssa tai perusasemassa
likaantunut

Itsetestaus epaonnistunut

N&kodanturi kamerayksi-
kossé likaantunut

Néakoéanturi kamerayksi-
kdssa tai perusasemassa
likaantunut

Putoamisreuna tunnis-
tettu

Robotti on juuttunut kiinni

Kohde ei ole saavutetta-
vissa alueella

Akun héirié tunnistettu.

Akun l&ampétila liian kor-
kea tai matala

Virhe tunnistettu akun
valvonnassa

Akun lampétila sallitun la-
tausalueen ulkopuolella

Lampétila sallitun alueen
ulkopuolella

Latausyhteys virheellinen

Nakodanturin virhe tun-
nistettu

Nékdanturin virhe tun-
nistettu

Anturi tai merkinta peitetty

Robotti luistaa tai on juut-
tunut kiinni

Anturi peitetty tai likaan-
tunut

Anturi tai merkinta peitetty

Poista robotti portailta tai
reunoilta

Este tunnistettu

Kohdealuetta ei voida
saavuttaa
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1. Poista ja aseta akku takaisin
paikoilleen

2. Kéynnista robotti uudelleen
ja yritd uudelleen

1. Kytke robotti pois paalta

2. Anna lampétilan tasaantua.
3. K&ynnista uudelleen
1.

Poista ja aseta akku takaisin
paikoilleen
2. Kéaynnisté robotti uudelleen
3. Mikali virhe ilmenee uudel-
leen, ota yhteytta huoltopal-
veluun

—_

.Lataa yli 10 °C:n lampati-
lassa.

2. Lataa akku varastointia var-

ten vahintdan 60 prosenttiin

Kayta robottia vain 5-50 °C:n
lAmpétilassa

Tarkasta latauskoskettimet ja
virransyéttd

1. Puhdista kamerayksikk®
2. Kéaynnisté robotti uudelleen
ja yrita uudelleen

1. Puhdista kamerayksikk®
2. Kaynnista robotti uudelleen
ja yrité uudelleen

1. Puhdista kamerayksikk®

2. Puhdista merkinta ja
QR-koodi

3. Tarkasta vaurioiden varalta

Puhdista perusasemaa ym-
paréiva alue ja poista vierase-
sineet

Puhdista kamerayksikkd

1. Puhdista kamerayksikk®

2. Puhdista merkinté ja
QR-koodi

3. Tarkasta vaurioiden varalta

Aseta robotti tasaiselle alus-
talle

Poista esteet ja vapauta robotti
Tarkasta esteet ja estoalueet



E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

E1417

Perusasemaa ei l16ytynyt

Telakointi perusasemaan
epaonnistui

Aseta robotti manuaali-
sesti perusasemaan

Poista esteet ja varmista,
etté robotti sijaitsee nur-
mikolla

Perusasema ilman virran-
sy6ttda

Tehtava tauotettu. Poista
esteet

Ympéristd muuttunut huo-
mattavasti. Luo uusi kartta

Nurmikkoa ei tunnistettu
Kartan ulkopuolella
Paluu perusasemaan

epaonnistui

Perusaseman sijaintipai-
kan vaihtaminen epaon-
nistui

Robotti ylikuumentunut
Perusasema sijoitettu so-
veltumattomalla tavalla
Varkausvaroitus
GPS-virhe

Laitteistovirhe
WLAN-moduulivirhe

STOP-painike jumissa

Mobiiliverkkomoduulin
virhe

Paluu perusasemaan ei
mahdollinen

Esteitd perusaseman
lahella

Kaynnistys perusasemal-
la tarvitaan

Polkusuunnittelu epaon-
nistui

Virransy6ttd tai latausyh-
teys viallisia

Perusasemasta ei voi
poistua

Kartta ei vastaa ympa-
ristda

Aukkoinen nurmikko pe-
rusaseman lahella

Kartoitetun tydskentely-
alueen ulkopuolella

Epétasainen maasto pe-
rusaseman lahell&a

Perusasemaa ei voi ase-
moida uudelleen

Ympaéristdn lampétila liian
korkea

Sijainti tai suuntaus sovel-
tumaton

Robotti tavallisen tyds-
kentelyalueen ulkopuo-
lella

GPS-moduulivirhe tun-
nistettu

Laitteistovirhe tunnistettu
Virhe WLAN-moduulissa

STOP-painike estetty

Virhe mobiiliverkkomo-
duulissa
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1. Tarkasta paluureitti

2. Pid& perusasemaa ympa-
réiva alue tyhjana vierase-
sineista

3. Telakoi tarvittaessa manuaa-
lisesti

Poista esteet ja tarkasta alusta

Aseta robotti perusasemaan

1. Poista esteet

2. Pidé ajoreitit vapaana es-
teista

3. Tarkasta aloitusasema

Tarkasta verkkolaite ja lataus-
koskettimet

Poista vierasesineet perusase-
man ymparilta

Poista tallennettu kartta ja kar-
toita alue uudelleen

Luo monialueinen polku tai
maarita leikattava nurmialue

Luo monialueinen polku

Tasoita perusaseman alueella
oleva alusta

Tarkasta sijaintipaikka ja kar-
toitus

Vie robotti perusasemaan ja
anna jaahtya

Tarkasta perusaseman vapaa
tila ja suuntaus

Tarkasta sijainti tai sovita var-
kaussuojan asetuksia

Kaynnista robotti uudelleen ja
yrité uudelleen

Kéynnista robotti uudelleen ja
yritd uudelleen

Kéynnista robotti uudelleen ja
yritd uudelleen

Tarkasta painike ja kdynnista
robotti uudelleen

Kéynnista robotti uudelleen ja
yritd uudelleen



Vianhaku
Hairié

Robottiruohonleik-
kuri on pyséhtynyt
leikattavalle nurmi-
alueelle.
Robottiruohonleik-
kuria ei voi kéyn-
nistaa.
Robottiruohon-
leikkuri ei voi ajaa
latausasemaan.

Robottiruohonleik-
kurissa on erittain
kova aani.

Robottiruohon-
leikkuri pysyy
latausasemassa.
Robottiruohon-
leikkuri palaa aina
uudelleen takaisin
latausasemaan.

Mahdollinen syy

Akun jannite liian alhainen
Vika virtapiirissa tai elekt-
roniikassa

Latausasemaa (19) ei ole
asennettu oikein.

Terat (10) ovat vaurioituneet
Teriin (10) on tarttunut paljon
vieraita aineita
Robottiruohonleikkuri on
kaynnistetty liian lahella es-
teitd

Terakéayttd tai kéyttdmoottori
vaurioitunut

Muut robottiruohonleikkurin
osat vaurioituneet

Vaarin asetetut tydajat
Akku tyhja

Sadeanturi lauennut

Akun lampétila liian korkea
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Poisto

Vie robottiruohonleikkuri takaisin lataus-
asemaan (19) ladattavaksi.
Ota yhteytta huoltopalveluun.

Varmista, etta latausaseman (19)
LED-naytto (21) palaa vihreana.
Varmista, etté latausasema (19) on sijoi-
tettu oikein.

Vaihda teréat (10). Kaikki 3 teraa (10) tay-
tyy vaihtaa samanaikaisesti.
Robottiruohonleikkurin kayttéteho riippuu
terien (10) teravyydestéa. Pida terét (10)
siksi aina hyvassa kunnossa.

Sammuta robottiruohonleikkuri turvallises-
ti ja kdyta tyokasineita terid (10) puhdis-
taessasi valttddksesi viiltohaavat.

Anna huoltopalvelun korjata tai vaihtaa
moottori.

Tarkasta tydaikojen asetukset.
Robottiruohonleikkuri aloittaa ja lopettaa
tyoskentelyn asetetusta aikaikkunasta riip-
puen. Kyseisen aikaikkunan ulkopuolella
robottiruohonleikkuri pysyy latausasemas-
sa (19).



13. Latauslaitteen naytté

Nayton tila
Punainen Vihrea
LED LED

Pois Vilkkuu
Palaa Pois
Pois Palaa
Vilkkuu Pois
Vilkkuu Vilkkuu
Palaa Palaa

Merkitys ja toimenpiteet

Kayttovalmiustila

Latauslaite on liitetty sdhkdverkkoon ja valmis kéaytté6n, latauslaitteessa ei
ole akkua

Lataaminen

Latauslaite lataa akun pikalatauksella. Vastaavat latausajat 10ytyvat suo-
raan latauslaitteesta.

Viite! Todelliset latausajat voivat poiketa hieman annetuista latausajoista.
Ne ovat riiptiuvaiset akun jéljellolevasta lataustehosta.

Akku on ladattu ja valmis kaytt66n. (READY TO GO)

Sen jalkeen latauslaite kytkeytyy hellavaraiselle lataukselle, kunnes akku
on ladattu aivan tayteen.

J&ta taté varten akku viela noin 15 minuutin ajaksi latauslaitteeseen.
Toimenpide:

Ota akku pois latauslaitteesta. Irrota latauslaite sdhkdverkosta.
Sovitettu lataaminen

Latauslaite on siirtynyt hellavaraiseen lataustilaan.

Talléin akkua ladataan turvallisuussyista hitaammin ja sen lataaminen
kestaa pitempéaan. Mahdollisia syita ovat:

-Akkua ei ole ladattu hyvin pitkaan aikaan.

-Akun lampétila ei ole ihannealueella.

Toimenpide:

Odota, kunnes lataaminen on paattynyt, akkua voidaan tésta huolimatta
ladata edelleen.

Hairié

Lataaminen ei ole mahdollista. Akussa on vika.

Toimenpide:

Viallista akkua ei saa enaé ladata.

Ota akku pois latauslaitteesta.

Lampétilahairié

Akku on liian kuuma (esim. suorassa auringonpaisteessa) tai liian kylma
(alle 0°C)

Toimenpide:

Ota akku pois ja sailyta sité 1 paivan ajan huoneenlammdssa (n. 20°C).
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14. Tietosuojaohjeet

Einhell Germany AG on iloinen siita, etta valitsit meidan robottiruohonleikkurimme. Asiakkaiden henki-
I6tietojen suojaaminen on meille tarke&a. Seuraavissa kohdissa on kuvattu, mité tietoja kasittelemme
yleisesti laitteen kaytén puitteissa.

Latausaseman sijaintipaikka

Robottiruohonleikkuri tallentaa laitteeseen paikallisesti GNSS-sijaintimaérityksella selvitetyn lataus-
aseman sijainnin. Sita tarvitaan, jotta laite pystyy navigoimaan nurmikon leikkaamisen lopettamisen
jalkeen takaisin latausasemaan. Huoltotilanteissa kyseisen tiedon voi lukea Lodfilen avulla fyysisesti
laitteesta.

Auringon nousun / auringon laskun ajankohta

Robottiruohonleikkuri tallentaa laitteeseen paikallisesti GNSS-sijaintimaarityksella selvitetyn au-
ringon nousun tai auringon laskun ajankohdan. Se on tarpeen, jotta laite voidaan kaynnistaa vain
sellaisen aikaikkunan aikana, jolloin kamerayksikkd voi ottaa kuvia, valoisuuden ollessa riittava.
Huoltotilanteissa kyseisen tiedon voi lukea Logfilen avulla fyysisesti laitteesta.

Kamerayksikon kuvat

Robottiruohonleikkuri tallentaa laitteeseen paikallisesti kuvia, jotka kamerayksikkd on ottanut. Tal-
lennus on valttdmatoénta jarjestelmélle robottiruohonleikkurin algoritmin jatkuvaa kehittémistéa varten.
Robottiruohonleikkurissa on kuvia, jotka on otettu viimeisen 15 minuutin aikana nurmikkoa leikat-
taessa. Kyseisen tietueen paalle kirjoitetaan jatkuvasti. Kun robottiruohonleikkuri on latausasemas-
sa, kuvia ei oteta. Huoltotilanteissa kyseiset kuvat voidaan lukea paikallisesti iimenneiden virheiden
tunnistamiseksi. Sen jélkeen kyseiset kuvat poistetaan.

Voit poistaa sijaintipaikkakohtaiset tiedot, tallennetut kartat, luodut kuvatiedostot seké& muita robottiruo-
honleikkuriin tallennettuja tietoja tehdasresetoinnilla.

Avaa sité varten Einhell Robotics -sovelluksesta kohta Asetukset ja valitse valikkokohta "Factory Reset”
(tehdasresetointi). Ennen resetointia laaditaan lista kaikista poistettavista tiedoista. Vahvista tehdasre-
setointi sen jalkeen. Tehdasresetoinnin voi suorittaa ainoastaan robottiruohonleikkurin omistaja Einhell
Robotics -sovelluksessa.

Yrityksemme tietosuojakédytantdéa koskevat yksityiskohtaiset asiakirjat ovat verkkosivullamme kohdassa
Tietosuoja.
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Havitys

)¢

_ Li-lon
Séahkotyokalut, akut, lisatarvikkeet ja pakkaukset tulee toimittaa ympéristdystéavalliseen uusiokayttoon.
Ala heita sahkotyokaluja tai akkuja/paristoja talousjatteisiin!

Koskee vain EU maita:

Sé&hko- ja elektroniikkaromua koskevan EU-direktiivin 2012/19/EU ja sen kansalliseen lainsdadantoon
saattamisen mukaan kayttokelvottomat séahkotydkalut seka EU-direktiivin 2006/66/EY mukaan vialliset
tai loppuun kaytetyt akut/paristot on kerattava erikseen ja toimitettava ymparistoystavalliseen kierratyk-
seen.

Jos kaytdsta poistetut sdhko- ja elektroniikkalaitteet havitetdan epaasianmukaisesti, niiden mahdollises-
ti siséltamat vaaralliset aineet voivat aiheuttaa haittaa ymparistélle ja ihmisten terveydelle.

Tuotedokumentaation ja tuotteen mukana toimitettujen papereiden osittainenkin kopiointi tai muu monis-
taminen on sallittu ainoastaan Einhell Germany AG:n nimenomaisella luvalla.

Oikeus teknisiin muutoksiin pidatetaan
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Asiakaspalvelutiedot
Meilla on kaikissa takuutodistuksessa mainituissa maissa patevia asiakaspalvelusta huolehtivia kump-
paneita, joiden yhteystiedot 16ydét takuutodistuksesta. Heidan kauttaan voit saada kaikki asiakaspalve-

lut, kuten korjaukset, varaosien ja kulumaosien seka tarvittavien kayttdmateriaalien toimitukset.

Huomaa, etta seuraaviin tdmén tuotteen osiin kohdistuu ké@ytdsta johtuvaa, luonnollista kulumista, ja etta
seuraavia osia tarvitaan kéyttémateriaaleina.

Laji Esimerkki
Kuluvat osat* Akku
Kayttdmateriaali / kayttdosat* Terat
Puuttuvat osat

* ei valttamatta kuulu toimitukseen!

Puutteellisuuksien tai vikojen ilmetessé pyydamme ilmoittamaan virheesté verkossa sivustoon
www.Einhell-Service.com. Ole hyva ja anna vian tarkka kuvaus ja vastaa sen liséksi joka tapauksessa
seuraaviin kysymyksiin:

®  Onko laite toiminut jo ainakin kerran, vai oliko se jo alusta l&htien viallinen?
® Havaitsitko jotain erikoista ennen vian ilmenemista (oireita ennen vikaa)?
* Mika mielestasi on laitteessa vikana (paaasiallinen vika)?

Kuvaa tété toimintavirhetta.
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Veszély! - Sérllés veszélyének a lecsdkkentéséhez olvassa el a hasznalati utasitast.

Ezt a készuléket nem szabad gyerekeknek hasznalniuk. Gyerekeket felll kellene tigyelni azért, hogy ne
jatszanak a készuilékkel. Tisztitast és karbantartast nem szabad gyerekek altal elvégeztetni. A készulé-

ket nem szabad olyan személyeknek hasznalni akik cs6kkentett fizikai, érzéki vagy szellemi képeséggel
rendelkeznek vagy olyan személyeknek akik nem rendelkeznek elég tudassal vagy tapasztalattal, kive-

ve ha egy felel6s személy felligyeli vagy iranyitja 6ket.
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Veszély!

A készllékek hasznalatanal, a sérulések és a
karok megakadalyozésanak az érdekébe be kell
tartani egy pér biztonséagi intézkedést. Ezért ezt

a hasznalati utasitast / biztonsagi utasitasokat
gondosan atolvasni. Orizze ezeket j6l meg, azért
hogy mindenkor a rendelkezésére alljanak az
informacidk. Ha mas személyeknek adna at a
készuléket, akkor kérjuk kézbesitse ki vele egyutt
ezt a haszndlati utasitast / biztonsagi utasitasokat
is. Nem vallalunk felel6séget olyan balesetekért
vagy karokért, amelyek ennek az utasitasnak és a
biztonsagi utasitasoknak a figyelmen kivul hagya-
sabdl keletkeznek.

1. Biztonsagi utmutatasok

A megfelel6 biztonsagi utasitasok a mellékelt fu-
zetecskében talalhatoak!

Figyelmeztetés!

Olvasson minden biztonsagi utasitast, uta-
last, képleirast és technikai adatot végig,
amelyekkel ez az elektromos szerszam ren-
delkezik. A kdvetkezd utasitasok betartasan be-
10l mulasztasok aramiitést, tlizet és/vagy sulyos
sérlléseket okozhatnak.

Brizzen meg minden biztonsagi utasitast és
utalast a jovore nézve.

A hasznalt szimbélumok magyarazata (lasd a
12-es képet)

A. FIGYELMEZTETES - A gép lizemeltetése
el6tt atolvasni a hasznalati utmutatot!
FIGYELMEZTETES - A gép hasznalatanal
betartani a megfeleld biztonsagi tavolsagot!
FIGYELMEZTETES - A gépen végzett mun-
kak vagy a gép emelése el6tt tavolitsa el a
biztositéberendezést.

FIGYELMEZTETES - Ne vitesse magat a gé-
pen!

Védelmi osztaly Il (dupla szigetelés).

Az akkukat csak szaraz helyiségekben tarol-
ja, amelyek kornyezeti hémérséklete +10°C
- +40°C. Az akkukat csak feltoltott allapotban
tarolni (legalabb 40%-ra feltdltve).

Védelmi osztaly IlI

Lassu biztositék 2 A

Csak belsé helységekbeni hasznalatra.
FIGYELMEZTETES: Az elem téltéséhez
kizarélag a készulékhez mellékelt, levehetd
héalézati tapegységet haszndlja.

Figyelem - Ne érintse meg a forg6 késeket!

B.

C.

mm

cTIo

Figyelem!

Zivatar idején huzza ki a halézati kabelt és valasz-
sza le a hatarolokabelt a téltdallomasrol. Kerilje a
készllék hasznalatat rossz idéjarasi kérilmények
kdzott, kiléndsen villamcsapas veszélye esetén.

2. Késziilék leirasa és a szallitas
terjedelme

2.1 A késziilék leirasa (képek 1-2/11)
Robotflnyird
Kezelépanel
STOP-gomb
Vagasi magassag elallitas
Eséérzékeld
Hordozo6fogantyu
Kameraegység
Hatso kerék
Akkurekesz fedele

. Pengék

. Késkorong

. Elsé kerék

. Tapegység(-kabel)

. Régzitd csavar teté

. Régzitd csavar

. Akku

. Pétpengék

. Toltéaljzat

. Téltéallomas

. Toltéérintkezék

. Tetdn elhelyezett téltéallomas

. LED - kijelzés toltéallomas

. Atoltéallomas segédijeldlése

. Hatlapu kulcs

. Mobilkommunikaciés modul csatlakozéja (a
modul nem tartozék)

. USB Type-C csatlakoz6

. Pétcsavar a pengékhez

. Hosszabbité kabel

. Toéltékészilék (nincs a szallitas terjedelmé-
ben)

©XONDOTAWND =

2.2 A szallitas terjedelme és kicsomagolas
Kérjik a leirott szallitasi terjedelem alapjan le-
ellendrizni a cikk teljességét. Hianyzo részek
esetén forduljon a cikk vasarlasa utan legkésdbb
5 munkanapon bellil egy érvényes vasarlasi
igazolas felmutatdsa mellett a szervizkdzponthoz
vagy a eladohelyhez, a ol vette a késziiléket.
Kérjuk vegye ehhez figyelembe az utasitas végén
a szerviz-informaciokban talalhat6 szavatossagi
tablazatot.

Nyissa ki a csomagolast és vegye ki 6vatosan
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a készuléket a csomagolasbol.

Tévolitsa el a csomagolési anyagot valamint
a csomagolasi- / és szallitasi biztositékot (ha
léteznek).

Ellendrizze le, hogy teljes e a szallitas terje-
delme.

Ellendrizze le a készlléket és a tartozékré-
szeket szallitasi karokra.

Ha lehetséges, akkor 6érizze meg a csomago-
last a garanciaidd lejaratanak a végéig.

Veszély!

A késziilék és a csomagolasi anyag nem
gyerekjaték! Nem szabad gyerekeknek a
miianyagtasakokkal, foliakkal és aprorészek-
kel jatszaniuk! Fennall a lenyelés és a meg-
fulladas veszélye!

Vigyazat!

Fennmarado rizikék

Akkor is ha elGiras szerint kezeli ezt az elekt-
romos szerszamot, mégis maradnak mindig
fennmarado rizikok.

Szallitas terjedelme, 6sszeszerelési anyag és
tartozék (részben nincs a szallitas terjedel-
mében):
A szallitas terjedelmét kérjuk a szallitas terjede-
lemhez mellékelt informécidlapbdl kivenni.

Robotflinyird

Tapegység(-kabel)

Téltéallomas tetével

A téltéallomas régzitécsavarjai

R6gzitd csavarok tet

Pétpengék

Hatlapu kulcs

Akku

Eredeti Uzemeltetési utmutato

Biztonséagi utmutatasok

Sziikséges segédeszkdzok (nincs a szallitas
terjedelmében)
Mérészalag
Vizmérleg (opcionalisan)
Lapos csavarhuzé
Keresztfeju csavarhuzo
WiFi-internetkapcsolat

3. Rendeltetésszerii hasznalat

A robotflinyiré a hazi- és a hobby kerti privat
hasznalatra alkalmas és csak a gyepfeluletek
nyirdsara van meghatarozva.

A gépet csak a rendeltetése szerint szabad hasz-
nalni. Az ezen tulmutaté tovabbi felhasznalas
nem felel meg a rendeltetésének. Ebbél eredd
barmilyen karért vagy barmilyen fajta sérulésért a
hasznalé/kezel6 felelés és nem a gyarto.

Kérjik vegye figyelembe, hogy a készllékeink
rendeltetésiik szerint nem az ipari, kézmdipari
vagy gyari hasznalatra lettek konstrualva. Nem
vallalunk szavatossagot, ha a készllék ipari,
kézmuipari vagy gyari izemek tertletén valamint
egyenértéku tevékenységek tertletén van hasz-
nalva.

4. Technikai adatok

FeszUltség ......cccoviiiiiiiiiicciiceec, 18Vd.c
Motorfordulatszadm .........ccccovvevienenen. 3200 perc’
Veédelmi 0SZtalY ......c.ccecevrieeeriieeeceeeiee IPX5
Veédelmi 0SZtAlY .......oooveeieieniiiiieeeeee e 11l
SUIY e 9,6 kg
VAgasi SZElESSEY .....ccoeveveiriiiiieeeeeeee 20cm
A PENGEK SZAMA .....oviveeiiieiierieeiee e 3
Max. emelkedd ........cccooeiriieeiiiiiienieeees 30 %
Hangnyomasszint LpA ........................ 51,11 dB(A)
Bizonytalansag KpA ................................. 3dB (A)
Hangteljesitmenyszint L, ................ 62,11 dB(A)
Bizonytalansag K.........cccccoeiviiiiinicenen. 3 dB(A)

A vagasi magassag eldllitasa
.................................. 30/60 mm fokozatmentesen

Akku

Akku- tipus: ............... .Li-ion
Az akkucelldk szama: ..........cceveeeieeneeennen. 5(10)
AkKU kapacitas: .......ccccceveerieeenenn. 4,0 Ah (5,2 Ah)
Bluetooth-csatlakozas

Mukdodési frekvenciasav: ........... 2402-2480 MHz
Maximalis adoteljesitmény: ..................... 10 dBm
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WIFI:

Muikddési frekvenciasav: ........... 2402-2482 MHz
Maximalis adételjesitmény: ..................... 23dBm
MUkdodési frekvenciasav: ............ 5150-5875 MHz
Maximalis adoteljesitmény: .............c....... 19 dBm
Tapegység

Bemeneti fesziiltség: ......... 100-240V ~ 50/60 Hz
Kimeneti feszUts€g: ........ccoveeriviiieenenn. 24Vd.c.
Kimeneti aram: ......... 25A
Védelmi 0SZtaly:.......ccocoveveeiriiiireeceen /Q

A zaj értékek az EN ISO 3744:2010 és az ISO
11094: 1991 szerint lettek meghatarozva.

Figyelmeztetés!

Ez a késziilék az (izeme ideje alatt elektro-
magneses teret hoz létre. Bizonyos koriil-
mények kozott befolyasolhatja az aktiv és a
passziv orvosi implantatumokat. A komoly és
haldlos sériilések veszélyének a lecsokken-
téséhez, orvosi implantatumokkal rendelkez6
személyeknek ajanljuk, hogy a gép kezelése
el6tt konzultaljak az orvosukat vagy az orvosi
implantatum gyartojat.

5. Uzembehelyezés

Olvassa el az egész lizemeltetési Gtmutatot
miel6tt elkezdené a robotfiinyiré telepitését.
A telepités minésége kihat arra, hogy késébb
milyen jol fog dolgozni a robotflinyiro.

A gép lUzemeltetésének az ideje alatt mindig fe-
szes labbelit és hosszu nadragot hordani.

5.1 Miikodési elv

Kérjik, gondosan kodvesse a hasznalati utasitast,
hogy biztositsa a robotflinyiré megfelelé és biz-
tonsagos mukodését.

A robotflinyiré egy kameraegységgel (7) van fel-
szerelve, amely harom kamerat tartalmaz (1. kép).
Ennek az intelligens vizuélis hely meghatarozo
rendszernek a segitségével a robotflinyiré nagy-
részt 6nalldan képes nyirni a gyepteriletet.

Az intelligens vizualis hely meghatarozo rendszer
automatikusan felismeri a nyirandé gyeptertlete-
ket. igy a robotfinyiré szisztematikusan bejarhatja
a terlletet. A haladasi és kaszalasi utvonalat r6g-
ziti, és az alkalmazasban megjeleniti.

A kamerarendszer (7) két kiilsé kameraja (b)
valos id6ében érzékeli a gyepfellleten talalhaté

targyakat és akadalyokat. Ide tartoznak példaul
jatékok, jatszotéri eszk6zok, fak vagy egyéb
targyak. Ha a robotflinyiré akadalyt észlel, azt
megkeruli, vagy ennek megfeleléen modositja
haladasi iranyat.

A robotflinyiré rendelkezik egy kameraegységgel,
amely képeket rogzit az elétte 1évé terlletrél, és
azokat kiértékeli. Ennek soran a rendszer elemzi
a koérnyezetet, és felismeri, hogy flnyirasra vard
gyepfellletrdl, gyephatéarrdl vagy akadalyrél van-e
sz0. A képfeldolgozas és -értékelés téredékma-
sodpercek alatt megtérténik, és a felhasznald
szamara a mukddés soran nem észlelhetd.

Amig a robotflinyird az el6tt elteriild teruletet
nyirhatd fellletként ismeri fel, a robotflinyiré be-
kapcsolt flnyiréval egyenesen halad tovabb. Ha
gyephatért vagy akadalyt észlel, a robotflinyird
leall, és ismét elemzi a kdrnyezetet Ezt kbvetéen
ellendrzi, hogy az akadalyt megkertlheti-e.

Ha a megkerulés lehetséges, a robotflinyird foly-
tatja utjat, és a flnyirast egy modositott utvonal
mentén folytatja. Ha az akadalyt nem lehet meg-
kerulni, a robotflnyiré iranyt valt, és a flnyirast a
kdvetkezd utvonalon folytatja.

A nyirési teriiletet gondosan el§ kell késziteni és
szlkség esetén ki kell igazitani, hogy a robotfu-
nyird megbizhatdan felismerhesse a nyirand6
terllet hatarait. A gyephatarokat egyértelmien
meg kell hatarozni, és azoknak a kamerarendszer
szamara jol felismerhetének kell lennitk. Csak igy
tudja a robotflinyiré idében észlelni éket és helye-
sen reagalni rajuk.

A toltéallomasba (19) integralt segédjeldlés (23)
segiti a robotflnyirét (1) a tajékozodasban, és
lehetdveé teszi a téltéallomashoz vald pontos
dokkolast.

A toltéallomas (19) felallithato gyepfellleten, va-
lamint szilard aljzaton, példaul utburkolaton vagy
aszfalton. A téltéallomas korlli teriiletnek egyér-
telmien felismerhetd optikai vagy fizikai hatarok-
kal kell rendelkeznie, hogy a segédjeldlés (23) és
a kérnyezet megbizhatdan felismerhetd legyen.
Az els6 izembe helyezéskor a robotflinyirénak a
téltéallomason (19) kell elhelyezve lennie. A se-
gédjeldlés (23) felismerése, valamint a képadatok
feldolgozasa téredékmasodpercek alatt térténik,
és a felhaszndlé szamara észrevehetetlen.

A robotflinyiré a globalis navigaciés muholdrend-
szert (GNSS) haszndlja a napkelte és napnyugta
idépontjara vonatkozo helyalapu informaciok
meghatarozasahoz.

A vizualis hely meghatarozé rendszer megbizhaté
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mukddéséhez elegendd napfényre van sziikség.
Rendszeresen ellendrizze a kameraegység (7)
lencséit, hogy nincsenek-e szennyezédések
rajtuk, és sziikség esetén tisztitsa meg éket. Ez
biztositja a kérnyezet megbizhaté érzékelését és
értékelését.

5.2 Erzékel6k és modulok

A robotflinyiré tdbb biztonsagi érzékelével van

felszerelve.
Emelésérzékelo:
Ha a robotflnyirét hatulrdl tébb mint 25 cm-re
fel lesz emelve a talajhoz képest, vagy ha az
elsd kerekek (12) elveszitik a kapcsolatot a
talajjal, a robotflinyir6 és a pengék forgasa
(10) azonnal le lesz allitva.
Doéntésérzékelo:
Ha erésen megddine egy iranyba a robotfl-
nyird, akkor azonnal meg lesz allitva a robot-
finyird és a pengék (10) forgasa.
Esé6érzékelo:
A robotflinyiré egy eséérzékeldvel (5) van fel-
szerelve. Ha az érzékeld csapadékot észlel,
a robotflnyird ledllitja a flnyirast, és énalléan
visszatér a téltéallomasra (19). A dokkolas
utan az akku téltédik. Amint az eséérzékeld
(5) teljesen megszarad, a robotflinyird az al-
kalmazasban beallitott varakozasi id6tartam-
ra a téltéallomason (19) marad. Ezt kévetéen
automatikusan folytatja a flinyirast, feltéve,
hogy van aktiv idSintervallum. Esé észlelése
esetén az alkalmazés készulékinforméaciok
menupontjaban megjelenik egy felhé szimbo-
lum. Az es6érzékeld érintkezdit nem szabad
fémmel vagy mas elektromosan vezeté anya-
gokkal athidalni. Ez ugyanis kéros hatassal
lehet az eséérzékeld és a robotflinyird megfe-
lelé mukddésére.
Kameraegység: (1. kép)
A robotflinyiré kameraegysége (7) régziti
az elétte 1évé munkateriletrél szarmazoé
képadatokat, majd kiértékeli azokat. A képfel-
dolgozas és -elemzés téredékmasodpercek
alatt megtérténik. A kameraegység elére van
irnyitva, és a gyepfeluleten kivul a latéme-
zében talalhaté magasabban elhelyezkedd
targyakat is rogziti. A régzitett képadatokat
kizarélag helyileg, a robotflinyiron dolgozzak
fel, ideiglenesen taroljak, majd folyamatosan
felllirjak. A kameraegység segitségével
a robotflnyird felismeri az akadalyokat, a
gyephatérokat, valamint azokat a teruleteket,
amelyek nem tartoznak a nyirandé felulethez.
A harom kamera egyuttmuikédésének ko-
szdnhetben a robotflinyird térbeli képet alkot
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a kérnyezetrdl, és példaul nagyobb lombhal-
mokat, kerti targyakat vagy egyéb akadalyo-
kat felismerve elkeruli azokat. Ha akadalyt
vagy gyephatart észlel, a robotflinyiré révid
iddre leall, ujra elemzi a helyzetet, és ennek
megfeleléen médositja haladasi iranyat. Ezt
kdvetden dnalldan folytatja a flnyirast. A
kameraegység megbizhaté mikdédéséhez
elegendd napfényre van sziikség. A robotfu-
nyir6 ezért kizarélag megfeleld fényviszonyok
mellett mikddik. A mikddési idétartamot ugy
kell megvalasztani, hogy a miikédés soran
elegendd napfény alljon rendelkezésre. Ez
egyuttal hozzajarul a szirkuleti és éjszakai
életmadu kisallatok, példaul a sinék védel-
meéhez is. A megengedett Gzemidéket a hely-
szinre vonatkozé napkelte- és napnyugta-idék
alapjan hatarozzak meg. A robotflinyiré 30
perccel a szurkilet kezdete elétt befejezi a
fUnyirast, és visszatér a téltéallomasra. Az
automatikus flinyiras legkorabban napkelte
utan 30 perccel kezd6dik. A kameraegység
emellett egy LED-lampaval (7a) is rendelke-
zik, amely kedvezdtlen fényviszonyok esetén
automatikusan be- és kikapcsolhato.
GNSS-modul

A GNSS-modul segitségével a robotflinyird
meghatarozhatja a helyi napkelte és nap-
nyugta idépontjait, igy a flnyirérobot nem tud
fuvet nyirni alkonyatkor és éjszaka. Ezaltal

a robotflinyiré megbizhatéan tud dolgozni a
kameraegységével (7).

Wi-Fi:

A robotflinyiré Bluetooth, WiFi modullal
rendelkezik. A WiFi halézat allapota és jel-
eréssége ennek megfeleléen jelenik meg a
alkalmazasban.

4G Mobilkommunikaciés modul (nem
tartozék)

Az opcionalis 4G mobilkommunikaciés modul
(25) lehetévé teszi a flinyirérobot szdméara a
mobilkommunik&cios hal6zathoz valé csat-
lakozast. Ehhez egy aktiv SIM-kéartyara van
szlikség egy adatcsomaggal. A SIM-kartya
és a mobilkommunikaciés modul nem tarto-
zék. A 4G mobilkommunikacios modul olyan
terlileteken hasznalhato, a, ol a Wi-Fi-lefe-
dettség nem megfeleld vagy hianyzik. Igy a
flnyirérobot az alkalmazassal valé kapcso-
lata a Wi-Fi-halézat hatétavolsagan kivdl is
fennmarad.



5.3 El6készités

A 60 mm-nél nagyobb flimagasséagnal le kell révi-
diteni a gyepet azért, hogy ne legyen tulsagosan
megterhelve a robotflinyiré és hogy ne legyen
karosan befolyasolva az izemi hatasosséag.
Hasznaljon erre egy hagyomanyos flnyiré gépet
vagy egy trimmert.

Tavolitson el minden olyan laza targyat a gyeprél,
amelyet a robotflinyir6 megrongélhat, vagy amely
karosithatja a robotflinyirét.

Ellenérizze a nyirasi teriletet és annak gyephata-
rait, valamint azokat a terileteket, amelyeket nem
szabad nyirni (3. kép). A jelen hasznalati utmutatd
kévetkezd fejezeteiben megtaldlja az informéaci-
Okat arrdl, hogyan hatarozhat meg egyértelm(
gyephatarokat, és hogyan védheti meg bizonyos
terlleteket. Egyes akadélyokat a robotflinyird
koran felismer, ezért azokat nem kell kiilén véde-
lemmel ellatni.

5.3.1 A gyep emelkeddjének kiszamitasa (4.
kép)

A robotflinyiré 30%-ig terjedé emelkeddkkel

tud megbirkézni. Kertlje ezért el a meredekebb

emelkeddket. Az emelkedét a tavolsdgon megtett

szintavolsagbdl lehet kiszamitani(4-es kép).

Példa: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30 %

Az akku felszerelése (9-es kép)

A robotflinyiré izemeltetéséhez sziikség van egy
akkura (16) a Power-X-Change-szériabdl.

Nyissa ki az akkurekesz fedelét (9). Nyomja az
akku reteszelé gombjat (b) és tolja be az akkut
(16) az arra el6relatott akkubefogdba. Csukja be
az akkurekesz fedelét (9) és lgyeljen a helyes
bereteszelésre.

Az akku (16) kivételéhez nyissa ki az akkurekesz
fedelét (9). Nyomja meg az akku reteszelé gomb-
jat és huzza ki az akkut (16).

5.4 Tolt6allomas

5.4.1 A tolt6allomas telephelye (kép 5a/ 5b)
El&sz6r valasszon ki egy megfeleld helyet a
téltéallomasnak (19). A mikédéshez egy olyan
kiltéri konnektorra van sziikség, amely allando
aramellatassal rendelkezik.

A téltéallomas (19) elhelyezhetd akar a gyepfe-
lileten (5a. kép), akar egy sik, szilard fellleten,
példaul jardan vagy aszfalton, a gyepszint ma-
gassagaban (5b. kép). A feldllitasi helynek siknak,
szaraznak és akadalymentesnek kell lennie. A
téltéallomas bal és jobb oldalan egyarant tartson
legalabb 0,5 m szabad teret.

A téltéallomas (19) haldzati kabelét vezesse a
funyirasi tertleten kivilre, vagy szikség esetén
fektesse a féld ala, hogy elkertlje a robotflinyiré
altal okozott karosodésokat.

Helyezze el a téltéallomast (19) egy jél megkd-
zelithetd helyen, amely a robotflinyiré szamara
a flnyirasi terilet minden részérdl kdnnyen
elérheté. Kerllje a sarokba, sz(ik helyekre vagy
akadalyokkal korlatozott tertiletekre torténd el-
helyezést. Ezenkivil gyéz4djén meg arrdl, hogy
a téltéallomason megfelelé Wi-Fi-kapcsolat all
rendelkezésre.

Ha a téltéallomas (19) megszilarditott fellleten
talalhatd, a legkdzelebbi gyepfellletig mért ta-
volsag legfeljebb 3 m lehet. Nagyobb tavolsagok
esetén el6fordulhat, hogy a robotflinyiré fennma-
rado akku-kapacitasa nem elegendd a,hoz, hogy
megbizhatdan eljusson a téltéallomasig. Nagy
kaszalasi terlletek esetén nagyobb kapacitasu
akku hasznalata ajanlott.

Ha lehetséges, valasszon arnyékos helyet, mivel
az akku alacsonyabb kérnyezeti hémérsékleten
toltédik optimalisan.

A téltéallomas (19) el6tt legaldbb 2 m hosszu-
sagu, egyenes és akadalymentes terlletnek kell
lennie. A téltéallomas kdzvetlen kdzelében lévé
kanyarok, peremek vagy akadalyok megnehezit-
hetik a flnyirérobot odajutasat és dokkolasat.

5.4.2 A t6lt6allomas helyének meghatarozasa
Ha az akkumulator téltéttségi szintje alacsony,
vagy ha a kivalasztott flinyirasi zéna nyirasa befe-
jezédétt, a robotflnyird visszatér a téltdéallomas-
hoz (19). A funyiré ugyanazon az utvonalon halad
vissza a téltéallomashoz, amelyet a flinyirasi
z6nahoz vezeté uton is hasznalt. A téltéallomason
talalhaté segédjeldlés (23) segitségével felismeri
a téltéallomasat, és igy dokkolhat a téltéshez.

5.4.3 A tolt6allomas csatlakoztatasa a haléza-
ti tapegységhez (5c. kép)

Miel6tt dsszecsatlakoztatna a téltdéallomast
(19) az aram ellatassal biztositsa, hogy a ha-
|6zati feszultség 100-240 V 50 Hz-nél.

A tapegységet (13) a dugaszolo aljzattal
direkt kapcsolni 6ssze. Ne haszndlja a kébelt
semmilyen mas hasznalatra.

Ne hasznéljon sériilt tapegységet (13). A
kabelen vagy a tapegységen (13) levd karok
esetén forduljon azonnal kicseréléshez egy
feljogositott szakemberhez.

Ne toltse fel nedves kdrnyezetben a robot-
flinyirét. Ne toltse fel a robotflinyirét 40 °C
kérnyezeti hémérséklet felett vagy 5 °C alatt.
A robotflinyirét és a tapegységet (13) viztdl,

1.
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héforrasoktol és vegyszerektél tavol tartani.
A tapegység (13) kabeljat éles szélektdl tavol
tartani azért, hogy elkertlje a karokat.

6. Csatlakoztassa a tapegységet (13) a hosz-
szabbito kabelhez (28), majd a hosszabbitd
kabelt (28) a téltéallomashoz (19).

7. Atoltéallomas LED-jelz6fénye z6lden vilagit,
amint folyamatos fesziiltség van jelen. Ha
a téltdéallomas LED-jelzéfénye nem vilagit,
keérjik, ellendrizze az el8zé |épéseket, és
gy6z6djén meg arrdl, hogy a csatlakoztatott
konnektoron feszlltség van.

5.4.4 Informaciok a toltési folyamathoz
A robotflinyir6 a kévetkezd helyzetek egyikében
tér vissza a téltéallomashoz (19):
A robotflinyirot manualisan visszakuldi.
Az akkumulator téltéttségi szintje 30% ala
csokken.
A napi munkaidd véget ért.
Az esbérzékel6 kioldott.
A robot flinyiré tulmelegszik.
A ,Spot” méd a beallitott munkaablakon kivdil
lett elinditva, és a robotflinyiré befejezte azt.
Kezd alkonyodni, ezért a kameraegység mar
nem tud megbizhatéan mukédni.

Amikor a robotflinyiré visszatér a téltéallomasra
(19), ezt az 5.4.2. fejezetben leirtak szerint hajtja
végre.

Az akku téltése kdzben a kezelépanelen talalhatd
LED-fényszalag (50) (8. kép) zélden villog. Amint
az akku teljesen felté1t6détt, a kezel6panelen ta-
lalhaté LED-fényszalag (50) folyamatosan zdlden
vilagit. A toltéallomas LED-jelz6fénye z6lden vila-
git, amint folyamatos feszultség van jelen. Miutan
teljesen fel lett toltve, a robotflnyird ismét felveszi
a munkat, vagy a kdvetkezd munkaidétartoma-
nyig a téltéallomasban (19) marad.

Ugyeljen arra, hogy a téltéallomas (19) elétt ne
legyenek akadalyok, hogy lehetséges legyen zok-
kendmentesen dokkolas és téltés.

Ha az akkumulator hémérséklete meghaladja

a 45 ° C-ot, a toltési folyamat megszakad azért,
hogy elkertilje az akkumulator karosodasat. Mi-
utan a hdmérséklet ismét lecsdkkent, a toltési
folyamat automatikusan folytatodik.

Ha a robotflnyird vezérlésének hdmérséklete
meghaladja a 65 °C-ot, a robotf(inyiré visszatér

a téltéallomasra (19). Miutan ismét lecsdkkent a
hémérséklet, a beallitasoknak megfeleléen ismét
fel lesz véve a munka.

Ha az akku lemer(l, miel6tt visszatérne a robotfl-
nyir6 a téltéalloméshoz (19), akkor a robotflinyird
mar nem indithato el. Vigye vissza a robotflinyir6t

a toltéallomasra (19). A robotflinyiré automatiku-
san fel lesz téltve.
5.4.5 A tolt6allomas tetGszerelése és rogzité-
se (5¢c-5d. kép)
Szerelje fel a téltéallomaés tetéjét (21) a téltdal-
lomasra (19) a képen lathatd médon. Kezdje a
tetdt hatulrdl elére haladva feltenni, és tgyeljen
arra, hogy a csavarlyukak pontosan egybeesse-
nek. Csavarja be a tetd rogzitécsavarjait (14) a
csavarlyukakba a képen abrazoltak szerint, majd
huzza meg 6ket feszesre. Miutan megtalalta a tél-
téalloméas megfeleld helyét, a téltéallomast (19) a
rogzitécsavarokkal (15) rogziteni kell. Csavarja be
a régzitécsavarokat (15) a hatlapu kulccsal (24)
teljesen a talajba.

5.5 Nyirasi teriilet — akadalyok és a nyirasi
teriilet hatarai
5.5.1 Gyephatar
Az elsé térképezéshez a nyirasi terliletnek
egyértelmlen felismerheté gyephatarokkal kell
rendelkeznie. A névényzettel boritott lejtéket,
dombokat és egyéb lezuhanasveszélyes terllete-
ket megfeleléen biztositsa, hogy a robotflinyiré ne
csuszhasson le, illetve ne hagyhassa el a nyirasi
terlletet.
Az Gzembe helyezés el6tt ismerkedjen meg az
ebben a fejezetben leirt, a gyephatarok meghata-
rozasara szolgéld lehetéségekkel.
A nyirési terlileten belll azokat a terlleteket,
amelyeket ki kell zarni a nyirasbol, példaul a
féldbe fektetett kabeleket, a fold felett elhelyezett
témldket vagy hasonlé berendezéseket, szintén
egyértelmlen felismerheté gyephatarokkal kell
elhatérolni.
Ezek az intézkedések szlikségesek az elsé térke-
pezéshez, valamint minden ujbdli térképezéshez
a térkép torlése utan.
Az elsé térképezés befejezése utan az alkalma-
zasban virtualis hatarok hatarozhatok meg, vala-
mint tiltott és kizart teruletek allithatdk be.

Sziik atjarok (6a. kép)

Ha a flinyirasi terlleten sz(ik atjaré talalhato,
a robotflnyiré athaladhat rajta, feltéve, hogy
az atjaro szélessége legalabb 0,6 m. Az elsd
térképezéshez a szlk helynek legalabb 1,0
m szélesnek kell lennie, hogy az automatiku-
san felismerhetd és régzitheté legyen. Ha ez
nem lehetséges, a szlk helyet a térképezés
utan a , Térkép megdolgozasa” modban, a
,,Atjérc’)” menUpont alatt lehet beallitani. Eh-
hez az alkalmazas tavvezérld funkcidjanak
segitségével okostelefonjaval kézzel vezesse
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at a flnyir6 robotot a szUk helyen, hogy az
atjaré elmenthet6 legyen a térképre. Hosszu
és keskeny sz(ikulletek esetén eléfordulhat,
hogy a robotflinyirénak nincs elegendé helye
a megfordulashoz. Ez befolyasolhatja az
egyes nyirasi terlletek elérhetdségét vagy
megdolgozasat.

Tavolsag a gyephatartdl (6b. kép)

Amikor a robotflinyird megkdzeliti a gyepha-
tart, azt a kameraegység (7) felismeri. A ro-
botflinyiré a gyephatar el6tt megall, és iranyt
valt, hogy ne hagyja el a nyirand¢ teriletet. A
mélyebben fekvé virdgagyasok, arkok, lép-
csék vagy kiemelkedé készegélyek karoso-
dast okozhatnak a robotflinyiréban. Biztositsa
az ilyen teruleteket megfelel gyephatarokkal
vagy mas elhatarolokkal. Rendszeresen elle-
nérizze a gyephatarokat, hogy nincsenek-e
bendve vagy valtoztak-e. A benétt vagy mar
nem egyértelmien felismerhetd gyephatarok
oda vezethetnek, hogy a robotflinyir6 elhagy-
ja a kijeldlt nyirasi terletet. Az elsd térképe-
zés utan az alkalmazasban virtualis hatarok,
valamint nyirasmentes teruletek hatarozhatok
meg, hogy bizonyos teruleteket tartésan ki-
zarjanak a nyirasi folyamatbol.

Tavolsag a gyephatartdl vizzel (6c. kép)
Alapvet6en a robotflinyir6 a fent leirtak szerint
megbizhatéan felismeri a gyephatart. Ennek
ellenére eléfordulhat, hogy a robotflinyiré tul-
|épi a gyephatart, ezért azt javasoljuk, hogy a
gyephatart kértlbelll 50 cm-re helyezzék el a
viztél (t6, medence stb.).

Utasitas

A térkép szerkesztése csak akkor indithaté el,

ha a flinyirérobot a téltéallomason van, sziinetel,
vagy az aktualis flinyirasi folyamat befejez6détt.
A térkép szerkesztéséhez kulénbdzé terlletfor-
mak, valamint egy virtudlis vonalhatar &ll rendel-
kezésre. Ezekkel a funkcidkkal az alkalmazéasban
meghatarozhatok és médosithatdk a nyirandd
terlletek, a nem-nyirando teruletek és a virtualis
hatarok.

5.5.2 Akadalyok (6b-6d. kép)

Az akadalyok olyan targyak, amelyek a nyirandé
terlleten talalhaték. A kamera segitségével a ro-
botflinyiré szamos akadalyt felismer. A puha, ins-
tabil és értékes targyakat sziikség esetén védeni
kell. Ehhez hasonlitsa 6ssze a fenti leiras szerint a
gyephatér kijeldlésének lehetdségeit.

A mérettél és az alaktol fliggéen a robotflinyird
vagy megkeruli az akadalyt, vagy leall, és mas
iranyba fordul. Ha a kameraegység (7) nem ismeri

fel az akadalyt, a robotflnyird nekiutkdzik az aka-
dalynak. A robotftnyird leall, majd mas iranyba
folytatja a flinyirast. Ennél az akadalyt megel6z6
kb. 5 cm-es sav nem kerul levagasra.
Magas és alacsony akadalyok
A robotflinyiré a kameraegység (7) segitsé-
gével felismeri a nyirasi terlleten talalhaté ku-
16nb6z6 akadalyokat, példaul labdakat, kerti
készulékeket, jatszétornyokat vagy egyéb
targyakat, és 6nalléan kikeruli azokat. Rend-
szeresen ellendrizze, hogy az akadalyokat és
targyakat nem boritja-e fu, névény vagy mas
névényzet. A benétt akadalyok ronthatjak a
robotflinyiré6 megbizhato felismerési képessé-
gét. A robotflnyird a fakat akadalyként ismeri
fel, és ennek megfeleléen kikerlli 6ket. Ha fa
gyokerek allnak ki a talajbdl, az érintett terile-
tet megfelelé gyephatarral vagy nem-nyirandé
zénéval kell védeni. Ez klléndsen a szaba-
don fekvé gydkerekre vonatkozik, mivel el kell
kerulni a fa gyOkereinek és a robotflinyironak
a sérllését.

5.5.3 F6- és mellékteriilet

A robotflinyiré egy féterlleten belll tébb nyir6-
zénét is feltérképezhet és elmenthet. Tébb nyir6-
z6na alakul ki példaul akkor, ha egy 6sszefliggé
gyepterlletet 6svények vagy mas sik atjarok
osztanak fel.

Uj nyirézéna hozzaadasahoz valassza ki az al-
kalmazasban az ,Uj zéna hozzaadasa” funkciot.
Ezt kdvetben a taviranyitd segitségével vezesse
a robotflinyirét a meglévd flinyiré zénabdl az uj
flnyird tertletre. Az utvonal befejezése utan az
Uj flnyir6 zéna feltérképezése automatikusan
elindul.

Az 6sszekotd utnak akadalymentesnek kell
lennie, legalébb 0,6 m szélesnek kell lennie, és
legfeljebb 50 m-re helyezkedhet el a meglévé ka-
szalasi tertlettdl (6e. kép)

A mellékterUlet olyan flinyirasi teriilet, amelyet a
robotflinyiré énalléan nem tud elérni a féteruletrdl,
és amelyhez nem lehet utvonalat létrehozni. Ez
peldaul teliesen elkuldndilt kerti tertletek esetén
fordul el6.

llyen esetekre a ,Masodik kaszalasi terulet”
Uzemmad all rendelkezésre. Ebben a médban a
kiegészitd nyirasi terulet kilon feltérképezheté
és elmentheté. Amig ez a mod aktiv, a masodik
nyirasi terulet térképbeallitdsai a f6 terllettél fug-
getlenl kezelhetdk.

A f6 terllet és a masodik nyirasi teriilet kozotti
véltaskor automatikusan betéltédik a hozz4 tarto-
z6 térkeép.

-264 -



A mésodik nyirasi teriileten bizonyos funkciok,
mint példaul a perem nyiras, a z6nas nyiras és a
pont nyiras, nem allnak rendelkezésre.

5.6 A fiinyiras teriiletének ellendrzése

Az Uzembe helyezés el6tt ellendrizze a teljes
nyirasi terlletet ugy, hogy végigmegy a gyepha-
tarok mentén. Biztositsa, hogy a nyirasi tertletet
egyértelmien felismerhetd gyephatarok, elhata-
rolasok vagy akadalyok hataroljak kérul. Ellenériz-
ze tovabba, hogy a gyephatarokat, akadalyokat
és egyéb tajékozodasi pontokat ne boritsa el fu,
ndvény vagy egyéb névényzet. A bendtt terlletek
ronthatjak a robotflinyir6 megbizhato felismerési
képességét.

Ellenérizze tovabba az ésszes olyan terlletet is,
amelyet ki kell zarni a flnyirasbdl, példaul vira-
gagyasokat, medencéket, tavakat vagy egyéb
akadalyokat. Ezeket a terlleteket minden oldalrol
egyeértelmien és vilagosan el kell hatarolni.
Kritikus vagy nehezen felismerhetd helyeken,

a, ol a robotflinyiré megbizhato felismerése nem
biztosithatd, ajanlatos az elsé térképezés utan az
alkalmazasban nem nyirhaté terlletet vagy tiltott
zénat beallitani.

Ehhez vegye figyelembe az 5.5.1. fejezetben ta-
lalhato utasitasokat.

5.7 Elsé térképezés - Elsé lizembe helyezés
(kép 7a.)

Biztositsa, hogy a robotflinyird akkuja az elsé tér-

képezés megkezdése elbtt teljesen feltdltve van.

Az elsd lzembe helyezés elétt téltse le az Einhell

Robotics alkalmazast okostelefonjara, és telepit-

se azt a 6.4. fejezetben leirtak szerint.

Kévesse az alkalmazas utasitasait, hogy a flinyird

robotot Wi-Fi-n és Bluetooth-on keresztiil 6ssze-

kapcsolja okostelefonjaval.

A sikeres csatlakozas utén elindithat6 az elsé tér-

képezés az alkalmazésban. Az elsé térképezés-

hez a robotflinyirénak a téltéallomason kell lennie.

Ezt kdévetben a robotflinyiré elhagyja a téltéallo-
mast, és dnalldan felméri a teljes nyirasi terlletet.
Ennek soran szisztematikusan bejarja a munkate-
riletet, felismeri a gyephatarokat, és automatiku-
san elkésziti a nyirasi terllet térképét.

Figyelje a robotflinyirét az elsé térképezés so-
ran, hogy megbizonyosodjon arrél, hogy minden
gyephatart megbizhatdan felismer, és a teljes
nyirasi tertletet helyesen régziti.

A térképezés befejezése utan a robotflnyird
6nélléan visszatér a téltdallomasra, és elmenti a
régzitett térképet a rendszerbe.

A sikeres térképezés utan a robotflinyiré6 megkez-
di a finyirast az alkalmazasban megadott bealli-

tasok és Utemtervek szerint.

5.8 A toltéallomas pozicidjanak a leellendrzé-
se (kép 7b)

Ellenérizze a téltéallomas (19) elhelyezkedését

ugy, hogy a robotflinyirét a nyirasi tertilet kiilénbé-

z6 pontjaira helyezi, majd elinditja a visszatérést a

téltéallomasra.

Ehhez kildje vissza a robotfinyir6t a 6.3. fejezet-

ben leirtak szerint a téltéallomasra (19). A muvelet

barmikor megszakithaté a STOP gomb (3) meg-

nyomasaval.

Ennél ellenérizze, hogy a robotflnyird a nyirasi

terlet minden pontjardl megbizhatdan el tudja-e

érni a toltéallomast. Sziikség esetén modositsa a

gyephatérokat, a nyirasi teruletet vagy a téltéallo-

mas (19) helyzetét.

Kuléndsen tgyeljen arra, hogy a szik helyek

szélessége legalabb 0,6 m legyen, hogy a robot-

flnyiré megbizhatdan athaladhasson rajtuk.

5.9 A toltéallomas athelyezése

A ,Térképkezelés” menlpontban mddosithatja a

toltéallomas helyzetét.

Valassza ki, hogy az uj helyszin a gyepterileten

bellil vagy azon kivul talalhaté-e.

Ha a téltéallomas a gyepterileten beldl van, a ro-

botflinyiré automatikusan felismeri az Uj helyzetet,

és elmenti azt a térképre.

Ha a téltéallomas a gyepterileten kivil helyez-

kedik el, akkor a tavvezérlési mod (Bluetooth)

aktivalodik. Ezt kévetéen vezesse a robotflnyirdt

a téltéallomastdl a nyirando terdletig, hogy a

rendszer elmentse az utvonalat. Ezt a rendszer a

jévében a téltéallomas és a nyirandé terllet ko-

z6tti navigaciohoz fogja hasznalni.

5.10 Akkukapacitas kijelzé (kép 11b)
Nyomja meg az akkukapacitas kijelzé a gombjat
(a). A 3 LED éaltal szignalizalja az akkukapacitas
kijelzd az akku toltésallapotat.

Mind a 3 LED vilagit:
Az akku teljesen fel van toltve.

2 vagy 1 LED vilagit
Az akku elegendé fennmaradt téltéssel rendel-
kezik.

1 LED villog:
Ures az akku, téltse fel az akkut.

Minden LED villog:
Alul van lépve az akku hémérséklete. Tavolitsa
el az akkut a készulékrdl és hagyja az akkut egy
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napig szobahdémérsékletnél fekve. Ha ujra fellép
a hiba, akkor mélyre le lett meritve az akku és
defektes. Tavolitsa el az akkut a készulékrol. Egy
defektes akkut nem szabad tébbet hasznalni ill.
nem szabad tébbet tdlteni.

Figyelem!

Ha egy Multi-Ah csomagot (mint példaul 4-6Ah-

t) hasznal, akkor allitsa ezt mindig a magasabb
kapacitasra. A robotflinyiré kiméletes téltédése és
kisttése altal nincs szlkség az élettartam meg-
hosszabbitasahoz az alacsonyabb kapacitasnak
a hasznalatara és ez problémakhoz is vezethet.

5.11 Az akku toltése a tolt6késziilékkel
Normalis Gzemben a robotflinyiré akkuja (16) a
téltéallomason (19) keresztll lesz téltve. A Po-
wer-X-Change sorozatu akkumulator (16) 6nallé
hasznélatdhoz az akku a Power-X-Charger nevl
kllsé toltdvel is feltdlthetd. Figyelem! — A t61t6-
készlilék (kép 11a./ poz. 29.) a modellvaltozat
fuggdben eléfordulhat, hogy nem tartozik az 6n
robotflnyiréjanak a szallitdsi csomagjahoz.

1. Hasonlitsa 6ssze, hogy a tipustablan mega-
dott haldzati feszlltség, megegyezik-e a fenn-
allé haldzati feszultséggel. Dugja a tolt6ké-
szllék (29) haldzati csatlakozojat a dugaszold
aljzatba. A z6ld LED elkezd pislogni.

2. Dugja a téltékészllékre (29) az akkut (16)
(kép 11a).
3. ,Atolt6készulék kijelzése” alatti pontban egy

tablazat talalhato a téltOkészuléken levé LED
jelzések jelentéseivel.

A téltés ideje alatt valamennyire felmelegedhet az
akku. De ez normalis.

Ha az akku-csomag téltése nem lenne lehetsé-
ges, akkor kérjik vizsgélja meg,
hogy van e a dugaszol¢ aljzatban halézati
feszlltség.
hogy a téltékontaktusokon kifogastalan e a
kontaktus.

Ha az akku-csomag téltése még mindig nem len-
ne lehetséges, akkor kérjik,

a toltékészuléket

és az akku-csomagot
a vevldszolgalatunkhoz bekuldeni.

Egy szakszerii postazas érdekébe kérjiik ve-
gye fel a kapcsolatot a vevészolgalatunkkal
vagy az eladéhellyel a ol a késziiléket vasa-
rolta.

Az akku ill. akkukésziilék postazasanal vagy
megsemmisitésénél vegye figyelembe, hogy
rovidzarlat és tiiz elkeriiléséhez ezek kiil6n
legyenek miianyagtasakokban becsomagol-
va!

Az akku-csomag hosszu élettartaméanak az érde-
kébe gondoskodnia kellene az akku-csomag idé-
beni ujboli feltdltésérél. Ez minden esetre akkor
szlikséges, ha megallapitana, hogy a készllék
teljesitménye alabbhagy. Ne meritse ki sohasem
teljesen az akku-csomagot. Ez az akku-csomag
defektusdhoz vezet!

6. Kezelés

6.1 Kezel6mez6

A robotflinyiré mar gyarilag programozva van és
el lettek rajta végezve a standard bedllitadsok. De
ezeket szikség esetén meg lehet véltoztatni. Ak-
kor is ha a gyari beallitasok megfelelnek a legtébb
készlléknek, mégis meg kellene, hogy ismerked-
jen a rendelkezésére allé opciokkal.

A gép vagy annak kiegészité berendezéseinek
kezelése kdzben Ugyeljen arra, hogy ne vallaljon
tul sokat, és mindig tartsa meg az egyensulyat.
Lejtén mindig tgyeljen a biztonsagos allasra, és
sétaljon, soha ne fusson.

A LED-es jelz6fényszalaggal ellatott kezel6-
panel leirasa (8-as kép)

50. Fényszalag

51. ,HOME” gomb

52. ,START” gomb - start-gomb

53. ,0K” gomb - igazolé-gomb

54. ,Be/Ki” gomb

Utasitas

A kezel6panel gombjainak magyarazatét, vala-
mint a kezel6panel kilénbdzé LED allapotjelzéi-
nek jelentését a 11. fejezetben taldlja.

6.2 Vagasi magassag elallitas

Figyelem! A vagasi magassag beallitasat csak
kikapcsolt flnyiré-egység mellett és allé helyzet-
ben 1évé robotflinyiré mellett szabad elvégezni.
Nyomja meg a,hoz a STOP-gombot (3). A robot-
flnyird a nyirdsi magassag eldllitdsa (4) altal a

30 és 60 mm kozdtti nyirdsi magassag fokozat-
mentes hozzaillesztését teszi lehetévé, amelyet a
skalan le lehet olvasni.

A 60 mm-nél nagyobb flimagasséagnal le kell r6-
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viditeni a gyepet legalabb 60 mm-re azért, hogy
ne legyen tulsdgosan megterhelve a robotflinyird
és hogy ne legyen karosan befolyasolva az tizemi
hatasossag. Hasznaljon erre egy hagyomanyos
funyird gépet vagy egy trimmert.

A telepités lezarasa utan a nyirasi magassagot

a nyirasmagassag elallitdson (4) keresztil lehet
hozzailleszteni. Kezdjen mindig a magasabb
nyirasi magassaggal és csdkkentse azt kis 1épé-
sekben le a kivant magassagig.

6.3 A robotflinyiré vezérlése

Kézi inditas

Nyomja meg a ,Start” gombot, majd erésitse meg
az ,OK” gombbal.

A robotflinyirét a legkdzelebbi gyepfelllethez
halad, és megkezdi a flinyirast. Ha a robotflinyirét
az alkalmazasban beallitott iddintervallumon kivl
inditja el, a robotflinyiré addig nyirja a flvet, amig
az akku toltése elegendd, befejezte a nyirasi teru-
letet, vagy beédll a szurkilet.

A kezel6panel zarolasa és feloldasa
Ha a robotflinyirét a STOP gomb (3) megnyo-
masaval allitotta le, a kezel6panel zarolddik,
tovébbi bevitelek nem lehetségesek. A kez-
elépanel feloldasdhoz nyomja meg kétszer
egymas utan az OK gombot. Alternativ meg-
oldasként a feloldas az alkalmazason keresz-
tll is elvégezhetd. Ott mind a kezelépanel,
mind a robotflinyiré ujra feloldhaté.
A gyermekzar a HOME és az OK gombok
egyidejd, 2 masodperces lenyomasaval
aktivalhatd. Amig a gyermekzar aktiv, a kez-
elépanel és a robotflnyird is zarolva van. A
gyermekzar kikapcsoldsahoz nyomja meg
Ujra egyidejlleg a HOME és az OK gombokat
2 masodpercig.

A flinyirasi folyamat megszakitasa

1. Nyomja meg a STOP-gombot a robotflinyird
azonnali megallitasahoz.

2. Reteszelje ki a kezel6mez6t (2)

3. Nyomja meg a ,HOME” gombot, majd az
,OK” gombot, hogy a robotflinyirét vissza-
kildje a toltéallomasra (19).

STOP-statusz:

A STOP gomb (3) megnyomasaval a robotf(inyird
STOP-allapotba kerll. A robotflinyird szlinetelteti
a flinyirasi mdlveletét, amig az Ujra fel nem lesz
oldva.

A STOP allapotot kdzvetlenil a funyirén vagy az
alkalmazason keresztul lehet feloldani. A flnyiré

ezutan visszakuldhetd a toéltéallomasra, vagy foly-
tathatja a flinyirasi folyamatot.

6.4 A robotfiinyiré csatlakoztatasa a Wi-
Fi-hez és a Bluetooth-hoz az alkalmazas
segitségével

Minden beéllitas, amelyet a kezelépanelen el

lehet végezni, az alkalmazason keresztil is el-

végezhetd. El6szdr toltse le okostelefonjara az

Einhell Robotics flinyirérobot-alkalmazast. Az

alkalmazas a kdvetkezd linken és QR-kédon ke-

resztil érhetd el:

https://app.einhell-robotics.com/

Utasitas
Ugyeljen arra, hogy a robotf(inyiré és az okostele-
fon kdz6tti tavolsag ne haladja meg a 3 métert.

Bluetooth-kapcsolaton keresztll csatlakoztassa a
robotflinyirét az okostelefonjahoz, majd kévesse
az alkalmazasban megjelend lépéseket. Ezt kdve-
téen a rendszer kéri, hogy hozzon létre Wi-Fi-kap-
csolatot a robotflinyiréhoz. Az elsd lizembe
helyezéskor nyomja meg és tartsa lenyomva a ve-
zérlépanelen (2) a ,Home” és a ,Be/Ki” gombokat
2 masodpercig a Wi-Fi-kapcsolat aktivalasahoz.

Utasitasok a Bluetooth-csatlakozashoz:
Csatlakozzon a robotflinyiréra az alkalmaza-
son keresztil, miutan bejelentkezett felhasz-
naloként és regisztralta a készlléket.
Android-készllékek esetén a Bluetooth-kap-
csolat hasznalatahoz engedélyeznie kell a
helymeghatarozast az alkalmazas szamara.
A robotflinyirét csak az okostelefonjanak az
alkalmazasan belill parositani.

A Bluetooth-kapcsolat hatétavolsaga korlato-
zott. Ezért maradjon a robotf(inyiré vezérlésé-
hez a kézelében.

A robotflinyiré egyidejileg mindig csak egy
kapcsolatot tud egy okostelefonhoz felvenni.

6.5 Szoftverfrissités

Az els6 izembe helyezéskor ellenérizze, hogy
elérheté-e Ujabb firmware-verzié. Ha a robot-
flinyiré szamara frissités all rendelkezésre, azt
elészor teljes mértékben hajtsa végre, miel6tt a



robotflinyirét Gzembe helyezné. Gy6z8djén meg
arrdl, hogy a robotflnyird akkuja téltéttségi szintje
meghaladja az 50%-ot, és hogy a készilék olyan
helyen talalhato, a, ol elegend¢ stabil a Wi-Fi-jel,
hogy elkertlje a frissités soran felmeruld hibékat
vagy komplikaciokat.

Figyelmeztetés

A frissités soran ne kapcsolja ki a robotflinyirét,
és ne végezzen el egyéb beallitasokat robotfl-
nyiron.

6.6 Funkciok és vezérlés
Az Einhell Robotics alkalmazéason keresztl
szamos kilénbdzd beadllitast elvégezhet a robot-
funyiréjan, feltéve, hogy a robotflinyiré Wi-Fi-ha-
l6zathoz csatlakozik, vagy Bluetooth-kapcsolaton
keresztul van dsszekétve. A kdvetkezd beallitaso-
kat valaszthatja ki:
Utemezés
Ebben a mentiben allithatok be a robotfu-
nyiré mikédési idSintervallumai. Minden hét
napra egy vagy tébb idéintervallum éllithaté
be. Az idéintervallumok beallithatok akar a
teljes nyirasi teriilet automatikus nyiraséra,
akar egyes nyirasi zonakra. Kérjuk, vegye
figyelembe, hogy az Ujonnan létrehozott id6-
intervallumok nem kerllnek visszamendleges
hatallyal végrehajtasra. Ha egy idéintervallum
kezdd idépontja a létrehozas pillanatédban
mar a multban van, akkor az id@intervallumot
csak a meghatarozott idészak kévetkezé ren-
des bekdvetkezésekor lesz figyelembe véve.
Ha példaul 12:00 érakor allit be egy 10:00 és
14:00 6ra kdzétti idSintervallumot, a robot-
flnyiré nem indul el azonnal, hanem ezt az
idGintervallumot el8szér a kdvetkezé napon
veszi figyelembe. 850 m?-es gyepfeliilet ese-
tén napi kérulbeldl 10 6ra nyirasi id6t ajanlunk
iranyértéknek. A sziikséges nyirasi idd a gyep
ndvekedésétdl, a terlilet nagysagatol és a te-
lek adottsagaitol fliggbéen valtozhat, ezért az
adott kérilményekhez kell igazitani.
Edge mowing (peremnyiras)
A gyepszél tiszta kialakitdsahoz kivalaszthato
a ,peremnyirads” tzemmaod. Ebben az lizem-
modban a robotflinyird kizardlag a gyepszé-
lek mentén halad, majd énélléan visszatér
a téltdéallomasra. A nyirasi beallitdsokban
beallithat6 a gyepszéltdl valé tavolsag, illetve
a gyepszélen tli atfedés mértéke. Atfedés
hasznalata esetén a gyephatarnak egy
szintben kell lennie a nyirasi felllettel. Ezzel
elkerulhetOk a gyephatar és a robotflinyiré
karosodasai. A bedllitdsok elmenthetdk akar
a teljes nyirandé fellletre, akar az egyes
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nyirandé zénakra kulén-kilén. Ezen felul a ro-
botflnyir6 beallitasaiban aktivalhaté a ,sarkok
utémunkalata” funkcié. Ebben a médban a
robotflinyird célzottan utdmunkalatokat végez
az észlelt sarkokban és a nehezen elérheté
szélsé teruleteken, hogy egyenletesebb
nyirasi eredményt érjen el.

Esé6érzékeld

Az esbérzékeld (5) észleli a csapadékot, és
megakadalyozza, hogy a robotflinyiré esében
dolgozzon. Ha az érzékeld csapadékot észlel,
a robotflinyiro ledllitja a funyirast, és énalléan
visszatér a toltéallomasra (19). Az esGérzé-
keld a flnyirérobot beallitasaiban aktivalhatd
vagy deaktivalhat6. Ezen felll beallithatd

egy késleltetési idé is. Ez hatarozza meg,
hogy a flinyirérobot az es6érzékelé (5) teljes
megszaradasa utan mennyi ideig marad a
téltéallomason (19), mielétt Ujra megkezdi a
flnyirast. Az esGérzékeld érintkezdit nem sza-
bad fémmel vagy mas elektromosan vezetd
targyakkal athidalni. Ez ugyanis kéros hatas-
sal lehet az eséérzékeld és a robotflnyird
megfelelé mikddésére.

Firmware-frissités

A Firmware-frissités” menipont alatt elle-
nérizheti, hogy elérhetd-e Uj firmware-verzié
a robotflinyiré szamara, és szikség esetén
telepitse azt. A firmware-frissitéseket kizaro-
lag a robotflinyiré tulajdonosa hajthatja végre.
Ehhez a robotflinyiré a megfelelé felhasznaloi
fiokhoz kell tarsitani.

Spot mowing (pontnyiras)

Eléfordulhat, hogy a nyirhaté terllet egyes ré-
szei nem lettek megfeleléen lenyirva, és azo-
kat célzottan utélagosan meg kell dolgozni.

A ,pontnyiras” Gzemmodban a ,nyirasi pont
hozzaadasa” gombbal téglalap alaku tertuletet
hatarozhat meg a térképen. A robotflinyiré
ezutan kizardlag a kivalasztott teriletet nyirja
le. A kivalasztott teriilet mérete 3 m? és 80

m? kdzbtt lehet. A pontnyiras befejezése utan
a robotflnyird dnalldan visszatér a toltdallo-
mastra (19), amennyiben nincs aktiv munka-
végzési iddintervallum.

A toltéallomashoz

Itt a robotflinyir6 megszakitja munkajat, és
visszatér a téltéallomashoz. A robotflinyird
csak a kdvetkezd iddintervallumban indul el
Ujra a toltéallomasrol.

No Go Zone (nyirasmentes z6na)

A térképkonfiguraciéban olyan teruleteket
hatarozhaték meg, amelyeken a robotflinyiré
nem hasznalhat vagy nem nyirhat. A nyiras-
mentes részletek szerkesztéséhez kilénb6zé



tertletformdk, valamint egy virtualis vonalha-
tar all rendelkezésre. Ezeket arra lehet hasz-
nalni, hogy a flnyird teriletén beldl célzottan
lezarjanak bizonyos részeket. Javasolt olyan
helyeken nyirasmentes terlleteket beallitani,
amelyek kockazatot jelentenek a robotflinyird
szamara, vagy karosodashoz vezethetnek.
Ide tartoznak példaul a féld felett elhelyezett
viztémlbk, elektromos vezetékek, medencék,
tavak vagy mas, vilhgosan nem lathato fliha-
tarokkal rendelkez6 terlletek. A robotfunyiré
navigacidja soran figyelembe veszi a kijel6lt
nem nyirhaté terlleteket, és a flinyiras soran
automatikusan elkeruli azokat.

Go Zone (nyirasi zéna)

A térképbeallitasokban a nyirasi terlileten
belul bizonyos részeket nyirasi zénaként lehet
meghatarozni. Ez a funkcié példaul olyan
kopasz, kiszaradt vagy évszakonként megval-
tozott gyeprészek esetén hasznos, amelyeket
a flinyirérobot esetleg nem ismerne fel nyirasi
terletként. A meghatérozott nyirasi zénakon
belul a robotflinyiré olyan terlleteken is at-
halad, amelyek jellegiiknél fogva eltérnek az
automatikus terUletfelismeréstdl. A nyirasi z6-
nék létrehozésahoz kilénb6zd teruletformak
alinak rendelkezésre, amelyek kdzvetlendl a
térképre rajzolhatdk. A meghatarozott nyirasi
zéna mérete legalabb 0,8 m? kell, hogy le-
gyen.

Passage (atjaré zona)

Hozzon létre egy atjard zonat, hogy a robotfl-
nyiré kikapcsolt nyirdegységgel athaladhas-
son bizonyos terlleteken. A térképkonfigura-
cidban ehhez atjarokat lehet meghatarozni

a nyirasi terlleten belll. Ez a funkci6 olyan
terlletekre alkalmas, amelyeket a robotfu-
nyiré nem nyirhaté fellletként ismer fel, pél-
daul viragos rétek, burkolt fellletek vagy mas,
gyepboritas nélkili aljzatok. Az atjaré zona
segitségével megadhatja, hogy a robotflnyird
melyik ilyen terlleteken haladhat at, hogy 6n-
alloéan elérje a flnyirasi terllet mas részeit. Az
atjaré zénan belul a nyiréegység kikapcsolt
allapotban marad. Az atjar6 z6nabdl vald
elhagyas utan a robotflinyiré automatikusan
folytatja a flnyirast.

Connect Zone (nyirasi teriiletek 6ssze-
kapcsolasa)

A térképkonfiguracidban tébb nyirasi teruletet
is 6sszekapcsolhat egymassal egy utvonalon
keresztul anélkul, hogy azokat egyetlen kdz6s
nyirasi teruletté egyesitené. Az sszekap-
csolas létrehozasakor a rendszer el8sz6r
megkérdezi, hogy a robotflinyiré a gyepen
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vagy azon kivil talalhato-e. Ezt kbvetden
aktivalédik a tavvezérlési mod (Bluetooth).

A tavvezérlé funkcid segitségével vezesse

a robotflinyirét a kivant kiindulasi ponttél

az dsszekdtendd flnyirdteriletig. A célpont
elérése utan erdsitse meg a végpontot az
alkalmazasban. A létrehozott utvonal elmen-
tésre kerul, és a robotflinyiré felhasznalhatja
azt, hogy énalldan valtson az ésszekapcsolt
fnyiréteriletek kdzott. Az 6sszekdtd utvona-
lon val6 haladas soran a flinyiréegység kikap-
csolt allapotban marad.

Tavvezérlés (Remote Control)

A robotflinyird két taviranyité tzemmadddal
rendelkezik.

1. Tavvezérlés Bluetooth-on keresztiil

A Bluetooth-tavvezérlés a robotflinyird bealli-
tasaibdl érheté el. A ,Csatlakozas Bluetooth-
on keresztul” gomb segitségével csatlakoz-
tassa a robotflinyirét az okostelefonjahoz. A
sikeres csatlakozas utan az okostelefonon ke-
resztil vezérelheti a robotflinyirdt, mikbzben
a finyiréegység be van kapcsolva.

2. Tavvezérlés Wi-Fi-n keresztiil

A Wi-Fi-tavvezérlés éI6 videdval az alkalma-
zas féképernyéjén érheté el. A hozzaféréshez
négyjegyu biztonsagi PIN-kod szlikséges.
Gyarilag ez 0000-ra van bedllitva. Javasoljuk,
hogy a robotflinyiré beallitasaiban cserélje le
a PIN-kodot egy személyes PIN-kodra.
WiFi-tavvezérlési modban a robotflnyird
kamerajanak éléképe jelenik meg. Ezen felll
vezérelhetd a kameramodul LED-es vilagi-
tasa, valamint a paramentesit6 funkcidja is,
amennyiben a lencse az idéjarasi viszonyok
miatt beparasodna.

Ebben a tavvezérlési médban a robotflnyirét
kikapcsolt vagomlivel lehet vezérelni.
Sebesség és tavolsagok

A robotflinyiré bedllitdsaiban beallithat6 a
robotflinyird haladasi sebessége, valamint a
vagomdi fordulatszama. igy a flinyirasi visel-
kedés az adott flinyirasi tertilet méretéhez,
jellegéhez és kdvetelményeihez igazithato.
Ezen felll beallithaté a flinyirasi savok szé-
lessége, valamint a flinyirdsi minta iranya is.
Ennél valaszthat egy fix haladasi iranyu fi-
nyirasi minta és egy tébb iranyu flinyirasi min-
ta kdzott. A beallitasok elmentheték a teljes
funyirasi tertlet automatikus nyirasahoz, vagy
egyenként az egyes nyirasi zénakhoz. igy a
nyirasi terulet kilénb6zd részeit célzottan az
adott kévetelményekhez lehet igazitani.

A robotflinyiré bévitett beallitasai

A ,blvitett bedllitasok” menupont alatt a ro-



botflinyiré tovabbi funkcidi allithatok be. Ezek
a bedllitAsok befolyasoljak a robotflinyiro vi-
selkedését, ezért azokat csak olyan tapasztalt
felhasznaloknak szabad médositaniuk, akik
ismerik az egyes funkciok hatasait.

7. Tisztitas, karbantartas és
potalkatrész megrendelés

Veszély!

Barmilyen tisztitasi és karbantartasi munka elétt
a készuléket fesziltségmentesre kell kapcsolni,
ehhez kihuzni a készuléket a konnektorbdl, és
kikapcsolni a készuléket. Vegye ki azonkivil az
akkut is a robotflinyirébdl (9-es kép).

Vigyazat! Viseljen munkakesztyiit!

Ugyeljen arra, hogy ne érintse meg a mozgé
alkatrészeket, amig azok teljesen le nem
alltak.

7.1 Tisztitas
Tartsa a véddberendezéseket, szelldztetd
réseket és a motor géphazat annyira por
és piszok mentesen, amennyire csak lehet.
Dérzsélje le a késziiléket egy tiszta posztoval
vagy pedig fujja ki alacsony nyomas alatt su-
ritett levegével.
A robotflinyirét nem szabad folyé vizzel, ku-
I6néssen nem magas nyomas alatt levdvel
tisztitani.
A késziiléket rendszeresen egy nedves posz-
toval és egy kevés kendszappannal megtiszti-
tani. Ne hasznaljon tisztitd vagy oldé szereket;
ezek megtamadhatjék a készllék mlianyag-
részeit. Ugyeljen arra, hogy ne keriilhessen
viz a készulék belsejébe.
A robotflinyirét lehetdleg egy kefével vagy
egy ronggyal tisztitani.
Ellenérizze le a pengék (10) és a késkorong
(11) mozgdképességét.
A robotflinyirén (1) és a téltéallomason (19)
levd téltékontaktusok tisztitasara hasznaljon
fémre valo tisztitoszereket vagy egy nagyon
finom csiszol6papirt. Tisztitsa ezeket meg,
azért hogy biztositson egy hatékony téltési
folyamatot.

7.2 Karbantartas
Elkopott vagy sérllt pengéket (10) valamint
azok régzitd csavarjait mindig készletenként
kell kicserélni.
Elkopott vagy karosult részeket kicserélni.
Egy hosszu élettartam érdekébe minden
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csavarrészt valamint kereket és tengelyt meg
kellene tisztitani és utanna pedig megolajozni.
A robotflinyiré rendszeres &poldsa nem csak
egy hosszu tartossagot és teljesitményke-
pességet biztosit, hanem a gyepje gondos és
egyszeru funyirasahoz is hozzajarul.

A kopasnak legjobban kitett alkatrészek azok
a pengék (10). Ellendrizze rendszeresen

le a pengék (10) allapotat valamint azok
felerGsitését. Ha a robotflinyird tulsagos vib-
ralasa Iépne fel, akkor ez azt jelentheti, hogy
sérlltek a pengék (10) ill. hogy Utések altal
deformalddottak. Ha a pengék (10) el lenné-
nek kopva vagy meg lennének sértilve, akkor
azokat azonnal ki kell cserélni.

Ellenérizze rendszeresen le a gyep vagasi ké-
pét. Tompa pengék altal a fliszalak nem lesz-
nek tisztan levagva. Ezaltal a felsé feluletén
kénnyen elszaradhat a gyep és barna lesz.
Ezért a pengét rendszeresen kicserélni, azért
hogy megtartsa a tiszta és egyenes vagasat.
Ellenérizze rendszeresen le a robotflnyird
alsé oldalat szennyezédésekre. Rendszere-
sen megtisztitani a robotflnyirét. Erdés szeny-
nyezddéseket azonnal eltavolitani.

A belizemeltetés utani elsé hetekben és egy
elézetes hagyomanyos flinyiréval levé nyiras
utan, a robotflinyirdja gyors erés szennyez6-
désére kerulhet sor. Ezért vizsgélja ebben az
id6étartamban surlbben meg a robotflinyirdja-
nak az alsé oldalat.

Egy erds szennyezédés elkerliléséhez a gye-
pet csak kis lépésekben réviditeni.

A készllék belsejében nem taldlhaté tovabbi
karbantartand6 rész.

Az alkalmazasban a ,robotflinyiré-informa-
ciék” menupont alatt megtekintheti a robot-
funyiré karbantartasi id6kdzét. A pengék
ajanlott cseréje 150 Gzemdéra utan esedékes.
Az egyenletes kopas biztositasa érdekében
a pengéket rendszeres idékézénként megfor-
dithatja. A robotflinyir6 és a téltéallomas tisz-
titdsara 720 Uzemora utén esedékes karban-
tartasi intervallumot irunk elé. Ha a megfelelé
id6kozok elérése eldtt megallapitja, hogy a
pengék elkopottak, vagy erds szennyezédés
miatt tisztitasra van sziikség, akkor a megfe-
lel6 karbantartasi munkakat mar korabban veé-
gezze el. Az ajanlott karbantartasi id6kdzoket
nem kellene tullépni, hogy biztositani lehes-
sen a robotflinyird megbizhaté mikédését és
allanddan magas flnyirasi teljesitményét.



7.2.1 A pengék kicserélése

Késcsere el6tt lehizni az akkut.

Csak originalis pengéket hasznalni, mert kilon-
ben nincsen garantalva a funkcié és a biztonsag.
A robotflinyiré harom pengdvel (10) van a kés-
korongon (11) felszerelve. Ezeknek a pengéknek
(10) az élettartama 2 hénapig terjed (ha nem talal
el akadalyokat). Kérjuk mind a 3 pengét (10) egy-
szerre kicserélni, azért hogy kizarja a készuléke
hatékonysaganak és egyensulyanak a hatranyos
befolyasat.

A pengék (10) cseréjéhez jarjon a kbvetkez6
képpen el (10-es kép) - Figyelem! - Keszty(iket
hordani:

1. Blokkolja egy csavarhajtval a késkorong
forgasat (11). Dugja ehhez a csavarhuzét az
eldrelatott lyukakon keresztul a késkorongba
(11) és a védéféslbe.

Oldja ki a régzitécsavarokat.

Vegye le a pengéket (10) és cserélje bket ki
ujakért. Mindharom pengét (10) a hozzajuk
tartoz6 csavarokkal egyutt mindig készletként
cserélje ki.

Ezt kévetéen huzza meg Ujra a régzitdcsavart
(27). Biztositsa, hogy szabadon tudnak forog-
ni az

Uj pengék (17).

Végezzen rendszeresen altalanos ellenérzést

a robotflnyirdn el és tavolitsa el az 6sszegydilt
maradékokat. Minden szezonstart el6tt okvetlendl
leellendrizni a pengék (10) allapotat. Javitasok
esetén forduljon a vevdszolgaltatasi helyiinkhdz.
Csak originalis pétalkatrészeket hasznalni

7.2.2 Szoftverfrissités

Biztositsa a kdvetkez6 lépések elvégzése elbtt,

hogy az akku teljesen fel van téltve.
Az alkalmazas Beallitasok menlpontjaban
véalassza ki a ,Firmware-frissités” lehetéséget.
A robotflinyiré ekkor elinditja a firmware-fris-
sitést, amennyiben frissités all rendelkezésre.
Az éllapot az alkalmazasban jelenik meg.
A firmware-frissités az Einhell Robotics alkal-
mazason keresztul csak akkor hajthaté végre,
ha a flnyir6 csatlakozik a Wi-Fi-hal6zathoz.

7.3 A potalkatrész megrendelése:
A pétalkatrészek megrendelésénél a kdvetkezd
adatokat kellene megadni:
A késziilék tipusat
A készllék cikk-szamat
A készUllék ident- szamat
A szukséges potalkatrész pétalkatrész sza-
mat
Aktudlis arak és informaciok a www.Einhell-Servi-
ce.com alatt taldlhatéak

Pétpengék cikk- szam: 34.140.20

7.4 Opcionalis kiegészitok

A 4G mobilkommunikaciés modul (25) (nem
tartozék) egy loT-modul (Internet of Things),
amely képes csatlakozni egy 4G-hal6zathoz.
Ehhez a modul mellett egy aktiv, adatcsomaggal
rendelkezd SIM-kartyat is kap (nem tartozék). A
mobilkommunikaciés modul (25) képes kompen-
zalni a gyenge vagy hianyzo6 Wi-Fi-lefedettséget,
igy biztositva a robotflinyir6 tovabbi korlatlan
hasznalatat az alkalmazéson keresztil, minden
funkcidval egydtt.

8. Tarolas

Miel6tt télen tarolna az akkut, téltse fel teljesen az
akkut, és kapcsolja ki a robotflinyirét. Tavolitsa el
az akkut a készulékbdl. Vegye le a tapegységet
(13) az dramellatasrdl és a téltéallomasrol (19).

A készlléket és a készUlék tartozékait egy sotét,
szaraz és fagymentes valamint gyerekek szamara
nem hozzéférheté helyen tarolni. Az optimalis
tarolasi hémérséklet 5 és 30 °C kdz6tt van. A ké-
szlléket az eredeti csomagolasban érizni meg.

9. Szdllitas

Ha léteznek, akkor szerelje fel a szallitasi vé-
déberendezéseket.

Védje a késziléket karok és erds rezgések
elél, amelyek kildndsen a gépjarmlvekben
térténd szallitdsnal Iépnek fel.

Biztositsa a készuléket elcsuszas és eldélés
ellen.

A robotflnyirét a fogantyunal (6) fogva, a kés-
koronggal (11) a testtdl el hordani.
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10. Megsemmisités és
ujrahasznositas

A szallitési karok megakadalyozasahoz a készu-
|ék egy csomagolasban talalhaté. Ez a csoma-
golas nyersanyag és ezaltal ismét felhasznal-
haté vagy pedig visszavezethetd a nyersanyagi
korforgashoz. A késziilék és annak a tartozékai
kllénbdzd anyagokbdl alinak, mint példaul fém-
bél és miianyagokbdl. Defektes készilékek nem
tartoznak a hazi hulladékok kdzé. Szakszeru
megsemmisitéshez le kellene adni a készilléket
egy megfeleld gy(jtéhelyen. Ha nem ismer gy(ij-
téhelyeket, akkor érdeklédjon utanna a kézségi
Onkormanyzatnal.
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11. A kezel6panel funkcioi és a LED-jelz6csikok allapota

Funkcio

Be- Kikapcsolni

A flnyiras elinditasa

Visszatérés a toltéallomasra

Kiegészit6 terlilet moéd - kivalasztott,

korlatozott terlilet nyirasa.
Sziinet/ STOP

Gyermekzar aktivalasa / deaktiva-
lasa

WiFi-kapcsolat visszadllitasa

LED-fénycsik
Vilagito fehér vagy sarga fénycsik

Villogé fehér vagy sarga fénycsik

Vilagité piros fénycsik

3x villogo piros fénycsik

Villogoé zo6ld fénycsik

Gyorsan villogé fehér fénycsik

3x villogo fehér fénycsik

() ) (@) [

Jelentés

Tartsa lenyomva a ,be/ki” gombot 3 masodpercig. Ha a robot-
finyird a téltéallomason van, nem lehet kikapcsolni.

Nyomja meg a ,Start” gombot, majd erésitse meg az ,,OK”
gombbal.

Nyomja meg a ,Home” gombot, majd erdsitse meg az ,,OK”
gombbal

Tartsa lenyomva a ,Start” gombot 2 masodpercig, majd a han-
gos utasitas utan erésitse meg az ,OK” gombbal.

A robotflinyiré révid ideig térténd szlineteltetéséhez nyomjon
meg barmelyik gombot a kezelépanelen. A robotflnyird lealli-
tasahoz nyomja meg a ,STOP” gombot (3)

Tartsa nyomva egyszerre a ,Home” és az ,OK” gombot 2 ma-
sodpercig

Tartsa lenyomva egyszerre a ,Home” és a ,Be/Ki” gombot 2
masodpercig

Jelentés
Készenlét
Nyirni
Adatfeldolgozas
Tavvezérlés
Visszatérés a toltéallomasra
Visszatérés a kiindulasi pozicidba
WiFi-kapcsolatra var

Hiba tortént, kérjik, az alkalmazasban a hibakdéd-tablazat se-
gitségével olvassa le a hibakédot

Hiba tértént, kérjuk, az alkalmazasban a hibakdd-tablazat se-
gitségével olvassa le a hibakédot

A robotflinyiré a téltéallomason toltédik.

A gyermekzar be van kapcsolva
A térkép a robotflinyiréba keril elmentésre

Mellékteriilet teriiletek moéd be van kapcsolva, nyomja meg az
,OK” gombot a flinyiras elinditdsahoz
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12. A hibakédok megjelenitése az alkalmazasban és a hibaelharitas

Ha hibakéd jelenik meg, azt az alabbiak szerint lehet visszaallitani:

Kijelz6
E0001

E0002

E0003

E0004
E0005
E0201
E0202
E0401
E0402
E0403

E0501

E0502
E0503

E0504

Hiba

A késkorong blokkolva
van, kérjuk, tisztitsa meg.

Hiba a késkorong motor-
jaban

A vagotarcsa motorja tul-
melegedett

Hiba a késkorong motor-
jaban
Kés meglazult vagy blok-
kolva

A robot megemelve, kér-
juk, allitsa le a foldre

A robot megemelve, kér-
juk, allitsa le a féldre

A robot délésszdge tul
nagy

A robot délésszdge tul
nagy

Szoftverhiba

Hajtokerék blokkolva van,
kérjuk, tisztitsa meg.

Hiba a hajtokerék motor-
jaban

Hiba a hajtokerék motor-
jaban

A hajtokerék tulmelege-
dett

Lehetséges ok

A késkorong blokkolva
van

A késkorong motorjanak
hibaja

A késkorong elakadt,
vagy a fu tul magas, illet-
ve tul surd

A késkorong motorjanak
hibaja

A kés meglazult vagy ide-
gen targy altal elakadt

A robotot meg lett emel-
ve.

A robotot meg lett emelve.
A robot ferdén all vagy

lejtén van.

A robot ferdén all vagy
lejtén van.
Szoftverhiba észlelve

Hajtokerék blokkolva

Motorhiba észlelve
Motorhiba észlelve

Blokkolt kerekek vagy tul
surd fa
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Elharitasuk

1. Kapcsolja ki a robotflinyir6t

2.Tavolitsa el az idegen
targyakat, és ellendrizze,
hogy a késkorong szabadon
forog-

Inditsa Ujra a robotot, és pro-

balja meg Ujra

1. Ellenérizze a késkorongot
blokkolasra

2. A funyiras elétt vagja le a
fivet 6 cm ala

Inditsa Ujra a robotot, és pré-
bélja meg uUjra

Kés rogzitését ellenérizze és
tavolitsa el az idegen testet.

A robotot egy sik feliletre
helyezni.

A robotot egy sik feluletre
helyezni.

A robotot egy sik feluletre
helyezni.

A robotot egy sik feliletre
helyezni.

Inditsa Ujra a robotot és inditsa
Ujra a nyirasi folyamatot

Tisztitsa meg a hajtokereke-
ket, és tavolitsa el az idegen
testeket

Inditsa Ujra a robotot, és pro-

balja meg ujra

Inditsa Ujra a robotot, és pro-

balja meg uUjra

1. Hajto- és els6 kerekeket
ellenérizni

2. Kenje meg a nehezen moz-
g0 kerekeket

3. Aflivet el6zetesen 6 cm ala
Vagni



E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

Elemhiba

Elemhiba

Az elem hémérséklete
a megengedett tarto-
manyon kivil. Mkddés
ledllitva

Elemhiba

Az akku hémérséklete tul
alacsony. Toltési folyamat
szlinetel

A kérnyezeti hémérséklet
az lizemi tartomanyon
kivil van

Rossz toltési kapcsolat

A kameraegységben lévé
vizualis érzékel6 hibaja

A kameraegység lévé vi-
zualis érzékeld hibaja

Hiba a kameraegysége
vizualis érzékelbjében

Az Onellenérzés siker-
telen

A kameraegységben
talalhato vizualis érzékeld
szennyez6dott

Hibas toltési fesziiltség
észlelve

Elemhiba észlelve.

Az akku hémérséklete tul
magas vagy tul alacsony

Hiba észlelve az elem-fel-
tgyeletben

Az akku hémérséklete a
megengedett toltési tarto-
many alatt van

A hémérséklet a megen-
gedett tartomanyon kivul
van.

A toltési kapcsolat hibas

Vizualis érzékel6-hiba
észlelve

Vizualis érzékel6-hiba
észlelve

Az érzékel vagy a jeldlés
el van takarva

A robot csuszik vagy
elakad

Az érzékel6 el van takar-
va vagy szennyezddott
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1. Ellendrizze a bazisallomas
aramellatasat

2. Tisztitsa meg a tolt6érint-
kezbket

3. Ellenérizze a tapegységet

4. Inditsa Ujra a robotot

1. Az akku ki és beszerelése
2. Inditsa Ujra a robotot, és
probalja meg uUjra
1. Kapcsolja ki a robotot
2.Varja meg, amig a hémér-
séklet kiegyenlitédik.
. Inditsa ujra

Az akku ki és beszerelése
Inditsa Ujra a robotot

Ha a hiba ujra jelentkezik,
vegye fel a kapcsolatot az
ugyfélszolgalattal

.10 °C felett toltse az akkut.
2. Tarolashoz az akkut lega-
labb 60%-ra téltse fel.

A robotot csak 5-50 °C kdzott
lUzemeltesse

W~ W

—_

Ellendrizze a t6ltéérintkezdket
és az aramellatast

1. Tisztitsa meg a kameraegy-
séget

2. Inditsa Ujra a robotot, és
probalja meg ujra

1. Tisztitsa meg a kameraegy-
séget

2. Inditsa Ujra a robotot, és
probalja meg Ujra

1. Tisztitsa meg a kameraegy-
séget

2.Tisztitsa meg a jelolést és a
QR-kddot

3. Ellenérizze le sérllésekre

Tisztitsa meg és szabaditsa fel
az alapallomas kortli tertiletet

Tisztitsa meg a kameraegy-
séget



E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

Hiba a kameraegysége
vizualis érzékeldjében

Zuhanasveszélyes perem
észlelve

A robot beszorult

A cél a zonaban nem
érheté el

A bazisallomas nem ta-
lalhato

A bazisallomashoz valé
dokkolas sikertelen

Helyezze a robotot kézzel
a bazisallomasra

Tavolitsa el az akadalyo-
kat, és biztositsa, hogy a
robot a gyepen van

A bazisallomas aramella-
tas nélkul

Feladat szlinetel. Tavolit-
sa el az akadalyokat

A kdrnyezet jelentésen
megvaltozott. Uj térkép
|étrehozasa

Nem lett felismerve a
gyep.

A térképen kivil

A bazisallomashoz valé
visszatérés sikertelen

A bazisallomas athelye-
zése sikertelen

A robot tulmelegedett

A bézisallomas nem meg-
feleléen van elhelyezve

Az érzékel6 vagy a jeldlés
el van takarva

Tavolitsa el a robotot a
lépcsékrél vagy peremrol

Akadaly észlelve

A célterllet nem érhet6 el

A bazisallomasra vald
visszatérés nem lehet-
séges

Akadalyok a bazisallomas
kdzelében

Inditas a bazisallomasrol
sziikséges

Az utvonaltervezés siker-
telen volt

Hibas az aramellatas
vagy a toltési csatlakozas

Nem lehet elhagyni a ba-
ziséllomast

A térkép nem egyezik a
kérnyezettel.

A bazisallomas kozelé-
ben hianyos a gyep

A térképezett munkateru-
leten kivul

Egyenetlen terep a bazi-
sallomas kdzelében

A bazisallomas nem he-
lyezhet6 ujra

A kornyezeti hdmérséklet
tdl magas

Pozici6 vagy iranyitas
nem megfeleld
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1. Tisztitsa meg a kameraegy-
séget

2. Tisztitsa meg a jelolést és a
QR-kodot

3. Ellenérizze le sérllésekre

A robotot egy sik feluletre
helyezni.

Tavolitsa el az akadalyokat, és
szabaditsa ki a robotot

Ellendrizze az akadalyokat és
a tiltott zonakat

1. Ellenérizze a visszautat

2. Tartsa szabadon a bazisallo-
mas kornyékét

3. Adott esetben dokkoljon
manualisan

Tavolitsa el az akadalyokat, és
ellendrizze a talajt

Helyezze a robotot a bazisal-
lomasra

1. Tavolitsa el az akadalyokat

2. Tartsa szabadon a haladasi
utvonalakat

3. Ellenérizze az inditasi po-
ziciot

Ellendrizze a tapegységet és a

tolt6érintkezdket

A bazisallomas elétti terliletet
szabaditsa fel.

Mentett térkép torlése és terl-
let Ujrakonfiguralasa

Hozzon létre tdbbzénas utvo-
nalat, vagy hatarozza meg a
nyirasi zonat

Toébbzonas utvonal létreho-
zasa

A bazisallomas koérnyékén ki-
egyenliteni a talajt

Helyszin és térképezés elle-
nérzése

Vigye a robotot a bazisallo-
mashoz, és hagyja lehlni

Ellendrizze a bazisallomas
szabad terét és iranyat.



E1409 Lopas figyelmeztetés Robot a szokasos munka-
terlleten kivdl

E1410 GPS-hiba GPS-modul hiba észlelve

E1411 Hardverhiba Hardverhiba észlelve

E1413 WiFi-modul hiba Hiba a WiFi-modulban

E1414 A STOP gomb beragadt A STOP gomb blokkolva

E1417 Mobilkommunikaciés mo- | Hiba a mobilkommunika-

dul hiba

Hibakeresés
Hiba

A robotflinyiré a
nyirasi terileten all.
A robotflinyirét nem
lehet bekapcsolni.

A robotflinyiré nem
tud behajtani a tol-
téallomasra.

A robotflnyird na-
gyon hangos.

A robotflinyiré a tol-

téallomason marad.

A robotflnyiré ujra
és Ujra visszatér a
toltéallomasra.

cios modulban

Lehetséges ok

- Tul alacsony az akkufeszlt-
ség

- Hiba az aramkérben vagy az
elektronikan

- Nincs helyesen telepitve a
toltéallomas (19).

Ellendrizze a helyét, vagy
modositsa a lopas védelmi
beallitasokat

Inditsa Ujra a robotot, és pro-
bélja meg uUjra

Inditsa Ujra a robotot, és pré-
bélja meg ujra

Inditsa Ujra a robotot, és pro-
balja meg uUjra

Ellendrizze a gombot, és indit-
sa Ujra a robotot

Inditsa Ujra a robotot, és pro-
bélja meg ujra

Elharitasuk

- Vigye vissza feltolteni a robotflinyirét a tol-
téallomashoz (19).
Forduljon a vevészolgalatahoz.

- Biztositsa, hogy az LED-kijelz6 (21) a t6l-
téalloméson (19) zélden vilagit.

- Biztositsa, hogy a téltéalloméason (19) he-
lyesen legyen elhelyezve.

- Sérlltek a pengék (10)

- Tul sok idegen anyag ragad a
pengéken (10)

- Tul kdzel az akadalyokhoz lett
a robotflnyiré beinditva

- Sérllt a késmeghajté vagy a
hajtomotor

- A robotflnyiré mas részei
sérlltek

- Cserélje ki a pengéket (10). A 3 pengeét
(10) egyszerre kell kicserélni.

- A robotflinyiré izemi hatdsossaga az a
pengék (10) élesseégétdl fligg. Ezért tartsa
a pengeéket (10) j6 allapotban.

- A végasi sérilések elkerlilése érdekében
biztonsagosan kapcsolja ki a robotflinyirét
és viseljen munkakesztyUt a pengék (10)
tisztitasa kdzben.

- Hagyja a motort a vevészolgalat altal meg-
javittatni vagy kicseréltetni.

- Rossz munkaidé beallitasok

- Ures az akku

- Kioldott az es6érzékeld

- Megnovekedett akkuhémér-
séklet
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- Ellenérizze le a munkaidé beallitdsokat.

- A robotflnyiré a beallitott idétartomany
szerint kezdi és fejezi a munkajat. Ezen az
id6kereten kiviil a robotflinyiré a téltéallo-
mason (19) marad.



13. A télt6késziilék kijelzése

Kijelzési statusz
Piros LED | Zéld LED

Ki

Be

Ki

Pislog

Pislog

Be

Pislog

Ki

Be

Ki

Pislog

Be

Jelentés és teend6k

Uzemkészenlét

Ra van kapcsolva a tolt6készllék a halozatra és Uzemkész, az akku nincs
a toltékészilékben

Toltés

A tolt6készulék a gyorstoltési izemben t6lti az akkut A megfeleld toltési
iddk direkt a toltékészulléken talalhatéak.

Utasitas! A fennall6 akkutoltéstél figgden valamennyire eltérhetnek a va-
16di t6ltési id6k a megadott toltési idSktdl.

Az akku fel van toltve és hasznalatra kész. (READY TO GO)

Azutan a teljes feltdltésig kimél6 toltésre kapcsol at.

Hagyja ehhez az akkut kérilbelll 15 percel tovabb a toltékésziléken.
Teend6:

Tavolitsa el az akkut a toltékészulékbdl. Valassza le a toltékészUiléket a
halézatrol.

Alkalmazkodo toltés

A tolt6készulék a kiméletes téltési moédban van.

Ennél az akku biztonsagi okokbdl lassabban lesz t6ltve és tobb idére van
szlUkség. Ennek a kdvetkezéek lehetnek az okai:

- Az akku nagyon hosszu ideig nem lett t6ltve.

- Az akkuhémeérséklet nincs az idealis téren belil.

Teend6:

Varja meg amig le nem zarult a téltési folyamat, az akkut ennek ellenére
tovabb lehet télteni.

Hiba

Nem lehetséges tovabb a tdltési folyamat. Defektes az akku.

Teendo:

Egy defektes akkut nem szabad tébbet tolteni.

Tavolitsa el az akkut a téltékészilékbdl.

Hémérsékletzavar

Tul forré az akku (példaul direkti napsugarzas) vagy tul hideg (0° C alatt)
Teend6:

Vegye ki az akkut és tarolja 1 napig szobahémérsékletnél (cca. 20° C).
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14. Adatvédelmi utasitasok

Az Einhell Germany AG érill annak, hogy On a fiinyirérobotot hasznélja. A személyes adatok védelme
szamunkra kiemelten fontos. Az alabbiakban ismertetjik, hogy a készulék hasznalata soran altalaban
milyen adatok kerlilnek feldolgozasra.
A toltéallomas helye
A robotflinyiré a GNSS-pozicidhatarozas segitségével meghatarozott téltéallomas helyét helyileg,
a készuléken tarolja. Erre az adatokra azért van sziikség, hogy a flnyirasi munka befejezése utan
visszavezesse a kész(ilék a toltéallomasra. Szervizelés esetén ez az informacio a késziilék Logfi-
le-on keresztul fizikailag kiolvashaté.
Napkelte/napnyugta idépontja
A robotflinyiré a késziiléken helyileg tarolja a GNSS-poziciomeghatarozas segitségével megallapi-
tott napkelte, illetve napnyugta idépontjat. Erre azért van sziikség, hogy a készulék csak olyan id6-
intervallumban legyen elindithaté, amelyben a kameraegység elegendd fényerésségu képeket tud
létrehozni. Szervizelés esetén ez az informacio a készliléken talalhaté Logfile-on keresztiil fizikailag
kiolvashato.
A kameraegység képei
A robotflinyiré a késziléken helyileg tarolja a kameraegység altal Iétrehozott képeket. Erre a rend-
szer oldalardl van szikség a robotflnyird algoritmusanak folyamatos fejlesztése érdekében. A
flnyirédn vannak olyan képek, amelyek a nyirasi munka utolsé 15 percében lettek elkészitve. Ez az
adatsor folyamatosan fellil lesz irva. Ha a flinyiré a téltéallomason van, nem jon létre kép. Szolgal-
tatas esetén ezek a képek helyileg kiolvashatdk azért, hogy nyomon lehessen kdvetni a felmertilt
hibakat. Ezek a képek ezutan térélve lesznek.

Téroélheti a helyhez kapcsolédé informaciokat, a tarolt térképeket, a Iétrehozott képadatokat, valamint
egyeb, a flnyiréroboton tarolt adatokat egy gyari visszaallitassal.

Ehhez nyissa meg az Einhell Robotics alkalmazasban a beallitdsokat, és valassza ki a ,Factory Reset”
(Gyari visszadllitds) menlipontot. A visszadllitas el6tt felsorolasra keriil az 6sszes torlendé adat. Ezt
kévetben erbsitse meg a gyari visszaallitast. A gyari visszadllitast kizarélag a robotflinyiré tulajdonosa
hajthatja végre az Einhell Robotics alkalmazasban.

Adatvédelmi iranyelveinkrdl részletes tajékoztatast honlapunkon, az adatvédelem meniipont alatt talal.
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Artalmatlanitas

)¢

_ Li-lon
Az elektromos kéziszerszamokat, az akkumulatorokat, a tartozékokat és a csomagolast a kdrnyezetveé-
delmi szempontoknak megfeleléen kell a kdrnyezetbarat Ujrahasznositashoz szétvalogatni, elékésziteni.
Ne dobja ki az elektromos kéziszerszamokat és az akkumulatorokat/elemeket a haztartasi szemétbe!

Csak az EU tagorszagok szamara:

Az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairél sz6l6 2012/19/EU eurdpai iranyelvnek és a
nemzeti jogba valo atliltetésének megfeleléen a mar nem hasznalhato elektromos kéziszerszamokat
és a 2006/66/EK eurodpai iranyelvnek megfeleléen a mar nem hasznalhaté akkumulatorokat/ elemeket
kilon kell gydijteni, és a kdrnyezetvédelmi szempontoknak megfeleléen kell artalmatlanitani, ujrafel-
hasznalasra leadni. Helytelen artalmatlanitas esetén a mar hasznalhatatlan elektromos és elektronikus
készilékek a bennik talalhaté veszélyes anyagok kdvetkeztében karos hatassal lehetnek a kérnyezetre
és az emberek egészségére.

A termékek dokumentacidjanak és a kisérépapirjainak az utdnnyomtatasa vagy egyébb sokszorositasa,
kivonatosan is csak az Einhell Germany AG kihangsulyozott beleegyezésével engedélyezett.

Technikai valtoztatasok jogat fenntartva
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Szerviz-informacidk

A garanciaokmanyokban megnevezett minden orszagban kompetens szerviz-partnereket tartunk fenn,
akik kontaktusi lehetdségét kérjuk vegye ki a garanciaokméanybdl. Ezek minden szerviz-ligyben mint
javitas, potalkatrész- és gyorsan kopo rész-ellatas vagy a fogyoeszkéz6k megrendelhetéségével kap-
csolatban a rendelkezésére alinak.

Figyelembe kell venni, hogy ennél a terméknél a kdvetkezd részek mar hasznélat szerinti vagy termé-
szetes kopasnak vannak alavetve ill. a kévetkezé részekre van mint fogyoeszkdzokre szlikség.

Kategoria Példa
Gyorsan kopo részek* Akku
Fogyoeszkdz/ fogyorészek* Pengék

Hianyzo részek
* nincs okvetlendl a szallitas terjedelmében!

Hianyok vagy hibak esetén kérjuk a hibaesetet a www.Einhell-Service.com alatt bejelenteni. Kérjik
tgyeljen egy pontos hibaleirasra és felelje meg mindenesetre a kdvetkezd kérdéseket:

Mikddott mar egyszer a késziilék, vagy elejétdl kezdve mar defekt volt?

Feltiint Onnek a defekt fellépése el6tt valami a készilléken (tiinet a defekt el6tt)?
Az On véleménye szerint mi a késziillék hibas mikddése (fétiinet)?

irja le ezt a hibas miikodést.
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Cuprins

©ONoGOr~ONh

—_ 4 a4 a4 ©
A WON=2 O

Indicatii de siguranta

Descrierea dispozitivului si cuprinsul livrarii
Utilizarea conform scopului

Date tehnice

Punerea in functiune

Utilizarea

Curatare, intretinere si comanda pieselor de schimb
Depozitarea

Transportul

. Eliminarea si reciclarea

. Functiile panoului de comanda si starea benzii luminoase LED
. Afisarea codurilor de eroare in aplicatie si remedierea erorilor
. Afisajul aparatului de incarcat

. Informatii privind protectia datelor

LL]

Pericol! — Cititi manualul de utilizare pentru a reduce riscul producerii unui accident

A nu se lasa acest dispozitiv la indemana copiilor. Acest dispozitiv poate fi utilizat de catre persoane cu
capacitati fizice, senzoriale sau mentale reduse sau cu lipsa de experienta si cunostinte, daca sunt su-
pravegheate sau au fost instruite cu privire la utilizarea dispozitivului Tn conditii de siguranta si daca au
inteles pericolele care pot rezulta din utilizarea lui. Copiii nu au voie sa se joace cu acest dispozitiv. Este

interzisa curatarea si intretinerea aparatului de catre copii.
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Pericol!

in timpul folosirii dispozitivelor se vor respecta
anumite masuri de siguranta pentru a se preveni
ranirea si aparitia daunelor. De aceea, cititi cu
grija instructiunile de utilizare/indicatiile de sigu-
rantd. Pastrati aceste materiale in bune conditii,
pentru ca aceste informatii sa fie disponibile in
orice moment. in cazul in care predati dispozitivul
altor persoane, predati si instructiunile de utili-
zare/indicatiile de sigurantd. Nu ne asumam ras-
punderea pentru accidente sau daune aparute in
urma nerespectarii instructiunilor de utilizare sau
a instructiunilor de siguranta.

1. Indicatii de siguranta

Instructiunile de siguranta aferente pot fi consulta-
te in brosura anexata!

Avertisment!

Cititi toate indicatiile de siguranta, instructi-
unile de utilizare, ilustratiile si datele tehnice
care insotesc acest echipament electric. Ne-
respectarea urmatoarelor instructiuni de utilizare
poate provoca socuri electrice, incendii si/sau
vatamari corporale grave.

Pastrati toate indicatiile de siguranta si in-
structiunile de utilizare pentru consultare
ulterioara.

Explicatia simbolurilor utilizate (a se vedea

figura 12)

A. AVERTISMENT - Cititi complet instructiunile
de utilizare Tnainte de a pune in functiune dis-
pozitivul!

B. AVERTISMENT - Pastrati o distanta de sigu-
ranta corespunzatoare cand dispozitivul se
afla in functiune!

C. AVERTISMENT - indepértati dispozitivul de
siguranta inainte de a efectua lucrari la dispo-
zitiv sau de a il ridica.

D. AVERTISMENT - Nu va urcati pe dispozitiv!

E. Clasa de protectie Il (izolare dubla).

F. Depozitarea acumulatorilor se face numai
in incéperi uscate cu temperatura mediului
de +10 °C - +40 °C. Depozitati acumulatorii
numai in stare incarcata (incarcati cel putin
40%).

G. Clasa de protectie lll

H. Siguranta inertiald 2 A

I.  Adecvat numai pentru utilizarea in incaperi
inchise

J.  AVERTISMENT: Pentru a incarca bateria, uti-
lizati numai elementul de retea detasabil livrat

cu acest dispozitiv.
K. Atentie - Nu atingeti cutitul rotativ!

Atentie!

in timpul furtunilor scoateti stecarul de retea din
priza si deconectati firul de delimitare de la statia
de incarcare. Evitati utilizarea echipamentului in
conditii meteorologice nefavorabile, in special
atunci cand existé risc de trasnet.

2. Descrierea dispozitivului si
cuprinsul livrarii

2.1 Descrierea dispozitivului (Fig. 1/2/11)

Robot de tuns iarba

Panou de comanda

Buton STOP

Reglor al inaltimii de taiere

Senzor de ploaie

Maner de transport

Unitate camera

Roata din spate

Capac compartiment acumulator

10. Lame

11. Disc de taiere

12. Roata din fata

13. Adaptor de alimentare (cablu)

14. Surub de fixare a capacului superior

15. Surub de fixare

16. Acumulator

17. Lame de rezerva

18. Mufa de incarcare

19. Statie de incarcare

20. Contacte de incéarcare

21. Capac superior al statiei de incarcare

22. Indicator LED al statiei de incarcare

23. Marcaj auxiliar al statiei de incarcare

24. Cheie hexagonala

25. Conexiune pentru modulul de comunicatii
mobile (modulul nu este inclus in livrare)

26. Conexiune USB tip C

27. Surub de rezerva pentru lame

28. Cablu prelungitor

29. incércitor (nu este cuprins in livrare)

©XONDOTAWND =

2.2 Continutul livrarii si dezambalarea

Va rugam sa verificati integralitatea articolului in
baza furniturii descrise. in cazul in care lipsesc
piese, va rugam sa va adresati in interval de ma-
xim 5 zile lucratoare de la cumpararea articolului
la centrul nostru de service sau la magazinul la
care ati achizitionat aparatul, prezentati in acest
caz un bon de cumparare valabil. Va rugam sa
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tineti cont de tabelul de garantie cuprins in infor-
matiile de service din capatul instructiunilor de
utilizare.
Deschideti ambalajul si scoateti dispozitivul
cu grija din ambalaj.
indepartati ambalajul, precum si sigurantele
de ambalare si de transport (daca exista).
Verificati daca furnitura este completa.
Controlati dispozitivul si accesoriile daca nu
prezinta pagube de transport.
Pastrati ambalajul dupa posibilitate, pana la
expirarea duratei de garantie.

Pericol!

Dispozitivul si ambalajul nu sunt jucarii pen-
tru copii! Copiilor le este interzis sa se joace
cu pungi din material plastic, folii si piese
mici! Exista pericolul de inghitire si sufocare!

Atentie!

Riscuri reziduale

Riscurile reziduale nu pot fi eliminate com-
plet, chiar daca manipulati aceasta scula
electrica in mod regulamentar.

Continutul livrarii, materialul de montaj si
accesoriile (partial neincluse in continutul
livrarii):
Consultati fisa cu informatii anexata cu privire la
continutul livrarii.
Robot de tuns iarba
Adaptor de alimentare (cablu)
Statie de incarcare cu capac superior
Suruburi de fixare pentru statia de incarcare
Suruburi de fixare a capacului superior
Lame de rezerva
Cheie hexagonala
Acumulator
Instructiuni de utilizare originale
Indicatii de siguranta

Unelte necesare (nu sunt incluse in continu-
tul livrarii)

Ruleta

Nivela cu bula (optional)

Surubelnita dreapta

Surubelnita in cruce

Conexiune la internet Wi-Fi

3. Utilizarea conform scopului

Robotul de tuns iarba este destinat utilizarii per-
sonale in gradinile private si de hobby si se va
folosi exclusiv pentru tunderea gazonului.

Dispozitivul poate fi folosit doar in conformitate cu
scopul pentru care a fost produs. Orice utilizare
care depaseste acest domeniu este considerata
neconforma. Pentru daunele sau accidentele de
orice tip rezultate de aici raspunde operatorul/
utilizatorul si nu producéatorul.

Va rugam sa retineti ca dispozitivele noastre nu
au fost concepute pentru a fi utilizate in scop
lucrativ, mestesugéaresc sau industrial. Nu ne
asumam nicio raspundere pentru eventualele
probleme survenite ca urmare a utilizarii dispoziti-
vului in Tntreprinderi lucrative, mestesugaresti sau
industriale precum si in alte activitati similare.

4. Date tehnice

TeNSIUNE ....oooviiiiiieeee e
Turatia motorului .
Tip protectie ...

Clasa de protectie ........ccceeveeieriiienieeeeeeeen 11l

Greutate ..... .9,6 kg
Latimea de taiere .......ccceceeveeiiieniieiees 20cm
Numarde lame ........ccooooeiiiiiiicce e 3
Inclinatie MaX..........ccoveeveveevereereeeeeieeians 30 %
Nivelul presiunii sonore LpA ............... 51,11 dB(A)
Nesiguranta K , ..., 3dB(A)
Nivelul puterii sonore L, ................. 62,11 dB(A)
Nesigurantad K..........cccoooiiiiiiiiinien, 3 dB(A)

Instrument de reglare a inaltimii de taiere ...........
.............................................. 30-60 mm; continuu

Acumulator

Tip acumulator: .........ccoocveieiiieiiiieeeeeeene Li-lon
Numarul celulelor acumulatorului: .............. 5(10)
Capacitatea acumulatorului: ......... 4,0 Ah (5,2 Ah)

Conexiune Bluetooth
Banda de frecventa de operare: 2402-2480 MHz
Putere maxima de transmitere: ............... 10dBm
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WIFI:
Banda de frecventa de operare: 2402-2482 MHz

Putere maxima de transmitere: ............... 23 dBm
Bandé de frecventa de operare: .5150-5875 MHz
Putere maxima de transmitere: ............... 19dBm

Adaptor de alimentare

Tensiune de intrare: ........... 100-240V ~ 50/60 Hz
Tensiune de iesire:
Curent de IeSire: ......ccveveereerieenieeee e 25A

Valorile de zgomot au fost determinate in confor-
mitate cu standardele EN ISO 3744:2010 si ISO
11094:1991.

Avertisment!

Acest dispozitiv genereaza un camp elec-
tromagnetic in timpul functionarii. Campul
respectiv poate afecta, in anumite circum-
stante, implanturile medicale active sau
pasive. Pentru a reduce riscul de ranire grava
sau fatala, le recomandam persoanelor cu
implante medicale sa consulte medicul si
producatorul implantului inainte de utilizarea
dispozitivului.

5. Punerea in functiune

Cititi instructiunile de utilizare in integralitate
inainte de a incepe instalarea robotului de
tuns iarba. Calitatea instalarii determina gra-
dul ulterior de eficienta a robotului de tuns
iarba.

Purtati intotdeauna incaltaminte rezistenta si pan-
taloni lungi Tn timpul utilizarii dispozitivului.

5.1 Principiu de functionare

Urmati cu atentie instructiunile de utilizare pentru
a garanta o functionare corecta si sigura a robotu-
lui de tuns iarba.

Robotul de tuns iarba este dotat cu o unitate de
camera (7), care contine trei camere (Fig. 1). Cu
ajutorul acestui sistem inteligent de pozitionare
vizuala, robotul poate tunde gazonul in mare ma-
sura in mod autonom.

Sistemul inteligent de pozitionare vizuala iden-
tificd automat suprafetele de gazon care trebuie
tunse. Astfel, robotul de tuns iarba poate parcurge
suprafata in mod sistematic. Traseul de deplasare
si de tundere este inregistrat si afisat in aplicatie.

Cele doua camere exterioare (b) ale unitatii de
camera (7) detecteaza in timp real obiectele si
obstacolele de pe gazon. Acestea pot include, de
exemplu, jucarii, echipamente de joaca, copaci
sau alte obiecte. Daca robotul de tuns iarba de-
tecteaza un obstacol, il ocoleste sau isi adaptea-
za directia de deplasare in consecinta.

Robotul de tuns iarba dispune de o unitate de ca-
mera, care capteaza si analizeaza imagini ale zo-
nei din fata sa. Sistemul analizeaza imprejurimile
si stabileste daca este vorba despre o suprafata
de gazon care trebuie tunsa, limitele gazonului
sau un obstacol. Procesarea si analiza imaginilor
au loc in fractiuni de secunda si nu sunt percepti-
bile pentru utilizator in timpul functionarii.

Céat timp zona din fata robotului de tuns iarba este
evaluata ca fiind suprafata de tundere, acesta
continua sa se deplaseze Tnainte cu unitatea

de tuns pornita. Daca se detecteaza o limita de
gazon sau un obstacol, robotul de tuns iarba se
opreste si analizeaza din nou imprejurimile. Apoi
verifica daca obstacolul poate fi ocolit.

Daca ocolirea este posibila, robotul de tuns iarba
isi continua deplasarea si tunderea pe un traseu
adaptat. Daca obstacolul nu poate fi ocolit, robo-
tul de tuns iarba Tsi schimba directia de deplasare
si continua tunderea pe urmatorul traseu.

Zona de tuns trebuie pregatita cu atentie si, daca
este cazul, adaptata, astfel incat robotul de tuns
iarba sa poata recunoaste in mod fiabil limitele
suprafetei care trebuie tunse. Limitele gazonului
trebuie sa fie clar definite si usor de recunoscut
de sistemul cu camere. Numai astfel robotul de
tuns iarba le poate detecta la timp si poate reac-
tiona corect.

Marcajul auxiliar (23), integrat in statia de incar-
care (19), ajuta robotul de tuns iarba (1) sa se
orienteze si permite andocarea precisa la statia
de incarcare.

Statia de incarcare (19) poate fi amplasata atat
pe gazon, cét si pe suprafete dure, de exemplu
pavaj sau asfalt. Zona din jurul statiei de incarcare
trebuie sa aiba delimitari vizuale sau fizice clar
identificabile, astfel incat marcajul auxiliar (23)

si imprejurimile sa poata fi recunoscute in mod
fiabil.

La prima punere in functiune, robotul de tuns iar-
ba trebuie sa fie asezat in statia de incarcare (19).
Recunoasterea marcajului auxiliar (23) si proce-
sarea datelor de imagine au loc in fractiuni de
secunda si nu sunt perceptibile pentru utilizator.
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Robotul de tuns iarba utilizeaza Sistemul global
de navigatie prin satelit (GNSS) pentru a determi-
na, in functie de locatie, orele de rasarit si apus.
Pentru functionarea fiabila a sistemului de pozi-
tionare vizual& este necesara suficienta lumina
naturala.

Verificati periodic daca exista impuritati pe lenti-
lele unitatii de camera (7) si curatati-le daca este
necesar. Astfel se asigura detectarea si analiza
fiabila a imprejurimilor.

5.2 Senzori si module

Robotul de tuns iarba este echipat cu mai multi

senzori de siguranta.
Senzor de ridicare:
in cazul in care robotul de tuns iarba se ridic
din spate la mai mult de 25 cm de sol sau
daca rotile din fata (12) pierd contactul cu
solul, robotul si rotatia lamelor (10) se opresc
imediat.
Senzor de inclinare:
in cazul in care robotul de tuns iarba se in-
clin puternic intr-o directie, acesta si rotatia
lamelor (10) se vor opri imediat.
Senzor de ploaie:
Robotul de tuns iarba este echipat cu un sen-
zor de ploaie (5). Daca senzorul detecteaza
precipitatii, robotul de tuns iarba opreste
tunderea si revine automat la statia de incar-
care (19). Dupa andocare, acumulatorul se
incarca. Dupa uscarea completa a senzorului
de ploaie (5), robotul de tuns iarba raméne in
statia de incarcare (19) pe durata de astepta-
re configurata in aplicatie. Apoi reia automat
tunderea, daca fereastra de lucru este activa.
Daca se detecteaza ploaie, in aplicatie apare
simbolul unui nor, in sectiunea Informatii
despre dispozitiv. Contactele senzorului de
ploaie nu trebuie scurtcircuitate cu metal sau
cu alte materiale conductoare de electricitate.
Acest lucru poate afecta functionarea corecta
a senzorului de ploaie si a robotului de tuns
iarba.
Unitate camera: (Figura 1)
Unitatea de camera (7) a robotului de tuns
iarba capteaza si analizeaza datele de imagi-
ne din zona de lucru aflata in fata sa. Proce-
sarea si analiza imaginilor au loc in fractiuni
de secunda. Unitatea de camera este orien-
tata inainte si, pe langa suprafata gazonului,
detecteaza si obiectele mai inalte aflate in
campul vizual. Datele de imagine inregistrate
sunt procesate exclusiv local, pe robotul de
tuns iarba, sunt stocate temporar si supras-
crise continuu. Cu ajutorul unitatii de camera,
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robotul de tuns iarba detecteaza obstacolele,
limitele gazonului si spatiile care nu fac parte
din suprafata de tuns. Prin utilizarea combi-
nata a celor trei camere, robotul de tuns iarba
poate percepe spatial imprejurimile si poate
detecta si evita, de exemplu, acumularile mai
mari de frunze, obiectele din gradina sau alte
obstacole. Daca este detectat un obstacol
sau o limita a gazonului, robotul de tuns iar-
ba se opreste pentru scurt timp, analizeaza
din nou situatia si isi adapteaza directia de
deplasare in consecintd. Apoi reia automat
tunderea. Pentru functionarea fiabila a unitatii
de camera este necesara suficienta lumina
naturald. Prin urmare, robotul de tuns iarba
functioneaza numai in conditii de iluminare
adecvate. Intervalul de lucru trebuie ales
astfel incéat, pe durata utilizarii, sa existe sufi-
cienta lumina naturald. Acest lucru contribuie,
in acelasi timp, la protejarea animalelor mici
active la amurg si pe timp de noapte, cum

ar fi, de exemplu, aricii. Orele de functionare
permise se stabilesc pe baza orelor locale de
rasarit si apus. Robotul de tuns iarba opreste
tunderea cu 30 de minute inainte de incepe-
rea amurgului si revine la statia de incarcare.
Tunderea automata poate incepe cel mai de-
vreme la 30 de minute dupa rasarit. Unitatea
de camera dispune suplimentar de o lampa
LED (7a), care poate fi aprinsa si stinsa auto-
mat in conditii de iluminare nefavorabile.
Modul GNSS

Prin intermediul modulului GNSS, robotul

de tuns iarba poate determina orele locale
de rasarit si apus, astfel incat sa nu tunda la
amurg sau pe timpul noptii. Astfel, robotul de
tuns iarba poate lucra in mod fiabil cu ajutorul
unitatii sale de camera (7).

WI-FI:

Robotul de tuns iarba dispune de un modul
Bluetooth si Wi-Fi. Starea sau puterea sem-
nalului Wi-Fi se afiseaza corespunzator in
aplicatie.

Modul de comunicatii mobile 4G (nu este
inclus in livrare)

Modulul optional de comunicatii mobile 4G
(25) permite conectarea robotului de tuns
iarba la o retea mobila. Pentru aceasta este
necesara o cartela SIM activa, cu abonament
de date. Cartela SIM si modulul de comunica-
tii mobile nu sunt incluse in pachet. Modulul
de comunicatii mobile 4G poate fi utilizat pen-
tru a acoperi spatiile in care acoperirea Wi-Fi
este slaba sau inexistenta. Astfel, conexiunea
robotului de tuns iarba la aplicatie se mentine



si in afara razei unei retele Wi-Fi.

5.3 Pregatire

in cazul in care indltimea gazonului depaseste
60 mm, acesta va trebui tuns inainte pentru a nu
suprasolicita robotul de tuns iarba si pentru a nu
afecta gradul de eficienta de functionare. Pentru
a face acest lucru puteti folosi 0 masina de tuns
iarba conventionala sau o motocoasa.
Tndepérta;i toate obiectele imprastiate pe gazon
care pot fi deteriorate de cétre robotul de tuns
iarba sau care pot deteriora robotul.

Verificati zona de tuns si limita gazonului aceste-
ia, precum si zonele care nu trebuie sé fie tunse
(Fig. 3). In urmétoarele capitole ale prezentelor
instructiuni gasiti informatii despre cum puteti de-
fini limite clare ale gazonului si cum puteti proteja
anumite zone. Anumite obstacole pot fi detectate
din timp de robotul de tuns iarba si nu trebuie pro-
tejate Tn mod elaborat.

5.3.1 Calcularea pantei gazonului (Fig. 4)
Robotul de tuns iarba poate urca pante de pana
la 30%. Evitati existenta unor pante mai inclinate.
Tnclina;ia pantei poate fi determinata impartind
inaltimea la distanta (Fig.4).

Exemplu: a/b = 30 cm/100 cm*100 = 30%

Montarea acumulatorului (Fig. 9)

Pentru ca robotul de tuns iarba sa functioneze
este nevoie de un acumulator (16) din seria
Power-X-Change.

Deschideti capacul compartimentului pentru
acumulator (9). Apasati butonul de blocare (b) al
acumulatorului (16) si glisati acumulatorul (16)
in locasul previzut. inchideti capacul comparti-
mentului acumulatorului (9) si asigurati-va ca se
fixeaza corect.

Pentru scoaterea acumulatorului (16), deschideti
capacul compartimentului acumulatorului (9).
Apasati butonul de blocare al acumulatorului si
scoateti acumulatorul (16).

5.4 Statia de incarcare

5.4.1 Locatia statiei de incarcare (Fig. 5a / 5b)
Alegeti mai intai un loc adecvat pentru statia de
incarcare (19). Pentru functionare este necesara
o priza exterioara alimentata permanent cu ener-
gie electrica.

Statia de incarcare (19) poate fi amplasata fie pe
gazon (Fig. 5a), fie pe o suprafata plana si solida,
de exemplu pavaj sau asfalt, la nivelul gazonului
(Fig. 5b). Zona de amplasare trebuie sa fie plana,

uscata si fara obstacole. Pastrati un spatiu liber
de cel putin 0,5 m pe fiecare parte a statiei de in-
carcare, atat in stanga, cét si in dreapta.
Pozitionati cablul de alimentare al statiei de incar-
care (19) in afara zonei de tuns sau, daca este
necesar, ingropati-l pentru a evita deteriorarea
acestuia de catre robotul de tuns iarba.
Amplasati statia de incarcare (19) intr-un loc usor
accesibil, la care robotul de tuns iarba sa poata
ajunge cu usurinta din toate zonele suprafetei de
tuns. Evitati amplasarea in colturi, in spatii ingus-
te sau in zone limitate de obstacole. Asigurati-va,
de asemenea, cé in zona statiei de incarcare
exista o conexiune Wi-Fi suficient de buna.

Daca statia de incarcare (19) este amplasata

pe o suprafata pavata, distanta pana la cea mai
apropiata suprafatd de gazon nu trebuie sa depa-
seasca 3 m. In cazul unor distante mai mari, este
posibil ca energia ramasa in acumulatorul robo-
tului de tuns iarba sa nu fie suficienta pentru a
ajunge in siguranta la statia de incarcare. Pentru
suprafete mari de tuns, se recomanda utilizarea
unui acumulator cu o capacitate mai mare.
Alegeti, pe cat posibil, un loc umbrit, deoarece
acumulatorul se incarca optim la temperaturi am-
biante mai scazute.

in fata statiei de incércare (19) trebuie sa existe
un culoar rectiliniu si fara obstacole, cu o lungime
de cel putin 2 m. Curbele, marginile sau obstaco-
lele aflate imediat in fata statiei de incarcare pot
impiedica apropierea si andocarea robotului de
tuns iarba.

5.4.2 Localizarea statiei de incarcare

Cand nivelul de incarcare al acumulatorului este
scazut sau cand zona de tuns selectata a fost
tunsa in intregime, robotul de tuns iarba revine

la statia de incarcare (19). Robotul de tuns iarba
revine la statia de incarcare pe acelasi traseu pe
care |-a folosit pentru a ajunge la zona de tuns. Cu
ajutorul marcajului auxiliar (23) din statia de incar-
care, acesta isi recunoaste statia de incarcare si
se poate andoca astfel pentru incarcare.

5.4.3 Conectarea statiei de incarcare la adap-
torul de alimentare (Fig. 5¢)

1. Tnainte de a conecta statia de incarcare (19)
la sursa de alimentare asigurati-va ca tensiu-
nea retelei este la 100-240 V la 50 Hz.

2. Conectati unitatea de conectare (13) direct la
priza. Nu folositi cablul pentru alte intrebuin-
tari.

3. Nu folositi o unitate de conectare (13) deteri-
orata. In caz de deteriorare a cablurilor sau a
unitatii de conectare (13) adresati-va imediat
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unui tehnician autorizat pentru a le inlocui.

4. Nuincarcati robotul de tuns iarba intr-un me-
diu umed. Nu incarcati robotul de tuns iarba
la temperaturi de peste 40 °C sau sub 5 °C.

5. Tineti robotul de tuns iarba si unitatea de
conectare (13) departe de apa, surse de cal-
dura si substante chimice. Tineti cablul unitatii
de conectare (13) departe de margini ascuti-
te, pentru a evita deteriorarea.

6. Conectati adaptorul de alimentare (13) la ca-
blul prelungitor (28) si cablul prelungitor (28)
la statia de incarcare (19).

7. Indicatorul LED al statiei de incarcare se
aprinde in verde de indata ce este alimen-
tat permanent cu tensiune. in cazul in care
indicatorul LED al statiei de incarcare nu se
aprinde, va rugam sa verificati pasii anteriori
si sa va asigurati cé la priza la care este co-
nectata statia exista tensiune.

5.4.4 Informatii privind incarcarea
Robotul de tuns iarba se intoarce la statia de in-
carcare (19) in urmatoarele situatii:
I trimiteti manual inapoi.
Acumulatorul este incarcat la sub 30 %.
Intervalul de lucru zilnic a ajuns la final.
S-a activat senzorul de ploaie.
Robotul de tuns iarba este supraincalzit.
Modul , Tuns punctual” a fost activat in afara
intervalului de lucru stabilit si a fost finalizat
de catre robotul de tuns iarba.
incepe s se intunece, iar unitatea de camera
nu mai poate functiona in mod fiabil.

Cand robotul de tuns iarba revine la statia de in-
carcare (19), acesta procedeaza conform descri-
erii din capitolul 5.4.2.

in timpul incarcarii acumulatorului, banda lumi-
noasa LED (50) (Fig. 8) de pe panoul de coman-
da clipeste verde. Dupa incarcarea completa a
acumulatorului, banda luminoasa LED (50) de pe
panoul de comanda lumineaza continuu verde.
Indicatorul LED al statiei de incarcare se aprinde
in verde de indata ce este alimentat permanent
cu tensiune. Dupa incarcarea completa, robotul
de tuns iarba reia lucrul sau ramane la statia de
incarcare (19) pana la inceperea urmatorului in-
terval de lucru.

Asigurati-va cd in fata statiei de incarcare (19) nu
se afla obstacole, pentru a permite andocarea si
incarcarea corespunzatoare.

Daca temperatura acumulatorului depaseste
45°C, atunci incarcarea va fi intrerupta pentru a
se evita daunele aduse acumulatorului. Dupa ce
temperatura scade, incarcarea se reia automat.

in cazul in care temperatura motorului robotului
de tuns iarba depaseste 65 °C, robotul de tuns
iarba se intoarce la statia de incarcare (19). Dupa
ce temperatura scade, robotul reia lucrul conform
setarilor.

in cazul in care acumulatorul se descarc inainte
ca robotul de tuns iarba s& se intoarci la statia
de incarcare (19), robotul nu mai poate fi pornit.
Duceti robotul de tuns iarba Thapoi la statia de in-
carcare (19). Robotul de tuns iarba se va incarca
automat.

5.4.5 Montarea capacului superior si fixarea
statiei de incarcare (Fig.5¢c-5d)
Montati capacul superior al statiei de incarcare
(21) pe statia de incarcare (19), conform figurii.
incepeti montarea capacului din spate spre fata
si asigurati-va cd orificiile pentru suruburi coincid
exact. Insurubati suruburile de fixare ale capacului
superior (14) n orificii, conform figurii, si stran-
geti-le ferm. Dupa stabilirea pozitiei corecte, statia
de incarcare (19) trebuie fixata cu suruburile de
fixare (15). insurubati complet suruburile de fixare
(15) cu cheia hexagonala (24) in pamant.

5.5 Zona de tuns - obstacole si limitele zonei
de tuns
5.5.1 Limita gazonului
Pentru cartografierea initiala, suprafata de tuns
trebuie sa aiba limite ale gazonului clar identifica-
bile. Asigurati corespunzator taluzurile inierbate,
pantele si alte zone cu risc de cadere, astfel incat
robotul de tuns iarba sa nu alunece sau sa para-
seasca suprafata de tuns.
inainte de punerea in functiune, familiarizati-va
cu posibilitatile de definire a limitelor gazonului
descrise Tn acest capitol.
Zonele din interiorul suprafetei de tuns care tre-
buie excluse de la tundere, de exemplu cablurile
subterane instalate permanent, furtunurile monta-
te la suprafata sau instalatiile similare, trebuie, de
asemenea, delimitate prin margini de gazon usor
de recunoscut.
Aceste masuri sunt necesare pentru prima carto-
grafiere si pentru fiecare cartografiere efectuata
din nou dupa stergerea hartii.
Dupa finalizarea primei cartografieri, in aplicatie
se pot defini limite virtuale si se pot configura
zone restrictionate si zone de excludere.

Pasaje inguste (Fig. 6a)

Daca suprafata de tuns include un pasaj in-
gust, robotul de tuns iarba il poate traversa,
cu conditia ca latimea de trecere sa fie de
cel putin 0,6 m. Pentru cartografierea initiala,
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pasajul ingust trebuie sa aiba o latime de cel
putin 1,0 m, pentru a putea fi recunoscut si
inregistrat automat. Daca acest lucru nu este
posibil, dupa cartografiere, pasajul ingust
poate fi configurat in modul ,Editare harta”,

la sectiunea ,Pasaj”. in acest scop, ghidati
manual robotul de tuns iarba prin pasajul in-
gust utilizénd functia de control de la distanta
din aplicatia de pe smartphone, astfel incat
pasajul s fie salvat pe harta. in cazul pasaje-
lor lungi si inguste, este posibil ca robotul de
tuns iarba s& nu dispuna de suficient spatiu
pentru intoarcere. Acest lucru poate afecta
accesul sau procesarea anumitor zone de
tuns.

Distanta fata de limita gazonului (Fig. 6b)
Cand robotul de tuns iarba se apropie de limi-
ta gazonului, aceasta este detectata de uni-
tatea de camera (7). Robotul de tuns iarba se
opreste in fata limitei gazonului si isi schimba
directia de deplasare, astfel incat sa nu pa-
raseasca suprafata de tuns. Paturile de flori
situate mai jos, santurile, treptele sau margi-
nile din piatra inaltate pot deteriora robotul de
tuns iarba. Asigurati-va ca aceste spatii sunt
delimitate prin margini de gazon adecvate
sau alte elemente de delimitare. Verificati
periodic limitele gazonului pentru a depista
vegetatia crescuta sau eventualele modificari.
Limitele acoperite de vegetatie sau care nu
mai pot fi identificate clar pot determina ro-
botul sa paraseasca zona de tuns prevazuta.
Dupa prima cartografiere, in aplicatie se pot
defini limite virtuale si zone care nu trebuie
tunse, pentru a exclude permanent anumite
suprafete de la tundere.

Distanta dintre limita gazonului si apa
(Fig. 6¢c)

in principiu, robotul de tuns iarba recunoaste
in mod fiabil limita gazonului, conform descri-
erii de mai sus. Cu toate acestea, se poate
intdmpla ca robotul de tuns iarba sa depa-
seasca limita gazonului, motiv pentru care
recomandam o distanta de aproximativ 50 cm
ntre limita gazonului si apa (iaz, piscina etc.).

Indicatie

Editarea hartii poate fi pornitd numai daca robotul
de tuns iarba se afla in statia de incarcare, este in
pauza sau daca tunderea curenta s-a incheiat.
Pentru editarea hartii sunt disponibile diverse
forme de suprafete, precum si o limita virtuala lini-
ara. Cu ajutorul acestor functii, in aplicatie se pot
defini si ajusta zone de tuns, zone care nu trebuie
tunse si limite virtuale.

5.5.2 Obstacole (Fig. 6b-6d)
Obstacolele sunt obiecte care se afld in zona de
tuns. Robotul de tuns iarba poate recunoaste mul-
te obstacole prin intermediul camerei. Obiectele
moi, instabile si valoroase trebuie sa fie proteja-
te, dupd caz. in acest sens, consultati optiunile
descrise mai sus cu privire la conturarea limitei
gazonului.
In functie de dimensiunea si forma obstacolului,
robotul de tuns iarba il ocoleste sau se opreste si
isi schimba directia. Daca unitatea de camera (7)
nu detecteaza obstacolul, robotul de tuns iarba
se va ciocni de acesta. Robotul de tuns iarba se
opreste si isi continua procesul de tuns intr-o alta
directie. O suprafata de circa 5 cm pana la un ob-
stacol nu va fi tunsa.
Obstacole inalte si joase
Cu ajutorul unitatii de camera (7), robotul de
tuns iarba detecteaza diferite obstacole din
zona de tuns, cum ar fi mingi, unelte de gradi-
narit, echipamente de joaca sau alte obiecte,
si le ocoleste automat. Verificati periodic daca
obstacolele si obiectele nu sunt acoperite de
iarba, plante sau alta vegetatie. Obstacolele
acoperite de vegetatie pot afecta capacitatea
robotului de tuns iarba de a le detecta cu
precizie. Copacii sunt recunoscuti de robotul
de tuns iarba ca obstacole si sunt ocoliti in
consecinta. Dacé radacinile copacilor ies
din sol, portiunea afectata trebuie protejata
printr-o delimitare adecvata a gazonului sau
prin stabilirea unei zone in care nu se tunde
gazonul. Acest lucru este valabil in special
in cazul radacinilor expuse, pentru a evita
deteriorarea atat a acestora, cat si a robotului
de tuns iarba.

5.5.3 Suprafata principala si suprafata secun-
dara

Robotul de tuns iarba poate cartografia si salva

mai multe zone de tuns in cadrul unei suprafete

principale. Mai multe zone de tuns pot aparea,

de exemplu, atunci cand o suprafata continua de

gazon este impartita de alei sau de alte zone de

trecere la nivel.

Pentru a adduga o altd zon& de tuns, selectati in

aplicatie functia ,Adaugare zona noua”. Apoi de-

plasati robotul de tuns iarba cu ajutorul functiei de

control de la distanta din zona de tuns existenta

catre noua suprafata de tuns. Dupa parcurgerea

traseului, cartografierea noii zone de tuns incepe

automat.

Traseul de legatura trebuie sa fie liber de obsta-

cole, s& aiba o latime minima de 0,6 m si s& nu se
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afle la mai mult de 50 m de zona de tuns existen-
ta (Fig. 6e)

O suprafata secundara este o suprafata de tuns
la care robotul de tuns iarba nu poate ajunge
singur din suprafata principala si pentru care nu
poate fi creat un traseu de acces. Acesta este
cazul, de exemplu, al spatiilor de gradina complet
separate.

Pentru astfel de situatii este disponibil modul ,A
doua suprafata de tuns”. in acest mod, suprafata
suplimentara poate fi cartografiata si salvata se-
parat. Cat timp acest mod este activ, setarile hartii
pentru a doua suprafata de tuns pot fi gestionate
independent de suprafata principala.

La comutarea intre suprafata principala si a doua
suprafata de tuns, se incarca automat harta re-
spectiva.

Pentru a doua suprafata de tuns, anumite functii,
precum tunsul marginilor, tunsul pe zone si tunsul
punctual, nu sunt disponibile.

5.6 Verificarea zonei de tuns

inainte de punerea in functiune, verificati intrea-
ga zona de tuns, parcurgand limitele gazonului.
Asigurati-va ca suprafata de tuns este delimitata
n intregime prin limite ale gazonului, delimitari
sau obstacole usor de recunoscut. Verificati, de
asemenea, ca limitele gazonului, obstacolele si
celelalte repere de orientare sa nu fie acoperite
de iarba, plante sau alta vegetatie. Spatiile acope-
rite de vegetatie pot afecta capacitatea robotului
de tuns iarba de a le detecta cu precizie.
Verificati si toate zonele care trebuie excluse de
la tundere, cum ar fi paturile de flori, piscinele,
iazurile sau alte obstacole. Aceste zone trebuie
delimitate clar si fara echivoc pe toate laturile.

in cazul zonelor critice sau greu de identificat, in
care nu se poate garanta o detectare fiabila de
catre robotul de tuns iarba, se recomanda con-
figurarea in aplicatie, dupa prima cartografiere,
a unei portiuni care nu trebuie tunse sau a unei
zone restrictionate.

Respectati in acest sens indicatiile din capitolul
5.5.1.

5.7 Prima cartografiere — Prima punere in
functiune (Fig. 7a)

Asigurati-va c& acumulatorul robotului de tuns

iarba este complet incarcat inainte de inceperea

primei cartografieri.

Inainte de prima punere in functiune, descarcati

aplicatia Einhell Robotics pe smartphone si insta-

lati-o conform descrierii din capitolul 6.4.

Urmati instructiunile din aplicatie pentru a conecta

robotul de tuns iarba la smartphone prin Wi-Fi si
Bluetooth.

Dupa realizarea conexiunii, prima cartografiere
poate fi pornita din aplicatie. Pentru cartografierea
initiala, robotul de tuns iarba trebuie sa se afle in
statia de incarcare.

Apoi, robotul paraseste statia de incarcare si car-
tografiaza in mod autonom intreaga suprafata de
tuns. Acesta parcurge sistematic zona de lucru,
identifica limitele gazonului si creeaza automat o
harta a suprafetei de tuns.

Supravegheati robotul in timpul primei cartogra-
fieri, pentru a va asigura ca toate limitele gazo-
nului sunt recunoscute cu precizie si ca intreaga
suprafata de tuns este inregistrata corect.

Dupa finalizarea cartografierii, robotul de tuns
iarba revine automat la statia de incarcare si sal-
veaza in sistem harta creata.

Dupa cartografierea reusita, robotul incepe tun-
derea conform setarilor si programelor stabilite in
aplicatie.

5.8 Verificarea pozitiei statiei de incarcare
(Fig. 7b)
Verificati pozitia statiei de incércare (19) ampla-
sand robotul de tuns iarba in diferite puncte ale
suprafetei de tuns, apoi initiati revenirea la statia
de incarcare.
in acest scop, trimiteti robotul de tuns iarba inapoi
la statia de incarcare (19), asa cum este descris
n capitolul 6.3. Procesul poate fi intrerupt in orice
moment prin apasarea butonului STOP (3).
Verificati daca robotul de tuns iarba poate ajunge
in mod fiabil la statia de incarcare din toate zone-
le suprafetei de tuns. Daca este necesar, ajustati
limitele gazonului, zona de tuns sau pozitia statiei
de incarcare (19).
Asigurati-va in special ca pasajele inguste au o
l&time minim& de 0,6 m, pentru ca robotul de tuns
iarba sa le poata traversa in mod fiabil.

5.9 Mutarea statiei de incarcare

in sectiunea ,Gestionare harti” puteti modifica
pozitia statiei de incarcare.

Selectati daca noua pozitie se afla pe gazon sau
in afara acestuia.

Daca statia de incarcare se afla pe gazon, robotul
de tuns iarba detecteaza automat noua pozitie si
o salveaza pe harta.

Daca statia de incércare se afla in afara gazonu-
lui, se activeaza modul de control de la distanta
(Bluetooth). Apoi deplasati robotul de tuns iarba
de la statia de incarcare pana la suprafata de
tuns, pentru a salva traseul. Acest traseu va fi
utilizat ulterior pentru navigarea intre statia de
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incarcare si suprafata de tuns.

5.10 Indicatorul capacitatii acumulatorului
(Fig. 11b)

Apasati butonul (a) al indicatorului capacitatii acu-

mulatorului. Indicatorul capacitatii acumulatorului

indica nivelul de incarcare prin intermediul a 3

LED-uri.

Toate 3 LED-urile lumineaza:
Acumulatorul este complet incarcat.

Se aprind 2 LED-uri sau numai unul:
Acumulatorul este suficient de incarcat.

1 LED lumineaza intermitent:
Acumulatorul este descarcat, incarcati acumula-
torul.

Toate LED-urile lumineaza intermitent:
Temperatura acumulatorului este sub limita admi-
s&. indepartati acumulatorul din dispozitiv si lasati
acumulatorul timp de o zi la temperatura camerei.
in cazul in care defectiunea persista, acumula-
torul este descarcat profund si este defect. inde-
partati acumulatorul din dispozitiv. incércarea si
utilizarea unui acumulator defect este interzisa.

Atentie!

in cazul in care folositi un acumulator Multi-Ah (de
ex.: 4-6 Ah), setati-l intotdeauna la putere maxi-
ma. Datorita incarcarii si descarcarii controlate a
robotului de tuns iarba, utilizarea unei capacitati
mai mici pentru prelungirea duratei de viata nu
este necesara si poate cauza probleme.

5.11 incircarea acumulatorului cu incérca-
torul

in timpul functionarii normale, acumulatorul (16)
robotului de tuns iarba se incarca prin intermediul
statiei de incarcare (19). Pentru utilizarea inde-
pendenta a acumulatorului (16) din seria Power-
X-Change, acesta poate fi incarcat cu un incarca-
tor extern Power-X-Charger. Atentie! - in functie

de varianta modelului, incarcatorul (Fig. 11a/ Poz.

29) este posibil sa nu fie inclus in pachetul robo-

tului de tuns iarba.

1. Verificati dacé tensiunea de retea indicata pe
placuta de identificare corespunde cu tensi-
unea de retea existentd. Introduceti stecherul
de retea al incarcatorului (29) in priza. LED-ul
verde incepe sa lumineze intermitent.

2. Introduceti acumulatorul (16) in incarcator
(29) (Fig. 11a).

3. Lapunctul ,Indicator incarcator” gasiti un

tabel cu semnificatiile indicatiilor LED de pe
incarcétor.

in timpul incarcérii, acumulatorul se poate incélzi.
Acest lucru este insa normal.

in cazul in care nu este posibili incarcarea acu-
mulatorului, va rugam sa verificati
daca exista tensiune la priza.
daca contactul pe contactele de incarcare
este realizat perfect.

in cazul in care incarcarea pachetului de acumu-
latori nu este inca posibila, va rugam

sa trimiteti incarcatorul

si pachetul de acumulatori
service-ului nostru pentru clienti.

Pentru o expediere corecta, va rugam sa
contactati service-ul nostru pentru clienti sau
punctul de vanzare de unde a fost achizitio-
nat dispozitivul.

Atunci cand primiti sau eliminati acumulatori
sau dispozitive cu acumulatori, asigurati-va
ca acestea sunt ambalate individual in pungi
de plastic pentru a evita scurtcircuitele si
incendiile!

Pentru a asigura o durata de viata lunga a acu-
mulatorului, trebuie sa va asigurati ca acesta
este reincarcat in timp util. Acest lucru este cu
siguranta necesar daca observati ca performanta
dispozitivului este in scadere. Nu lasati niciodata
acumulatorul sa se descarce complet. Acumula-
torul se va defectal

6. Utilizarea

6.1 Panoul de comanda

Robot de tuns iarba a fost deja programat din
fabrica si i s-au facut setérile standard. Cu toate
acestea, setarile pot fi modificate in functie de
nevoi. Chiar daca setarile din fabrica sunt potrivite
pentru majoritatea gradinilor, ar trebui totusi sa va
familiarizati cu optiunile disponibile.

in timpul utilizérii dispozitivului sau a echipamen-
telor periferice, aveti grija sa nu va suprasolicitati
si sd va mentineti intotdeauna echilibrul. Pe pan-
te, asigurati-va intotdeauna o pozitie stabila si
deplasati-va la pas, fara a alerga.
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Explicarea panoului de comanda cu banda
luminoasa LED (Fig. 8)

50. Banda luminoasa

51. Buton ,HOMFE”

52. Buton ,START” — Buton de pornire

53. Buton ,,OK” — Buton de confirmare

54. Buton ,,Pornit/Oprit”

Indicatie

in capitolul 11 veti gési o descriere a butoanelor
de pe panoul de comanda, precum si semnificatia
diferitelor indicatoare LED de stare de pe panou.

6.2 Instrumentul de reglare a inaltimii de taie-
re
Atentie! iniltimea de taiere poate fi reglati numai
atunci cand unitatea de tuns este oprita si robotul
de tuns iarba stationeazi. in acest sens, apésati
butonul STOP (3). Robotul de tuns iarba permite,
prin instrumentul de reglare a inaltimii de taiere
(4) stabilirea continua a naltimii de taiere, intre 30
si 60 mm, care va fi afisata pe scala.
in cazul in care inaltimea gazonului depaseste 60
mm, acesta va trebui tuns inainte pentru a ajunge
la maximum 60 mm pentru a nu suprasolicita
robotul de tuns iarba si pentru a nu afecta gradul
de eficienta al acestuia. Pentru a face acest lucru
puteti folosi o masina de tuns iarba conventionala
sau o motocoasa.
Dupa terminarea instalarii, inaltimea de taiere
poate fi reglata cu ajutorul instrumentului de re-
glare a inaltimii de taiere (4). incepeti intotdeauna
cu o inéltime de taiere mai mare si reduceti-o in
pasi mici pana la inaltimea dorita.

6.3 Controlul robotului de tuns iarba

Procedura de pornire manuala

Apasati butonul ,Start” si confirmati cu butonul
LOK”.

Robotul de tuns iarba se deplaseaza la urmatoa-
rea suprafata de gazon si incepe sa tunda. Daca
porniti robotul de tuns iarba in afara intervalului
de lucru definit in aplicatie, acesta va tunde pana
cénd se descarca acumulatorul, finalizeaza tun-
derea zonei respective sau incepe amurgul.

Blocarea si deblocarea panoului de comanda
Daca robotul de tuns iarba a fost oprit prin
apasarea butonului STOP (3), panoul de co-
manda este blocat pentru alte comenzi. Pen-
tru deblocarea panoului de comanda, apasati
de doua ori consecutiv butonul OK. Alternativ,
deblocarea se poate efectua din aplicatie. De
acolo se pot debloca atat panoul de coman-

da, cét si robotul de tuns iarba.

Functia de protectie pentru copii poate fi
activata apasand simultan butoanele HOME
si OK timp de 2 secunde. Cat timp functia de
protectie pentru copii este activa, panoul de
comanda si robotul de tuns iarba sunt blo-
cate. Pentru a dezactiva functia de protectie
pentru copii, apasati din nou simultan butoa-
nele HOME si OK timp de 2 secunde.

intreruperea procesului de tundere

1. Apasati butonul STOP pentru a opri imediat
robotul de tuns iarba.

2. Deblocati panoul de comanda (2)

3. Apasati butonul ,HOME” si apoi ,,OK” pentru a
trimite robotul de tuns iarba inapoi la statia de
incarcare (19).

Starea STOP:

Daca apasati butonul STOP (3), robotul de tuns
iarba intra in starea STOP. Robotul de tuns iarba
intrerupe operatiunea de tuns pana cand este
activata din nou.

Starea STOP poate fi anulata direct de pe robot
sau prin aplicatie. Ulterior, robotul de tuns iarba
poate fi trimis Thapoi la statia de incarcare sau isi
continua procesul de tuns iarba.

6.4 Conectarea robotului de tuns iarba la Wi-
Fi si Bluetooth prin aplicatie
Toate setarile care pot fi efectuate de la panoul
de comanda pot fi realizate si prin aplicatie. Des-
carcati mai intai pe smartphone aplicatia Einhell
Robotics pentru robotul de tuns iarba. Aplicatia
poate fi accesata prin intermediul urmatorului link
si al codului QR:

https://app.einhell-robotics.com/

Indicatie
Asigurati-va ca distanta dintre robotul de tuns iar-
ba si smartphone nu depaseste 3 m.

Conectati robotul de tuns iarba la smartphone
prin Bluetooth si urmati pasii indicati in aplicatie.
Apoi vi se va solicita sa stabiliti o conexiune Wi-Fi
cu robotul de tuns iarba. La prima punere in func-
tiune, tineti apasate butoanele ,Home” si ,Pornit/
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Oprit” de pe panoul de comanda (2) timp de 2
secunde, pentru a activa conexiunea Wi-Fi.

Instructiuni privind conectarea prin Blueto-
oth:
Conectati-va la robotul de tuns iarba prin apli-
catie, dupa ce v-ati autentificat ca utilizator si
ati inregistrat dispozitivul.
Pe dispozitivele Android, locatia pentru apli-
catia Einhell trebuie sa fie activata, pentru a
putea utiliza conexiunea Bluetooth.
Asociati robotul de tuns iarba exclusiv din
aplicatia de pe smartphone.
Raza de actiune a unei conexiuni Bluetooth
este limitata. De aceea, ramaneti in apropie-
rea robotului de tuns iarba pentru a-I controla.
Robotul de tuns iarba poate fi conectat la un
singur smartphone in acelasi timp.

6.5 Actualizare software

La prima punere in functiune, verificati daca este
disponibila o versiune mai recenta de firmware.
Daca este disponibilad o actualizare pentru robotul
de tuns iarba, efectuati-o complet inainte de a
pune robotul in functiune. Asigurati-va ca nivelul
de incarcare al acumulatorului robotului este pes-
te 50% si ca acesta se afla intr-o zona cu semnal
Wi-Fi suficient de stabil, pentru a evita erorile sau
complicatiile in timpul actualizarii.

Avertisment

Nu opriti robotul de tuns iarba in timpul actualiza-
rii si nu modificati nicio setare a acestuia.

6.6 Functii si control

Prin intermediul aplicatiei Einhell Robotics aveti

posibilitatea de a configura numeroase setari ale

robotului de tuns iarba, cu conditia ca acesta sa

fie conectat la o retea Wi-Fi sau Bluetooth. Puteti

alege urmatoarele setari:
Program de lucru
in acest meniu se pot stabili intervalele de Iu-
cru ale robotului de tuns iarba. Pentru fiecare
zi a saptamanii se pot configura unul sau mai
multe intervale de lucru. Un interval de lucru
poate fi definit fie pentru tunderea automata a
intregii suprafete, fie pentru zone individuale.
Retineti c& intervalele de lucru nou create nu
se aplica retroactiv. Daca ora de incepere
a unui interval a trecut deja in momentul
configurarii, acesta va fi luat in considerare
abia la urméatoarea perioada programata. De
exemplu, daca la ora 12:00 este configurat un
interval de lucru intre 10:00 si 14:00, robotul
de tuns iarba nu porneste imediat, ci va utiliza
pentru prima data acest interval in ziua ur-
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matoare. Pentru o suprafata de gazon de 850
m?, se recomanda, ca valoare orientativa,

o durata zilnica de tundere de aproximativ

10 ore. Durata necesara pentru tunderea
gazonului poate varia in functie de ritmul de
crestere al ierbii, dimensiunea suprafetei si
caracteristicile terenului si trebuie adaptata
conditiilor respective

Edge mowing (Tunderea marginilor)
Pentru obtinerea unei margini ingrijite a ga-
zonului, se poate selecta modul ,Tunderea
marginilor”. in acest mod, robotul de tuns
iarba se deplaseaza exclusiv de-a lungul limi-
telor gazonului, apoi revine automat la statia
de incércare. in setérile de tundere se poate
regla distanta fata de limita gazonului sau
suprapunerea dincolo de aceasta. Daca se
utilizeaza o suprapunere, marginea gazonului
trebuie sa fie la acelasi nivel cu suprafata

de tuns. Astfel se evita deteriorarea marginii
gazonului si a robotului de tuns iarba. Setarile
pot fi salvate fie pentru intreaga suprafata de
tuns, fie separat pentru fiecare zona de tuns.
in plus, in setarile robotului de tuns iarba se
poate activa functia ,Finisarea colturilor”. in
acest mod, robotul de tuns iarba retuseaza
in mod specific colturile identificate si zonele
marginale greu accesibile, pentru a obtine un
rezultat de tundere mai uniform.

Senzor de ploaie

Senzorul de ploaie (5) detecteaza precipitati-
ile si impiedicé functionarea robotului de tuns
iarba pe timp de ploaie. Daca se detecteaza
precipitatii, robotul de tuns iarba opreste tun-
derea si revine automat la statia de incércare
(19). Senzorul de ploaie poate fi activat sau
dezactivat din setarile robotului de tuns iarba.
in plus, se poate stabili o perioada de intarzi-
ere. Aceasta determina cat timp raméane ro-
botul de tuns iarba in statia de incarcare (19)
dupa uscarea completa a senzorului de ploa-
ie (5), inainte de a relua tunderea. Contactele
senzorului de ploaie nu trebuie scurtcircuitate
cu obiecte metalice sau alte obiecte conduc-
toare de electricitate. Acest lucru poate afecta
functionarea corecta a senzorului de ploaie si
a robotului de tuns iarba.

Actualizare firmware

in sectiunea ,Actualizare firmware” puteti
verifica daca este disponibilda o noua versiune
firmware pentru robotul de tuns iarba si, daca
este necesar, o puteti instala. Actualizarile fir-
mware pot fi efectuate exclusiv de proprietarul
robotului de tuns iarba. in acest scop, robotul
trebuie sa fie asociat contului de utilizator



respectiv.

Spot mowing (Tuns punctual)

Este posibil ca anumite zone ale suprafetei
de tuns sa nu fie tunse suficient si sa necesite
o prelucrare suplimentara. in modul ,Tuns
punctual”, puteti defini pe harta o zona drept-
unghiulara folosind butonul ,Adaugare punct
de tuns”. Robotul de tuns iarba va tunde apoi
exclusiv suprafata selectatd. Dimensiunea
zonei selectate poate fi cuprinsa intre 3 m?

si 80 m2. Dupé finalizarea tunsului punctual,
robotul de tuns iarba revine automat la statia
de incarcare (19), daca nu exista un interval
de lucru activ.

Catre statia de incarcare

Aici, robotul de tuns iarba isi intrerupe activi-
tatea si revine la statia de incarcare. Robotul
de tuns iarba va parasi din nou statia de in-
carcare abia la urmatorul interval de lucru.
No Go Zone (Zona interzisa)

in configuratia hartii se pot defini zone in care
robotul de tuns iarba nu are voie sa intre sau
sa tunda iarba. Pentru configurarea zonelor
care nu trebuie tunse sunt disponibile diverse
forme de suprafete, precum si limite virtuale
liniare. Acestea pot fi utilizate pentru a restric-
tiona anumite zone din interiorul suprafetei
de tundere. Se recomanda configurarea unor
astfel de zone interzise in locurile care pre-
zint& un risc pentru robotul de tuns iarba sau
care pot provoca deteriorari. Printre acestea
se numara, de exemplu, furtunurile de apa
instalate la suprafata, cablurile electrice, pis-
cinele, iazurile sau alte spatii fara limite ale
gazonului clar vizibile. Robotul de tuns iarba
tine cont la navigare de zonele restrictionate
definite si le ocoleste automat in timpul pro-
cesului de tundere.

Go Zone (Zona de tuns)

La configurarea hartii, anumite spatii din ca-
drul suprafetei de tuns pot fi definite ca zone
de tuns. Aceasta functie este utila, de exem-
plu, pentru portiunile de gazon fara iarba, us-
cate sau care sufera modificari sezoniere, pe
care robotul de tuns iarba este posibil sa nu le
recunoasca drept suprafete de tuns. in zonele
de tuns stabilite, robotul de tuns iarba trece si
peste spatii care, din cauza caracteristicilor
lor, se abat de la recunoasterea automata a
suprafetei. Pentru definirea zonelor de tuns
sunt disponibile diverse forme de suprafete,
care pot fi trasate direct pe harta. O zona de
tuns definita trebuie sa aiba o suprafata de
cel putin 0,8 m?,

Passage (Zona de trecere)
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Creati 0 zona de trecere pentru a permite ro-
botului de tuns iarba traverseze anumite por-
tiuni cu unitatea de tuns oprita. in acest scop,
la configurarea hartii pot fi definite pasaje in
interiorul suprafetei de tuns. Aceasta functie
este potrivita pentru portiunile pe care robotul
de tuns iarba le identifica drept suprafete care
nu trebuie tunse, de exemplu pajisti cu flori,
suprafete pavate sau alte tipuri de teren fara
gazon. Cu ajutorul unei zone de trecere puteti
stabili pe care dintre aceste portiuni le poate
traversa robotul pentru a ajunge singur in alte
parti ale suprafetei de tuns. in interiorul zonei
de trecere, unitatea de tuns raméne oprita.
Dupa parasirea zonei de trecere, robotul de
tuns iarba reia automat procesul de tundere.
Connect Zone (Conectarea suprafetelor
de tuns)

La configurarea hartii, mai multe suprafete
de tuns pot fi conectate printr-un traseu de
deplasare, fara a fi reunite intr-o singura su-
prafata de tuns. La crearea unei conexiuni, vi
se solicita mai intéi sa indicati daca robotul
de tuns iarba se afla pe gazon sau in afara
acestuia. Apoi se activeaza modul de control
de la distanta (Bluetooth). Deplasati robotul
de tuns iarba de la punctul de pornire dorit
péana la suprafata de tuns care trebuie conec-
tata, folosind functia de control de la distanta.
Dupa atingerea punctului final, confirmati-l in
aplicatie. Traseul creat este salvat si poate fi
utilizat de robot pentru a se deplasa automat
intre suprafetele de tuns conectate. in timpul
deplasarii pe traseul de legatura, unitatea de
tuns raméne oprita

Remote Control (Control de la distanta)
Robotul de tuns iarba dispune de doua mo-
duri de control de la distanta.

1. Control de la distanta prin Bluetooth
Controlul de la distanta prin Bluetooth este
accesibil din setarile robotului de tuns iarba.
Conectati robotul de tuns iarba la smartphone
folosind butonul ,Conectare prin Bluetooth”.
Dupa conectarea cu succes, robotul de tuns
iarba poate fi controlat de pe smartphone, cu
unitatea de tuns pornita.

2. Control de la distanta prin Wi-Fi
Controlul de la distanta prin Wi-Fi, cu transmi-
sie video in direct, este accesibil din ecranul
principal al aplicatiei. Pentru acces este
necesar un cod PIN de securitate format din
patru cifre. Din fabrica, acesta este setat la
0000. Se recomanda inlocuirea codului PIN
din setarile robotului de tuns iarba cu un cod
PIN personal.



in modul de control de la distanta prin Wi-

Fi, se afiseaza o imagine in timp real de la
unitatea de camera a robotului de tuns iarba.
in plus, se pot controla lumina LED si functia
antiaburire a unitatii de camera, daca lentila
s-a aburit din cauza conditiilor meteo.

in acest mod de control de la distant, robotul
de tuns iarba este controlat cu unitatea de
tuns oprita.

Viteza si distante

in setérile robotului de tuns iarba se pot regla
viteza de deplasare a acestuia, precum si
turatia unitatii de tuns. Astfel, comportamentul
de tundere poate fi adaptat la dimensiunea,
caracteristicile si cerintele fiecarei suprafete
de tuns. in plus, se pot seta latimea benzilor
de tundere, precum si orientarea modelului
de tundere. Se poate alege intre un model
de tundere cu directie fixa de deplasare si

un model de tundere cu mai multe directii de
deplasare. Setarile pot fi salvate pentru tun-
derea automata a intregii suprafete de tuns
sau individual pentru fiecare zona de tuns in
parte. Astfel, diferitele zone ale suprafetei de
tuns pot fi adaptate in mod specific cerintelor
respective.

Setari avansate ale robotului de tuns
iarba

in sectiunea ,Setari avansate” se pot configu-
ra functii suplimentare ale robotului de tuns
iarba. Aceste setari influenteaza comporta-
mentul robotului de tuns iarba si trebuie modi-
ficate numai de utilizatori experimentati, care
cunosc efectele fiecarei functii.

7. Curatare, intretinere si comanda
pieselor de schimb

Pericol!

inainte de orice operatiune de curitare sau intre-
tinere, dispozitivul trebuie deconectat de la sursa
de alimentare prin scoaterea stecherului de retea
din priza si prin oprirea dispozitivului. Scoateti, de
asemenea, acumulatorul din robotul de tuns iarba
(Fig. 9).

Atentie! Purtati manusi de protectie!

Nu atingeti piesele mobile inainte de oprirea
completa a acestora.

7.1 Curatare
Pastrati cat mai curate posibil, fara praf si
murdarie, dispozitivele de protectie, fantele
de aerisire si carcasa motorului. Stergeti
aparatul cu o carpa curata sau curatati cu aer
comprimat la o presiune mica.
Nu este permis ca robotul de tuns iarba sa
fie spalat cu apa, in special apa la presiune
ridicata.
Curatati in mod regulat dispozitivul folosind
un prosop umed si putin sapun moale. Nu fo-
lositi detergenti sau solventi pentru curatare;
aceste produse ar putea ataca componentele
din material plastic ale aparatului. Aveti grija
ca apa sa nu patrunda in interiorul aparatului.
Curatati robotul de tuns iarba cu perii sau la-
vete daca este posibil.
Verificati mobilitatea lamelor (10) si a discului
de taiere (11).
Pentru a curata contactele de incarcare de
pe robotul de tuns iarba (1) si de pe statia de
incarcare (19) folositi agenti de curatare pen-
tru metal sau smirghel foarte fin. Curétati-le
pentru a asigura incarcarea eficienta.

7.2 intretinere
Lamele uzate sau deteriorate (10) si surubu-
rile de fixare ale acestora trebuie inlocuite
intotdeauna in seturi.
inlocuiti piesele uzate sau deteriorate.
Pentru a avea o durata lunga de viatéa, toate
piesele insurubate, precum si rotile si osiile
trebuie curatate si apoi unse.
Intretinerea regulat4 a robotului de tuns iarba
nu numai cé asigura durabilitatea si perfor-
manta acestuia pentru o perioada lunga de
timp, dar contribuie si la o tundere atenta si
usoara a gazonului.
Componentele cele mai expuse la uzura sunt
lamelele (10). Verificati in mod regulat starea
lamelor (10), precum si fixarea lor. in cazul in
care robotul de tuns iarba vibreaza excesiv,
acest lucru poate Insemna ca lamele (10)
sunt deteriorate sau deformate de socuri.
Daca lamele (10) sunt uzate sau deteriorate
trebuie nlocuite imediat.
Verificati frecvent modul de téiere a gazonu-
lui. Lamele neascultite taie firele de iarba in
mod neregulat. Astfel, suprafata gazonului se
va usca usor si se va ingalbeni. Prin urmare,
schimbati lamele in mod regulat pentru ca
robotul sa taie drept si egal.
Controlati des partea inferioara a robotului
de tuns iarba pentru a nu prezenta murdarie.
Curatati robotul de tuns iarba in mod regulat.
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Tndepértagi imediat murdaria puternica.

in primele saptdmani dupa punerea in func-
tiunea si de la tunsul anterior cu 0 masgina

de tuns iarba conventionald, robotul de tuns
iarba se poate murdari repede si foarte tare.
in aceasta perioada controlati des partea in-
ferioara a robotului de tuns iarba.

Taiati gazonul doar in pasi mici pentru a evita
murdaria puternica.

in interiorul dispozitivului nu exista alte piese
care necesita intretinere.

in aplicatie, puteti consulta intervalele de
intretinere ale robotului de tuns iarba in sec-
tiunea ,Informatii despre robotul de tuns iar-
ba”. Intervalul recomandat pentru inlocuirea
lamelor este de 150 de ore de functionare.
Pentru a asigura o uzura uniforma, lamele
pot fi intoarse la intervale regulate. Pentru
curatarea robotului de tuns iarba si a statiei
de incarcare este prevazut un interval de in-
tretinere de 720 de ore de functionare. Daca,
inainte de atingerea intervalelor respective,
constatati ca lamele sunt uzate sau ca este
necesara curatarea din cauza murdaririi
puternice, efectuati lucrarile de intretinere
corespunzatoare mai devreme. Intervalele de
intretinere recomandate nu trebuie depasite,
pentru a asigura functionarea fiabila si menti-
nerea unei performante ridicate a robotului de
tuns iarba.

7.2.1 inlocuirea lamelor

Scoateti acumulatorul inainte de schimbarea
cutitelor.

Folositi doar lame originale; in caz contrar, functi-
onarea si siguranta nu sunt garantate.

Robotul de tuns iarba este echipat cu trei lame
(10) montate pe un disc de taiere (11). Aceste
lame (10) au o durata de viata de panala 2 luni
(dac& nu au intalnit obstacole). inlocuiti toate
cele trei lame (10) in acelasi timp pentru a nu
compromite eficienta si echilibru dispozitivului
dumneavoastra.

Pentru inlocuirea lamelor (10), procedati dupa
cum urmeaza (Fig. 10) - Atentie! - Purtati manusi
de protectie:

1. Blocati rotatia discului de taiere (11) cu o
surubelnita. Pentru a face acest lucru, introdu-
ceti surubelnita prin gaurile prevazute in dis-
cul de taiere (11) si in pieptenele de protectie.

2. Slabiti suruburile de fixare.

3. Indepartati lamele (10) si inlocuiti-le cu cele
noi. inlocuiti intotdeauna, ca set, toate cele
trei lame (10), impreuna cu suruburile aferen-

te
4. Apoi strangeti din nou surubul de fixare (27).
Asigurati-va ca noile lame (17) se rotesc liber.

Efectuati in mod regulat o verificare generala a ro-
botului de tuns iarba a si indepartati orice resturi
care s-au acumulat. Verificati neaparat starea la-
melor (10) inainte de inceperea fiecarui anotimp.
Pentru reparatii, adresati-va serviciului nostru
pentru clienti. Folositi doar piese de schimb ori-
ginale.

7.2.2 Actualizare software
Asigurati-va ca acumulatorul este complet incar-
cat Tnainte de a urma pasii de mai jos.
in aplicatie, din meniul Setéri, selectati ,Actu-
alizare firmware”.
Robotul de tuns iarba incepe actualizarea fir-
mware, daca exista o actualizare disponibila.
Starea este afisata in aplicatie.
Actualizarea firmware prin aplicatia Einhell
Robotics poate fi efectuata numai daca robo-
tul de tuns iarba este conectat la Wi-Fi.

7.3 Comanda pieselor de schimb:
La comanda pieselor de schimb trebuie sa se fur-
nizeze urmatoarele informatii:
Tipul dispozitivului
Numarul de articol al dispozitivului
Numarul de identificare al dispozitivului
Codul piesei de schimb necesare
Preturi actuale si informatii sunt disponibile pe
www.Einhell-Service.com

Nr. art. lame de rezerva: 34.140.20

7.4 Accesorii optionale

Modulul de comunicatii mobile 4G (25) (nu este
inclus Tn pachet) este un modul loT (Internet of
Things) care se poate conecta la o retea 4G. Pen-
tru aceasta sunt necesare, pe 1anga modul, o car-
tela SIM activa si un abonament de date (nu sunt
incluse in pachet). Modulul de comunicatii mobile
(25) poate compensa acoperirea Wi-Fi slaba sau
inexistenta, pentru a permite utilizarea in conti-
nuare, fara restrictii, a robotului de tuns iarba prin
aplicatie si accesul la toate functiile.
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8. Depozitarea

inainte de a-I depozita pe timp de iarn4, incarcati
complet acumulatorul si opriti robotul de tuns
iarba. indepartati acumulatorul din dispozitiv.
Deconectati unitatea de conectare (13) de la
alimentarea cu energie electrica si de la statia de
incarcare (19).

Depozitati dispozitivul si accesoriile sale intr-un
loc intunecat, uscat, fara pericol de expunere la
inghet si inaccesibil copiilor. Temperatura optima
de depozitare este intre 5 °C si 30 °C. Pastrati
dispozitivul in ambalajul original.

9. Transportul

Atasati dispozitivele de protectie la transport,
daca sunt disponibile.

Protejati dispozitivul impotriva daunelor si
vibratiilor puternice care apar in special la
transportul in autovehicule.

Asigurati dispozitivul impotriva alunecarii si
rasturnarii.

Transportati robotul de tuns iarba de ménerul
de transport (6), cu discul de taiere (11) ori-
entat in directia opusa dumneavoastra.

10. Eliminarea si reciclarea

Dispozitivul se afla intr-un ambalaj pentru a im-
piedica pagubele de transport. Acest ambalaj re-
prezintd materie prima si, prin urmare, poate fi re-
utilizat sau poate fi reintrodus in circuitul materiilor
prime. Aparatul si accesoriile sale sunt construite
din diferite materiale, cum ar fi de exemplu metal
sau material plastic. Dispozitivele defecte nu pot fi
aruncate la gunoi. Pentru o eliminare corespunza-
toare, dispozitivul trebuie dus la un punct de co-
lectare potrivit. Daca nu aveti cunostinta unde se
afla un centru de colectare, informati-va in acest
sens la administratia locala (comunala).
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11. Functiile panoului de comanda si starea benzii luminoase LED

Functie

Pornire-oprire

Pornire tundere
Deplasare la statia de incarcare

Modul suprafetei secundare - tun-
derea suprafetei delimitate selectate

Pauza / STOP

Activarea / dezactivarea functiei de
siguranta pentru copii

Resetarea conexiunii Wi-Fi

Banda luminoasa LED

Banda luminoasa alba sau galbena
aprinsa continuu

Banda luminoasa alba sau galbena
intermitenta

Banda luminoasa rosie aprinsa
continuu

Banda luminoasa rosie care clipeste
de 3 ori

Banda luminoasa verde intermitenta

Banda luminoasa alba care clipeste
rapid

Banda luminoasa albé care clipeste
de 3 ori

() ) (@) [

Semnificatie

Tineti apasat butonul ,,Pornit/Oprit” timp de 3 secunde. Robo-
tul de tuns iarba nu poate fi oprit cat timp se afla in statia de
incarcare.

Apasati butonul ,Start”, apoi confirmati cu butonul ,OK”
Apasati butonul ,Home”, apoi confirmati cu butonul ,,OK”

Tineti apasat butonul ,Start” timp de 2 secunde, apoi confir-
mati cu butonul ,OK” dup& mesajul vocal

Pentru a pune pe pauza robotul de tuns iarba, apasati orice
buton de pe panoul de comanda. Pentru a opri robotul, apasati
butonul ,STOP” (3)

Tineti apasate simultan butoanele ,Home” si ,OK” timp de 2
secunde

Tineti apasate simultan butoanele ,Home” si ,Pornit/Oprit” timp
de 2 secunde

Semnificatie

Standby

Tuns iarba
Procesarea datelor
Control de la distanta

Revenire la statia de incarcare
Revenire la pozitia initiala
In asteptarea conexiunii Wi-Fi

Eroare prezenta; consultati in aplicatie codul de eroare in ta-
belul codurilor de eroare

Eroare prezenta; consultati in aplicatie codul de eroare in ta-
belul codurilor de eroare

Robotul de tuns iarba se incarca in statia de incarcare

Functia de siguranta pentru copii este activata
Harta este salvata in robotul de tuns iarba

Modul suprafetei secundare este activat, apasati butonul ,OK”
pentru a porni procesul de tundere
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12. Afisarea codurilor de eroare in aplicatie si remedierea erorilor

Daca apare un cod de eroare, acesta poate fi resetat dupa cum urmeaza:

Afigaj
E0001

E0002

E0003

E0004
E0005
E0201
E0202
E0401
E0402
E0403
E0501
E0502
E0503

E0504

E0601

Defectiune

Discul de taiere este blo-
cat, curatati-1

Defectiune la motorul dis-
cului de taiere

Motorul discului de taiere
s-a supraincalzit

Defectiune la motorul dis-
cului de taiere

Lama slabita sau blocata

Robot ridicat; asezati-I
pe sol

Robot ridicat; asezati-I
pe sol

Unghiul de inclinare al ro-
botului este prea mare

Unghiul de inclinare al ro-
botului este prea mare

Eroare software

Roata de antrenare este
blocata, curatati-o

Defectiune la motorul rotii
de antrenare

Defectiune la motorul rotii
de antrenare

Roata de antrenare s-a
supraincalzit

Eroare baterie

Cauza posibila

Discul de taiere este
blocat

Motorul discului de taiere
are o defectiune

Discul de taiere este blo-
cat sau iarba este prea
inalta sau prea deasa

Motorul discului de taiere
are o defectiune

Lama este slabita sau
blocata de corpuri straine

Robotul a fost ridicat

Robotul a fost ridicat

Robotul este inclinat sau
se afla pe o panta

Robotul este inclinat sau
se afld pe o panta

S-a detectat o eroare
software

Roata de antrenare este
blocata

S-a detectat o defectiune
la motor

S-a detectat o defectiune
la motor

Roti blocate sau iarba
prea deasa

S-a detectat o tensiune
de incarcare necorespun-
zatoare
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Remediere

1. Opriti robotul de tuns iarba
2. Indepartati corpurile stréine
si verificati daca discul de

taiere se roteste liber

Reporniti robotul si incercati
din nou

1. Verificati daca discul de taie-
re este blocat

2. Scurtati gazonul la mai putin
de 6 cm inainte de tundere

Reporniti robotul si incercati
din nou

Verificati fixarea lamei si inde-
partati corpurile straine

Asezati robotul pe o suprafata
plana

Asezati robotul pe o suprafata
plana

Asezati robotul pe o suprafata
plana

Asezati robotul pe o suprafata
plana

Reporniti robotul si reluati pro-
cesul de tundere

Curatati rotile de antrenare si
indepartati corpurile straine

Reporniti robotul si incercati
din nou

Reporniti robotul si incercati
din nou

1. Verificati rotile de antrenare
si rotile din fata

2. Lubrifiati rotile care se misca
greu

3. Scurtati in prealabil gazonul
la mai putin de 6 cm

1. Verificati alimentarea cu
energie a statiei de baza

2. Curatati contactele de in-
carcare

3. Verificati adaptorul de ali-
mentare

4. Reporniti robotul



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

Eroare baterie

Temperatura bateriei se
afla in afara intervalului
admis. Functionarea a
fost oprita

Eroare baterie

Temperatura acumulato-
rului este prea scazuta.
Procesul de incarcare
este intrerupt temporar

Temperatura ambianta in
afara intervalului de func-
tionare

Conexiune de incarcare
necorespunzatoare

Eroare la senzorul de
viziune din unitatea de
camera

Eroare la senzorul de
viziune din unitatea de
camera

Senzorul de viziune din
unitatea de camera sau
din statia de baza este
murdar

Autotest nereusit

Senzorul de viziune din
unitatea de camera este
murdar

Senzorul de viziune din
unitatea de camera sau
din statia de baza este
murdar

S-a detectat o margine cu
risc de cadere

S-a detectat o eroare a
bateriei.

Temperatura acumula-
torului este prea ridicata
sau prea scazuta

S-a detectat o eroare la
sistemul de monitorizare
a bateriei

Temperatura acumulato-
rului este sub intervalul
admis pentru incarcare

Temperatura se afla in
afara intervalului admis

Conexiunea de incarcare
este defectuoasa

S-a detectat o eroare la
senzorul de viziune

S-a detectat o eroare la
senzorul de viziune

Senzorul sau marcajul
este acoperit

Robotul aluneca sau este
blocat

Senzorul este acoperit
sau murdar

Senzorul sau marcajul
este acoperit

Indepértati robotul de
trepte sau margini
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1. Scoateti si reinstalati acu-
mulatorul

2. Reporniti robotul si incercati
din nou

1. Opriti robotul

2. Asteptati stabilizarea tem-
peraturii.

3. Reporniti

1. Scoateti si reinstalati acu-
mulatorul

2. Reporniti robotul

3. Daca eroarea reapare, con-
tactati serviciul pentru clienti

1.Incarcati la temperaturi de
peste 10 °C.

2. Pentru depozitare, incarcati
acumulatorul la cel putin
60%

Folositi robotul numai la tem-
peraturi cuprinse intre 5 si
50°C

Verificati contactele de incar-
care si alimentarea cu energie
electrica

1. Curatati unitatea de camera
2. Reporniti robotul si incercati
din nou

1. Curatati unitatea de camera
2. Reporniti robotul si incercati
din nou

1. Curatati unitatea de camera

2. Curatati marcajul si codul
QR

3. Verificati daca exista dete-
riorari

Curatati si eliberati zona din

jurul statiei de baza

Curatati unitatea de camera

1. Curatati unitatea de camera

2. Curatati marcajul si codul
QR

3. Verificati daca exista dete-
riorari

Asezati robotul pe o suprafata

plana



E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

Robotul este blocat

Destinatia din zona nu
poate fi atinsa

Statia de baza nu a fost
gasita

Andocarea la statia de
baza a esuat

Asezati manual robotul pe
statia de baza

indepartati obstacolele si
asigurati-va ca robotul se
afla pe gazon

Statia de baza nu este
alimentata cu energie
electrica

Activitatea a fost pusa pe
pauza. Indepartati obsta-
colele

imprejurimile s-au modifi-
cat semnificativ. Creati o
harta noua

Gazonul nu a fost de-
tectat

In afara hérii

Revenirea la statia de
baza a esuat

Mutarea statiei de baza
a esuat

Robotul s-a supraincalzit
Statia de baza este poziti-
onata necorespunzator
Avertizare de furt

Eroare GPS

Eroare hardware

S-a detectat un obstacol

Nu se poate ajunge in
zona de destinatie

Revenirea la statia de
baza nu este posibila

Obstacole in apropierea
statiei de baza

Pornirea trebuie efectuata
de la statia de baza

Planificarea traseului a
esuat

Alimentarea cu energie
sau conexiunea de incar-
care este defectuoasa

Robotul nu poate parasi
statia de baza

Harta nu corespunde cu
fmprejurimile

Gazon rar in apropierea
statiei de baza

in afara zonei de lucru
cartografiate

Teren denivelat in apropi-
erea statiei de baza

Statia de baza nu poate fi
repozitionata

Temperatura ambianta
este prea ridicata

Pozitia sau orientarea nu
este adecvata

Robotul se afla in afara
zonei obisnuite de lucru

S-a detectat o eroare a
modulului GPS

S-a detectat o eroare
hardware
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Tndepértat,i obstacolele si eli-
berati robotul

Verificati obstacolele si zonele
restrictionate

1. Verificati traseul de intoar-
cere

2. Mentineti libera zona din
jurul statiei de baza

3. Daca este necesar, andocati
manual

indepértati obstacolele si veri-
ficati suprafata de sprijin

Asezati robotul pe statia de
baza

1. Indepértati obstacolele

2. Mentineti libere traseele de
deplasare

3. Verificati pozitia de pornire

Verificati adaptorul de alimen-
tare si contactele de incarcare

Eliberati spatiul din fata statiei
de baza

Stergeti harta salvata si carto-
grafiati din nou zona

Creati un traseu cu mai multe
zone sau definiti 0 zona de
tuns

Creati un traseu cu mai multe
zone

Nivelati terenul din zona statiei
de baza

Verificati amplasarea si carto-
grafierea

Duceti robotul la statia de baza
si lasati- sa se raceasca
Verificati spatiul liber si orien-
tarea statiei de baza

Verificati locatia sau modificati
setarea protectiei antifurt

Reporniti robotul si incercati
din nou

Reporniti robotul si incercati
din nou



E1413
E1414
penit
E1417
Depanare
Defectiune

Robotul de tuns
iarba sta in zona de
tuns.

Robotul de tuns iar-
ba nu porneste.

Robotul de tuns
iarba nu poate
ajunge la statia de
incarcare.

Robot de tuns iarba
este foarte zgomo-
tos.

Robotul de tuns iar-
ba ramaéne la statia
de incarcare. Robo-
tul de tuns iarba se
intoarce mereu la
statia de incarcare.

Eroare la modulul Wi-Fi
Butonul STOP este inte-

Eroare la modulul de co-
municatii mobile

eroare

Cauza posibila

Tensiunea acumulatorului
este prea scazuta

Defectiune la circuitul electric
sau la componentele electro-
nice

Statia de incarcare (19) nu
este instalata corect.

Lame (10) deteriorate

S-au acumulat numeroase
corpuri straine pe lame (10)
Robotul de tuns iarba a fost
pornit prea aproape de ob-
stacole

Mecanismul de actionare al
lamelor sau motorul de actio-
nare este deteriorat

Alte componente ale robotu-
lui de tuns iarba sunt deterio-
rate

Setari incorecte ale intervale-
lor de functionare
Acumulator descarcat
Senzor de ploaie declansat
Temperatura acumulatorului
este prearidicata
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Modulul Wi-Fi are o

Butonul STOP este blocat

Modulul de comunicatii
mobile are o eroare

Reporniti robotul si incercati
din nou

Verificati butonul si reporniti
robotul

Reporniti robotul si incercati
din nou

Remediere

Duceti robotul de tuns iarba la statia de
incarcare (19) pentru incarcare.
Contactati serviciul pentru clienti.

Asigurati-va ca indicatorul LED (21) de pe
statia de incarcare (19) lumineaza verde.
Asigurati-va ca statia de incarcare (19)
este pozitionata corect.

Inlocuiti lamele (10). Cele trei lame (10)
trebuie schimbate in acelasi timp.
Eficienta de lucru a robotului de tuns iarba
depinde de ascutimea lamelor (10). De
aceea trebuie sa mentineti lamele (10) in
stare buna de functionare.

Opriti robotul de tuns iarba in siguranta si
purtati manusi de protectie cand curatati
lamele (10) pentru a evita taieturile.
Solicitati repararea sau inlocuirea motoru-
lui de catre serviciul pentru clienti.

Verificati setarile intervalelor de functiona-
re.

Robotul de tuns iarba fsi incepe si isi in-
cheie activitatea in functie de intervalul de
functionare setat. Robotul de tuns iarba
ramane la statia de incarcare (19) in afara
acestui interval de lucru.



13. Afisajul aparatului de incarcat

Starea afisajului

LED-ul
rosu
stins

aprins

stins

intermitent

intermitent

aprins

LED-ul
verde

intermitent

stins

aprins

stins

intermitent

aprins

Semnificatia si masura de remediere

Stare de functionare

Aparatul de incarcat este conectat la retea si pregatit de functionare, acu-
mulatorul nu este in aparatul de incarcat

incarcare

Aparatul de incarcat incarca acumulatorul in regim de incarcare rapida.
Timpii de incarcare corespunzatori ii gasiti direct pe aparatul de incarcat.
Indicatie! in functie de nivelul de incarcare al acumulatorului timpii de in-
céarcare efectivi pot fi diferiti de timpii de incarcare mentionati.
Acumulatorul este incarcat si poate fi pus in folosinta. (READY TO
GO)

Dupa aceea se comuta intr-o incarcare de protectie pana la incarcarea
completa.

Pentru aceasta lasati acumulatorul cu cca. 15 minute mai mult pe aparatul
de incarcat.

Masura de remediere:

indepartati acumulatorul din aparatul de incércat. Deconectati aparatul de
incarcat de la retea.

incarcare adaptata

Aparatul de incarcat se gaseste in regimul de incarcare de protectie.

in acest regim, din motive de siguranta, acumulatorul este incarcat mai in-
cet si necesita mai mult timp. Acest lucru poate avea urmatoarele cauze:

- Acumulatorul nu a mai fost incarcat timp foarte indelungat.

- Temperatura acumulatorului nu se gaseste in intervalul ideal.

Masura de remediere:

Asteptati pana cand procesul de incarcare este incheiat, apoi acumulato-
rul poate fi incarcat in continuare.

Defectiune

Nu mai este posibila incarcarea acumulatorului. Acumulatorul este defect.
Masura de remediere:

incércarea unui acumulator defect este interzisa.

indepértati acumulatorul din aparatul de incarcat.

Deteriorare datorata temperaturii

Acumulatorul este prea fierbinte (de ex. la radiatie solara directa) sau prea
rece (sub 0° C)

Masura de remediere:

indepértati acumulatorul din aparatul de incarcat si pastrati-l o zi la tempe-
ratura incaperii (cca. 20° C).
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14. Informatii privind protectia datelor

Einhell Germany AG va multumeste ca utilizati robotul de tuns iarba. Protectia datelor cu caracter per-
sonal este foarte importanta pentru noi. In continuare descriem datele care sunt prelucrate in general, in
ceea ce priveste folosirea echipamentului.

Locatia statiei de incarcare

Robotul de tuns iarba salveaza local, pe dispozitiv, locatia statiei de incarcare, determinata prin
GNSS. Aceasta este necesara pentru ca robotul sa poata reveni la statia de incarcare dupa finaliza-
rea lucrarilor de tuns. In cazul unei actiuni de service, aceasta informatie poate fi citita in mod fizic
de pe echipament, prin intermediul fisierului jurnal.

Orele de rasarit si apus

Robotul de tuns iarba salveaza local, pe dispozitiv, orele de rasarit si apus determinate prin GNSS.
Acesta este necesar pentru ca echipamentul sa poata fi pornit doar intr-un interval de timp, in
cadrul caruia unitatea de camera poate genera imagini cu o luminozitate adecvata. in cazul unei
actiuni de service, aceasta informatie poate fi citité in mod fizic de pe echipament, prin intermediul
fisierului jurnal.

Imaginile unitatii de camera

Robotul de tuns iarba salveaza local, pe dispozitiv, imaginile generate de unitatea de camera. Aces-
tea sunt necesare in ceea ce priveste sistemul, pentru a imbunatati permanent algoritmul robotului
de tuns iarba. Pe robotul de tuns se afla imagini care au fost generate in ultimele 15 minute din
procesul de tuns iarba. Acest set de date este suprascris constant. Nu se genereaza imagini daca
robotul se afla in statia de incércare. in cazul unei actiuni de service, aceste imagini pot fi citite in
mod local pentru a putea detecta erorile aparute. Aceste imagini sunt sterse ulterior.

Puteti sterge informatiile privind locatia, hartile salvate, datele de imagine generate, precum si alte date
stocate pe robotul de tuns iarba, printr-o resetare la setarile din fabrica.

in acest scop, deschideti setérile din aplicatia Einhell Robotics si selectati optiunea de meniu ,Factory
Reset” (Resetare la setérile din fabricd). inainte de resetare, sunt afisate toate datele care vor fi sterse.
Apoi confirmati resetarea la setarile din fabrica. O resetare la setarile din fabrica poate fi efectuata exclu-
siv de proprietarul robotului de tuns iarba in aplicatia Einhell Robotics.

Pe pagina noastra, la sectiunea privind protectia datelor, gasiti o documentatie detaliatd despre politica
noastré de confidentialitate.
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Eliminare

)¢

/T
Sculele electrice, acumulatorii, accesoriile si ambalajele trebuie directionate catre o statie de revalorifi-
care ecologica.

Nu aruncati sculele electrice si acumulatorii/ bateriile in gunoiul menajer!

Numai pentru tarile UE:

Conform Directivei Europene 2012/19/UE privind deseurile de echipamente electrice si electronice

si transpunerea acesteia in legislatia nationala, sculele electrice scoase din uz si, conform Directivei
Europene 2006/66/CE, acumulatorii/bateriile defecti/defecte sau uzati/uzate trebuie colectati/colectate
separat si predati/predate la un centru de reciclare ecologica.

in cazul eliminarii necorespunzatoare, aparatele electrice si electronice pot avea un efect nociv asupra
mediului si sanatatii din cauza posibilei prezente a substantelor periculoase.

Retiparirea sau orice alta multiplicare a documentatiei si documentelor insotitoare ale produselor, chiar
si partial, este permisa numai cu acordul in mod expres a firmei Einhell Germany AG.

Ne rezervam dreptul pentru modificari de ordin tehnic
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Informatii de service

in toate tarile mentionate in certificatul de garantie dispunem de parteneri de service competenti, datele
de contact ale acestora le puteti gasi in certificatul de garantie. Acesti parteneri va stau la dispozitie
pentru toate problemele referitoare la service, piese de schimb si de uzura sau aprovizionarea cu mate-
riale de consum.

Se va tine cont de faptul ca la acest produs, urmatoarele piese sunt supuse unei uzuri naturale sau da-
torate utilizarii resp. ca aceste piese sunt necesare ca materiale de consum.

Categorie exemplu
Piese de uzura*
Material de consum/ Piese de consum*

Piese lipsa
* nu este cuprins in livrare Tn mod obligatoriu!

in caz de deterioréri sau defecte, va rugdm sa anuntati acest lucru pe pagina de internet
www.Einhell-Service.com. Va rugam sa tineti cont de descrierea exacta a defectiunii si raspundeti in
orice caz la urmatoarele intrebari:

A functionat aparatul o data sau a fost de la inceput defect?

Ati remarcat ceva inainte de defectarea aparatului (simptom inainte de defectare)?

Ce fel de defectiune prezinta aparatul dupa parerea dumneavoastra (simptom principal)?
Descrieti aceasta defectiune.
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Instrugdes de seguranga

Descricao do aparelho e material a fornecer

Utilizagéo adequada

Dados técnicos

Colocagéo em funcionamento

Operagao

Limpeza, manutencéo e encomenda de pegas sobressalentes
Armazenagem

Transporte

. Eliminagé&o e reciclagem

. Fungbes e estado da barra luminosa LED do painel de comando
. Indicagéo do cédigo de erro na aplicagéo e eliminagao de falhas
. Visor do carregador

. Notas sobre a protegéo de dados

LL]

Perigo! - Para reduzir o risco de ferimentos leia 0 manual de instrugdes.

Este aparelho nao se destina a ser usado por pessoas (inclusive criangas) com limitagdes fisicas, sen-
soriais ou psiquicas e experiéncia ou conhecimento insuficientes, a ndo ser quando acompanhadas de
uma pessoa responsavel pela sua seguranca ou que instrua sobre como se deve utilizar a maquina. As
criancas devem ser mantidas sob vigilancia para garantir que ndo brincam com o aparelho.
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Perigo!

Ao utilizar ferramentas, devem ser respeitadas
algumas medidas de seguranga para prevenir
ferimentos e danos. Por conseguinte, leia aten-
tamente este manual de instrugdes/estas instru-
¢oes de seguranga. Guarde-o num local seguro,
para que o possa consultar sempre que necessa-
rio. Caso passe o aparelho a outras pessoas, en-
tregue também este manual de instrugdes/estas
instrucbes de seguranga. Nao nos responsabili-
zamos pelos acidentes ou danos causados pela
nao observancia deste manual e das instru¢des
de seguranca.

1. Instrucdes de seguranca

As instru¢des de seguranca correspondentes
encontram-se na brochura fornecidal!

Aviso!

Leia todas as instru¢oes de seguranca,
indicagées, ilustrag6es e dados técnicos
fornecidos com esta ferramenta elétrica. O
incumprimento das indicagdes seguintes pode
provocar choques elétricos, incéndios e/ou feri-
mentos graves.

Guarde todas as instrucoes de seguranca e
indica¢6es para consultar mais tarde.

Explicacao dos simbolos utilizados (ver figu-

ra12)

A. AVISO - Ler o manual de instrugdes antes do
funcionamento da maquinal!

B. AVISO - Manter uma distancia de seguranga
adequada durante o funcionamento da ma-
quina!

C. AVISO - Remova o dispositivo de seguranca
antes de realizar trabalhos na maquina ou de
aelevar.

D. AVISO - Nao usar a maquina para se deslo-
car em cima dela!

E. Classe de protegéo Il (isolamento duplo).

F. Armazenagem das baterias apenas em es-

pacgos secos com uma temperatura ambiente

de +10 °C - +40 °C. Armazenar as baterias
sempre carregadas (com, no min., 40% de
carga).

Classe de protecéo Il

Fusivel lento 2 A

Apenas para uso no interior

AVISO: Para carregar a bateria, utilizar ape-

nas o alimentador amovivel que foi fornecido

com este aparelho.

K. Atencao - N&o tocar nas laminas rotativas!

cTIo

Atencao!

Durante uma trovoada, puxe a ficha de alimen-
tacéo e desligue o fio de delimitagao da estacéo
de carga. Evite utilizar o aparelho sob més condi-
¢cOes meteoroldgicas, especialmente em caso de
risco de relampagos.

2. Descricao do aparelho e material
a fornecer

2.1 Descricao do aparelho (figuras 1/2/11)

Robd corta-relvas

Painel de comando

Tecla STOP

Ajuste da altura de corte

Sensor de chuva

Pega de transporte

Unidade de cdmara

Roda traseira

Tampa do compartimento da bateria

10. Laminas

11. Disco de laminas

12. Roda dianteira

13. (Cabo do) alimentador

14. Parafuso de fixacdo da cobertura

15. Parafuso de fixacdo

16. Bateria

17. Laminas de substituicao

18. Tomada de carga

19. Estacéo de carga

20. Contacto de carga

21. Cobertura da estacéo de carga

22. Indicagéo LED da estagao de carga

28. Marcacéo auxiliar da estagéo de carga

24. Chave sextavada

25. Ligagdo do modulo de rede mével (médulo
nao incluido no material a fornecer)

26. Ligagao USB tipo C

27. Parafuso de substituicdo das laminas

28. Cabo de extensao

29. Carregador (n&o incluido no material a forne-
cer)

©XONDOAWND =

2.2 Material a fornecer e desembalamento
Com a ajuda da descricdo do material a fornecer,
verifique se o artigo se encontra completo. Caso
faltem pecas, dirija-se num prazo maximo de 5
dias uteis apos a compra do artigo a um dos nos-
sos Service Center ou ao ponto de venda onde
adquiriu o aparelho, fazendo-se acompanhar de
um taldo de compra valido. Para o efeito, consulte
a tabela da garantia que se encontra nas informa-
¢coes do servico de assisténcia técnica no fim do
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manual.
Abra a embalagem e retire cuidadosamente
o aparelho.
Remova o material da embalagem, assim
como os dispositivos de seguranca da emba-
lagem e de transporte (caso existam).
Verifique se o material a fornecer esta com-
pleto.
Verifique se o aparelho e as pegas acesso-
rias apresentam danos de transporte.
Se possivel, guarde a embalagem até ao ter-
mo do periodo de garantia.

Perigo!

O aparelho e o material da embalagem nao
sao brinquedos! As criancas ndo devem
brincar com sacos de plastico, peliculas ou
pecas de pequena dimensao! Existe o perigo
de degluticao e asfixia!

Cuidado!

Riscos residuais

Mesmo quando esta ferramenta elétrica é
utilizada adequadamente, existem sempre
riscos residuais.

Material a fornecer, material de montagem e
acessorios (parcialmente nao incluidos no
material a fornecer):
Consulte o material a fornecer no respetivo folhe-
to informativo fornecido.

Robd corta-relvas

(Cabo do) alimentador

Estacé@o de carga com cobertura

Parafusos de fixagéo da estagcéo de carga

Parafusos de fixagéo da cobertura

Laminas de substituicao

Chave sextavada

Bateria

Manual de instruc¢des original

Instrugdes de seguranga

Meios auxiliares necessarios (nao incluidos
no material a fornecer)

Escala

Nivel de bolha de ar (opcional)

Chave de fenda

Chave de fenda em cruz

Ligagdo a Internet WLAN

3. Utilizacédo adequada

O rob6 corta-relvas é adequado para a utilizagdo
privada a nivel doméstico e na jardinagem en-
quanto hobby, destinando-se exclusivamente ao
corte de superficies relvadas.

A maquina s6 pode ser utilizada para os fins a
que se destina. Qualquer outro tipo de utilizagcdo
é considerado inadequado. Os danos ou feri-
mentos de qualquer tipo dai resultantes séo da
responsabilidade do utilizador/operador e ndo do
fabricante.

Chamamos a atengéo para o facto de os nossos
aparelhos néao terem sido concebidos para uso
comercial, artesanal ou industrial. Nao assumi-
mos qualquer responsabilidade se o aparelho for
utilizado no comércio, artesanato ou industria ou
em atividades equiparaveis.

4. Dados técnicos

TENSE0 ...ccviiiiiiiie e
Rotagbes do motor .
Grau de protegao ........ccceeceerrireeireneeieenienes
Classe de protecao

Largura de corte ..
Quantidade de 1aminas...........cceceeeveerieenieennen, 3

INClINAGA0 MAX. ..o 30%
Nivel de pressdo acustical , ......... 51,11 dB(A)
Incerteza KpA ............................................ 3 dB(A)
Nivel de poténcia acustica L, .......... 62,11 dB(A)
Incerteza K........oooviieiiniiiiiice e,

Ajuste da altura de corte

Bateria

Tipo de bateria: .......ccceeeeeerieeiienieeee e Litio
Numero de células da bateria: ................... 5(10)
Capacidade da bateria: ................ 4,0 Ah (5,2 Ah)

Ligacao Bluetooth

Faixa de frequéncia de operagao: ...........cccceenee.
....2402-2480 MHz

Poténcia de transmissdao maxima: ........... 10 dBm
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WIFI:
Faixa de frequéncia de operagao: ...........cc.cuc.ee.
.................................................... 2402-2482 MHz

Poténcia de transmissdo maxima: ........... 23 dBm

Faixa de frequéncia de operagao: ...........cccecueen.e.
.................................................... 5150-5875 MHz

Poténcia de transmissao maxima: ........... 19dBm
Alimentador

Tensao de entrada: ........... 100-240V ~ 50/60 Hz
Tensao de saida: ......cccceeeveeeeeieeecciieeens 24V d.c.
Corrente de saida: ......cccceeveeevcieeeseieeenenen. 25A
Classe de protegao:.......c.coueeeeererererrenuenens /81

Os valores de ruido foram medidos de acordo
com as normas EN ISO 3744:2010 e ISO 11094:
1991.

Aviso!

Durante o funcionamento, este aparelho
produz um campo eletromagnético. Em de-
terminadas circunstancias, este campo pode
afetar implantes médicos ativos ou passivos.
Para reduzir o perigo de ferimentos graves
ou mortais, recomendamos que as pessoas
com implantes médicos consultem os seus
médicos e os fabricantes dos implantes, an-
tes de utilizarem o aparelho.

5. Colocacao em funcionamento

Leia o manual de instru¢gdes completo antes de
iniciar a instalacéo do robd corta-relvas. A qua-
lidade da instalagéo influencia o desempenho
posterior do rob6 corta-relvas.

Durante o funcionamento da maquina, utilize
sempre calgado firme e calgas compridas.

5.1 Principio de funcionamento

Siga o manual de instrugdes atentamente para
garantir um funcionamento correto e seguro do
robd corta-relvas.

O robb corta-relvas vem equipado com uma
unidade de camara (7) que contém trés camaras
(figura 1). Com a ajuda deste sistema de posicio-
namento visual inteligente, o robd corta-relvas

é capaz de cortar a relva de forma praticamente
auténoma.

O sistema de posicionamento visual inteligente
deteta automaticamente as superficies relvadas a
cortar. Assim, o rob0 corta-relvas percorre as su-

perficies de forma sistematica. A zona de circula-
¢ao e de corte de relva é registada e apresentada
na aplicacéo.

As duas camaras traseiras (b) na unidade de ca-
mara (7) detetam objetos e obstaculos na super-
ficie relvada em tempo real. Isso inclui, por exem-
plo, brinquedos, equipamento de parque infantil,
arvores e outros objetos. Se o robd corta-relvas
detetar um obstaculo, ira contorna-lo ou adaptar
a sua diregdo em conformidade.

O robb corta-relvas possui uma unidade de ca-
mara que deteta e avalia as imagens da area a
sua frente. No processo, o sistema analisa 0 am-
biente e deteta se se trata de uma superficie rel-
vada a cortar, um limite da relva ou um obstéculo.
O processamento e avaliagédo de imagens ocor-
rem no espago de segundos e sdo impercetiveis
para o utilizador durante o funcionamento.
Enquanto a &rea a frente do robd corta-relvas for
detetada como superficie de corte, o rob6 corta-
-relvas continua a deslocar-se com o mecanismo
de corte de relva ligado. Se for detetado um limite
da relva ou um obstaculo, o rob6 corta-relvas
para e analisa o ambiente novamente. Em segui-
da, verifica se é possivel contornar o obstaculo.
Se nao for possivel contornar, o robé corta-relvas
continua a sua deslocagéo e prossegue com o
processo de corte ao longo de uma linha adapta-
da. Se nao for possivel contornar o obstaculo, o
robd corta-relvas muda a sua diregdo e continua
0 processo de corte na linha seguinte.

A area de corte deve ser preparada cuidado-
samente e adaptada, se necessario, para que

o rob0 corta-relvas possa detetar os limites da
superficie a cortar de forma fiavel. Os limites da
relva devem ser definidos de forma inequivoca

e claramente reconhecidos pelo sistema de
camara. S6 assim o robd corta-relvas podera
deteté-los em tempo real e reagir corretamente
a0s mesmos.

A marcagéo auxiliar (23) integrada na estacao

de carga (19) apoia o robd corta-relvas (1) na
orientagé@o e permite um acoplamento preciso na
estacdo de carga.

A estacéo de carga (19) pode ser colocada numa
superficie relvada ou numa base sélida, por
exemplo, em pavimento ou asfalto. A area em
torno da estacédo de carga deve dispor de delimi-
tacdes dticas ou fisicas claramente reconheciveis
para que a marcacao auxiliar (23) e o ambiente
possam ser detetados de forma fiavel.

Na primeira colocagéo em funcionamento, o robd
corta-relvas deve estar posicionado na estagao
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de carga (19). A detecéo da marcacgéo auxiliar
(23), bem como o processamento de dados de
imagem ocorrem no espago de segundos e sao
impercetiveis para o utilizador.

O rob6 corta-relvas utiliza o sistema global de na-

vegacao por satélite (GNSS) para obter informa-

¢coes especificas da localizagcéo sobre as horas
do nascer do sol e do pér do sol.

Para um funcionamento fidvel do sistema de
posicionamento visual, é necessaria luz do dia
suficiente.

Verifique as lentes da unidade de camara (7)

quanto a sujidades e limpe-a, se necessario. Des-

sa forma, é garantida uma detecéo e avaliacdo
fiavel do ambiente.

5.2 Sensores e modulos
O rob6 corta-relvas vem equipado com varios
sensores de seguranga.

Sensor de elevacéo:

Se o rob6 corta-relvas for levantado do chao
por tras a mais de 25 cm ou as rodas diantei-
ras (12) deixarem de estar em contacto com
o chao, o robd corta-relvas e a rotagéo das
laminas (10) param imediatamente.

Sensor de inclinacao:

Se o rob6 corta-relvas se inclinar fortemente
numa direcdo, este e a rotacéo das laminas
(10) param imediatamente.

Sensor de chuva:

O rob0 corta-relvas esta equipado com um
sensor de chuva (5). Se o sensor detetar
precipitacao, o robd corta-relvas termina o
processo de corte de relva e regressa auto-
maticamente & estacéo de carga (19). Apds
o acoplamento, a bateria é carregada. Assim
que o sensor de chuva (5) estiver completa-
mente seco, o robd corta-relvas permanece
na estacéo de carga (19) durante o tempo
de espera configurado na aplicagdo. Em
seguida, continua automaticamente o pro-
cesso de corte de relva, desde que exista um
periodo ativo. Se for detetada chuva, aparece
o simbolo de uma nuvem na aplica¢éo, em
Informag&o sobre o aparelho. Os contactos
do sensor de chuva nao podem ser ligados
em ponte com metal ou outros materiais con-
dutores. Isso pode afetar o funcionamento
correto do sensor de chuva e do robd corta-
-relvas.

Unidade de camara: (figura 1)

A unidade de camara (7) do robd corta-relvas
regista e avalia dados de imagem da area de
trabalho a sua frente. O processamento e a
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analise de imagens ocorrem no espaco de
segundos. A unidade de camara esta voltada
para a frente e, para além da superficie rel-
vada, também deteta objetos mais elevados
no campo de visdo. Os dados de imagem
registados apenas séo processados local-
mente, guardados temporariamente e conti-
nuamente sobrescritos no robd corta-relvas.
Com a ajuda da unidade de camara, o robd
corta-relvas deteta obstaculos, limites da
relva, bem como areas que n&o pertencem

a superficie de corte. Através da interagao
das trés camaras, o rob0 corta-relvas pode
reconhecer o espaco e, por exemplo, detetar
e evitar grandes montes de folhas, objetos
de jardim ou outros obstaculos. Se for dete-
tado um obstaculo ou um limite da relva, o
robd corta-relvas para brevemente, analisa a
situag@o novamente e adapta a sua dire¢cdo
em conformidade. Em seguida, continua au-
tomaticamente o processo de corte de relva.
Para um funcionamento fidvel da unidade de
camara, é necessaria luz do dia suficiente.
Como tal, o robd corta-relvas trabalha apenas
com luminosidade adequada. O periodo de
trabalho deve ser selecionado de forma que
haja luz do dia suficiente durante o funciona-
mento. Isso também contribui para a protecao
de pequenos animais ativos ao amanhecer e
durante a noite como, por exemplo, ourigos.
Os tempos de funcionamento permitidos sao
determinados de acordo com as horas do
nascer do sol e do pdr do sol especificas da
localizag&o. O rob6 corta-relvas termina o
processo de corte de relva 30 minutos antes
de comegar a escurecer e regressa a esta-
¢éo de carga. O corte automatico s¢ inicia 30
minutos apds o nascer do sol. A unidade de
camara dispoe também de uma luz LED (7a)
que pode ligar e desligar automaticamente se
a luminosidade for fraca.

Médulo GNSS

Mediante o médulo GNSS, o rob6 corta-
-relvas pode determinar as horas locais do
nascer e por do sol, pelo que ndo consegue
cortar a relva ao amanhecer e a noite. Assim,
o robd corta-relvas pode trabalhar com a sua
unidade de caAmara (7) de modo fiavel.
WI-FI:

O robd corta-relvas dispde de um médulo
Bluetooth e WLAN. O estado ou a intensida-
de do sinal da WLAN ¢ indicado na aplicagdo
em conformidade.



Modulo de rede mével 4G (nao incluido
no material a fornecer)

O mddulo de rede mével 4G opcional (25)
permite que o robd corta-relvas se ligue a
uma rede movel. Para tal, € necessario um
cartao SIM ativo com um tarifario de dados. O
cartdo SIM e o médulo de rede mével ndo es-
tao incluidos no material a fornecer. O médu-
lo de rede mével 4G pode ser utilizado para

a transicéo de areas com cobertura WLAN
insuficiente ou em falta. Assim, a ligagéo do
robd corta-relvas a aplicagcdo é mantida, mes-
mo fora do alcance da rede WLAN.

5.3 Preparacao

Se a altura da relva for superior a 60 mm, ela tem
de ser cortada para néo sobrecarregar o robd
corta-relvas nem afetar a eficiéncia operacional.
Utilize para tal um corta-relvas convencional ou
um rocador.

Remover da relva todos os objetos soltos que
possam ser danificados pelo robé corta-relvas ou
danificar o mesmo.

Verifique a area de corte e o seu limite da relva,
bem como as areas cuja relva ndo deve ser
cortada (figura 3). Nos seguintes capitulos deste
manual de instrugdes, encontrara informagoes
sobre como definir limites da relva inequivocos

e proteger determinadas &reas. Alguns obstacu-
los podem ser detetados pelo robd corta-relvas
atempadamente e néo precisam de ser protegi-
dos de forma trabalhosa.

5.3.1 Célculo da inclinacéao da relva (figura 4)
O rob6 corta-relvas consegue superar inclina-
¢coes de até 30%. Por conseguinte, evite incli-
nacdes mais ingremes. A inclinagcdo pode ser
determinada através da distancia com a altura
superada (figura 4).

Exemplo: a/b = 30 cm/100 cm * 100= 30%

Montagem da bateria (figura 9)

Para o funcionamento do robé corta-relvas é
necessaria uma bateria (16) da série Power-X-
-Change.

Abra a tampa do compartimento da bateria (9).
Prima a tecla de engate (b) da bateria (16) e
desloque a bateria (16) para o encaixe previsto
para o efeito. Feche a tampa do compartimento
da bateria (9) e certifique-se de que engata cor-
retamente.

Para retirar a bateria (16) abra a respetiva tampa
do compartimento (9). Prima a tecla de engate da
bateria e puxe a bateria (16) para fora.

5.4 Estacao de carga

5.4.1 Localizacao da estacao de carga (figura
5a/5b)
Selecione primeiro um local adequado para a es-
tacdo de carga (19). Para o funcionamento, é ne-
cesséaria uma tomada externa permanentemente
alimentada com corrente.
A estacéo de carga (19) pode ser colocada na
superficie relvada (figura 5a) ou numa superficie
plana e sdlida, por exemplo, pavimento ou as-
falto, a altura do céspede (figura 5b). A area de
instalac@o deve ser plana, seca e livre de obsté-
culos. Mantenha um espaco livre de pelo menos
0,5 m do lado esquerdo e direito da estagéao de
carga.
Disponha o cabo elétrico da estacdo de carga
(19) fora da area de corte ou, se necessario,
enterre-o para evitar danos causados pelo rob6
corta-relvas.
Posicione a estacao de carga (19) num local bem
acessivel que possa ser facilmente alcangada
pelo robd corta-relvas a partir de todas as areas
da superficie de corte. Evite instala-la em cantos,
estreitamentos ou areas limitadas por obstaculos.
Além disso, certifique-se de que a estagédo de
carga tem uma ligagdo WLAN adequada.
Se a estacao de carga (19) se encontrar uma
superficie fixada, a distancia a superficie relvada
mais proxima deve ser de 3 m, no maximo. Em
caso de distancias maiores, a capacidade restan-
te da bateria do rob0 corta-relvas pode néo ser
suficiente para alcancar a estacdo de carga de
forma fiavel. Para grandes superficies de corte, é
recomenda a utilizagc&o de uma bateria com uma
capacidade superior.
Se possivel, selecione um local com sombra para
que a bateria seja carregada de forma ideal em
temperaturas ambiente baixas.
Afrente da estacdo de carga (19), deve haver
uma éarea reta e livre de obstaculos com um com-
primento de pelo menos 2 m. As curvas, arestas
ou obstaculos imediatamente a frente da estacao
de carga podem afetar o arranque e o acopla-
mento do robd corta-relvas.

5.4.2 Localizacao da estacao de carga

Com um nivel de carga baixo da bateria ou quan-
do a zona de corte de relva selecionada tiver sido
cortada, o robd corta-relvas regressa a estagéo
de carga (19). O corta-relvas regressa a estagéo
de carga pelo mesmo caminho utilizado para
alcancar a zona de corte de relva. Com a ajuda
da marcacgéo auxiliar (23) na estagéo de carga, o
robd corta-relvas deteta a sua estacao de carga,
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acoplando-se assim para o carregamento.

5.4.3 Ligacao da estacao de carga ao alimen-
tador (figura 5¢)

1. Antes de ligar a estacdo de carga (19) a ali-
mentacao de corrente, certifique-se de que a
tensdo de rede é de 100-240V com 50 Hz.

2. Ligue o alimentador (13) diretamente a to-
mada. Nao use o cabo para qualquer outra
aplicagéao.

3. Nao utilize um alimentador danificado (13).
Em caso de danos nos cabos ou no alimenta-
dor (13), contacte imediatamente um técnico
autorizado para efeitos de substituigéo.

4. Nao carregue o robd corta-relvas em ambien-
te humido. Nao carregue o robé corta-relvas
a temperaturas acima de 40 °C ou abaixo de
5°C.

5. Mantenha o rob6 corta-relvas e o alimentador
(13) afastados de agua, fontes de calor e qui-
micos. Mantenha o cabo do alimentador (13)
afastado de arestas vivas para evitar danos.

6. Ligue o alimentador (13) ao cabo de exten-
580 (28) e o cabo de extensdo (28) a estagao
de carga (19).

7. Aindicagdo LED da estagdo de carga acen-
de a verde assim que existir tenséo continua.
Caso aindicagdo LED da estagao de carga
ndo acenda, verifique os passos anteriores e
certifique-se de que existe tenséo na tomada
ligada.

5.4.4 Informac6es sobre o carregamento
O rob0 corta-relvas regressa a estagdo de carga
(19) numa das seguintes situagdes:
Vocé envia o rob0 corta-relvas de volta ma-
nualmente.
O nivel de carga da bateria diminui abaixo
de 30%.
Terminou o tempo de trabalho diario.
O sensor de chuva atuou.
O robd corta-relvas esta sobreaquecido.
O modo “Spot” foi iniciado fora da janela de
trabalho ajustada e terminado pelo robé cor-
ta-relvas.
Comeca a escurecer, pelo que a unidade
de camara ja ndo consegue trabalhar fiavel-
mente.

O rob6 corta-relvas regressa a estagdo de carga
(19) como descrito no capitulo 5.4.2.

Durante o carregamento da bateria, a barra lu-
minosa LED (50) (figura 8) pisca a verde. Assim
que a bateria estiver completamente carregada,
a barra luminosa LED (50) do painel de comando

fica acesa a verde permanentemente. A indica-
¢ao LED da estacao de carga acende a verde
assim que existir tensdo continua. Apos o carre-
gamento completo, o rob6 corta-relvas retoma o
trabalho ou permanece na estacédo de carga (19)
até ao proximo periodo de trabalho.

Certifique-se de que nado existem obstaculos a
frente da estagéo de carga (19) para que seja
possivel acoplar e carregar sem problemas.

Se a temperatura da bateria exceder os 45 °C, o
carregamento é interrompido para evitar danos
na mesma. Depois de a temperatura voltar a
baixar, o carregamento é continuado automati-
camente.

O rob6 corta-relvas regressa a estacgéo de carga
(19), se a temperatura do seu comando exceder
0s 65 °C. Depois de a temperatura voltar a baixar,
o trabalho é retomado de acordo com os ajustes.
Se a bateria ficar vazia, antes de o robd corta-rel-
vas regressar a estacao de carga (19), este nao
pode voltar a ser iniciado. Leve o robd corta-rel-
vas de volta para a estagdo de carga (19). O robd
corta-relvas é carregado automaticamente.

5.4.5 Montagem da cobertura e fixacao da
estacao de carga (figura 5c-5d)
Monte a cobertura da estagéo de carga (21) na
estacdo de carga (19) conforme representado
na figura. Comece a assentar a cobertura de tras
para a frente e certifique-se de que os orificios
dos parafusos coincidem exatamente. Rode os
parafusos de fixagcao da cobertura (14) nos ori-
ficios dos parafusos conforme representado na
figura e aperte-os bem. Depois de encontrar a
posicéo certa para a estacédo de carga (19), esta
tem de ser fixada com os parafusos de fixacao
(15). Aparafuse os parafusos de fixagcéo (15) por
inteiro no chao com a chave sextavada (24).

5.5 Area de corte - obstaculos e limites da
area de corte
5.5.1 Limite da relva
Para o primeiro mapeamento, a superficie de
corte deve dispor de limites da relva claramente
reconheciveis. Proteja adequadamente taludes,
declives e outras areas com risco de queda com
vegetacgao para que o robd corta-relvas néo es-
corregue nem saia da superficie de corte.
Familiarize-se com as possibilidades de definicao
de limites da relva que sé@o descritas neste capi-
tulo antes da colocagéao em funcionamento.
As areas a excluir do processo de corte de relva
dentro da superficie de corte, por exemplo, cabos
enterrados de instalagéo fixa, mangueiras que se
encontram a superficie ou instalagdes semelhan-
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tes, também devem ser circunscritas por limites
da relva inequivocamente reconheciveis.

Estas medidas séo necessérias para o primeiro
mapeamento e para cada novo mapeamento
apods apagar o mapa.

Depois de concluido o primeiro mapeamento, &
possivel definir limites virtuais e configurar areas
de bloqueio e de excluséo na aplicacgao.

Estreitamentos (figura 6a)

Se a superficie de corte incluir um estreita-
mento, o robd corta-relvas consegue tran-
sitar pelo mesmo, desde que a largura de
passagem seja de pelo menos 0,6 m. Para o
primeiro mapeamento, o estreitamento deve
apresentar uma largura de pelo menos 1,0
m para que possa ser detetado e registado
automaticamente. Se isto ndo for possivel,

o estreitamento pode ser configurado apés
o0 mapeamento no modo “Editar mapa”, em
“Passagem”. Para tal, navegue manualmente
o robd corta-relvas com a ajuda da funcédo
de controlo remoto na aplicagdo com o seu
smartphone através do estreitamento, para
que a passagem possa ser guardada no
mapa. Em caso de estreitamentos longos e
finos, pode acontecer que o rob6 corta-relvas
nao tenha espago suficiente para virar. Isso
pode afetar a acessibilidade ou o processa-
mento de areas de corte individuais.
Distancia no limite da relva (figura 6b)
Se o rob6 corta-relvas se aproximar de um
limite da relva, este é detetado pela unidade
de camara (7). O rob6 corta-relvas para antes
do limite da relva e muda a sua dire¢éo para
evitar sair da superficie de corte. Os cantei-
ros mais baixos, covas, degraus ou arestas
elevadas de pedras podem causar danos no
robd corta-relvas. Proteja estas areas através
de limites da relva adequados ou outras de-
limitagcGes. Verifique regularmente os limites
da relva quanto a vegetacéo e alteragdes.
Os limites da relva cobertos de vegetacdo
ou que ja ndo possam ser inequivocamente
reconhecidos podem levar a que o robd cor-
ta-relvas saia da area de corte prevista. Apos
0 primeiro mapeamento, é possivel definir
limites virtuais e &reas excluidas do corte na
aplicagao para excluir permanentemente de-
terminadas superficies do processo de corte
de relva.

Distancia no limite da relva com agua
(figura 6¢)

Por principio, o robd corta-relvas deteta o
limite da relva de modo fiavel como descrito

acima. Ainda assim, o rob0 corta-relvas po-
dera ultrapassar o limite da relva, pelo que

recomendamos uma disténcia de cerca de

50 cm do limite da relva em relagcdo a dgua
(lago, piscina, etc.).

Nota

A edicao do mapa s6 pode ser iniciada se o robd
corta-relvas estiver na estacéo de carga, estiver
em pausa ou o processo de corte de relva atual
tiver sido concluido.

Para a edicdo de mapas, estéo disponiveis va-
riadas formas de superficie, bem como um limite
linear virtual. Com estas fungdes, é possivel de-
finir e adaptar areas de corte, areas excluidas do
corte e limites virtuais na aplicacéo.

5.5.2 Obstaculos (figura 6b-6d)
Os obstaculos séo objetos situados na area de
corte. Gragas a camara, o robd corta-relvas pode
detetar muitos obstaculos. Os objetos macios,
instaveis e valiosos tém de ser protegidos se
necessario. Compare para tal as possibilidades
de delimitagdo do limite da relva, como descrito
acima.
Consoante o tamanho e a forma, o robd corta-
-relvas contorna o obstaculo ou para e vira para
outra diregdo. Se a unidade de camara (7) ndo
detetar o obstaculo, o corta-relvas colide com o
obstaculo. O rob6 corta-relvas para e continua o
processo de corte de relva noutra dire¢cdo. Neste
caso, a relva ndo é cortada em aprox. 5 cm até ao
obstaculo.
Obstaculos altos e baixos
Gragas a unidade de camara (7), o robd
corta-relvas deteta véarios obstaculos na
area de corte, por exemplo, bolas, utensilios
de jardinagem, torres de brincar e outros
objetos, e contorna-os automaticamente.
Verifique regularmente se os obstaculos e
objetos ndo estao cobertos por relva, plantas
ou outra vegetagéo. Os obstaculos cobertos
por vegetagao podem afetar a detegéao fiavel
pelo robd corta-relvas. As arvores sao deteta-
das pelo robd corta-relvas como obstaculos
e contornadas em conformidade. Se houver
raizes de arvores salientes no chao, a area
afetada deve ser protegida por um limite da
relva adequado ou por uma area excluida do
corte. Isto aplica-se sobretudo a raizes soltas,
uma vez que devem ser evitados danos nas
raizes de arvores e no robd corta-relvas.
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5.5.3 Areas principal e secundaria

O rob6 corta-relvas pode mapear e guardar va-
rias zonas de corte dentro de uma area principal.
Varias zonas de corte surgem, por exemplo,
quando uma superficie relvada consistente é divi-
dida por caminhos ou outras passagens planas.
Para adicionar varias zonas de corte, selecione

a funcado “Adicionar nova zona” na aplicagdo. Em
seguida, desloque o robd corta-relvas através do
controlo remoto da zona de corte existente para a
nova superficie de corte. Depois de percorrida a
zona de circulag@o, o mapeamento da nova zona
de corte inicia automaticamente.

O trajeto de ligagdo deve estar livre de obstacu-
los, apresentar uma largura minima de 0,6 m e
pode ter uma distancia maxima de 50 m da zona
de corte existente (figura 6e).

Uma area secundaria € uma superficie de corte
que ndo pode ser alcangada automaticamente
pelo robd corta-relvas a partir da area principal

e para a qual ndo é possivel criar uma zona de
circulagéo. E o caso, por exemplo, de areas do
jardim completamente separadas.

Para tais aplicagdes, esté disponivel o modo “Se-
gunda superficie de corte”. Neste modo, a super-
ficie de corte adicional pode ser mapeada e guar-
dada em separado. Desde que este modo esteja
ativo, os ajustes do mapa da segunda superficie
de corte podem ser geridos independentemente
da area principal.

Ao alternar entre a area principal e a segunda
superficie de corte, o respetivo mapa é carregado
automaticamente.

Para a segunda superficie de corte, ndo estao
disponiveis determinadas fun¢bes, como o corte
de arestas, o corte por zonas e o corte por pon-
tos.

5.6 Verificacao da area de corte

Antes da colocagao em funcionamento, verifique
toda a area de corte, percorrendo os limites da
relva. Certifique-se de que a superficie de corte
esta completamente delimitada por limites da rel-
va, delimitagcdes ou obstaculos inequivocamente
reconheciveis. Verifique também se os limites da
relva, obstaculos e outros pontos de orientagéo
nao estdo cobertos por relva, plantas ou outra ve-
getacdo. As areas cobertas por vegetagcao podem
afetar a detecdo fiavel pelo robd corta-relvas.
Verifiqgue também todas as &reas a excluir do pro-
cesso de corte de relva, por exemplo, canteiros
de flores, piscinas, lagos e outros obstaculos. Es-
tas areas devem ser delimitadas de modo claro e
inequivoco em todos os lados.

Em pontos criticos ou dificeis de detetar onde
nao seja possivel garantir uma detecéo fiavel
pelo robd corta-relvas, é recomendado configurar
uma éarea excluida do corte ou um zona de blo-
queio na aplicacdo apds o primeiro mapeamento.
Consulte as indicagbes do capitulo 5.5.1.

5.7 Primeiro mapeamento - primeira coloca-
cao em funcionamento (figura 7a)
Assegure-se de que a bateria do rob corta-rel-
vas esta totalmente carregada antes de iniciar o
primeiro mapeamento.
Descarregue a aplicagéo Einhell Robotics no
seu smartphone antes da primeira colocacdo
em funcionamento e instale-a como desctrito no
capitulo 6.4.
Siga as instru¢des na aplicagdo para ligar o
robd corta-relvas ao seu smartphone através de
WLAN e Bluetooth.
Ap6s a ligagdo bem-sucedida, é possivel iniciar
o primeiro mapeamento na aplica¢édo. Para o
primeiro mapeamento, o robé corta-relvas deve
situar-se na estacdo de carga.
Em seguida, o robd corta-relvas sai da estagdo
de carga e regista toda a superficie de corte au-
tomaticamente. No processo, percorre a area de
trabalho de forma sistematica, deteta os limites
da relva e cria automaticamente um mapa da su-
perficie de corte.
Observe o rob6 corta-relvas durante o primeiro
mapeamento para garantir que todos os limites
da relva séo detetados de modo fidvel e toda a
superficie de corte é registada corretamente.
Depois de concluido o mapeamento, o robd cor-
ta-relvas regressa automaticamente a estacao de
carga e guarda o mapa registado no sistema.
Apds o mapeamento bem-sucedido, o robd cor-
ta-relvas inicia o processo de corte de relva de
acordo com os ajustes e horarios configurados
na aplicacéo.

5.8 Verificacao da posicao da estacdo de car-
ga (figura 7b)
Verifique a posic¢éo da estacéo de carga (19),
posicionando o robd corta-relvas em diversos
pontos da superficie de corte e iniciando, em se-
guida, o regresso a estacao de carga.
Para tal, envie o robd corta-relvas de volta para a
estacao de carga (19) como descrito no capitulo
6.3. O procedimento pode ser interrompido em
qualquer altura ao premir a tecla STOP (3).
Verifique se o robd corta-relvas pode alcancar a
estacdo de carga de modo fidvel a partir de todas
as areas da superficie de corte. Se necessario,
adapte os limites da relva, a &rea de corte ou a
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posicao da estagao de carga (19).

Em particular, certifique-se de que os estreita-
mentos apresentam uma largura minima de 0,6
m para que o robd corta-relvas possa passar de
modo figvel.

5.9 Deslocar a estacao de carga

Em “Gestdo de mapas”, pode alterar a posi¢éo
da estacdo de carga.

Selecione se a nova posi¢ao se situa dentro ou
fora da superficie relvada.

Se a estagdo de carga se situar dentro da super-
ficie relvada, o rob0 corta-relvas regista a nova
posicao automaticamente e guarda-a no mapa.
Se a estagdo de carga se situar fora da superficie
relvada, é ativado o modo de controlo remoto
(Bluetooth). Em seguida, desloque o robé corta-
-relvas da estacéo de carga até a superficie de
corte para guardar a zona de circulagdo. Esta
sera utilizada futuramente para a navegacgéo en-
tre a estacdo de carga e a superficie de corte.

5.10 Indicacao da capacidade da bateria (fi-
gura 11b)

Prima a tecla (a) para a indicag¢éo da capacidade

da bateria. A indicacéo da capacidade da bateria

mostra-lhe o nivel de carga da bateria mediante

3 LEDs.

Acendem-se todos os 3 LEDs:
A bateria esta completamente carregada.

Acendem 2 ou 1 LED(s)
A bateria dispde de carga residual suficiente.

1 LED a piscar:
A bateria esta vazia, carregue-a.

Todos os LEDs a piscar:

A temperatura da bateria ndo foi alcangada. Re-
mova a bateria do aparelho e deixe-a um dia a
temperatura ambiente. Se o erro voltar a ocorrer,
a bateria ficou

totalmente descarregada e tem defeito. Remova
a bateria do aparelho. Uma bateria com defeito
nunca mais pode voltar a ser usada ou carrega-
da.

Atencao!

Se usar um pack Multi-Ah (p. ex. 4-6 Ah), ajuste-o
sempre para a capacidade mais alta. Gragas a
carga e descarga moderadas do robd corta-rel-
vas, a utilizagéo da capacidade reduzida para o
prolongamento da vida util no é necessaria e
pode causar problemas.

5.11 Carregamento da bateria com o carre-
gador

No funcionamento normal, a bateria (16) do robd

corta-relvas é carregada através da estacdo de

carga (19). Para o uso independente da bateria

(16) da série Power-X-Change, esta pode ser

também carregada no carregador externo Power-

-X-Charger. Atenc¢ao! - O carregador (figura 11a/

pos. 29) pode nao fazer parte do material a for-

necer do seu robd corta-relvas, dependendo da
variante do modelo.

1. Verifique se a tenséo de rede indicada na pla-
ca de caracteristicas corresponde a tenséao
de rede existente. Ligue a ficha de alimen-
tagdo do carregador (29) a tomada. O LED
verde comeca a piscar.

2. Encaixe a bateria (16) no carregador (29)
(figura 11a).

3. No ponto “Visor do carregador”, encontra
uma tabela com os significados da indicagéo
LED no carregador.

A bateria pode aquecer um pouco durante o car-
regamento. E normal que isso ocorra.

Se o pack de baterias n&o carregar, verifique
se existe tenséo de rede na tomada.
se existe um contacto correto nos contactos
de carregamento.

Se continuar a ndo ser possivel carregar o pack
de baterias, envie

o carregador

e o pack de baterias
para 0 nosso servico de assisténcia técnica.

Para o envio correto, contacte o nosso ser-
vico de assisténcia técnica ou o ponto de
venda onde adquiriu o aparelho.

Ao enviar ou eliminar baterias ou o aparelho
sem fio, certifique-se de que estes sao emba-
lados individualmente em sacos de plastico
para evitar curto-circuitos e incéndios!

Tendo em vista uma longa vida util do pack de
baterias, deve providenciar o seu recarregamento
atempado. Isto é absolutamente necessario se
verificar que a poténcia do aparelho esta a dimi-
nuir. Nunca deixe que o pack de baterias se des-
carregue completamente. Esta situacdo poderia
provocar um defeito no pack de baterias!
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6. Operacéo

6.1 Painel de comando

O rob6 corta-relvas ja vem programado de fabri-
ca, tendo sido efetuados os respetivos ajustes
standard. No entanto, estes podem ser alterados
se necessario. Vocé deve familiarizar-se com as
opgdes disponiveis apesar de as definicdes de
fabrica se adequarem a maioria dos jardins.

Ao operar a maquina ou respetivos aparelhos
periféricos, certifique-se de que ndo se sobrecar-
rega e que mantém sempre o equilibrio. Em de-
clives, certifique-se de que segura bem e utilize o
aparelho sempre a caminhar, nunca a correr.

Explicacéo do painel de comando com barra
luminosa LED (figura 8)

50. Barra luminosa

51. Tecla “HOMFE”

52. Tecla “START” - Tecla Iniciar

53. Tecla “OK” - Tecla de confirmagao

54. Tecla “Ligar/desligar”

Nota

Encontrara no capitulo 11 uma explica¢éo das
teclas no painel de comando, bem como o signifi-
cado das diferentes indicagdes de estado LED no
painel de comando.

6.2 Ajuste da altura de corte

Atencao! O ajuste da altura de corte s6 pode
ser efetuado com 0 mecanismo de corte de relva
desligado e o robd corta-relvas parado. Prima
para tal a tecla STOP (3). Através do ajuste da al-
tura de corte (4), o robd corta-relvas permite uma
adaptacao continua da altura de corte entre 30 e
60 mm que pode ser lida na escala.

Se a altura da relva for superior a 60 mm, ela tem
de ser cortada até pelo menos 60 mm para nao
sobrecarregar o rob6 corta-relvas nem afetar a
eficiéncia operacional. Utilize para tal um corta-
-relvas convencional ou um rogador.

Depois de concluir a instalacéo, a altura de corte
pode ser adaptada através do ajuste da altura

de corte (4). Comece sempre com uma altura de
corte maior e reduza-la em passos pequenos até
a altura desejada.

6.3 Comando do rob6 corta-relvas

Arranque manual

Prima a tecla “Start” e confirme-a com a tecla
“OK”.

O robb corta-relvas desloca-se para a superficie
relvada seguinte e comeca a cortar a relva. Se
iniciar o rob0 corta-relvas fora do periodo definido
por si na aplicagéo, o robd corta-relvas corta a
relva enquanto a carga da bateria chegar, até
concluir a area a cortar ou até ao escurecer.

Bloqueio e desbloqueio do painel de coman-
do
Se o robd corta-relvas tiver sido parado ao
premir a tecla STOP (3), o painel de comando
é bloqueado para entradas adicionais. Para
desbloquear o painel de comando, prima
a tecla OK duas vezes consecutivas. Alter-
nativamente, pode desbloquear através da
aplicagéo. Ali é possivel desbloquear o painel
de comando e o robd corta-relvas.
O bloqueio de criangas pode ser ativado ao
premir simultaneamente as teclas “HOME”
e “OK” durante 2 segundos. Enquanto o
bloqueio de criangas estiver ativo, o painel
de comando e o robd corta-relvas estao
bloqueados. Para desativar o bloqueio de
criangas, prima simultaneamente as teclas
“HOME” e “OK” novamente durante 2 segun-
dos.

Cancelamento do processo de corte de relva

1. Prima a tecla STOP para parar o rob6 corta-
-relvas imediatamente.

2. Desbloqueie o painel de comando (2)

3. Prima atecla “HOME” e, em seguida, “OK”,
para enviar o robd corta-relvas de volta a es-
tacdo de carga (19).

Estado STOP:

Ao pressionar a tecla STOP (3), o robé corta-
-relvas fica no estado STOP. O rob6 corta-relvas
coloca a operacéao de corte em pausa até esta
voltar a ser anulada.

O estado STOP pode ser anulado diretamente
no corta-relvas ou na aplicagdo. Seguidamente,
o corta-relvas pode ser enviado novamente para
a estacdo de carga ou ele prossegue 0 processo
de corte de relva.
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6.4 Ligacao do robd corta-relvas a WLAN e
ao Bluetooth através da aplicacao
Todos os ajustes, exequiveis através do painel de
comando, podem ser igualmente executados me-
diante a aplicagdo. Descarregue primeiro a apli-
cacao Einhell Robotics para robds corta-relvas no
seu smartphone. A aplicagéo pode ser acedida
através do link e codigo QR seguintes:

https://app.einhell-robotics.com/

Nota

Tenha em atengéo que a distancia entre o robd
corta-relvas e o seu smartphone ndo pode ser
superiora 3 m.

Ligue o robd corta-relvas ao seu smartphone com
a ajuda de uma ligagéo Bluetooth e siga os pas-
sos indicados na aplicagéo. Sera solicitado que
estabeleca uma ligagdo WLAN ao rob6 corta-rel-
vas. Mantenha premidas as teclas “Home” e “Li-
gar/desligar” no painel de comando (2) durante 2
segundos para ativar a ligagdo WLAN na primeira
colocagéo em funcionamento.

Notas sobre a ligacao Bluetooth:
Ligue-se ao rob6 corta-relvas na aplicagao
depois de iniciar a sessdo como utilizador e
registar o aparelho.
Em aparelhos Android, o local tem de ser
desbloqueado para a aplicagéo, a fim de usar
a ligagéo Bluetooth.
Emparelhe o robd corta-relvas exclusivamen-
te dentro da aplicagdo do seu Smartphone.
O alcance de uma ligagéo Bluetooth é limita-
do. Por isso, mantenha-se na proximidade do
robd corta-relvas para o seu comando.
Ao mesmo tempo, o robd corta-relvas sé con-
segue estabelecer uma ligagdo a um smar-
tphone de cada vez.

6.5 Atualizacao de software

Na primeira colocag@o em funcionamento, veri-
fique se esta disponivel uma versao de firmware
mais recente. Se estiver disponivel uma atualiza-
¢ao para o robé corta-relvas, efetue-a até ao fim
antes de colocar o robd corta-relvas em funciona-
mento. Certifique-se de que a carga da bateria do
robd corta-relvas é superior a 50% e que este se
encontra numa area com sinal WLAN suficiente-
mente estavel para evitar erros ou complicagdes
durante a atualizagéo.

Aviso

N&o desligue o robd corta-relvas durante a
atualizagdo nem efetue outros ajustes no robd
corta-relvas.

6.6 Funcoes e comando

Através da aplicagdo Einhell Robotics, pode

efetuar muitos ajustes diferentes no seu robd

corta-relvas, desde que 0 mesmo se encontre

em WLAN ou esteja ligado através de Bluetooth.

Pode selecionar os seguintes ajustes:
Horario
Neste menu, é possivel definir os periodos
de trabalho do rob6 corta-relvas. Para cada
dia da semana, é possivel configurar um ou
mais periodos. Um periodo pode ser definido
para o corte automatico da relva de toda a
superficie de corte ou para zonas de corte
individuais. Tenha em ateng¢éo que os novos
periodos criados n&o séo realizados retroa-
tivamente. Se a hora de inicio de um periodo
se situar no passado no momento da criagéo,
o periodo s6 sera tido em conta na préxima
ocorréncia regular do periodo definido. Se,
por exemplo, for configurado as 12h00 um
periodo das 10h00 as 14h00, o robd corta-
-relvas néo inicia imediatamente, mas so6 tera
em conta este periodo a partir do dia seguin-
te. Para uma superficie relvada de 850 m?, é
recomendada uma duracgéo de corte diaria
de aproximadamente 10 horas como valor de
referéncia. O tempo necessario para o corte
pode variar segundo o crescimento da relva,
o tamanho da superficie e as caracteristicas
do terreno e deve ser adaptado as respetivas
condigdes.
Edge mowing (Corte de arestas)
Para cantos de relva limpos, pode selecionar
0 modo “Corte de arestas”. Neste modo, o
robd corta-relvas apenas se desloca ao longo
dos limites da relva e, em seguida, regressa
automaticamente a estacdo de carga. Nos
ajustes de corte, é possivel ajustar a distan-
cia ao limite da relva ou uma sobreposicéo
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para além do limite da relva. Ao utilizar uma
sobreposicéo, o limite da relva deve ser pla-
no em relagdo a superficie de corte. Dessa
forma, evita danos no limite da relva e no
robd corta-relvas. Os ajustes podem ser
guardados para toda a superficie de corte ou
para zonas de corte individuais. Além disso,
é possivel ativar a funcdo “Acabamento dos
cantos” nos ajustes do robd corta-relvas.
Neste modo, o robd corta-relvas processa de
forma especifica os cantos e areas periféri-
cas de dificil acesso detetados para alcangar
um resultado de corte uniforme.

Sensor de chuva

O sensor de chuva (5) deteta a precipitagéo
e impede que o robd corta-relvas trabalhe a
chuva. Se for detetada precipitacdo, o robd
corta-relvas termina o processo de corte de
relva e regressa automaticamente a estagao
de carga (19). O sensor de chuva pode ser
ativado ou desativado nos ajustes do robd
corta-relvas. Além disso, é possivel configurar
um tempo de retardamento. Este determina
quanto tempo o rob6 corta-relvas permanece
na estacéo de carga (19) apds a secagem
completa do sensor de chuva (5) antes de
retomar o processo de corte de relva. Os
contactos do sensor de chuva ndo podem ser
ligados em ponte com objetos metalicos ou
outros objetos condutores. Isso pode afetar o
funcionamento correto do sensor de chuva e
do robé corta-relvas.

Atualizacao do firmware

Em “Atualiza¢éo do firmware”, pode verificar
se esta disponivel uma nova versao de fir-
mware para o robd corta-relvas e, se neces-
sario, instala-la. As atualizag6es do firmware
apenas podem ser efetuadas pelo proprie-
tario do robd corta-relvas. Para tal, o robd
corta-relvas deve estar associado a respetiva
conta de utilizador.

Spot mowing (Corte por pontos)

Pode acontecer que o corte de determinadas
pontos da superficie de corte ndo seja sufi-
ciente e tenham de ser processados de for-
ma especifica. No modo “Corte por pontos”,
pode definir uma area quadrada no mapa
através do botéo “Adicionar ponto de corte”.
Em seguida, o robd corta-relvas corta apenas
a superficie selecionada. O tamanho da area
selecionada pode variar entre 3 m? e 80 mZ.
Depois de concluido o corte por pontos, o
robd corta-relvas regressa automaticamente
a estacdo de carga (19), desde que néo este-
ja ativo um periodo de trabalho.

-319-

Para a estacdo de carga

Aqui o robd corta-relvas interrompe o seu tra-
balho e volta para a estagéo de carga. O robd
corta-relvas apenas volta a sair da estagdo
de carga no préximo periodo.

No Go Zone (Zona excluida do corte)

Na configuracéo do mapa, podem ser defini-
das areas que o robd corta-relvas nédo deve
transitar nem cortar. Para a configuracédo de
areas excluidas do corte, estdo disponiveis
variadas formas de superficie, bem como
limites lineares virtuais. Estes podem ser
utilizados para bloquear de forma especifica
determinadas areas dentro da superficie

de corte. E recomendado configurar areas
excluidas do corte para pontos que repre-
sentem um risco para o robd corta-relvas ou
possam resultar em danos. Estas incluem,
por exemplo, mangueiras de agua que se
encontram a superficie, cabos elétricos,
piscinas, lagos ou outras areas sem limites
da relva claramente reconheciveis. O robd
corta-relvas tem em conta as areas excluidas
do corte configuradas para a navegacao e
contorna-as automaticamente durante o pro-
cesso de corte de relva.

Go Zone (Zona de corte)

Na configuracéo do mapa, podem ser defini-
das determinadas areas dentro da superficie
de corte como &reas de corte. Esta fungéo é
adequada, por exemplo, para pontos da relva
sem relva, secas ou que sofram alteragdes
sazonais, que o robd corta-relvas pode nao
detetar como superficie de corte. Dentro das
areas de corte definidas, o robd corta-relvas
também se desloca em areas que, devido as
suas caracteristicas, ndo séo detetadas pela
detecédo automatica de superficies. Para a
criagdo de areas de corte, estao disponiveis
varias formas de superficie que podem ser
assinaladas diretamente no mapa. O tama-
nho de uma area de corte definida deve ser
de pelo menos 0,8 m?.

Passage (Zona de passagem)

Crie uma zona de passagem para permitir a
passagem do robé corta-relvas por determi-
nadas areas com 0 mecanismo de corte de
relva desligado. Para tal, podem ser definidas
passagens dentro da superficie de corte na
configuracéo do mapa. Esta fungéo é ade-
quada para areas que sao detetadas pelo
robd corta-relvas como superficies excluidas
do corte, por exemplo, campos de flores,
superficies de pavimento ou outros pisos
sem cobertura de relva. Com a ajuda de uma



zona de passagem, pode definir quais destas
areas o rob0 corta-relvas pode atravessar
para alcangar automaticamente outras partes
da superficie de corte. Dentro da zona de
passagem, o mecanismo de corte de relva
permanece desligado. Depois de sair da zona
de passagem, o rob6 corta-relvas continua
automaticamente o processo de corte de
relva.

Connect Zone (Ligar superficies de corte)
Na configuracdo do mapa, podem ser ligadas
varias superficies de corte através de uma
zona de circulag@o, sem as reunir numa su-
perficie de corte comum. Ao estabelecer uma
ligacao, ser-lhe-a perguntado, em primeiro
lugar, se o robd corta-relvas se situa numa
superficie relvada ou fora da mesma. Em se-
guida, é ativado o modo de controlo remoto
(Bluetooth). Desloque o robé corta-relvas
através da funcéo de controlo remoto do
ponto de partida desejado para a superficie
de corte a ligar. Apo6s alcancar o ponto de
destino, confirme o ponto final na aplicagéao.
A zona de circulacdo criada € guardada e
pode ser utilizada pelo robd corta-relvas para
alternar automaticamente entre as superfi-
cies de corte ligadas. Durante a deslocagao
no trajeto de ligacdo, o mecanismo de corte
de relva permanece desligado.

Remote Control (Controlo remoto)

O rob6 corta-relvas dispde de dois modos de
controlo remoto.

1. Controlo remoto via Bluetooth

E possivel aceder ao controlo remoto
Bluetooth através dos ajustes do robd cor-
ta-relvas. Ligue o robd corta-relvas ao seu
smartphone através do botdo “Ligar por Blue-
tooth”. Apds a ligagéo bem-sucedida, o robd
corta-relvas pode ser controlado através do
smartphone com 0 mecanismo de corte de
relva ligado.

2. Controlo remoto via WLAN

E possivel aceder ao controlo remoto WLAN
com video ao vivo através do ecra principal
da aplicagéo. Para o acesso, é necessério
um PIN de seguranc¢a de quatro digitos. Este
esta definido de fabrica para 0000. E reco-
mendado substituir o PIN nos ajustes do robd
corta-relvas por um PIN pessoal.

No modo de controlo remoto WLAN, é apre-
sentada uma imagem ao vivo da unidade de
cémara do robd corta-relvas. Além disso, é
possivel controlar a luz LED e a fungdo an-
tiembaciamento da unidade de cdmara, caso
a lente fique embaciada devo as condi¢des

meteorologicas.

Neste modo de controlo remoto, o robd cor-
ta-relvas é controlado com o mecanismo de
corte de relva desligado.

Velocidade e distancias

Nos ajustes do robd corta-relvas, é possivel
ajustar a velocidade de marcha do robé cor-
ta-relvas, bem como as rotag6es do meca-
nismo de corte de relva. Assim, pode adaptar
0 comportamento de corte ao tamanho, as
caracteristicas e aos requisitos da respetiva
superficie de corte. Além disso, é possivel
definir a largura das linhas de corte, bem com
a orientacéo do padréo de corte. E possivel
selecionar entre um padrao de corte com
diregéo fixa e um padrdo de corte com vérias
diregdes. Os ajustes podem ser guardados
para o corte automatico de toda a superficie
de corte ou para zonas de corte individuais.
Assim, é possivel adaptar diferentes areas da
superficie de corte de forma especifica aos
respetivos requisitos.

Ajustes avancados do robd corta-relvas
Em “Ajustes avangados”, podem ser adapta-
das fungdes adicionais do rob6 corta-relvas.
Este ajustes influenciam o comportamento
do robd corta-relvas e apenas devem ser
alterados por utilizadores experientes familia-
rizados com os efeitos de cada funcéo.

7. Limpeza, manutencao
e encomenda de pecas
sobressalentes

Perigo!

Antes de quaisquer trabalhos de limpeza e de
manutenc¢ao, o aparelho deve ser desligado da
tensédo. Puxe para tal a ficha de alimentacéo da
tomada e desligue o aparelho. Remova, além dis-
S0, a bateria do robé corta-relvas (figura 9).
Cuidado! Usar luvas de trabalho!
Certifique-se de que nao toca em pecas
moveis antes de estas terem parado por
completo.

7.1 Limpeza
Mantenha os dispositivos de protecéo, ra-
nhuras de ventilagédo e a carcaga do motor
0 mais limpo possivel. Esfregue o aparelho
com um pano limpo ou sopre com ar compri-
mido a baixa pressao.
O rob6 corta-relvas nao pode ser limpo com
agua corrente, especialmente sob alta pres-
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sao.

Limpe regularmente o aparelho com um pano
humido e um pouco de sabdo. Nao utilize de-
tergentes ou solventes; estes podem corroer
as pecas de plastico do aparelho. Certifique-
-se de que nao entra agua para o interior do
aparelho.

Se possivel, limpe o robd corta-relvas com
escovas ou panos.

Verifique a mobilidade das laminas (10) e do
disco de laminas (11).

Para a limpeza dos contactos de carga no
robd corta-relvas (1) e na estacédo de carga
(19), utilize produtos de limpeza para metal
ou um papel de lixa muto fino. Limpe-os para
assegurar um carregamento eficiente.

7.2 Manutencao
As laminas (10) desgastadas ou danificadas
e os seus parafusos de fixagdo devem ser
sempre substituidos em conjunto.
Substitua as pegas desgastadas ou danifi-
cadas.
Para alcangar uma vida util longa, deve lim-
par e de seguida lubrificar todas as pecas
roscadas, bem como as rodas e o0s eixos.
Para além de garantir a longevidade e efi-
ciéncia, a conservagao regular do robd cor-
ta-relvas contribui para um corte cuidadoso e
facil da relva.
Os componentes sujeitos a maior desgaste
s8o as laminas (10). Verifique regularmente
o estado das laminas (10), bem como a sua
fixag&o. Se houver vibragdes excessivas do
robd corta-relvas, tal pode significar que as
laminas (10) estao danificadas ou foram de-
formadas por choques. Se estiverem desgas-
tadas ou danificadas, as laminas (10) tém de
ser substituidas imediatamente.
Verifique regularmente o padréo de corte da
relva. As laminas ndo afiadas s6 cortam as
pontas da relva de forma irregular. Assim, a
relva pode secar ligeiramente a superficie e
fica castanha. Por isso, troque as laminas re-
gularmente para obter um corte limpo e reto.
Verifique regularmente se o lado inferior do
robd corta-relvas apresenta sujidades. Limpe
o robd corta-relvas regularmente. Elimine as
maiores sujidades de imediato.
Nas primeiras semanas ap0s a colocagédo em
funcionamento e o corte de relva prévio com
um corta-relvas convencional, o seu robd
corta-relvas pode ficar muito sujo rapidamen-
te. Por isso, verifique o lado inferior do seu
robd corta-relvas mais frequentemente nesse

periodo.

Corte a relva s6 em passos pequenos para
evitar maior sujidade.

No interior do aparelho, ndo existem quais-
quer pecas que necessitem de manutencéo.
Na aplicagéo, pode consultar os intervalos de
manuten¢éo do robd corta-relvas em “Infor-
magcdes do robd corta-relvas”. O intervalo de
substituicdo recomendado das laminas é de
150 horas de servigo. Para garantir um des-
gaste uniforme, as laminas podem ser vira-
das em distancias regulares. Para a limpeza
do rob6 corta-relvas e da estacédo de carga,
esté previsto um intervalo de manutengao

de 720 horas de servigo. Antes de alcangar
os respetivos intervalos, verifique se as la-
minas estao gastas ou se é necessaria uma
limpeza devido a sujidade maior e efetue os
trabalhos de manutencao correspondentes
antecipadamente. Os intervalos de manuten-
¢ao recomendados ndo devem ser excedidos
para garantir o funcionamento fiavel e o de-
sempenho de corte constantemente elevado
do robd corta-relvas.

7.2.1 Substituicao das laminas

Retirar a bateria antes da substituicao das
laminas.

Utilize apenas laminas originais, caso contrario,
nao se podera garantir o funcionamento e a se-
guranca.

O robb corta-relvas vem equipado com trés la-
minas (10) montadas num disco de [aminas (11).
Estas 1aminas (10) tém uma vida util de até 2
meses (se nao houver colisdo com obstaculos).
Substitua todas as trés 1aminas (10) ao mesmo
tempo para nao afetar a eficiéncia nem o equili-
brio do seu aparelho.

Para trocar as laminas (10), proceda da seguinte

forma (figura 10) - Atencgao! - Usar luvas:

1. Bloqueie a rota¢édo do disco de Iaminas (11)
com uma chave de parafusos. Insira para tal
a chave de parafusos nos orificios previstos
no disco de laminas (11) e no pente de prote-
cao.

2. Solte os parafusos de fixagao.

3. Retire as laminas (10) e substitua-las por no-
vas. Substitua todas as trés laminas (10) com
0s respetivos parafusos sempre em conjunto.

4. De seguida, reaperte o parafuso de fixagao
(27). Certifique-se de que as novas laminas
(17) podem rodar livremente.
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Efetue regularmente um controlo geral do rob6
corta-relvas e remova todos os residuos exis-
tentes. Verifique impreterivelmente o estado das
laminas (10) antes do inicio de cada época. Em
caso de reparagoes, dirija-se ao nosso posto de
assisténcia técnica. Utilize apenas pecas sobres-
salentes originais.

7.2.2 Atualizagdo de software
Certifique-se de que a bateria estd inteiramente

carregada, antes de realizar os seguintes passos.

Na aplicagao, selecione “Atualizagéo de fir-
mware” nos ajustes.

O rob6 corta-relvas iniciar agora a atualiza-
¢éo do firmware, desde que esteja disponivel
uma atualizagdo. O estado ¢ ilustrado na
aplicagéo.

A atualizacéo do firmware através da apli-
cacao Einhell Robotics s6 pode entdo ser
efetuada se o corta-relvas estiver ligado a
WLAN.

7.3 Encomenda de pecas sobressalentes:
Para a encomenda de pecas sobressalentes,
deve indicar os seguintes dados:

Modelo do aparelho

Numero de referéncia do aparelho

Numero de identificacdo do aparelho

Numero de pecga sobressalente necesséria
Pode consultar os precos e informagdes atuais
em www.Einhell-Service.com

Laminas de substitui¢éo ref.2: 34.140.20

7.4 Acessorios opcionais

O moédulo de rede mével 4G (25) (ndo incluido no
material a fornecer) € um médulo loT (Internet of
Things) capaz de estabelecer uma ligagéo a uma
rede 4G. Para tal, para além do modulo, recebe
um cartao SIM ativo com tarifario de dados (ndo
incluido no material a fornecer). O médulo de
rede movel (25) pode compensar uma cobertura
WLAN fraca ou em falta para garantir uma utiliza-
¢ao ilimitada do robd corta-relvas com a aplica-
¢éo e todas as funcdes.

8. Armazenagem

Carregue a bateria por inteiro antes da armaze-
nagem durante o inverno e desligue o robd corta-
-relvas. Remova a bateria do aparelho. Desligue o
alimentador (13) da alimentacédo de corrente e da
estacdo de carga (19).

Guarde o aparelho e os respetivos acessoérios em
local escuro, seco e sem risco de formacgéo de
gelo, fora do alcance das criancas. A temperatura
ideal de armazenamento situa-se entre os 5 °C

e 0s 30 °C. Guarde o aparelho na embalagem
original.

9. Transporte

Monte dispositivos de prote¢do durante o
transporte, caso existam.

Proteja o aparelho contra danos e vibragdes
fortes, que ocorrem sobretudo durante o
transporte em veiculos.

Prenda o aparelho para que este ndo deslize
ou tombe.

Transporte o robd corta-relvas pela pega de
transporte (6) e com o disco de laminas (11)
afastado do corpo.

10. Eliminacao e reciclagem

O aparelho encontra-se dentro de uma embala-
gem para evitar danos de transporte. Esta emba-
lagem é matéria-prima, podendo ser reutilizada
ou reciclada. O aparelho e os respetivos acessé-
rios sdo compostos por diversos materiais, como
p. ex. metal e plasticos. Nao deite os aparelhos
defeituosos para o lixo doméstico. Para uma
eliminagéo ecologicamente correta, o aparelho
deve ser entregue num local de recolha adequa-
do. Se néo tiver conhecimento de nenhum local
de recolha, informe-se junto da sua administra-
¢ao autarquica.
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11. Funcoes e estado da barra luminosa LED do painel de comando

Funcao

Ligar/desligar

Iniciar processo de corte de relva
Ir para a estagéo de carga

Modo de areas secundarias — cortar
a relva a relva de superficie limitada
selecionada

Pausa/STOP

Ativar/desativar o bloqueio de crian-
cas

Repor a ligacdo WLAN

Barra luminosa LED

Barra luminosa acesa a branco ou
amarelo

Barra luminosa pisca a branco ou
amarelo

Barra luminosa acesa a vermelho
Barra luminosa pisca 3x a vermelho
Barra luminosa pisca a verde

Barra luminosa pisca rapidamente
a branco

Barra luminosa pisca 3x a branco

() ) (@) [

Significado
Mantenha a tecla "Ligar/desligar" premida durante 3 segun-

dos. Quando o robé corta-relvas se encontra na estacéo de
carga, ndo pode ser desligado

Prima a tecla "Start" e, em seguida, confirme-a com a tecla
"OK"

Prima a tecla "Home" e, em seguida, confirme-a com a tecla
"OK"

Mantenha premida a tecla "Start" durante 2 segundos; apds a
mensagem de voz, confirme com a tecla "OK"

Para pausar o robd corta-relvas brevemente, prima qualquer
tecla no painel de comando. Para parar o robé corta-relvas,
prima a tecla "STOP" (3)

Mantenha premidas simultaneamente as teclas "Home" e
"OK" durante 2 segundos

Mantenha premidas simultaneamente as teclas "Home" e "Li-
gar/desligar" durante 2 segundos

Significado

Standby

Cortar a relva
Processamento de dados
Controlo remoto

Regressar a estacéo de carga
Regressar a posigao inicial
Aguardar por ligacado WLAN

Ocorreu um erro, consultar o cédigo de erro através da tabela
de codigo de erros na aplicagéo

Ocorreu um erro, consultar o cédigo de erro através da tabela
de codigo de erros na aplicagao

O robb corta-relvas esta a carregar na estagao de carga

O bloqueio de criangas esta ativado
O mapa esta a ser guardado no robd corta-relvas

Modo de areas secundarias ativado, prima a tecla "OK" para
iniciar o processo de corte de relva
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12. Indicacao do cédigo de erro na aplicacao e eliminacao de falhas

Quando surge um cédigo de erro, este pode ser reposto do seguinte modo:

Indicacao
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

Erro

Disco de laminas blo-
queado, limpar

Erro no motor do disco de
laminas

Motor do disco de lami-
nas sobreaquecido

Erro no motor do disco de
laminas

Lamina solta ou bloquea-
da

Robé levantado, colocar
no chao

Robé levantado, colocar
no chao

Angulo de inclinagdo do
robé demasiado grande

Angulo de inclinagéo do
rob6é demasiado grande

Erro de software

Roda motriz bloqueada,
limpar

Erro no motor da roda
motriz

Erro no motor da roda
motriz

Roda motriz sobreaque-
cida

Possivel causa

Disco de laminas blo-
queado

Erro no motor do disco de
laminas

Disco de Iaminas blo-
queado ou relva demasia-
do alta ou densa

Erro no motor do disco de
laminas

Lamina solta ou bloquea-
da por corpos estranhos

O robb foi levantado

O robé foi levantado

O robd esta inclinado ou
encontra-se numa incli-
nacgao

O robd esta inclinado ou
encontra-se numa incli-
nagao

Erro de software detetado
Roda motriz bloqueada
Erro no moto detetado

Erro no moto detetado

Rodas bloqueadas ou rel-
va demasiado densa
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Eliminacao

1. Desligar o rob6 corta-relvas

2. Remover os corpos estra-
nhos e verificar se o disco
de laminas esta desimpe-
dido

Reiniciar o robd e tentar no-

vamente

1. Verificar o disco de laminas
quanto a bloqueios

2. Encurtar a relva abaixo de
6 cm antes de cortar a relva

Reiniciar o rob6 e tentar no-
vamente

Verificar a fixagcdo da lamina e
remover 0s corpos estranhos

Colocar o aparelho sobre uma
superficie plana

Colocar o aparelho sobre uma
superficie plana

Colocar o aparelho sobre uma
superficie plana

Colocar o aparelho sobre uma
superficie plana

Reiniciar o rob0 e reiniciar o
processo de corte de relva

Limpar as rodas motrizes e re-
mover 0s corpos estranhos

Reiniciar o rob6 e tentar no-
vamente

Reiniciar o rob6 e tentar no-
vamente

1. Verificar as rodas motrizes e
dianteiras

2. Lubrificar rodas com falta de
mobilidade

3. Encurtar a relva abaixo de
6 cm previamente



E0601

Erro da bateria

Tenséo de carga incorreta
detetada

—_

Verificar a alimentagéo de
corrente da estagéo base

2. Limpar os contactos de
carga
3. Verificar o alimentador
4. Reiniciar o robd
E0602 Erro da bateria Erro da bateria detetado | 1. Remover e colocar a bateria
2. Reiniciar o rob6 e tentar
novamente
E0603 Temperatura da bateria Temperatura da bateria 1. Desligar o robo
fora da faixa permitida. demasiado alto ou dema- | 2. Deixar a temperatura esta-
Funcionamento termi- siado baixo bilizar
nado 3. Reiniciar
E0604 Erro da bateria Erro na monitorizagcdo da | 1. Remover e colocar a bateria
bateria detetado 2. Reiniciar o robd
3. Se ocorrer novamente, con-
tactar o servigo de assistén-
cia técnica
E0605 Temperatura da bateria Temperatura da bateria 1. Carregar a uma temperatura
demasiado baixa. Carre- | abaixo da faixa de carre- superiora 10 °C
gamento em pausa gamento permitida 2. Para a armazenagem,
carregar a bateria até pelo
menos 60%
E0606 Temperatura ambiente Temperatura fora da faixa | Operar o rob0 apenas a
fora da faixa de funciona- | permitida 5-50 °C
mento
E0701 M4 ligacado de carga Ligagao de carga com Verificar os contactos de carga
erro e a alimentagéo de corrente
E0801 Erro do sensor de visdo Erro do sensor de visdo 1. Limpar a unidade de ca-
na unidade de camara detetado mara
2. Reiniciar o rob6 e tentar
novamente
E0802 Erro do sensor de visdo Erro do sensor de viséo 1. Limpar a unidade de ca-
na unidade de camara detetado mara
2. Reiniciar o rob6 e tentar
novamente
E0803 Sensor de visdo na uni- Sensor ou marcagao 1. Limpar a unidade de cé-
dade de camara ou esta- | cobertos mara
¢ao base sujo 2. Limpar a marcacéo e o c6-
digo QR
3. Verificar quanto a danos
E0807 Autoteste falhou Robb escorrega ou esta Limpar e desobstruir a area
preso em torno da estacao base
E0809 Sensor de visdo na uni- Sensor coberto ou sujo Limpar a unidade de camara

dade de camara sujo
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E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

Sensor de visdo na uni-
dade de camara ou esta-
¢ao base sujo

Aresta com perigo de
queda detetada

Robd bloqueado

Destino na zona nao al-
cancavel

Estagéo base ndo encon-
trada

Acoplamento na estagao
base falhou

Colocar robd manual-
mente na estacéo base

Remover obstaculos e
garantir que o robd se
situa na relva

Estagéo base sem ali-
mentagao de corrente

Tarefa em pausa. Remo-
ver obstaculos

Ambiente sofreu grandes
alteracgdes. Criar novo
mapa

Relva nao detetada

Fora do mapa

Regresso & estagéo base
falhou

Mudanga de sitio da esta-
¢éao base falhou

Robd sobreaquecido

Estacéo base numa posi-
¢éo inadequada

Sensor ou marcagao
cobertos

Afastar o rob6 de degraus
ou arestas

Obstaculo detetado

Na&o é possivel alcancar
o destino

Regresso a estagao base
nao é possivel

Obstaculos perto da esta-
¢céo base

Inicio através da estagéo
base necessario

Planeamento de percurso
falhou

Alimentagéo de corrente
ou ligagéo de carga com
erro

Robd néo consegue sair
da estacéo base

Mapa nao coincide com o
ambiente

Relva com falhas perto
da estacdo base

Fora da area de trabalho
mapeada

Terreno irregular perto da
estacdo base

Estagcéo base nédo pode
ser reposicionada

Temperatura ambiente
demasiado alta

Posi¢éo ou orientacao
inadequada
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1. Limpar a unidade de ca-
mara

2. Limpar a marcagéo e o c6-
digo QR

3. Verificar quanto a danos

Colocar o aparelho sobre uma
superficie plana

Remover obstaculos e libertar
o robd

Verificar obstaculos e zonas
de bloqueio

1. Verificar trajeto de regresso

2. Desobstruir a area em torno
da estacéo base

3. Se necessario, acoplar ma-
nualmente

Remover obstaculos e verificar
0 piso
Colocar robd na estacao base

1. Remover obstaculos

2. Desobstruir zonas de cir-
culagéo

3. Verificar posigcéo de arran-
que

Verificar o alimentador e os
contactos de carga

Desobstruir a area a frente da
estacdo base

Apagar o mapa guardado e
mapear novamente a area

Criar percurso de varias zonas
ou definir zona de corte

Criar percurso de varias zonas

Nivelar o piso na area da esta-
¢éao base

Verificar o local e 0 mapea-
mento

Colocar o rob6 na estacao
base e deixar arrefecer

Verificar o espaco livre e a
orientacado da estagéo base



E1409 Aviso de roubo Rob6 fora da area de tra- | Verificar o local ou adaptar
balho habitual 0 ajuste de protec¢éo contra
roubo
E1410 Erro de GPS Erro no médulo GPS Reiniciar o rob6 e tentar no-
detetado vamente
E1411 Erro no hardware Erro no hardware dete- Reiniciar o robd e tentar no-
tado vamente
E1413 Erro no médulo WLAN Erro no médulo WLAN Reiniciar o robd e tentar no-
vamente
E1414 Tecla STOP encrava Tecla STOP bloqueada Verificar a tecla e reiniciar o
robd
E1417 Erro no médulo de rede Erro no médulo de rede Reiniciar o rob0 e tentar no-
movel moével vamente
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Localizacao de falhas

Erro

O robé corta-relvas
esta parado na area
de corte.

O robé corta-relvas
nao liga.

O robd corta-relvas
ndo consegue en-
trar na estacdo de
carga.

O rob6 corta-relvas
& muito ruidoso.

O robd corta-relvas
permanece na es-
tacado de carga. O
robd corta-relvas
regressa a estagao
de carga repetida-
mente.

Possivel causa

Tensao da bateria demasia-
do baixa

Erro no circuito de corrente
ou na eletrénica

Estacéo de carga (19) insta-
lada incorretamente.

Laminas (10) danificadas
Muitas substancias estra-
nhas aderem as laminas (10)
Rob6é corta-relvas iniciado
demasiado perto de obsta-
culos

Acionamento das laminas ou
motor de acionamento dani-
ficado

Outras pegas danificadas do
robd corta-relvas

Ajustes errados do tempo de
trabalho

Acumulador vazio

Sensor de chuva foi aciona-
do

Temperatura elevada da ba-
teria
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Eliminacéao
Leve o robd corta-relvas de volta a esta-

¢édo de carga (19) para carregamento.
Recorra ao servigo de assisténcia técnica.

Certifique-se de que a indicagdo LED (21)
acende a verde na estagao de carga (19).
Certifique-se de que a estagéo de carga
(19) esta corretamente posicionada.

Substitua as laminas (10). As 3 Iaminas
(10) devem ser trocadas ao mesmo tem-
po.

A eficiéncia operacional do robd corta-rel-
vas depende da afiacéo das laminas (10).
Por conseguinte, mantenha as laminas
(10) em bom estado.

Desligue o robé corta-relvas de forma
segura e use luvas de trabalho, enquanto
limpa as laminas (10) para evitar ferimen-
tos de corte.

Mande reparar ou substituir o motor pelo
servigo de assisténcia técnica.

Verifique os ajustes do tempo de trabalho.
O robb corta-relvas inicia e termina o tra-
balho conforme o periodo ajustado. Fora
deste periodo, o robd corta-relvas perma-
nece na estagao de carga (19).



13. Visor do carregador

Estado do visor

LED ver-
melho
Desligado

Ligado

Desligado

A piscar

A piscar

Ligado

LED verde

A piscar

Desligado

Ligado

Desligado

A piscar

Ligado

Significado e medida a adotar

Operacionalidade

O carregador esta ligado a rede e encontra-se operacional; 0 acumulador
nao esta no carregador

Carregamento

O carregador carrega o acumulador no modo de carregamento rapido. Os
tempos de carregamento correspondentes encontram-se diretamente no
carregador.

Nota! Os tempos de carregamento reais podem diferir dos tempos de car-
regamento indicados em funcéo da carga de acumulador disponivel.

O acumulador esta carregado e esta operacional. (READY TO GO)
De seguida, é comutado para um carregamento parcial até estar totalmen-
te carregado.

Para tal, deixe o acumulador aprox. mais 15 min. no carregador.

Medida a adotar:

Remova o acumulador do carregador. Desligue o carregador da rede.
Carregamento condicionado

O carregador encontra-se no modo de carregamento moderado.

Aqui, por motivos de seguranga, o acumulador é carregado mais lenta-
mente, precisando de mais tempo até estar carregado. Tal pode dever-se
as seguintes causas:

- O acumulador passou muito tempo sem ser carregado.

- A temperatura do acumulador néo se encontra na faixa ideal.

Medida a adotar:

Aguarde até o carregamento estar concluido; o acumulador pode, no en-
tanto, continuar a ser carregado.

Falha

Jé nao é possivel efetuar o carregamento. O acumulador tem um defeito.
Medida a adotar:

Um acumulador com defeito ndo deve voltar a ser carregado.

Remova o acumulador do carregador.

Temperatura anémala

O acumulador esta demasiado quente (p. ex. radiagéo solar direta) ou de-
masiado frio (abaixo dos 0° C)

Medida a adotar:

Retire o acumulador e guarde-o 1 dia a temperatura ambiente (a aprox.
20° C).
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14. Notas sobre a protecédo de dados

A Einhell Germany AG fica contente por vocé utilizar o rob6 corta-relvas. A protegao dos dados pes-
soais € um tema importante para nés. Seguidamente descrevemos que dados séo processados em
geral durante a utilizag@o do aparelho.

Localizacao da estacao de carga

O rob6 corta-relvas guarda localmente no aparelho a localizagao da estagdo de carga que é apura-
da via a determinagao de posicdo GNSS. Depois de cortar a relva, esta é necessaria para efetuar a
navegacao do aparelho de volta & estacéo de carga. Em caso de servigo de assisténcia, esta infor-
macao pode ser lida fisicamente no aparelho através do ficheiro de registo.

Altura do nascer do sol/p6r do sol

O rob6 corta-relvas guarda localmente no aparelho a altura do nascer do sol ou pér do sol que é
apurada via a determinagéo de posicdo GNSS. Tal é necessario para que o aparelho possa ser
apenas iniciado num intervalo de tempo em que a unidade de cadmara consiga gerar imagens com
luminosidade suficiente. Em caso de servico de assisténcia, esta informacgéo pode ser lida fisica-
mente no aparelho através do ficheiro de registo.

Imagens da unidade de camara

O rob6 corta-relvas guarda localmente no aparelho as imagens geradas via a unidade de camara.
Tal é necessario ao sistema para melhorar continuamente o algoritmo do robé corta-relvas. No
corta-relvas encontram-se imagens que foram geradas durante os ultimos 15 minutos do corte de
relva. Este conjunto de dados é sobrescrito permanentemente. Nao sdo geradas imagens, se o
corta-relvas estiver na estacéo de carga. Em caso de servigo de assisténcia, estas imagens podem
ser lidas localmente para se poder entender os erros ocorridos. Estas imagens sdo apagadas em
seguida.

Pode apagar informagdes especificas da localizacdo, mapas guardados, dados de imagem gerados e
outros dados guardados no robé corta-relvas através de um reset de fabrica.

Para tal, abra os ajustes na aplicacdo Einhell Robotics e selecione o ponto de menu “Factory Reset”
(reset de fabrica). Antes da reposicéo, sdo listados todos os dados que serdo apagados. Em seguida,
confirme o reset de fabrica. O reset de fabrica apenas pode ser realizado pelo proprietario do robé cor-
ta-relvas na aplicagdo Einhell Robotics.

Encontrard a documentagéo detalhada relativa as nossas diretivas sobre protecdo de dados na nossa
pagina web sob Protecéo de dados.
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Eliminacao

/T
As ferramentas elétricas, as baterias, os acessdrios e as embalagens devem ser enviados a uma reci-
clagem ecoldgica de matéria prima.

Nao deitar ferramentas elétricas e baterias/ pilhas no lixo doméstico!

Apenas para paises da UE:

Conforme a Diretiva Europeia 2012/19/UE relativa aos residuos de equipamentos elétricos e eletréni-
cos e a sua implementagéo na legislagéo nacional, &€ necessario recolher separadamente as ferra-
mentas elétricas que ja ndo sdo usadas e, de acordo com a Diretiva Europeia 2006/66/CE, as baterias/
pilhas defeituosas e encaminha-las para uma reciclagem ecoldgica.

No caso de uma eliminagao incorreta, os aparelhos elétricos e eletrénicos antigos podem ter efeitos
nocivos no ambiente e na saida humada devido a possivel presenga de substancias perigosas.

A reproducéo ou duplicagdo, mesmo que parcial, da documentacéo e dos anexos dos produtos carece
da autorizagdo expressa da Einhell Germany AG.

Reservado o direito a alteragdes técnicas

-331 -



Informacodes do servico de assisténcia técnica

Estamos representados em todos os paises mencionados no certificado de garantia por agentes auto-
rizados competentes, cujos contactos podera encontrar no certificado de garantia. Estes encontram-se
ao seu dispor para todos os servigos de que necessita, tais como reparagdes, fornecimento de pegas
sobressalentes e pecas desgastadas ou a aquisicdo de consumiveis.

Deve-se ter em atengéo que, neste produto, as seguintes pegas estdo sujeitas a um desgaste natural
ou decorrente da sua utilizagao, ou entéo sdo necessarias como consumiveis.

Categoria Exemplo
Pecas de desgaste* Acumulador
Consumiveis/pegas consumiveis* Laminas

Pecas em falta
* ndo incluido obrigatoriamente no material a fornecer!

Em caso de deficiéncias ou erros, pedimos-lhe que comunique o problema através da pagina de Inter-
net www.Einhell-Service.com. Certifique-se de que faz uma descricao exacta do problema, responden-
do sempre as seguintes questoes:

O aparelho ja funcionou alguma vez ou possui o defeito desde o inicio?

Antes do surgimento do defeito, apercebeu-se de algo estranho (sintoma antes do defeito)?
Na sua opiniéo, que erro de funcionamento apresenta o aparelho (sintoma principal)?
Descreva este erro de funcionamento.
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Sadrzaj

©ONoGOr~ONh
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Sigurnosne napomene

Opis uredaja i opseg isporuke

Namjenska uporaba

Tehnic¢ki podaci

Stavljanje u pogon

Rukovanje

Ciscéenje, odrzavanije i narugivanje rezervnih dijelova
Skladistenje

Transport

. Zbrinjavanje i recikliranje

. Funkcije upravljackog polja i status LED svjetlece trake
. Prikaz kodova greSaka u aplikaciji i uklanjanje greske

. Pokaziva¢ punjaca

. Napomene o zastiti podataka

LI

Opasnost! - procitajte upute za uporabu kako bi se smanjio rizik od ozljedivanja.

Djeca ne smiju koristiti ovaj uredaj. Ovaj uredaj smiju koristiti osobe s ograni¢enim tjelesnim, osjetilnim
ili mentalnim sposobnostima, ili osobe bez dostatnog iskustva i znanja ako su pod nadzorom druge
osobe, ili su od nje primile upute za sigurnu uporabu uredaja i razumijele opasnosti koje proizlaze iz
uporabe uredaja. Djeca se ne smiju igrati ovim uredajem. Djeca ne smiju obavljati ¢iS¢enje ni korisni¢ko

odrzavanje uredaja.
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Opasnost!

Pri uporabi uredaja obavezno se pridrzavajte
sigurnosnih propisa kako biste sprije€ili nastanak
ozljeda i Steta. Stoga paZljivo progitajte ove Upute
za uporabu / sigurnosne napomene. Dobro ih ¢u-
vajte kako bi vam informacije bile dostupne u sva-
ko doba. Ako uredaj dajete drugima, predajte im

i ove Upute za uporabu / sigurnosne napomene.
Ne preuzimamo odgovornost za nesrece ili Stete
nastale zbog nepridrzavanja ovih uputa i sigurno-
snih napomena.

1. Sigurnosne napomene

Odgovarajuée sigurnosne napomene mozete pro-
nadi u prilozenoj knijizici!

Upozorenje!

Procitajte sve sigurnosne napomene, upute,
ilustracije i tehnicke podatke prilozene ovom
elektricnom alatu. Nepridrzavanije sljedecih
uputa moze imati za posljedicu strujni udar, pozar
i/ili teSke ozljede.

Sacuvajte sve sigurnosne napomene i upute
za buducu uporabu.

Objasnjenje upotrijebljenih simbola (pogle-
dajte sliku 12)

A. UPOZORENUJE - prije stavljanja stroja u po-
gon procitajte Upute za uporabu!
UPOZORENJE - dok stroj radi odrzavajte
odgovarajuéi sigurnosni razmak!
UPOZORENJE - prije obavljanja radova na
stroju ili podizanja stroja uklonite sigurnosnu
napravu.

UPOZORENJE - ne vozite se na strojul
Klasa zastite Il (dvostruka izolacija).
Akumulatore skladistite samo u suhim prosto-
rijama s temperaturom okoline od +10 °C do
+40 °C. Skladistite samo napunjene akumula-
tore (napunjene min. 40 %).

Klasa zastite Il

Tromi osigura¢ 2 A

Samo za upotrebu u zatvorenom prostoru
UPOZORENUJE: za punjenje baterije akumu-
latora upotrebljavajte samo odvojivi mrezni
dio isporuéen uz ovaj uredaj.

Pozor - ne dodiruijte rotirajuée nozeve!

B.

mmo

cTIo

A

Pozor!

Za vrijeme nevremena izvucite mrezni utikac i
odvojite Zicu za ograni¢enje od postaje za punje-
nje. Izbjegavajte upotrebu uredaja u nepovoljnim
vremenskim uvjetima, osobito ako postoji rizik od
udara munja.

2. Opis uredaja i opseg isporuke

2.1 Opis uredaja (slike 1/2/11)
Robotska kosilica
Upravljacko polje
Tipka STOP
Mehanizam za namjestanje visine rezanja
Senzor za kiSu
Rucka za nosenje
Jedinica kamere
Straznji kota¢
Poklopac pretinca za akumulator
. Ostrica
. Plo¢a za rezanje
. Prednji kota¢
. Mrezni dio (kabel)
. Priévrsni vijak krova
. Pri€vrsni vijak
. Akumulator
. Rezervna oStrica
. Uti¢nica za punjenje
. Postaja za punjenje
. Kontakti za punjenje
. Krov postaje za punjenje
. LED prikaz postaje za punjenje
. Pomoc¢ne oznake postaje za punjenje
. Sesterokutni kljué
. Prikljuéak modula za mobilnu vezu (modul
nije u opsegu isporuke)
. USB priklju¢ak tip C
. Zamjenski vijak za oStrice
. Produzni kabel
. Punja¢ (nije u opsegu isporuke)

©XONDOAWND =

2.2 Opseg isporuke i raspakiravanje
S pomocu navedenog opsega isporuke provjerite
cjelovitost artikla. Ako su neki dijelovi neispravni,
nakon kupnije artikla obratite se naSem servisnom
centru ili prodajnom mjestu najkasnije u roku od
5 radnih dana uz predocenje vazece potvrde o
kupniji. U tu svrhu obratite pozornost na tablicu o
jamstvu u informacijama o servisu na kraju uputa.
Otvorite pakiranje i pazljivo izvadite uredaj.
Uklonite ambalaZzu i dijelove za osiguranje
pakiranja / sigurnost tijekom transporta (ako
postoje).
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Provijerite je li opseg isporuke cjelovit.
Prekontrolirajte postoje li na uredaju i dijelo-
vima dodatne opreme ostecenja nastala pri
transportu.

Po mogucnosti saCuvajte ambalazu do isteka
jamstvenog roka.

Opasnost!

Uredaj i ambalaza nisu djecje igracke! Djeca
se ne smiju igrati plasticnim vrec¢icama, foli-
jama i sitnim dijelovima! Postoji opasnost da
ih progutaju i tako se uguse!

Oprez!

Preostali rizici

Cak i kad propisno rukujete ovim elektriénim
alatom, uvijek postoje drugi rizici.

Opseg isporuke, montazni materijal i dodatna
oprema (djelomiéno nije sadrzano u opsegu
isporuke):
Opseg isporuke potraZzite u priloZzenom informativ-
nom listu 0 opsegu isporuke.

Robotska kosilica

Mrezni dio (kabel)

Postaja za punjenje s krovom

Priévrsni vijci postaje za punjenje

Pri¢vrsni vijci krova

Rezervna ostrica

Sesterokutni klju&

Akumulator

Originalne upute za uporabu

Sigurnosne napomene

Potrebna pomocna sredstva (nisu sadrzana u
opsegu isporuke)

Metar

Libela (opcionalno)

Plosnati odvija¢

Krizni odvija¢

WLAN internetska veza

3. Namjenska uporaba

Robotska kosilica prikladna je za privatnu upo-
trebu u kuénim i hobi vrtovima te je namijenjena
isklju¢ivo za koSnju travnjaka.

Uredaj se smije upotrebljavati samo namjenski.
Svaka drugadija uporaba nije namjenska. Za Stete
ili ozljede svih vrsta nastale zbog nenamjenske
uporabe odgovoran je korisnik/rukovatelj, a ne
proizvodac.

Obratite pozornost na to da nasi uredaji nisu kon-
struirani za upotrebu u komercijalne, obrtnicke ili
industrijske svrhe. Ne preuzimamo jamstvo ako
se uredaj koristi u komercijalne i industrijske svr-
he kao i u sli¢nim djelatnostima.

4. Tehnicki podaci

NapPON.....coiiiiiie 18Vvd.c
Broj okretaja motora...........ccccooeveeeeene 3200 min™
Vrsta zastite ......oceeeveveeciiice IPX5
Klasa zastite .........cccceviveeninierirce e 11l
TEZINA ..t 9,6 kg
Sirinareza .... .20cm
Broj OStrica.....c.cvvveeieieieeee e 3
Maks. nagib........cccoooeiiiie 30 %

Razina zvuénog tlaka L,

Nesigurnost KpA ....................................... 3 dB(A)
Razina buke L, ....coooveveinieiiicinn 62,11 dB (A)
Nesigurnost K.......cccooiiiiiiniiiiecee, 3dB (A)

Namjestanje visine rezanja
30 - 60 mm; kontinuirano

Akumulator

Tip akumulatora: .......ccoccoeeiiiiiiiiiiiiieeene litij ion
Broj ¢elija akumulatora: ..........ccccceveiiieennns 5(10)
Kapacitet akumulatora: ................ 4,0 Ah (5,2 Ah)

Bluetooth veza

Pogonski frekvencijski pojas: .. 2402 - 2480 MHz

Maksimalna snaga slanja: ...........cccceeeneee. 10 dBm
WiFi:

Pogonski frekvencijski pojas: .. 2402 - 2482 MHz
Maksimalna snaga slanja: ....................... 23 dBm
Pogonski frekvencijski pojas: ...5150 - 5875 MHz
Maksimalna snaga slanja: ...........cc.cc...... 19 dBm
Mrezni dio

Ulazni napon: .......c.c....... 100 -240V ~ 50/60 Hz

Izlazni napon: ...
I1zlazna struja: ...

Vrijednosti buke utvrduju se u skladu s normama
EN ISO 3744:2010i ISO 11094: 1991.
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Upozorenje!

Ovaj uredaj stvara tijekom rada elektroma-
gnetsko polje. Pod odredenim okolnostima
ovo polje moze utjecati na aktivne ili pasivne
medicinske implantate. Kako bi se smanijila
opasnost od ozbiljnih ili smrtnih ozljeda,
preporucujemo da osobe s medicinskim
implantatima prije rada strojem konzultiraju
svojeg lijeénika ili proizvodac¢a medicinskog
implantata.

5. Stavljanje u pogon

Procitajte cijele Upute za uporabu prije nego
§to pocnete s instalacijom robotske kosilice.
Kvaliteta instalacije bitna je za kasniji rad
kosilice.

Tijekom rada s uredajem uvijek nosite ¢vrstu obu-
¢u i duge hlace.

5.1 Princip rada
Pazljivo slijedite Upute za uporabu kako biste osi-
gurali pravilan i siguran rad robotske kosilice.

Robotska kosilica opremljena je jedinicom ka-
mere (7) koja se sastoji od triju kamera (slika 1).
Uz pomo¢ ovog inteligentnog vizualnog sustava
namjestanja polozaja robotska kosilica moze u
velikoj mjeri autonomno kositi travnjak.
Inteligentni vizualni sustav namjestanja polozaja
automatski prepoznaje travnjake koje treba poko-
siti. Zahvaljujuci tome, robotska kosilica moze su-
stavno prelaziti po povrSini. Smjer i putanja kosnje
biljeze se i prikazuju u aplikaciji.

Dvije vanjske kamere (b) jedinice kamere (7)
registriraju objekte i prepreke na travnjaku u stvar-
nom vremenu. To uklju€uje, na primjer, igracke,
opremu za igru, drvece i druge predmete. Ako
robotska kosilica prepozna prepreku, zaobiéi ée
je ili prilagoditi smjer kretanja.

Robotska kosilica ima jedinicu kamere koja regi-
strira i analizira slike podru¢ja pred sobom. Pritom
sustav analizira okolinu i utvrduje radili se o
travnjaku koji treba pokositi, rubu travnjaka ili pre-
preci. Obrada i analiza slike odvijaju se u djeliéu
sekunde te ih korisnik tijekom rada ne primjecuje.
Sve dok se podrucje ispred robotske kosilice
prepoznaje kao povrsina za kosnju, robotska ko-
silica i dalje se krec¢e ravno naprijed s uklju¢enim
reznim uredajem. Ako prepozna rub travnjaka ili
prepreku, robotska kosilica se zaustavlja i po-
novno analizira okolinu. Zatim provjerava moze li

zaobici prepreku.

Ako moze zaobiéi prepreku, robotska kosilica na-
stavlja voznju i kosi dalje duz prilagodene staze.
Ako se prepreka ne moze izbjeci, robotska kosi-
lica mijenja smjer i nastavlja koSnju na sljedecoj
stazi.

Podrugje za koSnju mora biti pazljivo pripremljeno
i po potrebi prilagodeno kako bi robotska kosilica
pouzdano mogla prepoznati granice povrsine za
ko3nju. Robovi travnjaka moraju biti jasno defi-
nirani tako da ih sustav kamera lako prepozna.
Samo ih tako robotska kosilica moze na vrijeme
registrirati i pravilno na njih reagirati.

Pomoéne oznake (23) integrirane u postaju za
punjenje (19) pomazu robotskoj kosilici (1) pri ori-
jentaciji i omogucavaju joj da se precizno prikljudi
na postaju za punjenje.

Postaja za punjenje (19) moze se postaviti na
travnjak ili na tvrde povrsine poput ploénika ili
asfalta. Podrucje oko postaje za punjenje mora
imati jasno prepoznatljive vizualne ili fizicke grani-
ce radi sigurnog prepoznavanja pomoc¢nih oznaka
(23) i okolnog podrugja.

Pri prvom pustanju u rad robotsku kosilicu po-
trebno je postaviti u postaju za punjenje (19).
Prepoznavanje pomoc¢nih oznaka (23) i obrada
podataka slike odvijaju se u djeliéu sekunde i kori-
snik ih ne primjecuje.

Robotska kosilica koristi se globalnim satelitskim
navigacijskim sustavom (GNSS) kako bi odredila
informacije o vremenima izlaska i zalaska sunca
na odredenoj lokaciji.

Da bi vizualni sustav namjestanja polozaja radio
pouzdano, mora imati dovoljno dnevnog svjetla.
Redovito provjeravajte ima li na leéama jedinice
kamere (7) prljavstine i po potrebi ih odistite.
Tako se osigurava precizno registriranje i analiza
okoline.

5.2 Senzori i moduli
Robotska kosilica je opremljena s vise sigurno-
snih senzora.
Senzor podizanja:
Ako se robotska kosilica sa straznje strane
podigne viSe od 25 cm od tla ili prednji kotaci
(12) izgube kontakt s tlom, robotska kosilica i
rotacija ostrica (10) odmah se zaustavljaju.
Senzor nagiba:
Ako se robotska kosilica jako nagne u jednom
smijeru, robotska kosilica i rotacija ostrica (10)
¢e se odmah zaustaviti.
Senzor za kisu:
Robotska kosilica opremljena je senzorom
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za kisu (5). Ako senzor prepozna padaline,
robotska kosilica prekida koSnju i samostalno
se vraca na postaju za punjenje (19). Kad se
prikljuéi na postaju, akumulator se puni. Kad
se senzor za kiSu (5) potpuno osusi, robotska
kosilica ostaje na postaji za punjenje (19)
tijekom vremena €ekanja konfiguriranog u
aplikaciji. Nakon toga automatski nastavlja
koSnju ako postoji aktivan vremenski okvir.
Kad registrira kiSu, u aplikaciji ¢e se pod
Informacije o uredaju pojaviti simbol oblaka.
Kontakti senzora za kiSu ne smiju se premo-
stiti metalom ili drugim elektri€no provodljivim
materijalima. To moze negativno utjecati na
ispravno funkcioniranje senzora za ki$u i ro-
botske kosilice.

Jedinica kamere: (Slika 1)

Jedinica kamere (7) robotske kosilice registri-
ra i analizira podatke slike radnog podrucja
ispred uredaja. Obrada i analiza slika odvijaju
se u djeli¢u sekunde. Jedinica kamere usmije-
rena je prema naprijed te osim travnjaka
registrira i objekte smjestene na vioj razini u
vidnom polju. Zabiljezeni podaci slike obra-
duju se iskljucivo lokalno na robotskoj kosilici,
privremeno pohranjuju i neprestano zamje-
njuju novima. Uz pomo¢ jedinice kamere ro-
botska kosilica prepoznaje prepreke, rubove
travnjaka i podrucja koja nisu dio povrsine za
kosnju. Zahvaljujudi interakciji triju kamera,
robotska kosilica moze registrirati prostor

te, na primjer, prepoznati i izbjeéi veée hrpe
lis¢a, predmete u vrtu ili druge prepreke. Ako
prepozna prepreku ili rub travnjaka, robotska
kosilica nakratko se zaustavlja, ponovno ana-
lizira situaciju i u skladu s time prilagodava
smijer kretanja. Zatim samostalno nastavlja

s koSnjom. Da bi jedinica kamere pouzdano
funkcionirala, mora imati dovoljno dnevnog
svjetla. Robotska kosilica stoga radi samo u
pogodnim uvjetima osvjetljenja. Vremenski
okvir za rad potrebno je odrediti tako da tije-
kom rada ima dovoljno dnevnog svjetla. Na
taj se nacin ujedno pomaze u zastiti malih zi-
votinja koje su aktivne u sumrak i no¢u, poput
jezeva. Dopusteno vrijeme rada odreduje se
na temelju vremena izlaska i zalaska sunca
na odredenoj lokaciji. Robotska kosilica pre-
kida ko$nju 30 minuta prije sumraka i vraca
se na postaju za punjenje. Najranije vrijeme
za automatski pocetak rada kosilice je 30
minuta nakon izlaska sunca. Jedinica kamere
ima i LED svjetlo (7a) koje se u nepovoljnim
uvjetima rasvjete moze automatski ukljuciti i
iskljuciti.

GNSS modul

Uz pomo¢ GNSS modula robotska kosilica
moze odrediti lokalno vrijeme izlaska i zala-
ska sunca $to znacdi da ne moze kositi u su-
mrak i noc¢u. To robotskoj kosilici omoguduje
pouzdan rad sa svojom jedinicom kamere (7).
WI-FI:

Robotska kosilica opremljena je Bluetoothom
i WLAN modulom. Stanje odnosno snaga
signala WLAN-a na odgovarajuéi se nacin
prikazuje u aplikaciji.

Modul za 4G mobilnu vezu (nije u opsegu
isporuke)

Opcionalni modul za 4G mobilnu vezu (25)
omogucava robotskoj kosilici da se poveze s
mobilnom mreZzom. Za to je potrebna aktivna
SIM kartica s podatkovnim paketom. SIM
kartica i modul za mobilnu vezu nisu ukljuéeni
u opseg isporuke. Modul za 4G mobilnu vezu
moze se upotrebljavati u podrucjima koja su
nedovoljno ili uopée nisu pokrivena WLAN-
om. Time se osigurava da robotska kosilica
ostane povezana s aplikacijom ¢ak i kad je
izvan dosega WLAN mreze.

5.3 Priprema

Ako je visina travnjaka veéa od 60 mm, travnjak
se mora skratiti kako se ne bi pretjerano opteretila
robotska kosilica i utjecalo na njezinu radnu u¢in-
kovitost. Kako biste to ucinili, koristite uobi¢ajenu
kosilicu ili trimer.

Uklonite sve labave predmete s travnjaka koje

bi robotska kosilica mogla oStetiti ili koji bi mogli
ostetiti robotsku kosilicu.

Provjerite podrucje koSnje i njegov rub, kao i pod-
ru¢ja koja se ne smiju kositi (slika 3). U sljedeéim
poglavljima ovih uputa za uporabu pronaci ¢ete
informacije o tome kako definirati jasne granice
travnjaka i kako zastititi odredena podrucja. Ro-
botska kosilica moze rano prepoznati pojedine
prepreke i ne moraju se znatno Stititi.

5.3.1 Izracun nagiba travnjaka (slika 4)
Robotska kosilica moze se popeti na uspone do
30 %. Stoga izbjegavajte strme uspone. Nagib
se moze odrediti iz svladane visine na odredenoj
udaljenosti (slika 4).

Primjer: a/b = 30 cm/100 cm x 100 = 30 %

Montaza akumulatora (slika 9)

Za rad robotske kosilice potreban je akumulator
(16) serije Power-X-Change.

Otvorite poklopac pretinca za akumulator (9).
Pritisnite tipku za zaklju¢avanje (b) akumulatora



(16) i gurnite akumulator (16) u za to predvideni
drzag. Zatvorite poklopac pretinca za akumulator
(9) pazedi da se pravilno uglavi.

Da biste uklonili akumulator (16), otvorite poklo-
pac pretinaca za akumulator (9). Pritisnite tipku za
zakljuavanje akumulatora i izvucite akumulator
(16).

5.4 Postaja za punjenje

5.4.1 Lokacija postaje za punjenje (slika 5a

/ 5b)
Najprije odaberite prikladnu lokaciju za postaju za
punjenje (19). Za rad je potrebna vanjska uti¢nica
s neprekidnim napajanjem.
Postaja za punjenje (19) moze se postaviti na
travnjak (slika 5a) ili na ravnu, ¢vrstu povrsinu, na
primjer plo¢nik ili asfalt, u razini travnjaka (slika
5b). Podrudje na koje se postavlja postaja mora
biti ravno, suho i bez prepreka. S lijeve i desne
strane postaje za punjenje ostavite najmanje 0,5
m slobodnog prostora.
Mrezni kabel postaje za punjenje (19) polozite
izvan podrucja kosnje, a po potrebi i pod zemlju,
kako ga robotska kosilica ne bi oStetila.
Postaju za punjenje (19) postavite na lako do-
stupnu lokaciju kojoj robotska kosilica moze
jednostavno pristupiti iz svih podruéja povrsine
za ko$nju. Ne postavljajte postaju u kutove, uska
mjesta ili podrucja omedena preprekama. Osim
toga, pobrinite se da na postaji za punjenje posto-
ji dovoljno snazna WLAN veza.
Ako se postaja za punjenje (19) nalazi na poplo-
&anoj povrsini, udaljenost do najblizeg travnjaka
smije iznositi najvise 3 m. U slu€aju veéih udalje-
nosti moguce je da preostali kapacitet akumulato-
ra robotske kosilice ne bude dovoljan da kosilica
pouzdano stigne do postaje za punjenje. Za velike
povrSine za koSnju preporu¢ujemo upotrebu aku-
mulatora veceg kapaciteta.
Po mogucnosti odaberite zasjenjenu lokaciju jer
se akumulator optimalno puni na nizim tempera-
turama okoline.
Ispred postaje za punjenje (19) mora biti ravan
prostor bez prepreka duljine najmanje 2 m. Zavoji,
rubovi ili prepreke neposredno ispred postaje
za punjenje mogu ometati pristup i prikljucivanje
robotske kosilice.

5.4.2 Lokaliziranje postaje za punjenje

Ako je razina napunjenosti akumulatora niska ili
kad je odabrana zona koSnje pokosena, robotska
kosilica vrac¢a se na postaju za punjenje (19).
Kosilica se vra¢a na postaju za punjenje istim
putem kojim je stigla do zone ko$nje. Zahvaljujudi

pomocnim oznakama (23) na postaji za punjenje,
prepoznaje svoju postaju za punjenje te se moze
prikljuciti i puniti.

5.4.3 Prikljucivanje postaje za punjenje na
mrezni dio (slika 5c)

1. Prije nego $to postaju za punjenje (19) pri-
klju€ite na napajanje, uvjerite se da mrezni
napon iznosi 100 — 240V pri 50 Hz.

2. Spojite mrezni dio (13) izravno u uti¢nicu.
Nemojte koristiti kabel za bilo koju drugu pri-
mjenu.

3. Nemojte koristiti oste¢eni mrezni dio (13). Ako
su kabeli ili mrezni dio (13) ostec¢eni, odmah
kontaktirajte ovlastenog struénjaka radi za-
mjene.

4. Ne punite robotsku kosilicu u viaznom okru-
Zenju. Ne punite robotsku kosilicu na tempe-
raturama iznad 40 °C ili ispod 5 °C.

5. Drzite robotsku kosilicu i mrezni dio (13) dalje
od vode, izvora topline i kemikalija. Drzite ka-
bel mreznog dijela (13) dalje od ostrih rubova
kako biste izbjegli ostecenije.

6. PrikljuCite mrezni dio (13) na produzni kabel
(28), a produzni kabel (28) na postaju za pu-
njenje (19).

7. LED prikaz postaje za punjenje svijetli ze-
leno ¢im se trajno uspostavi napon. Ako
LED prikaz na postaji za punjenje ne svijetli,
provjerite prethodne korake i uvjerite se da je
priklju¢ena uti€énica pod naponom.

5.4.4 Informacije o postupku punjenja
Robotska kosilica se vrac¢a na postaju za punjenje
(19) u jednoj od sljedecih situacija:
Robotsku kosilicu Saljete natrag ru¢no.
Razina napunjenosti akumulatora manja je
od 30 %.
Dnevno radno vrijeme je isteklo.
Senzor za kiu se aktivirao.
Robotska kosilica se pregrijala.
‘Spot’ nacin rada pokrenut je izvan zadanog
radnog vremena i dovrSen od strane robotske
kosilice.
Pocinje padati mrak zbog ¢ega jedinica ka-
mere vie ne moze pouzdano raditi.

Kad se robotska kosilica vraéa na postaju za
punjenje (19), €ini to kako je opisano u poglavlju
5.4.2.

Tijekom postupka punjenja akumulatora LED
svjetleca traka (50) (slika 8) na upravljackom
polju treperi zeleno. Cim se akumulator napuni do
kraja, LED svjetle¢a traka (50) na upravljackom
polju trajno svijetli zeleno. LED prikaz postaje za



punjenje svijetli zeleno &im se trajno uspostavi na-
pon. Nakon potpunog punjenja, robotska kosilica
nastavlja s radom ili ostaje u postaji za punjenje
(19) do sljedeceg perioda rada.

Vodite raCuna o tome da ispred postaje za punje-
nje (19) ne bude prepreka kako bi se omogucilo
besprijekorno prikljuéivanje i punjenje.

Ako temperatura akumulatora prijede 45 °C,
punjenje ¢e se zaustaviti kako bi se sprijecilo
oStecenje akumulatora. Nakon ponovnog pada
temperature, punjenje ¢e se automatski nastaviti.
Ako temperatura upravljanja robotske kosilice pri-
jede 65 °C, robotska kosilica vra¢a se na postaju
za punjenje (19). Nakon $to temperatura ponovno
padne, rad ¢e se nastaviti prema postavkama.
Ako se akumulator isprazni prije nego $to se ro-
botska kosilica vrati na postaju za punjenje (19),
robotska kosilica vie se ne moze pokrenuti. Vra-
tite robotsku kosilicu do postaje za punjenje (19).
Robotska kosilica automatski ¢e se puniti.

5.4.5 Ugradnja krova i priévr§éivanje postaje
za punjenje (slike 5¢ - 5d)
Krov postaje za punjenje (21) montirajte na posta-
ju za punjenje (19) kako je prikazano na slici. Krov
montirajte od straznje strane prema prednjoj,
pazedi na to da se rupe za vijke to¢no poklapaju.
Uvrnite pri¢vrsne vijke krova (14) u rupe za vijke
kako je prikazano na slici i zategnite ih. Nakon &to
odredite pravi polozaj postaje za punjenje, posta-
ju za punjenje (19) potrebno je pri¢vrstiti uz po-
moé priévrsnih vijaka (15). Sesterokutnim klju¢em
(24) pri¢vrstite priévrsne vijke (15) do kraja u tlo.

5.5 Podruéje kosnje — prepreke i rubovi pod-
rucja kosnje
5.5.1 Rub travnjaka
Za pocetno kartiranje povrSina za ko$nju mora
imati jasno prepoznatljive rubove travnjaka. Ade-
kvatno osigurajte travnate strmine, kosine i druga
podrucja u kojima postoji opasnost od pada kako
robotska kosilica ne bi iskliznula ili napustila povr-
Sinu za ko$nju.
Prije pustanja uredaja u rad upoznajte se s mo-
guénostima definiranja rubova travnjaka opisani-
ma u ovom poglavlju.
Podruéja unutar povrsine za kosnju koja je potreb-
no iskljuciti iz postupka kosnje, na primjer mjesta
gdje su polozeni podzemni kabeli, nadzemna
crijeva ili sliéne instalacije, takoder moraju biti od-
vojena jasno prepoznatljivim rubovima travnjaka.
Te su mjere nuzne za pocetno kartiranje i za sva-
ko ponovno kartiranje nakon brisanja karte.
Po dovrSetku pocetnog kartiranja u aplikaciji se
mogu definirati virtualne granice te namjestiti pod-

ruéja ograni¢enja i izuzeca.

Uska mjesta (slika 6a)

Ako se na povrsini za kodnju nalazi usko
mjesto, robotska kosilica moze prodi kroz
njega pod uvjetom da $irina prolaza iznosi
najmanje 0,6 m. Za pocetno kartiranje usko
mjesto treba biti Siroko najmanje 1,0 m kako
bi se moglo automatski prepoznati i registri-
rati. Ako to nije moguce, usko mjesto moze
se namjestiti nakon kartiranja u nacinu rada
sUredivanje karte” pod ,Prolaz”. U tu svrhu

uz pomoc¢ funkcije daljinskog upravljanja u
aplikaciji na svom pametnom telefonu rué¢no
upravljajte robotskom kosilicom kroz usko
mjesto kako bi se prolaz pohranio u kartu. U
slu€aju dugih i uskih mjesta moze se dogoditi
da robotska kosilica nema dovoljno mjesta da
bi se okrenula. To moze ometati dostupnost ili
obradivanje pojedinih podrucja kosnje.
Udaljenost od ruba travnjaka (slika 6b)
Kad se robotska kosilica priblizi rubu trav-
njaka, jedinica kamere (7) to prepozna.
Robotska kosilica zaustavlja se prije ruba
travnjaka i mijenja smjer kretanja kako ne bi
napustila povrsinu za ko$nju. Nize gredice,
jarci, terase ili poviSeni kameni rubovi mogu
ostetiti robotsku kosilicu. Takva podrudja za-
Stitite prikladnim rubovima travnjaka ili drugim
grani¢nicima. Redovito provjeravajte jesu li ru-
bovi travnjaka obrasli i ima li na njima kakvih
promjena. Rubovi travnjaka koji su zarasli ili
vie nisu jasno prepoznatljivi mogu biti razlog
da robotska kosilica napusti predvideno pod-
rucje kosnje. Nakon pocetnog kartiranja mo-
guce je u aplikaciji definirati virtualne granice i
podrucja koja se ne kose kako bi se odredene
povrsine trajno iskljucile iz postupka kosnje.
Udaljenost od ruba travnjaka i vode (slika
6¢c)

Robotska kosilica u na¢elu pouzdano pre-
poznaje rub travnjaka kako je gore opisano.
Unato¢ tome, moze se dogoditi da robotska
kosilica prelazi rub travnjaka zbog ¢ega pre-
poru¢ujemo razmak od oko 50 cm izmedu
ruba travnjaka i vode (ribnjaka, bazena, itd.).

Napomena

Obradivanje karte moze zapoceti samo ako se
robotska kosilica nalazi u postaji za punjenje, pa-
uzira ili je postupak koSnje dovrsen.

Za obradivanje karte dostupni su razli¢iti oblici
povrsina i virtualna grani¢na linija. Ove funkcije
omogucavaju definiranje i prilagodavanje pod-
rucja koSnje, podrucja koja se ne kose i virtualnih



granica u aplikaciji.

5.5.2 Prepreke (slike 6b - 6d)
Prepreke su predmeti koji se nalaze u podrucju
koSenja. Robotska kosilica uz pomo¢ kamere
moze prepoznati mnoge prepreke. Meki, nesta-
bilni i vrijedni predmeti eventualno trebaju zastitu.
Usporedite za to kao $to je gore opisano mogué-
nosti za razgrani¢enje granice travnjaka.
Ovisno o veli¢ini i obliku, robotska kosilica zaobi-
lazi prepreku ili se zaustavlja i okre¢e u drugom
smijeru. Ako jedinica kamere (7) ne prepozna
prepreku, kosilica ée se sudariti s njom. Robotska
kosilica se zaustavlja i nastavlja kositi u drugom
smijeru. Pritom se otprilike 5 cm do prepreke ne
kosi.
Visoke i niske prepreke
Uz pomo¢ jedinice kamere (7) robotska kosi-
lica prepoznaje razli€ite prepreke u podrucju
kosnje, primjerice lopte, vrtni alat, penjalice
za djecu ili druge predmete i samostalno
ih zaobilazi. Redovito provjeravajte jesu li
prepreke i objekti zarasli travom, biljkama ili
drugom vegetacijom. Zarasle prepreke mogu
ometati sposobnost robotske kosilice da ih
pouzdano prepozna. Robotska kosilica pre-
poznaje drvece kao prepreke i zaobilazi ih na
odgovarajuéi nacin. Ako korijenje drveca viri
iz tla, zahvaéeno podrucje potrebno je zastititi
odgovarajué¢im rubom travnjaka ili oznagiti
kao podrugje koje se ne kosi. To se osobito
odnosi na izloZzeno korijenje jer je potrebno
izbjeci otecenje korijena stabla i robotske
kosilice.

5.5.3 Glavna i dodatna povrsina

Robotska kosilica moze kartirati i pohraniti neko-
liko zona koSnje unutar glavne povrsine. Vedi broj
zona kosnje nastaje, primjerice, kad je povezani
travnjak podijeljen stazama ili drugim ravnim pri-
jelazima.

Da biste dodali jos jednu zonu ko$nje, u aplikaciji
odaberite funkciju ,Dodaj novu zonu”. Zatim uz
pomoc¢ daljinskog upravljanja premjestite robot-
sku kosilicu iz postojece zone koSnje na novu
povrSinu za kosnju. Po dovrSetku rute automatski
zapocinje kartiranje nove zone kodnje.

Na putu koji povezuje zone ne smije biti prepreka,
put treba biti Sirok najmanje 0,6 m te od postojece
zone kosnje smije biti udaljen najvise 50 m (slika
6e).

Dodatna povrsina je povrsina za ko$nju koju ro-
botska kosilica ne moze samostalno dosegnuti iz
glavne povrsine i za koju se ne moze izraditi ruta.

To je, na primjer, slu¢aj kad postoje potpuno od-
vojena podrucja vrta.

Za takve je primjene dostupan nadin rada ,,Druga
povrsina za ko$nju”. U tom se nacinu rada dodat-
na povrsina za koSnju moze zasebno kartirati i
pohraniti. Dok je ovaj naéin rada aktivan, postav-
kama karte za drugu povrSinu za koSnju moguce
je upravljati neovisno o glavnoj povrsini.

Pri prebacivanju izmedu glavne i dodatne povrsi-
ne za kosnju automatski se ucitava pripadajuc¢a
karta.

Za drugu povr$inu za kosnju nisu dostupne odre-
dene funkcije, kao §to su koSenje rubova, koSenje
zona i koSenje odredenih to¢aka.

5.6 Provjera podrucja kosSnje

Prije pustanja uredaja u rad provijerite cijelo pod-
ru¢je koSnje hodajuéi duz ruba travnjaka. Pobrini-
te se da je povrSina za ko$nju u cijelosti ogradena
jasno prepoznatljivim rubovima travnjaka, granic¢-
nicima ili preprekama. Osim toga, provjerite jesu li
rubovi travnjaka, prepreke i ostali orijentiri zarasli
travom, biljkama ili drugom vegetacijom. Zarasla
podrucja mogu ometati sposobnost robotske ko-
silice da ih pouzdano prepozna.

Provijerite i sva podrucja koja je potrebno iskljugiti
iz postupka ko$nje, na primjer cvjetnjake, bazene,
jezerca ili druge prepreke. Ta podruc¢ja moraju biti
jasno i jednoznacno odvojena sa svih strana.

U slucaju kriti€nih ili teSko prepoznatljivih mjesta
gdje se ne moze zajamdciti sposobnost robotske
kosilice da prepozna prepreke, preporucuje se
nakon pocetnog kartiranja u aplikaciji namjestiti
podrucje koje se ne kosi ili zonu ograni¢enja.

U tu se svrhu pridrZzavajte napomena u poglavlju
5.5.1.

5.7 Pocetno kartiranje - prvo pustanje u rad
(slika 7a)
Pobrinite se da akumulator robotske kosilice prije
pocetnog kartiranja bude do kraja napunjen.
Prije prvog pustanja uredaja u rad preuzmite apli-
kaciju Einhell Robotics na svoj pametni telefon i
instalirajte je kako je opisano u poglavlju 6.4.
Slijedite upute u aplikaciji kako biste robotsku
kosilicu putem WLAN-a i Bluetootha povezali sa
svojim pametnim telefonom.
Nakon $to uspjesno uspostavite vezu, u aplikaciji
mozete pokrenuti pocetno kartiranje. Za po¢etno
kartiranje se robotska kosilica mora nalaziti u po-
staji za punjenje.
Robotska kosilica zatim napusta postaju za pu-
njenje i samostalno registrira cijelu povrsinu za
kosnju. Pritom sustavno prelazi preko radnog po-
drudja, prepoznaje rubove travnjaka i automatski
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izraduje kartu povrSine za ko$nju.

Tijekom pocetnog kartiranja promatrajte robotsku
kosilicu i uvjerite se da je pouzdano prepoznala
sve rubove travnjaka i pravilno registrirala cijelu
povrsinu za ko$nju.

Po dovrSetku kartiranja robotska kosilica samo-
stalno se vrac¢a na postaju za punjenje i pohranju-
je registriranu kartu u sustav.

Nakon uspjeSnog kartiranja robotska kosilica
zapocinje s koSnjom u skladu s postavkama i vre-
menskim planovima postavljenima u aplikaciji.

5.8 Provjera polozaja postaje za punjenje
(slika 7b)
Polozaj postaje za punjenje (19) provjerite tako da
robotsku kosilicu postavite na razli¢ita mjesta na
povrsini za ko$nju i zatim pokrenete povratak na
postaju za punjenje.
U tu svrhu posaljite robotsku kosilicu na postaju
za punjenje (19) kako je opisano u poglavlju 6.3.
Postupak se u bilo kojem trenutku moze prekinuti
pritiskom tipke STOP (3).
Pritom provjerite mozZe li robotska kosilica pouz-
dano sti¢i do postaje za punjenje sa svih podrudja
povrsine za ko$nju. Po potrebi prilagodite rubove
travnjaka, podrucje koSnje ili polozaj postaje za
punjenje (19).
Osobito vodite raéuna o tome da uska mjesta
budu Siroka najmanje 0,6 m kako bi robotska ko-
silica pouzdano mogla prolaziti kroz njih.

5.9 Premjestanje postaje za punjenje

Pod ,Upravljanje kartama” mozZete promijeniti po-
lozaj postaje za punjenje.

Odaberite nalazi li se novi poloZaj na travnjaku ili
izvan njega.

Ako se postaja za punjenje nalazi na travnjaku,
robotska kosilica automatski registrira novi polo-
Zaj i pohranjuje ga na kartu.

Ako se postaja za punjenje nalazi izvan travnjaka,
aktivira se nacin rada Daljinsko upravljanje (Blu-
etooth). Nakon toga upravljajte robotskom kosili-
com s postaje za punjenje do povrsine za koSnju
kako biste pohranili rutu. Ta ¢e se ruta ubuduce
upotrebljavati za navigaciju izmedu postaje za
punjenje i povrsine za ko$nju.

5.10 Prikaz kapaciteta akumulatora (slika
11b)

Pritisnite tipku (a) za prikaz kapaciteta akumu-

latora. Prikaz kapaciteta akumulatora uz pomo¢

3 LED zaruljice signalizira stanje napunjenosti

akumulatora.

Svijetle sve 3 LED zaruljice:
Akumulator je napunjen do kraja.

Svijetle 2 ili 1 LED zaruljica:
Akumulator ima dovoljno veliku preostalu razinu
napunjenosti.

Treperi 1 LED zaruljica:
Akumulator je prazan, napunite akumulator.

Trepere sve LED zaruljice:

Temperatura akumulatora nije postignuta. Uklo-
nite akumulator iz uredaja i ostavite ga jedan dan
na sobnoj temperaturi. Ako se gre$ka ponovno
javi, akumulator je potpuno ispraznjen i neispra-
van. Uklonite akumulator iz uredaja. Neispravan
akumulator viSe se ne smije upotrebljavati odno-
sno puniti.

Pozor!

Ako upotrebljavate Multi-Ah paket (npr. 4 — 6 Ah),
uvijek ga namjestite na veci kapacitet. Zahvaljuju-
¢i Stednom punjenju i praznjenju robotske kosili-
ce, nije potrebno upotrebljavati manji kapacitet da
bi se produzio vijek trajanja, $to bi ujedno moglo
uzrokovati probleme.

5.11 Punjenje akumulatora uz pomo¢ punjac¢a

Tijekom normalnog nacina rada akumulator (16)

robotske kosilice puni se preko postaje za punje-

nje (19). Za neovisnu uporabu akumulatora (16)

serije Power-X-Change mozete ga puniti i na vanj-

skom punjac¢u Power-X-Charger. Pozor! — Ovisno

o varijanti modela, moguce je da punjag (slika

11a/ pol. 29) nije sadrzan u opsegu isporuke ro-

botske kosilice.

1. Usporedite odgovara li napon naveden na
tipskoj plo€ici postoje¢em mreznom naponu.
Utaknite mrezni utika¢ punjaca (29) u utiéni-
cu. Zelena LED Zaruljica pocinje treperiti.

2. Nataknite akumulator (16) na punja¢ (29) (sli-
ka 11a).
3. Pod to¢kom ,Prikaz punjag¢a” mozete pronadi

tablicu sa zna€enjima LED prikaza na punja-
éu.

Akumulator se tijekom punjenja moze malo zagri-
jati. To je normalno.
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Ako se akumulatorski paket ne moze napuniti,
provjerite
ima li na utiénici mreznog napona
je li kontakt na kontaktima za punjenje ispra-
van.

Ako se akumulatorski paket i dalje ne moze na-
puniti,

punjaé

i paket akumulatora
posaljite nadoj korisni¢koj sluzbi.

Za pravilno slanje obratite se nasoj korisnic-
koj sluzbi ili prodajnom mjestu na kojem je
uredaj kupljen.

Pri slanju ili zbrinjavanju akumulatora odno-
sno akumulatorskog uredaja vodite racuna
o tome da budu pojedinaéno zapakirani u
plastiéne vrecice kako bi se izbjegli kratki
spoj i pozar!

Da bi vijek trajanja paketa akumulatora bio dug,
pravodobno ga ponovno napunite. To je u svakom
slu€aju potrebno kad utvrdite da je oslabio u€inak
uredaja. Nikad nemojte u potpunosti isprazniti
paket akumulatora. Tako dolazi do kvara paketa
akumulatora!

6. Rukovanje

6.1 Upravljacko polje

Robotska kosilica ve¢ je tvorni€ki programirana i
napravljene su joj standardne postavke. Medutim,
one se mogu promijeniti ako je potrebno. lako su
tvorni¢ke postavke prikladne za veéinu vrtova,
ipak biste se trebali upoznati s dostupnim opci-
jama.

Prilikom rukovanja strojem ili perifernim uredajima
vodite raGuna o tome da se ne preopterecujete i
uvijek odrzavajte ravnotezu. Na kosinama uvijek
pazite na to da imate €vrsto uporiste i hodajte,
nikad ne tréite.

Objasnjenje upravljackog polja s LED svjetle-
¢om trakom (slika 8)

50. Svjetleca traka

51. Tipka ,HOME"

52. Tipka ,START" - tipka za pokretanje

53. Tipka ,,OK*“ - tipka za potvrdu

54. Tipka ,,Ukljuci/Iskljuci“

Napomena

Objasnjenje tipki na upravljackom polju i znac¢enje
razli¢itih LED prikaza statusa na upravljackom
polju mozete pronadi u poglavlju 11.

6.2 Mehanizam za namjestanje visine rezanja
Pozor! Visina rezanja smije se namjestati samo
kad je rezni uredaj isklju¢en, a robotska kosilica
stoji. Pritisnite za to tipku STOP (3). Robotska
kosilica omoguéuje preko mehanizma za namje-
Stanje visine rezanja (4) bestupanjsku prilagodbu
visine rezanja izmedu 30 i 60 mm, koja se moze
procitati na ljestvici.

Ako je visina travnjaka veéa od 60 mm, travnjak
se mora skratiti na najmanje 60 mm kako se ne bi
pretjerano opteretila robotska kosilica i kako se ne
bi utjecalo na njezinu radnu uginkovitost. Kako bi-
ste to ucinili, koristite uobi€ajenu kosilicu ili trimer.
Nakon zavrSetka instalacije visina rezanja moze
se prilagoditi preko mehanizma za namjestanje
visine rezanja (4). Uvijek po¢nite s ve¢om visinom
rezanja i smanijite je u malim koracima do Zeljene
visine.

6.3 Upravljanje robotskom kosilicom

Postupak ruénog pokretanja

Pritisnite tipku ,Start” i potvrdite pritiskom tipke
LOK”.

Robotska kosilica pomice se na sljededi dio trav-
njaka i pocinje kositi. Ako robotsku kosilicu pokre-
nete izvan vremenskog okvira koji ste namjestili u
aplikaciji, ona ¢e kositi sve dok se akumulator ne
isprazni, dok ne pokosi zadano podrugje ili dok ne
padne mrak.

Blokiranje i deblokiranje upravljackog polja
Ako je robotska kosilica zaustavljena priti-
skom tipke STOP (3), upravljacko polje blo-
kira se za daljnje unose. Da biste deblokirali
upravljacko polje, dvaput zaredom pritisnite
tipku OK. Alternativno ga mozete deblokirati
putem aplikacije. U aplikaciji je moguée po-
novno aktivirati upravljacko polje i robotsku
kosilicu.

Zastita za djecu moze se aktivirati istodobnim
pritiskom tipki HOME i OK na 2 sekunde. Dok
je zastita za djecu aktivna, upravljacko polje i

robotska kosilica su blokirani. Da biste deakti-
virali zastitu za djecu, ponovno na 2 sekunde

istodobno pritisnite tipke HOME i OK.

Prekid postupka koSenja
1. Pritisnite tipku STOP za momentalno zaustav-
ljanje robotske kosilice.
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Otklju¢ajte upravljacko polje (2)

3. Pritisnite tipku ,HOME” i zatim ,,OK” da biste
robotsku kosilicu poslali natrag do postaje za
punjenje (19).

Status STOP:

Pritiskom tipke STOP (3) robotska kosilica nalazi
se u statusu STOP. Robotska kosilica pauzira
postupak koSenja sve dok se ponovno ne ponisti
taj status.

Status STOP moze se ponistiti izravno na kosilici
ili u aplikaciji. Kosilicu je zatim moguce poslati
natrag na postaju za punjenje ili ée nastaviti po-
stupak kosenja.

6.4 Povezivanje robotske kosilice s WLAN-om
i Bluetoothom putem aplikacije

Sve postavke koje se mogu unijeti putem uprav-

ljaGkog polja, mogu se unijeti i putem aplikacije.

Najprije na svoj pametni telefon preuzmite

aplikaciju Einhell Robotics za robotsku kosilicu.

Aplikacija je dostupna putem sljedec¢e poveznice

i QR koda:

https://app.einhell-robotics.com/

Napomena

Vodite ra¢una o tome da udaljenost izmedu robot-
ske kosilice i vaSeg pametnog telefona ne bude
veéa od 3m.

Uz pomo¢ Bluetooth veze povezite robotsku kosi-
licu sa svojim pametnim telefonom i slijedite kora-
ke prikazane u aplikaciji. Nakon toga ¢e se od vas
zatraziti da uspostavite WLAN vezu s robotskom
kosilicom. Na upravljackom polju (2) pritisnite
tipke ,Home” i ,Ukljuéi/Iskljuci’ te ih drzite priti-
snutima 2 sekunde kako biste pri prvom pustanju
uredaja u rad aktivirali WLAN vezu.

Napomena o bluetooth vezi:
Nakon $to se prijavite kao korisnik i registrira-
te uredaj, u aplikaciji se povezite s robotskom
kosilicom.
Na uredajima s operativnim sustavom Andro-
id potrebno je dati dozvolu aplikaciji da pristu-
pi lokaciji kako biste mogli koristiti Bluetooth
vezu.

Robotsku kosilicu poveZzite iskljucivo u aplika-
ciji na pametnom telefonu.

Doseg bluetooth veze je ogranien. Stoga za
upravljanje robotskom kosilicom ostanite u
njenoj blizini.

Robotska kosilica moze istodobno uvijek ima-
ti vezu samo s jednim pametnim telefonom.

6.5 Azuriranje softvera

Pri prvom pustanju uredaja u rad provijerite je li
dostupna novija verzija firmwarea. Ako je dostu-
pno azuriranje za robotsku kosilicu, najprije ga
provedite u cijelosti prije nego Sto robotsku kosili-
cu pustite u rad. Osigurajte da akumulator robot-
ske kosilice bude napunjen vise od 50 % te da

se nalazi u podrugju s dovoljno stabilnim WLAN
signalom kako biste izbjegli greske ili komplikacije
tijekom aZuriranja.

Upozorenje

Tijekom azuriranja ne isklju¢ujte robotsku kosilicu
i ne mijenjajte nijednu drugu postavku robotske
kosilice.

6.6 Funkcije i upravljanje

Uz pomo¢ aplikacije Einhell Robotics mozete na-

mjestati brojne postavke na robotskoj kosilici ako

je povezana s WLAN-om ili Bluetoothom. Slijede-

¢e postavke mozete odabrati:
Vremenski plan
U ovom izborniku mozete odrediti vremenski
okvir za rad robotske kosilice. Za svaki dan u
tjiednu moguce je namijestiti jedan ili viSe vre-
menskih okvira. Vremenski okvir moze se de-
finirati za automatsko ko$enje cijele povrsine
ili za pojedinagne zone kosnje. Imajte na umu
da se novo kreirani viemenski okviri ne pri-
mjenjuju retrogradno. U slucaju da se pocetak
vremenskog okvira u trenutku kreiranja veé
nalazi u proslosti, taj ¢e se vremenski okvir
uzeti u obzir tek kad ponovno nastupi defini-
rano razdoblje. Ako se, na primjer, u 12:00 h
namjesti vremenski okvir od 10:00 h do 14:00
h, robotska kosilica ne¢e se odmah pokrenuti,
vec Ce taj vremenski okvir prvi put uzeti u ob-
zir sliededi dan. Za travnjak povrsine 850 m?
kao smjernica se preporucuje otprilike 10 sati
koSnje dnevno. Vrijeme potrebno za ko$nju
moze se razlikovati ovisno o brzini rasta trave,
veli€ini povrsine i prirodi terena te ga je po-
trebno prilagoditi doti¢nim uvjetima
Edge mowing (koSenje rubova)
Za uredan rub travnjaka moguce je odabrati
nacin rada ,Kosenje rubova”. U ovom nacinu
rada robotska kosilica kreée se isklju€ivo
duz ruba travnjaka i zatim samostalno vraca
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na postaju za punjenje. U postavkama za
kosnju moZete namjestiti udaljenost do ruba
travnjaka ili preklapanje izvan ruba travnjaka.
Ako se upotrebljava preklapanje, rub travnja-
ka mora biti u ravnini s povr§inom za ko$nju.
Tako se izbjegavaju oStecenja ruba travnjaka i
robotske kosilice. Postavke se mogu pohraniti
za cijelu povrsinu za ko$nju ili individualno

za pojedinaéne zone ko$nje. Dodatno se u
postavkama robotske kosilice moze aktivirati
funkcija ,Naknadna obrada rubova”. U ovom
nacinu rada robotska kosilica ciljano na-
knadno obraduje prepoznate rubove i tesko
dostupna rubna podrugja kako bi postigla
ravnomijerniji rezultat kosnje.

Senzor za kiSu

Senzor za kisu (5) prepoznaje padaline i spre-
Cava rad robotske kosilice na kisi. Ako senzor
prepozna oborine, robotska kosilica prekida
ko$nju i samostalno se vrac¢a na postaju za
punjenje (19). Senzor za kiSu moze se akti-
virati ili deaktivirati u postavkama robotske
kosilice. Dodatno se moze odrediti vrijeme
odgode. Njime se odreduje koliko dugo ro-
botska kosilica ostaje u postaji za punjenje
(19) prije nego &to nastavi s koSnjom, a nakon
Sto se senzor za kiSu (5) potpuno osusi. Kon-
takti senzora za kiSu ne smiju se premostiti
metalnim ili drugim elektri€no provodljivim
predmetima. To mozZe negativno utjecati na
ispravno funkcioniranje senzora za ki$u i ro-
botske kosilice.

Azuriranje firmwarea

Pod ,AZuriranje firmwarea” mozete provjeriti
je li dostupna nova verzija firmwarea za robot-
sku kosilicu i po potrebi je instalirati. Firmware
smije azurirati isklju€ivo vlasnik robotske
kosilice. U tu svrhu robotska kosilica mora

biti povezana s odgovarajucim korisni¢kim
ra¢unom.

Spot mowing (kosnja odredene tocke)
Moze se dogoditi da pojedina podrucja po-
vrSine za koSnju nisu pokoSena u dovoljnoj
mijeri te ih je potrebno ciljano naknadno obra-
diti. U nacinu rada ,,KoSnja odredene to¢ke”
mozete preko tipke ,Dodaj to¢ku kosnje” defi-
nirati pravokutno podrucje na karti. Robotska
kosilica potom kosi isklju€ivo odabranu povr-
Sinu. Veli¢ina odabranog podru¢ja moze izno-
siti od 3 m? do 80 m?. Po dovr$etku ko$nje
odredene tocke robotska kosilica samostalno
se vraca na postaju za punjenje (19) ako ne
postoji aktivni vremenski okvir za rad.

Na postaju za punjenje

Ovdje robotska kosilica prekida rad i vraéa se
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na postaju za punjenje. Nakon toga ¢e robot-
ska kosilica napustiti postaju za punjenje tek
u sliedec¢em vremenskom okviru.

No Go Zone (zona koja se ne kosi)

U konfiguraciji karte moguce je definirati pod-
ru¢ja u koja robotska kosilica ne smije ulaziti i
koja ne smije kositi. Za namjestanje podrucja
koja se ne kose dostupni su razli¢iti oblici
povrsina i virtualne grani¢ne linije. Moguce

ih je upotrijebiti za ciljano izuzimanje odre-
denih podruéja unutar povrSine za kosnju.
Preporuduje se da podrucja koja se ne kose
namjestite za mjesta koja predstavljaju rizik
za robotsku kosilicu ili bi mogla uzrokovati
ostecenja. Tu se ubrajaju, na primjer, nadze-
mna crijeva za vodu, elektri¢ni vodovi, bazeni,
jezerca ili druga podrucja bez jasno prepo-
znatljivih rubova travnjaka. Robotska kosilica
pri navigaciji uzima u obzir utvrdena podrucja
koja se ne kose i automatski ih izbjegava tije-
kom ko$nje.

Go Zone (zona kos$nje)

U konfiguraciji karte se unutar povrsine za
kosnju odredena podruéja mogu definirati
kao podrucja kosnje. Ta je funkcija prikladna,
na primjer, za ogoljena ili osuSena mjesta na
travnjaku ili ona koja se mijenjaju sezonski i
koje robotska kosilica mozda ne bi prepozna-
la kao povrsinu za kosnju. Unutar utvrdenih
podrucja kosnje robotska kosilica prelazi i
preko podrucja koja zbog svoje prirode odstu-
paju od automatskog prepoznavanja povrsi-
na. Za kreiranje podruc¢ja koSnje dostupni su
razli¢iti oblici povrsina koji se mogu izravno
ucrtati na kartu. Veli¢ina definiranog podrucja
ko$nje mora iznositi najmanje 0,8 m2.

Prolaz (zona prolaska)

Kreirajte zonu prolaska kako biste robotskoj
kosilici omogucili da kroz odredena podrucja
prode s isklju¢enim reznim uredajem. U kon-
figuraciji karte u tu se svrhu mogu definirati
prolazi unutar povrsine za ko$nju. Ta je funkci-
ja prikladna za podrucja koja robotska kosilica
prepoznaje kao povrsine koje se ne kose, na
primjer cvjetne livade, poplo¢ane povrsine

ili druge povrsine bez trave. Uz pomo¢ zone
prolaska mozete odrediti kojim od tih pod-
ru€ja robotska kosilica smije prolaziti kako bi
samostalno stupila u druge dijelove povrsine
za kosnju. U zoni prolaska rezni uredaj ostaje
isklju¢en. Kad napusti zonu prolaska, robot-
ska kosilica automatski nastavlja koSnju.
Connect Zone (povezivanje povrsina za
kos$nju)

U konfiguraciji karte moguce je putem rute



medusobno povezati vise povrSina za ko$nju
pri ¢emu ih nije potrebno spojiti u jednu za-
jedni¢ku povrsinu. Pri kreiranju veze najprije
ée se od vas zatraziti informacija nalazi li se
robotska kosilica na travnjaku ili izvan njega.
Nakon toga se aktivira nacin rada daljinskog
upravljanja (Bluetooth). Uz pomo¢ funkcije
daljinskog upravljanja premijestite robotsku
kosilicu sa Zeljene po&etne tocke na povrsi-
nu za kosnju koju Zelite povezati. Nakon $to
stigne na ciljnu to¢ku, potvrdite krajnju to¢ku
u aplikaciji. Kreirana ruta se pohranjuje te

je robotska kosilica moze upotrebljavati za
samostalno prelaZenje s jedne povezane
povrSine za koSnju na drugu. Tijekom voznje
po putu koji povezuje povrSine rezni uredaj
ostaje iskljuéen

Remote Control (daljinsko upravljanje)
Robotska kosilica ima dva nacina rada daljin-
skog upravljanja.

1. Daljinsko upravljanje putem Bluetootha
Daljinsko upravljanje putem Bluetootha do-
stupno je u postavkama robotske kosilice.
Robotsku kosilicu povezite s pametnim telefo-
nom uz pomoc tipke ,,PoveZzi putem Bluetoot-
ha”. Nakon uspjesnog povezivanja robotskom
kosilicom moze se upravljati putem pametnog
telefona dok je rezni uredaj uklju¢en.

2. Daljinsko upravljanje putem WLAN-a
WLAN daljinsko upravljanje s video prije-
nosom uzivo dostupno je putem glavnog
zaslona aplikacije. Za pristup je potreban &e-
tveroznamenkasti sigurnosni PIN. Tvornicki je
postavljen na 0000. Preporu¢ujemo da taj PIN
u postavkama robotske kosilice zamijenite
osobnim PIN-om.

U WLAN nacinu rada daljinskog upravljanja
prikazuje se slika uzivo s jedinice kamere
robotske kosilice. Dodatno se moZze upravljati
LED svjetlom i funkcijom protiv zamagljivanja
jedinice kamere u slu€aju da se le¢a zamagli
zbog vremenskih uvjeta.

U ovom nadinu rada daljinskog upravljanja
robotskom se kosilicom upravlja dok je rezni
uredaj iskljucen.

Brzina i udaljenosti

U postavkama robotske kosilice moguce je
namjestiti brzinu voznje robotske kosilice i
broj okretaja reznog uredaja. Tako se kosnja
moze prilagoditi veli¢ini, prirodi i zahtjevima
odgovarajucée povrsine za kosnju. Dodatno je
moguce odrediti Sirinu staza za koSnju i smjer
uzorka koSnje. Pritom se moze birati izmedu
uzorka kosnje s fiksnim smjerom kretanja

i uzorka ko$nje s viSe smjerova kretanja.

Postavke se mogu pohraniti za automatsko
koSenje Citave povrsine ili individualno za
pojedina¢ne zone koSnje. Tako se razli€ita
podruéja povrsine za ko$nju ciljano mogu pri-
lagoditi odredenim zahtjevima.

Prosirene postavke robotske kosilice

Pod ,ProSirene postavke” mozZete prilagoditi
dodatne funkcije robotske kosilice. Te postav-
ke utje€u na ponasanje robotske kosilice i
smiju ih mijenjati samo iskusni korisnici koji su
upoznati s u¢incima pojedinih funkcija.

7. Ciséenje, odrzavanje i naruéivanje
rezervnih dijelova

Opasnost!

Prije bilo kakvih radova €i§éenja i odrzavanja,
uredaj je potrebno iskljuciti iz napajanja, za to
izvucite mrezni utika¢ iz uti¢nice i iskljucite uredaj.
Osim toga, uklonite akumulator iz robotske kosili-
ce (slika 9).

Oprez! Nosite radne rukavice!

Vodite ra¢una o tome da ne dodirujete po-
kretne dijelove dok se potpuno ne zaustave.

7.1 Ciséenje
Zastitne naprave, otvore za zrak i kuciste mo-
tora Cistite od pradine i ne€istoca &to je vise
moguce. Istrljajte uredaj Cistom krpom ili ga
ispusite stlac¢enim zrakom pod niskim tlakom.
Robotska kosilica se ne smije prati pod te-
kuc¢om vodom, a naroc¢ito ne mlazom pod
visokim pritiskom.
Redovito Cistite uredaj mokrom krpom i s
malo kalijevog sapuna. Ne koristite otapala
ili sredstva za €iScenje; ona bi mogli ostetiti
plasti¢ne dijelove uredaja. Vodite racuna o
tome da u unutrasnjost uredaja ne dospije
voda.
Po mogucnosti robotsku kosilicu Cistite Cet-
kom ili krpom.
Kontrolirajte pokretnost ostrica (10) i plo¢a za
rezanje (11).
Za ¢iScenje kontakata za punjenje na ro-
botskoj kosilici (1) i postaji za punjenje (19)
koristite sredstva za ¢iSéenje metalaili vrlo fini
brusni papir. Ocistite ih kako biste osigurali
ucinkovito punjenje.

7.2 Odrzavanje
Istrodene ili oStecene ostrice (10) kao i pri-
&vrsne vijke potrebno je uvijek zamijeniti u
kompletu.
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Zamijenite istroSene ili oSte¢ene dijelove.

Za postizanje dugog vijeka trajanja potrebno
je ogistiti i nauljiti sve vij¢ane dijelove, kotace
i osovine.

Redovita njega robotske kosilice ne rezultira
samo njenim dugim vijekom trajanja i u€inko-
vitoS¢éu, ve¢ doprinosi boljem i jednostavnijem
kosSenju trave.

Komponente koje su najviSe podlozne ha-
banju su ostrice (10). Redovito provjeravajte
stanje ostrica (10) kao i njihovu pri¢vrs¢enost.
Ako robotska kosilica pretjerano vibrira, to
moze znaciti da su ostrice (10) oStecene ili
deformirane od udarca. Ako su ostrice (10)
istroSene ili oStecene, moraju se odmah za-
mijeniti.

Redovito provjeravajte nacin rezanja travnja-
ka. Neostrim oStricama se vlati trave samo
nedisto rezu. Zbog toga se travnjak moze
povrSinski malo osusiti i posmediti. Stoga re-
dovito mijenjajte ostrice kako biste dobili gist
i ravan rez.

Redovito provjeravajte ima li prijavstine na
donjoj strani robotske kosilice. Redovito &i-
stite robotsku kosilicu. Tvrdokornu prljavstinu
odmah uklonite.

U prvih nekoliko tjedana nakon pustanja u
pogon i prethodne koSnje konvencionalnom
kosilicom, moze doci do jakog zaprljanja vase
robotske kosilice. Stoga biste tijekom tog raz-
doblja trebali EesSce provjeravati donju stranu
vase robotske kosilice.

Rezite travnjak u malim koracima kako biste
izbjegli jako zaprljanje.

U unutradnjosti uredaja nema drugih dijelova
koje je potrebno odrzavati.

U aplikaciji pod ,,Informacije o robotskoj ko-
silici” mozZete pogledati intervale odrzavanja
robotske kosilice. Preporuceni interval zamje-
ne oStrica iznosi 150 radnih sati. Kako bi se
zajamcilo ravnomjerno troSenje, moguce je
okretati oStrice u redovitim intervalima. Za ¢i-
Sc¢enje robotske kosilice i postaje za punjenje
predviden je servisni interval od 720 radnih
sati. Ako prije isteka odgovarajuéih intervala
utvrdite da su oStrice istroSene ili je zbog
jakog zaprljanja potrebno €iS¢enje, odgova-
rajuée radove odrzavanja provedite ranije.
Kako bi se osigurao pouzdani rad robotske
kosilice i dosljedno visoka u€inkovitost kos-
nje, preporuceni intervali odrZzavanja ne smiju
se prekoraditi.

7.2.1 Zamjena ostrica

Prije zamjene noza izvucite akumulator.
Koristite samo originalne ostrice jer se u suprot-
nom ne moze jamg¢iti funkcija i sigurnost.
Robotska kosilica je opremljena s tri ostrice (10)
montirane na plo¢u za rezanje (11). Te ostrice
(10) imaju vijek trajanja do 2 mjeseca (ako se
nisu sudarile s nikakvim preprekama). Molimo
zamijenite sve tri oStrice (10) istovremeno kako bi
se isklju¢io negativan utjecaj na u¢inak i balans
va$eg uredaja.

Za zamjenu ostrica (10) postupite na sljedeci na-

¢in (slika 10) — Pozor! - nosite rukavice:

1. Blokirajte odvijatem rotaciju ploCe za rezanje
(11). Kako biste to uinili, umetnite odvija¢
kroz rupe predvidene u plo€i za rezanje (11) i
zastitnom ceslju.

2. Otpustite pricvrsne vijke.

3. Uklonite ostrice (10) i zamijenite ih novima.
Sve tri ostrice (10) s odgovarajuéim vijcima
uvijek mijenjajte u kompletu.

4. Zatim pritegnite pri€vrsni vijak (27). Provjerite
okredu li se nove ostrice (17) slobodno.

Redovito provodite opéu provjeru robotske kosi-
lice i uklonite nakupljene ostatke. Prije poCetka
svake sezone obavezno provijerite stanje ostrica
(10). Za popravke se obratite nadoj servisnoj sluz-
bi. Koristite samo originalne rezervne dijelove.

7.2.2 Azuriranje softvera
Provijerite je li akumulator u potpunosti napunjen
prije nego Sto ¢ete poduzeti sliedeée korake.
U aplikaciji u postavkama odaberite ,,Azurira-
nje firmwarea”.
Robotska kosilica pokrenut ¢e azuriranje
firmwarea ¢im ono bude dostupno. Status se
prikazuje u aplikaciji.
Firmware se moze azurirati putem aplikacije
Einhell Robotics samo ako je kosilica poveza-
na s WLAN-om.

7.3 Narugivanje rezervnih dijelova:
Kod narucivanja rezervnih dijelova potrebno je
navesti sljedec¢e podatke:

tip uredaja

katalo$ki broj uredaja

identifikacijski broj uredaja

katalo$ki broj potrebnog rezervnog dijela
Aktualne cijene i informacije pronaci ¢ete na
www.Einhell-Service.com

Rezervne ostrice kataloski br.: 34.140.20
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7.4 Opcionalna dodatna oprema

Modul za 4G mobilnu vezu (25) (nije u opsegu
isporuke) je loT modul (Internet of Things) koji
moze uspostaviti vezu s 4G mrezom. U tu Cete
svrhu uz modul dobiti aktivnu SIM karticu s podat-
kovnim paketom (nije u opsegu isporuke). Modul
za mobilnu vezu (25) moze kompenzirati slabu

ili nepostojeéu pokrivenost WLAN-om kako bi se
zajamcila daljnja neograni¢ena uporaba robotske
kosilice s aplikacijom i svim funkcijama.

8. Skladistenje

Napunite akumulator prije skladistenja preko zime
potpuno i iskljucite robotsku kosilicu. Izvadite
akumulator iz uredaja. Odvojite mrezni dio (13) iz
opskrbe strujom i postaje za punjenje (19).

Cuvaijte uredaj i njegov pribor na tamnom i suhom
mjestu bez moguénosti smrzavanja kao i na djeci
nepristupaénom mjestu. Optimalna temperatura
skladistenja je izmedu 5 °C i 30 °C. Cuvajte ure-
daj u originalnoj ambalazi.

9. Transport

Ako je potrebno, montirajte odgovarajuéu za-
Stitnu napravu za transport.

Uredaj zastitite od oStecenja i jakih vibracija,
osobito prilikom transporta u vozilima.
Uredaj osigurajte od klizanja i prevrtanja.
Nosite robotsku kosilicu drzedi je za ru¢ku za
noSenje (6) s plo¢om za rezanje (11) okrenu-
tom od vaseg tijela.

10. Zbrinjavanje i recikliranje

Uredaj je zapakiran kako bi se tijekom transporta
sprijecila oste¢enja. Ova ambalaza je sirovina i
moze se ponovno upotrijebiti ili predati na recikla-
2u. Uredaj i njegov pribor sastavljeni su od raznih
materijala poput metala i plastike. Neispravne
uredaje ne odlazite u kuéni otpad. Uredaj bi, u
svrhu struénog zbrinjavanja, trebalo predati od-
govaraju¢em sakupljalistu takvog otpada. Ako ne
znate gdje se takvo sakupljaliSte nalazi, raspitajte
se u svojoj lokalnoj upravi.
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11. Funkcije upravljackog polja i status LED svjetlec¢e trake

Funkcija

Ukljuéivanje/isklju€ivanje

Pokretanje koSnje
Voznja do postaje za punjenje

Nacin rada Dodatne povrSine — ko$-
nja odabrane ograni¢ene povrsine

Pauza/STOP

Aktiviranje/deaktiviranje zastite za
djecu

Ponovno postavljanje WLAN veze

LED svjetleca traka
Svjetleca bijela ili zuta traka

Trepcuca bijela ili zZuta svjetlec¢a
traka

Svjetle¢a crvena traka

3x trepéuca crvena svjetleca traka

Trepéuca zelena svjetleca traka

Brzo trepéuca bijela svjetle¢a traka

3x trepéuca bijela svjetlec¢a traka

() ) (@) [

Znacenje
Pritisnite tipku ,,Ukljuéi/iskljuci” i drzite je pritisnutom 3 sekun-
de. Kad se robotska kosilica nalazi u postaji za punjenje, ne
moze se iskljuiti.
Pritisnite tipku ,,Start” i zatim potvrdite tipkom ,,OK”
Pritisnite tipku ,Home” i zatim potvrdite tipkom ,,OK”

Pritisnite tipku ,Start” i drzite je pritisnutom 2 sekunde; nakon
glasovne najave potvrdite tipkom ,OK”

Da biste nakratko zaustavili robotsku kosilicu, pritisnite bilo
koju tipku na upravljackom polju. Da biste zaustavili robotsku
kosilicu, pritisnite tipku ,STOP” (3)

Istodobno pritisnite tipke ,Home” i ,OK” i drzite ih pritisnutima
2 sekunde

Istodobno pritisnite tipke ,Home” i ,Ukljuci/iskljuci” i drzite ih
pritisnutima 2 sekunde

Znacenje
Stanje pripravnosti
Ko$nja
Obrada podataka
Daljinsko upravljanje

Povratak na postaju za punjenje
Povratak na poetni poloZaj
Cekanje WLAN veze

Doslo je do greske, uz pomo¢ tablice kodova greSaka ocitajte
kod greske u aplikaciji

Doslo je do greSke, uz pomo¢ tablice kodova greSaka ocitajte
kod greske u aplikaciji

Robotska kosilica puni se u postaji za punjenje

Zastita za djecu je aktivirana
Karta se pohranjuje u robotsku kosilicu

Nacin rada Dodatne povrSine je aktiviran, pritisnite tipku ,OK”
da biste pokrenuli ko$nju
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12. Prikaz kodova gresSaka u aplikaciji i uklanjanje greske

Ako se pojavi kod greSke, moze se ponovno postaviti na sljedecéi naéin:

Prikaz
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Greska

Plo¢a za rezanje je bloki-
rana, odistite je

Greska na motoru ploce
za rezanje

Motor plo¢e za rezanje se
pregrijao

Greska na motoru ploce
za rezanje

Noz se otpustio ili je blo-
kiran

Robot je podignut, posta-
vite ga na tlo

Robot je podignut, posta-
vite ga na tlo

Kut nagiba robota je
prevelik

Kut nagiba robota je
prevelik

Softverska pogreska

Pogonski kota¢ je bloki-
ran, oCistite ga

Greska na motoru pogon-
skog kotaca

Greska na motoru pogon-
skog kotaca

Pogonski kotaé se pre-
grijao

GreSka akumulatora

Moguéi uzrok

Plo¢a za rezanje je blo-
kirana

GreSka motora ploce za
rezanje

Plo¢a za rezanje je bloki-
rana ili je trava previsoka
odn. pregusta

GreSka motora plo¢e za
rezanje

Noz se otpustio ili ga blo-
kiraju strana tijela

Robot je podignut
Robot je podignut

Robot stoji ukoso ili se
nalazi na nagibu

Robot stoji ukoso ili se
nalazi na nagibu

Prepoznata je softverska
pogreska

Pogonski kotac¢ je blokiran

Prepoznata je greSka
motora

Prepoznata je greSka
motora

Blokirani kotagi ili pregu-
sta trava

Prepoznat je pogresan
napon punjenja
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Rjesenje
1. Iskljuéite robotsku kosilicu
2. Uklonite strana tijela i pro-

vjerite slobodan hod ploce
za rezanje

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno

1. Provjerite je li plo¢a za reza-
nje blokirana

2. Travu prije ko$nje skratite na
visinu manju od 6 cm

Opet pokrenite robot i pokusaj-
te ponovno

Provjerite pri¢vr§éenost noza i
uklonite strana tijela

Postavite robot na ravnu po-
vrsinu

Postavite robot na ravnu po-
vrsinu

Postavite robot na ravnu po-
vrsinu

Postavite robot na ravnu po-
vrsinu

Opet pokrenite robot i ponov-
no pokrenite kosnju

Ocistite pogonske kotace i
uklonite strana tijela

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno

1. Provjerite pogonske i pred-
nje kotace

2. Podmazite kotace koji se
tesko okrecu

3. Unaprijed skratite travu na
visinu manju od 6 cm

1. Provjerite napajanje bazne
stanice

2. Ocistite kontakte za punje-
nje

3. Provjerite mrezni dio

4. Ponovno pokrenite robot



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

Gres$ka akumulatora

Temperatura akumulatora
je izvan dopustenog pod-
ru¢ja. Rad je prekinut

Gres$ka akumulatora

Temperatura akumulatora
je preniska. Postupak pu-
njenja je pauziran

Temperatura okoline je
izvan radnog podrucja

Lo$ kontakt pri punjenju

Greska senzora za vi-
zualno prepoznavanje u
jedinici kamere

GreSka senzora za vi-
zualno prepoznavanje u
jedinici kamere

Senzor za vizualno pre-
poznavanije u jedinici
kamere ili baznoj stanici
je zaprljan

Samoprovjera nije uspjela

Senzor za vizualno prepo-
znavanije u jedinici kame-
re je zaprljan

Senzor za vizualno pre-
poznavanije u jedinici
kamere ili baznoj stanici
je zaprljan

Prepoznat je rub s opa-
sno$cu od pada

Robot je zaglavljen

Odrediste u zoni nije do-
stupno

Prepoznata je greSka
akumulatora.

Temperatura akumulatora
je previsoka ili preniska

Prepoznata je greSka u
nadzoru akumulatora

Temperatura akumulatora
je ispod dopustenog ras-
pona punjenja

Temperatura je izvan do-
pustenog podrucja

Kontakt pri punjenju je
neispravan

Prepoznata je greSka
senzora za vizualno pre-
poznavanje

Prepoznata je greSka
senzora za vizualno pre-
poznavanje

Senzor ili oznaka su pre-
kriveni

Robot klizi ili zapinje

Senzor je prekriven ili
zaprljan

Senzor ili oznaka su pre-
kriveni

Uklonite robot sa stepeni-
caili rubova

Prepoznata je prepreka

Podrucje odredista ne
moze se dosegnuti
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—_

. Demontirajte i montirajte
akumulator

2. Opet pokrenite robot i poku-

$ajte ponovno

—_

. Iskljucite robot

2. Pustite da se temperatura
izjednadi.

3. Ponovno pokrenite

1. Demontirajte i montirajte
akumulator

2. Ponovno pokrenite robot

3. Ako se problem ponovno

javi, kontaktirajte korisnicku

sluzbu

—_

. Punite na temperaturama
iznad 10 °C.

2. Za skladistenje napunite

akumulator najmanje na

60 %

Robot upotrebljavajte samo na
temperaturama od 5 do 50 °C

Provjerite kontakte za punjenje

i napajanje

1. Ocistite jedinicu kamere

2. Opet pokrenite robot i poku-
Sajte ponovno

1. Ocistite jedinicu kamere

2. Opet pokrenite robot i poku-
$ajte ponovno

1. Ocistite jedinicu kamere

2. Ocistite oznaku i QR kod
3. Provjerite ima li oSte¢enja

Ocistite i oslobodite podrucje
oko bazne stanice

Ocistite jedinicu kamere

1. Ocistite jedinicu kamere
2. Ocistite oznaku i QR kod
3. Provjerite ima li oSteé¢enja

Postavite robot na ravnu po-
vrsinu

Uklonite prepreke i oslobodite
robot

Provijerite prepreke i zone
ograni¢enja



E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

E1417

Bazna stanica nije pro-
nadena

Priklju€ivanje na baznu
stanicu nije uspjelo

Robot ruéno postavite na
baznu stanicu

Uklonite prepreke i osigu-
rajte da se robot nalazi na
travnjaku

Bazna stanica nema na-
pajanje

Zadatak je pauziran.
Uklonite prepreke

Okolina se znatno promi-
jenila. Kreirajte novu kartu

Travnjak nije prepoznat
Izvan karte
Povratak na baznu stani-

Cu nije uspio
Promjena lokacije bazne

stanice nije uspjela
Robot se pregrijao
Bazna stanica nije pri-
kladno postavljena
Upozorenje na kradu
GreSka GPS-a
Greska hardvera
Greska WLAN modula

Tipka STOP se zaglavila

Greska modula za mobil-
nu vezu

Povratak do bazne stani-
ce nije mogué

Prepreke u blizini bazne
stanice

Potrebno je pokretanje
putem bazne stanice

Planiranje putanje nije
uspjelo

Napajanije ili kontakt pri
punjenju su neispravni

Nije moguée napustiti
baznu stanicu

Karta ne odgovara okolini

Rijedak travnjak blizu ba-
zne stanice

Izvan kartiranog radnog
podrucja

Neravan teren u blizini
bazne stanice

Bazna stanica ne moze
se premijestiti

Temperatura okoline je
previsoka

Polozaj ili orijentacija nisu
prikladni

Robot je izvan uobiéaje-
nog radnog podrucja

Prepoznata je greSka
GPS modula

Prepoznata je greSka
hardvera

Greska na WLAN modulu
Tipka STOP je blokirana

GreS$ka na modulu za mo-
bilnu vezu
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1. Provjerite povratnu rutu

2. Podrucje oko bazne stanice
odrzavajte slobodnim

3. Po potrebi ruéno prikljucite
robot

Uklonite prepreke i provjerite
podlogu

Postavite robot na baznu
stanicu

1. Uklonite prepreke
2. Rute odrzavajte slobodnima
3. Provjerite pocetni polozaj

Provjerite mrezni dio i kontakte
za punjenje

Oslobodite podrugje ispred
bazne stanice

Obrisite pohranjenu kartu i po-
novno kartirajte podrucje

Kreirajte putanju s vise zona ili
definirajte zonu kosnje

Kreirajte putanju s vise zona

Izravnajte podlogu u podrucju
bazne stanice

Provjerite lokaciju i kartiranje

Odnesite robot do bazne stani-
ce i ostavite ga da se ohladi

Provijerite slobodni prostor i
orijentaciju bazne stanice
Provijerite lokaciju ili prilagodite
postavke zastite od krade

Opet pokrenite robot i pokusaj-
te ponovno

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno

Provjerite tipku i ponovno po-
krenite robot

Opet pokrenite robot i poku$aj-
te ponovno



Trazenje greske
Greska

Robotska kosilica
stoji u podrucju
koSnje.

Moguéi uzrok

Prenizak napon akumulatora
Greska u strujnom krugu ili
elektronici

Rjesenje

Vratite robotsku kosilicu na postaju za pu-

njenje (19) radi punjenja.
Obratite se korisni¢koj sluzbi.

Robotska kosilica
se ne moze ukljuditi.

Robotska kosilica — Postaja za punjenje (19) nije | — Provjerite svijetli li LED prikaz (21) na po-

ne moze uci u po- ispravno instalirana. staji za punjenje (19) zeleno.

staju za punjenje. — Provijerite je li postaja za punjenje (19)
pravilno postavljena.

Robotska je kosilica | — OStrice (10) su oStecene — Zamijenite oStrice (10). 3 ostrice (10) mo-

vrlo glasna. — Na oétrice (10) se lijepi mno- raju se zamijeniti u isto vrijeme.

go stranih tvari — Uginkovitost rada robotske kosilice ovisi o
— Robotska kosilica se pokre- oStrini ostrica (10). Zato odrzavajte oStrice
nula preblizu prepreka (10) u dobrom stanju.
— Pogon noza ili pogonski mo- | — Robotsku kosilicu iskljucite na siguran
tor je oStecen nadin i tijekom ¢iS¢enja ostrica (10) nosite
— Drugi dijelovi robotske kosili- radne rukavice kako biste izbjegli posjeko-
ce su osteceni tine.
— Popravak ili zamjenu motora prepustite
korisni¢koj sluzbi.
Robotska kosilica -
ostaje u postaji za

Pogresne postavke vremena | — Provjerite postavke vremena rada.
rada — Robotska kosilica zapocinje i zavrSava s

punjenje. Robotska | — Akumulator je prazan radom ovisno o namjestenom vremen-
kosilica se stalno — Aktiviran je senzor za kiSu skom okviru. Izvan tog vremenskog peri-
vraca u postaju za — Temperatura akumulatora je oda ostaje robotska kosilica u postaji za
punjenje. povisena punjenje (19).
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13. Pokaziva¢ punjaca

Stanje prikaza

Crveno
LED
svjetlo

Isklju¢eno

Ukljuéeno

Isklju¢eno

Treperi

Treperi

Uklju¢eno

Zeleno
LED
svjetlo

Treperi

Iskljuéeno

Ukljuéeno

Iskljuéeno

Treperi

Ukljuéeno

Znacenje i postupak

Spremnost za rad

Punjag je priklju¢en na mrezu i spreman za rad, akumulator nije u punjacu
Punjenje

Punjaé puni akumulator u rezimu brzog punjenja. Odgovarajuce vrijeme
punjenja pronadi ¢ete na punjacu.

Napomena! Stvarna vremena punjenja mogu se razlikovati od prikazanih
ovisno o akumulatoru koji se puni.

Akumulator je napunjen i spreman za uporabu. (READY TO GO)
Zatim se prebacuje na zastitno punjenje tako dugo dok se ne napuni u
cijelosti.

Pritom ostavite akumulator u punjacu otprilike 15 minuta dulje.
Postupak:

Izvadite akumulator iz punjaca. Iskljucite punja¢ iz mreze.

Prilagodeno punjenje

Punjag se nalazi u modusu zastitnog punjenja.

Pritom se akumulator iz sigurnosnih razloga puni sporije, to traje dulje
vrijeme. Uzroci mogu biti sljededi:

- Akumulator se nije punio jako dugo vremena.

- Temperatura akumulatora ne nalazi se u idealnom podrucju.
Postupak:

Pri¢ekajte da se zavrSi postupak punjenja, akumulator se unato¢ tomu
moze dalje puniti.

GreSka

Punjenje nije vise moguce. Akumulator je neispravan.

Postupak:

Neispravni akumulator vi$e se ne smije puniti.

Izvadite akumulator iz punjaca.

Temperaturna smetnja

Akumulator je previSe vrué (npr. izravno suncevo zracenije) ili prehladan
(ispod 0 °C).

Postupak:

Izvadite akumulator i Guvajte ga 1 dan na sobnoj temperaturi (oko 20 °C).
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14. Napomene o zastiti podataka

Einhell Germany AG raduje se Sto upotrebljavate robotsku kosilicu. Zastita osobnih podataka nam je
vazna. U nastavku opisujemo koji se podaci opéenito obraduju tijekom koriStenja uredaja.

Lokacija postaje za punjenje

Robotska kosilica lokalno na uredaju pohranjuje lokaciju postaje za punjenje utvrdenu uz pomo¢
GNSS odredivanja poloZaja. To je potrebno kako bi se uredaj po dovrsetku kosnje vratio na postaju
za punjenje. U sluéaju servisa, te se informacije mogu o¢itati fizicki na uredaju putem datoteke zapi-
shika.

Vrijeme izlaska/zalaska sunca

Robotska kosilica lokalno na uredaju pohranjuje vrijeme izlaska odn. zalaska sunca utvrdeno uz
pomo¢ GNSS odredivanja polozaja. To je potrebno kako bi se uredaj mogao pokrenuti samo u vre-
menskom intervalu u kojem jedinica kamere moze generirati slike dovoljne svjetline. U sluéaju servi-
sa, te se informacije mogu oditati fizi€ki na uredaju putem datoteke zapisnika.

Slike s jedinice kamere

Robotska kosilica lokalno na uredaju pohranjuje slike generirane putem jedinice kamere. To je po-
trebno sustavu kako bi stalno poboljSavao algoritam robotske kosilice. Postoje slike na kosilici koje
su nastale tijekom zadnjih 15 minuta ko$enja. Taj zapis podataka se neprestano prepisuje. Ako se
kosilica nalazi u postaji za punjenje ne generiraju se slike. U slu¢aju servisa, te se slike mogu pro-
Citati lokalno kako bi se mogle razumijeti eventualne greske koje su se dogodile. Te se slike zatim
brisu.

Vra¢anjem na tvornike postavke mozete obrisati informacije o lokaciji, pohranjene karte, generirane
podatke slika i ostale podatke pohranjene na robotskoj kosilici.

U tu svrhu otvorite postavke u aplikaciji Einhell Robotics i odaberite stavku izbornika ,Factory Reset”
(Vrac¢anje na tvornicke postavke). Prije ponovnog postavljanja prikazuje se popis svih podataka koji se
briSu. Nakon toga potvrdite vra¢anje na tvorni¢ke postavke. Vracanje na tvornicke postavke moze izvrsiti
iskljucivo vlasnik robotske kosilice u aplikaciji Einhell Robotics.

Detaljnu dokumentaciju o0 naSim smjernicama za zastitu podataka mozete pronaci na nasoj po¢etnoj
stranici pod Zastita podataka.
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Zbrinjavanje

)¢

_ Li-lon
Elektricne alate, akumulatorske baterije, pribor i ambalazu treba reciklirati na ekoloski prihvatljiv nacin.
Elektri¢ni alat i akumulatorske baterije/baterije ne bacajte u kuéni otpad!

Iskljucivo za zemlje EU:

U skladu s europskom Direktivom 2012/19/EU o elektriénim i elektroni¢kim starim uredajima i njihovom
provedbom u nacionalno pravo neupotrebljivi elektriéni alati i u skladu s europskom Direktivom 2006/66/
EZ neispravne ili istroSene akumualtorske baterije/baterije moraju se odvojeno sakupljati i reciklirati na
ekoloski prihvatljiv naéin.

U slucaju nepravilnog zbrinjavanja elektri¢ni i elektronicki stari uredaji mogu imati Stetne ucinke na oko-
li§ i ljudsko zdravlje zbog moguce prisutnosti opasnih tvari.

Kopiranje ili umnozavanje dokumentacije i popratnih materijala o proizvodu, ¢ak i djelomi¢no, dopuste-
no je samo uz izri¢ito dopustenje tvrtke Einhell Germany AG.

Zadrzavamo pravo na tehnic¢ke izmjene
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HR/BS
Informacije o servisu
U svim zemljama koje su navedene na naSem jamstvenom listu, imamo kompetentne servisne partnere
¢ije kontakte mozete naci u jamstvenom listu. Oni su Vam na raspolaganju za sve slu¢ajeve servisa kao

Sto je popravak, briga oko rezervnih i potrosnih dijelova ili kupnja potro$nih materijala.

Treba imati na umu da kod ovog proizvoda sliedeci dijelovi podlijezu troSenju uslijed koristenja ili prirod-
nom tro$enju odnosno potrebni su kao potro$ni materijal.

Kategorija Primjer

Potro$ni dijelovi*

Potro$ni materijal/ potro$ni dijelovi*

Neispravni dijelovi

* nije obavezno u sadrzaju isporuke!

U sluéaju nedostataka ili greS8aka molimo Vas da to prijavite na internetskoj stranici
www.Einhell-Service.com. Obratite pozornost na to¢an opis greske i u svakom slu¢aju odgovorite na
sljedeca pitanja:

o Jeliuredaj ve¢ jednom radio ispravno ili je otpo€etka neispravan?

o Jeste li uodili nesto prije pojave kvara (simptom prije kvara)?

® U c¢&emu je, po vasem misljenju, kvar u funkcioniranju uredaja (glavni simptom)?
Opisite taj kvar.
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Spis tresci

©ONoGOr~ONh
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Wskazdéwki bezpieczenstwa

Opis urzadzenia i zakres dostawy

Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Dane techniczne

Uruchomienie

Obstuga

Czyszczenie, konserwacja i zamawianie czgsci zamiennych
Sktadowanie

Transport

. Utylizacja i recykling

. Funkcje panelu sterowania i stan listwy Swietinej LED

. Wyswietlanie kodéw btedéw w aplikacji i usuwanie btedow
. Wskazania diod na tadowarce

. Informacje o polityce prywatnosci

LL]

Niebezpieczenstwo! - Aby zmniejszy¢ ryzyko zranienia, nalezy przeczytac instrukcje obstugi

Zabrania sie uzywania i obstugiwania tego urzadzenia przez dzieci! Uwazac na dzieci, zeby nie bawity
sie urzadzeniem. Czyszczenie i konserwacja nie moga by¢ wykonywane przez dzieci! Zabrania sie uzyt-
kowania urzadzenia przez osoby o ograniczonych zdolnosciach fizycznych, sensorycznych lub umysto-
wych lub osoby, ktére majg niewystarczajgce doswiadczenie lub wiedze, za wyjatkiem sytuaciji, gdy sa
one nadzorowane przez odpowiedzialng za nie osobe lub zostaty przez nig odpowiednio poinstruowane.
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Niebezpieczenstwo!

Podczas uzytkowania urzgdzenia nalezy prze-
strzegac wskazowek bezpieczenstwa w celu
uniknigcia zranien i uszkodzen. W zwigzku z tym
prosimy o uwazne przeczytanie ponizszej instruk-
cji obstugi / wskazéwek bezpieczenstwa. Nalezy
je starannie przechowywac, aby w razie potrzeby
méc skorzystac z zawartych w nich informacji. W
przypadku przekazania opisywanego urzgdzenia
innej osobie nalezy przekazacé jej rowniez niniej-
szg instrukcje obstugi / wskazéwki bezpieczen-
stwa. Nie ponosimy zadnej odpowiedzialnosci
za wypadki spowodowane nieprzestrzeganiem
niniejszej instrukcji obstugi i wskazéwek bezpie-
czenstwa.

1. Wskazowki bezpieczenstwa

Odpowiednie wskazdéwki bezpieczenstwa znajdu-
ja sie w zatgczniku!

Ostrzezenie!

Zapoznac sig z trescig wszystkich wskazo-
wek bezpieczenstwa, instrukcji, rysunkéw

i danych technicznych danego elektrona-
rzedzia. Nieprzestrzeganie nizej wymienionych
instrukcji moze spowodowaé porazenie prgdem,
niebezpieczenstwo pozaru lub cigzkie zranienia.
Prosimy zachowac¢ na przysztos¢ wszystkie
wskazowki bezpieczenstwa i instrukcje.

Objasnienie uzytych symboli (patrz rys. 12)

A. OSTRZEZENIE - Przed uruchomieniem ma-
szyny nalezy zapoznac si¢ z instrukcja obstu-
gil

B. OSTRZEZENIE - Podczas pracy maszyny
nalezy zachowac¢ odpowiednig odlegtosé
bezpieczenstwa!

C. OSTRZEZENIE - Przed rozpoczeciem ja-
kichkolwiek prac przy maszynie lub przed jej
podniesieniem nalezy zdjaé zabezpieczenie.

D. OSTRZEZENIE - Nie wolno jezdzi¢ na ma-

szynie!

Klasa ochrony Il (podwdjna izolacja).

Akumulatory nalezy przechowywaé wytgcznie

w suchych pomieszczeniach o temperaturze

otoczenia od +10°C do +40°C, jedynie w sta-

nie natadowanym (co najmniej 40%).

Klasa ochronnoci lll

Bezpiecznik zwtoczny 2 A

Wytacznie do uzytku wewnatrz pomieszczen

OSTRZEZENIE: Do tadowania akumulatora

nalezy uzywac wytgcznie odtgczanego zasila-

cza dostarczonego wraz z tym urzadzeniem.

mm

cTIo

K. Uwaga - Nie dotykac¢ obracajacych sie nozy!

Uwagal!

Na czas burzy nalezy wyjg¢ wtyczke zasilania z
gniazdka sieci elektrycznej i odtgczy¢ przewédd
ograniczajgcy od stacji tadowania. Unika¢ korzy-
stania z urzgdzenia w ztych warunkach pogodo-
wych, zwtaszcza gdy istnieje ryzyko uderzenia
pioruna.

2. Opis urzadzenia i zakres dostawy

2.1 Opis urzadzenia (rys. 1/2/11)

1. Kosiarka automatyczna

2. Panel sterowania

3. Przycisk STOP

4. Regulacja wysoko$ci koszenia

5. Czujnik deszczu

6. Uchwyt do przenoszenia

7. Modut kamery

8. Tylne koto

9. Pokrywa komory akumulatora

10. Ostrza

11. Plyta nozowa

12. Przednie koto

13. Zasilacz sieciowy

14. Sruba mocujgca dach

15. Sruba mocujaca

16. Akumulator

17. Ostrza zamienne

18. Gniazdo tadowania

19. Stacja fadowania

20. Styki tadowania

21. Dach stacji tadowania

22. Wskaznik LED staciji tadowania

23. Oznaczenie pomocnicze stacji tadowania

24. Klucz szesciokatny

25. Podtaczenie modutu sieci komodrkowej (modut
nie wchodzi w zakres dostawy)

26. Ztacze USB typu C

27. Sruba zamienna do ostrzy

28. Przedtuzacz

29. tadowarka (nie wchodzi w zakres dostawy)

2.2 Zakres dostawy i rozpakowywanie
Prosimy sprawdzi¢ na podstawie podanego za-
kresu dostawy, czy produkt jest kompletny. Jezeli
stwierdzono brak czesci, prosimy zwrdcic sie w
ciagu 5 dni roboczych od zakupu produktu do na-
szego centrum serwisowego lub punktu zakupu
urzadzenia, przedstawiajgc dowdd zakupu. Pro-
simy wzig¢ pod uwage umieszczong w informa-
cjach serwisowych na koricu tej instrukcji tabele



Swiadczen gwarancyjnych.
Otworzy¢ opakowanie i ostroznie wyciggnaé
urzadzenie.
Usung¢ materiat opakowania oraz zabezpie-
czenia do pakowania i transportu (jesli sg).
Sprawdzi¢, czy dostawa jest kompletna.
Sprawdzi¢, czy urzadzenie i wyposazenie
dodatkowe nie zostaty uszkodzone w trans-
porcie.
W miare mozliwosci zachowac opakowanie
do czasu uptywu gwaranciji.

Niebezpieczenstwo!

Urzadzenie i opakowanie nie sg zabawkami!
Dzieci nie moga bawi¢ sig czesciami z two-
rzywa sztucznego, folig i matymi elementami!
Niebezpieczenstwo potknigcia i uduszenia
sie!

Przestroga!

Ryzyka resztkowe

Nawet jesli opisywane narzedzie elektryczne
obstugiwane jest poprawnie, zawsze wyste-
puja ryzyka resztkowe.

Zakres dostawy, materiat do montazu i
osprzet (czesciowo nie wchodzi w zakres
dostawy):
Informacje na temat zakresu dostawy zamiesz-
czono w zatgczonym arkuszu informacyjnym
zakresu dostawy.

Kosiarka automatyczna

Zasilacz sieciowy

Stacja tadowania z dachem

Sruby mocujace stacje tadowania

Sruby mocujace dach

Ostrza zamienne

Klucz szesciokatny

Akumulator

Oryginalna instrukcja obstugi

Wskazowki bezpieczenstwa

Potrzebne srodki pomocnicze (nie wchodzg
w zakres dostawy)

Tasma miernicza

Poziomica (opcjonalnie)

Srubokret ptaski

Srubokret krzyzakowy

Potgczenie internetowe WLAN

3. Zastosowanie zgodne z
przeznaczeniem

Kosiarka automatyczna jest przeznaczona do
prywatnego uzytkowania w przydomowych
ogrédkach i na dziatkach, wytgcznie do koszenia
trawnikow.

Urzgdzenia nalezy uzywag tylko zgodnie z jego
przeznaczeniem. Kazde uzycie odbiegajgce od
opisanego w niniejszej instrukciji jest niezgodne
z przeznaczeniem urzadzenia. Za powstate w
wyniku niewtasciwego uzytkowania szkody lub
zranienia odpowiedzialno$¢ ponosi uzytkownik/
wiasciciel, a nie producent.

Prosimy pamigta¢ o tym, ze nasze urzgdzenia nie
sg przeznaczone do zastosowania profesjonalne-
go, rzemiesIniczego lub przemystowego. Umowa
gwarancyjna nie obowigzuje, gdy urzadzenie byto
stosowane w zaktadach rzemiesIniczych, przemy-
stowych lub do podobnych dziatalnosci.

4. Dane techniczne

Napiecie
Predkos¢ obrotowa silnika ...
Stopien ochrony
Klasa ochronnosci

LiCZba OSIZY....cccveeeeeeeeee e
Maks. nachylenie
Poziom ci$nienia akustycznego LpA... 51,11 dB(A)

Odchylenie K ..o, 3dB(A)
Poziom mocy akustycznej L, ........... 62,11 dB(A)
Odchylenie K ........ccoceveieeiiiieiieeene 3 dB(A)

Regulacja wysokosci koszenia
30-60 mm; bezstopniowa

Akumulator

Typ akumulatora: .........cccceeeeieeeennee litowo-jonowy
Liczba ogniw akumulatora: ...........c.ccceceeeneee 5(10)
Pojemnosc¢ akumulatora: .............. 4,0 Ah (5,2 Ah)

Potaczenie Bluetooth
Czestotliwosé robocza: ............. 2402-2480 MHz

Maksymalna moc nadawcza: .................. 10 dBm
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WI-FI:

Czestotliwosé robocza: ............. 2402-2482 MHz
Maksymalna moc nadawcza: .................. 23 dBm
Czestotliwosé robocza: .............. 5150-5875 MHz
Maksymalna moc nadawcza: .................. 19 dBm
Zasilacz

Napiecie wejsciowe: ......... 100-240V ~ 50/60 Hz
Napiecie WyjSCIOWE: .........cceeveeerierrieennne. 24V DC
Natezenie WyjSCIOWE: ........ccccevrvveerirriieenien. 25A
Klasa ochrony: .........cccooevenenecenccncneneeene /Q

Hatas zostat zmierzony zgodnie z normami EN
ISO 3744:2010 oraz ISO 11094: 1991.

Ostrzezenie!

To urzadzenie podczas pracy wytwarza pole
elektromagnetyczne. Pole to w okreslonych
warunkach moze negatywnie oddziatywaé

na aktywne i pasywne implanty medyczne. W
celu zmniejszenia ryzyka powaznych obrazen
lub $mierci zalecamy, aby osoby posiadajace
implanty medyczne skonsultowaty si¢ z leka-
rzem lub producentem implantu medycznego
przed pierwszym uzyciem urzadzenia.

5. Uruchomienie

Przed zainstalowaniem kosiarki automatycz-
nej przeczytaé cata instrukcje obstugi. Ja-
kos¢ instalacji ma wptyw na pézniejsza prace
kosiarki automatycznej.

Podczas pracy maszyny zawsze nosi¢ stabilne
obuwie i dlugie spodnie.

5.1 Zasada dziatania

Nalezy postepowac doktadnie wedtug instrukcji
obstugi, aby zapewni¢ poprawna i bezpieczng
prace kosiarki automatyczne;j.

Kosiarka automatyczna jest wyposazona w modut
kamery (7), ktéry sktada sie z trzech kamer (rys.
1). Dzigki temu inteligentnemu wizualnemu sys-
temowi pozycjonowania kosiarka automatyczna
moze kosi¢ trawnik w znacznym stopniu samo-
dzielnie.

Inteligentny wizualny system pozycjonowania
automatycznie rozpoznaje trawniki przeznaczone
do koszenia. Dzigki temu kosiarka automatyczna
moze systematycznie przemieszczac sig po tere-
nie. Trasa przejazdu i koszenia jest rejestrowana i
wyswietlana w aplikaciji.

Dwie zewnetrzne kamery (b) modutu kamery (7)
wykrywajg w czasie rzeczywistym obiekty i prze-
szkody na trawniku, takie jak zabawki, urzgdzenia
do zabawy, drzewa lub inne przedmioty. Jesli ko-
siarka automatyczna wykryje przeszkodg, omija
ja lub odpowiednio dostosowuije kierunek jazdy.

Kosiarka automatyczna ma modut kamery, ktory
rejestruje i analizuje obrazy obszaru znajdujgcego
sie przed nig. W tym celu system analizuje oto-
czenie i rozpoznaje, czy ma do czynienia z traw-
nikiem przeznaczonym do koszenia, krawegdzig
trawnika czy przeszkoda. Przetwarzanie obrazu i
jego analiza odbywajg sie w utamkach sekundy i
sg dla uzytkownika niezauwazalne podczas pracy.
Jezeli obszar znajdujgcy sie przed kosiarkg auto-
matyczng zostat rozpoznany jako trawnik, kosiar-
ka automatyczna jedzie z pracujgcym zespotem
tngcym prosto dalej. W przypadku wykrycia
granicy trawnika lub przeszkody kosiarka automa-
tyczna zatrzymuje sig i ponownie analizuje oto-
czenie. Nastgpnie sprawdza, czy mozna oming¢
przeszkode.

Jesli mozliwe jest ominigcie przeszkody, kosiarka
automatyczna kontynuuije jazde i koszenie, poru-
szajac sie po dostosowanym torze jazdy. Jesli nie
da sie oming¢ przeszkody, kosiarka automatycz-
na zmienia kierunek jazdy i kontynuuje koszenie
na nastgpnym torze jazdy.

Obszar koszenia nalezy starannie przygotowac i
w razie potrzeby dostosowac, aby kosiarka auto-
matyczna mogta niezawodnie rozpoznac granice
powierzchni przeznaczonej do koszenia. Granice
trawnika muszg by¢ jednoznacznie okreslone i
wyraznie widoczne dla systemu kamer. Tylko w
ten sposob kosiarka automatyczna moze je wy-
kryé na czas i odpowiednio na nie zareagowac.

Oznaczenie pomocnicze (23) w stacji tadowania
(19) utatwia kosiarce automatycznej (1) orientacje
i umozliwia precyzyjne dokowanie w staciji tado-
wania.

Stacje tadowania (19) mozna ustawi¢ zaréwno na
trawniku, jak i na twardym podtozu, na przyktad
na kostce brukowe;j lub asfalcie. Obszar wokét
stacji tadowania musi by¢é wyznaczony za pomo-
cg wyraznie widocznych granic wizualnych lub
fizycznych, aby mozna byto niezawodnie rozpo-
znac¢ oznaczenie pomochicze (23) i otoczenie.
Podczas pierwszego uruchomienia kosiarka auto-
matyczna musi znajdowac sie w stacji fadowania
(19). Rozpoznanie oznaczenia pomocniczego
(23) oraz przetwarzanie danych obrazu odbywajg
sie w utamkach sekundy i sg niezauwazalne dla
uzytkownika.



Kosiarka automatyczna wykorzystuje globalny
system nawigacji satelitarnej (GNSS) do ustala-
nia informacji dotyczgcych lokalizacji oraz godzin
wschodu i zachodu stonca.

Aby system wizualnego pozycjonowania dzia-
tat niezawodnie, konieczne jest wystarczajace
oswietlenie dzienne.

Regularnie nalezy sprawdzac, czy soczewki mo-
dutu kamery (7) sg brudne, i w razie potrzeby je
czyscié. Zapewnia to niezawodne rejestrowanie i
analize otoczenia.

5.2 Czujniki i moduty
Kosiarka automatyczna wyposazona jest w kilka
czujnikéw bezpieczenstwa.
Czujnik podnoszenia:
Jesli kosiarka automatyczna zostanie unie-
siona od tytu na wysoko$c¢ wigkszg niz 25 cm
nad podtozem lub przednie kota (12) stracg
kontakt z podtozem, kosiarka automatyczna
oraz obrét ostrzy (10) zostang natychmiast
zatrzymane.
Czujnik przechylenia:
Jezeli kosiarka automatyczna przechyli si¢ za
mocno w jedna strone, powoduje to natych-
miast zatrzymanie ruchu kosiarki i obracania
ostrzy (10).
Czujnik deszczu:
Kosiarka automatyczna jest wyposazona w
czujnik deszczu (5). Jesli czujnik wykryje opa-
dy, kosiarka automatyczna przerywa koszenie

i samodzielnie wraca do stacji tadowania (19).

Po dokowaniu akumulator jest tadowany. Gdy
czujnik deszczu (5) catkowicie wyschnie, ko-
siarka automatyczna pozostaje w stacji tado-
wania (19) przez czas oczekiwania skonfigu-
rowany w aplikacji. Nastgpnie automatycznie
wznawia proces koszenia, o ile dostepne jest
aktywne okno czasowe. W przypadku wykry-
cia deszczu w aplikacji w sekcji Informacije o
urzadzeniu pojawia sie symbol chmurki. Nie
wolno mostkowac stykow czujnika deszczu
za pomocg metalu ani innych materiatow
przewodzgcych prad. Moze to wptyna¢ nega-
tywnie na poprawne dziatanie czujnika desz-
czu i kosiarki automatyczne;.

Modut kamery: (Rys.1)

Modut kamery (7) kosiarki automatycznej
rejestruje dane obrazu z obszaru roboczego
znajdujacego sie przed nim i je analizuje.
Przetwarzanie i analiza obrazu odbywajg sie
w utamkach sekundy. Modut kamery jest skie-
rowany do przodu i rejestruje nie tylko trawnik,
lecz takze przedmioty znajdujgce sig wyzej w
polu widzenia. Zarejestrowane dane obrazu
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sg przetwarzane wytgcznie lokalnie w robocie
koszgcym, gdzie sg zapisywane tymczasowo
i na biezgco nadpisywane. Za pomocg modu-
tu kamery kosiarka automatyczna rozpoznaje
przeszkody, granice trawnika oraz obszary,
ktore nie nalezg do powierzchni koszenia.
Dzieki wspotdziataniu trzech kamer kosiarka
automatyczna moze uzyskac tréjwymiarowy
obraz otoczenia oraz, na przyktad, wykrywac
i omija¢ wigksze skupiska lisci, elementy
ogrodu bagdz inne przeszkody. W przypadku
wykrycia przeszkody lub granicy trawnika ko-
siarka automatyczna zatrzymuje sie na chwi-
le, ponownie analizuje sytuacje i odpowiednio
dostosowuje kierunek jazdy. Nastepnie sa-
modzielnie kontynuuje koszenie. Aby modut
kamery dziatat poprawnie, konieczne jest
wystarczajgce o$wietlenie dzienne. Dlatego
kosiarka automatyczna dziata wytgcznie przy
odpowiednim oswietleniu. Nalezy tak dobra¢
przedziat czasowy pracy, aby podczas eks-
ploatacji zapewni¢ wystarczajgcg ilosé swia-
tta dziennego. Przyczynia sig to jednoczesnie
do ochrony matych zwierzat wykazujgcych
aktywnos$c¢ o zmierzchu i w nocy, jak na przy-
ktad jeze. Dopuszczalne godziny pracy ustala
sie na podstawie godzin wschodu i zachodu
storica obowigzujacych w danej lokalizacji.
Kosiarka automatyczna konczy koszenie 30
minut przed zmierzchem i wraca do stacji ta-
dowania. Najwczesniejsze automatyczne roz-
poczecie koszenia ma miejsce 30 minut po
wschodzie storica. Modut kamery jest dodat-
kowo wyposazony w lampke LED (7a), ktéra
mozna automatycznie wigczac i wytacza¢ w
przypadku niekorzystnego oswietlenia.
Modut GNSS

Kosiarka automatyczna wykorzystuje glo-
balny system nawigacji satelitarnej GNSS,
aby ustali¢ czas wschodu i zachodu storica
w danej lokalizacji, dzieki czemu urzadzenie
nie kosi po zmroku lub w nocy. Dzigki temu
kosiarka automatyczna moze poprawnie i
niezawodnie pracowac ze swoim modutem
kamery (7).

WI-FI:

Kosiarka automatyczna jest wyposazona w
modut Bluetooth i WLAN. Stan lub sita sygna-
tu sieci WLAN sg odpowiednio pokazywane
w aplikaciji.

Modut sieci komérkowej 4G (nie wchodzi
w zakres dostawy)

Opcjonalny modut sieci komérkowej 4G

(25) umozliwia kosiarkom automatycznym
potgczenie z siecig komdérkowg. W tym celu



wymagana jest aktywna karta SIM z pakietem
danych. Karta SIM i modut sieci komérkowej
nie wchodzg w zakres dostawy. Modut sieci
komoérkowej 4G moze stuzy¢ do zapewnienia
tacznosci w obszarach o niewystarczajgcym
zasiegu WLAN lub w przypadku jego braku.
Dzigki temu potgczenie kosiarki automatycz-
nej z aplikacjg pozostaje aktywne nawet poza
zasiegiem sieci WLAN.

5.3 Przygotowanie

Jezeli zdzbta trawy sg dtuzsze niz 60 mm, traw-
nik musi zosta¢ najpierw przyciety, aby unikng¢
przecigzenia kosiarki i nie ograniczy¢ wydajnosci
jej pracy. Uzy¢ do tego celu zwyktej kosiarki lub
podkaszarki.

Usung¢ z trawnika wszelkie niezamocowane
przedmioty, ktére mogtyby zosta¢ uszkodzone
przez kosiarke automatyczng lub mogtyby spowo-
dowac uszkodzenie kosiarki.

Sprawdzi¢ zaréwno obszar koszenia i granice
trawnika, jak i obszary, ktére nie majg by¢ koszo-
ne (rys. 3). W nastepnych rozdziatach tej instrukciji
obstugi znajdg Panstwo informacje na temat tego,
jak mozna jednoznacznie wyznaczy¢ granice
trawnika i chroni¢ poszczegdine obszary. Niektore
przeszkody moga wystarczajgco wczesnie zostaé
rozpoznane przez kosiarkg automatyczng i nie
wymagajag skomplikowanej ochrony.

5.3.1 Obliczanie nachylenia trawnika (rys. 4)
Kosiarka automatyczna moze pokonywacé na-
chylenia do 30%. Z tego powodu nalezy unikaé
silniejszych nachylen. Nachylenie mozna obliczy¢
na podstawie wartosci wysokosci pokonanej na
danym odcinku (rys. 4).

Przyktad: a/b = 30 cm /100 cm x 100 = 30%

Montaz akumulatora (rys. 9)

Kosiarka automatyczna wymaga uzycia jednego
akumulatora (16) Power X-Change.

Otworzy¢ pokrywe komory akumulatora (9). Naci-
snaé przycisk blokady (b) akumulatora (16) i wsu-
ng¢ akumulator (16) w jego mocowanie. Zamkngé
pokrywe komory akumulatora (9), zwracajgc uwa-
ge na to, aby sie poprawnie zablokowata.

Aby wyja¢ akumulator (16), nalezy otworzyc¢ po-
krywe komory akumulatora (9). Nacisng¢ przycisk
blokady akumulatora i wyjaé¢ akumulator (16).

5.4 Stacja tadowania

5.4.1 Lokalizacja stacji tadowania (rys. 5a/5b)
W pierwszej kolejnosci okresli¢ odpowiednie
miejsce dla stacji tadowania (19). Do eksploataciji
potrzebne jest zewnetrzne gniazdko elektryczne,
stale zasilane prgdem.

Stacje tadowania (19) mozna umiesci¢ na trawni-
ku (rys. 5a) albo na réwnej, twardej powierzchni,
na przyktad na kostce brukowej lub asfalcie,

na wysokosci warstwy trawy (rys. 5b). Miejsce
ustawienia musi by¢ réwne, suche i pozbawione
przeszkdd. Nalezy zachowaé co najmniej 0,5 m
wolnej przestrzeni po lewej i prawej stronie stacji
tadowania.

Przeprowadzi¢ kabel sieciowy stacji tadowania
(19) poza obszar koszenia lub, w razie potrzeby,
poprowadzi¢ go pod ziemig, aby unikng¢ uszko-
dzen spowodowanych przez kosiarke automa-
tyczna.

Umiescié stacje tadowania (19) w tatwo dostep-
nym miejscu, do ktérego kosiarka automatyczna
bedzie miata swobodny dostep ze wszystkich ob-
szaréw koszonej powierzchni. Nalezy unika¢ usta-
wiania urzadzenia w rogach, waskich przejsciach
lub w miejscach, gdzie dostep jest ograniczony
przez przeszkody. Ponadto nalezy sie upewnic, ze
w stacji tadowania jest wystarczajgce potgczenie
WLAN.

Jesli stacja tadowania (19) znajduje sie na utwar-
dzonej powierzchni, odlegtos¢ do najblizszego
trawnika nie moze przekracza¢ 3 m. W przypad-
ku wigkszych odlegtosci pozostata pojemnosé
akumulatora kosiarki automatycznej moze w
niektdérych okolicznosciach okazaé sie niewystar-
czajgca, aby pozwoli¢ na dotarcie do stacji tado-
wania. W przypadku duzych powierzchni koszenia
zaleca sie stosowanie akumulatora o wiekszej
pojemnosci.

Jesli to mozliwe, wybra¢ miejsce w cieniu, ponie-
waz akumulator taduje si¢ optymalnie w nizszych
temperaturach otoczenia.

Przed stacja tadowania (19) musi znajdowac sie
prosty i wolny od przeszkéd obszar o dtugosci co
najmniej 2 m. Zakrety, krawedzie lub przeszkody
znajdujace sie bezposrednio przed stacjg tado-
wania mogg utrudnia¢ dojazd i dokowanie kosiar-
ki automatyczne;j.

5.4.2 Lokalizacja stacji tadowania

Gdy poziom natadowania akumulatora jest niski
lub gdy wybrana strefa koszenia zostata juz sko-
szona, kosiarka automatyczna wraca do stacji ta-
dowania (19). Kosiarka wraca do stacji fadowania
tg sama trasg, ktdrg pokonata, by dotrze¢ do stre-



fy koszenia. Dzigki oznaczeniu pomocniczemu
(23) w stacji tadowania rozpoznaje swojg stacje
tadowania i moze w ten sposéb zadokowac sie w
celu tadowania.

5.4.3 Podtaczenie stacji tadowania do zasila-
cza (rys. 5¢)

1. Przed podtgczeniem stacji fadowania (19) do
sieci elektrycznej upewnié sig, ze napigcie
sieciowe wynosi 100-240 V i czgstotliwos$¢ 50
Hz.

2. Podtaczy¢ zasilacz (13) bezposrednio do
gniazda wtykowego. Nie uzywac przewodu do
zadnych innych celéw.

3. Nigdy nie uzywac zasilacza (13), jezeli jest
on uszkodzony. W przypadku stwierdzenia
uszkodzenia przewoddw lub zasilacza (13)
natychmiast zleci¢ ich wymiang autoryzowa-
nemu specjaliscie.

4. Nie tadowac kosiarki automatycznej w wilgot-
nym otoczeniu. Nie tadowac¢ kosiarki automa-
tycznej przy temperaturze powyzej 40°C lub
ponizej 5°C.

5. Chroni¢ kosiarke automatyczng i zasilacz (13)
przed zrédtami ciepta, kontaktem z wodg i
chemikaliami. Nie dopusci¢ do kontaktu prze-
wodu zasilacza (13) z ostrymi krawedziami,
poniewaz grozi to uszkodzeniami przewodu.

6. Podtaczyc zasilacz (13) do przedtuzacza
(28), a przedtuzacz (28) do stacji tadowania
(19).

7. Wskaznik LED stacji tadowania wieci sig
na zielono, gdy tylko pojawi si¢ state napig-
cie. Jesli dioda LED na stacji fadowania nie
Swieci, nalezy sprawdzi¢ poprzednie kroki i
upewni¢ sie, ze do podtgczonego gniazdka
doprowadzane jest napigcie.

5.4.4 Informacje dotyczgce procesu tadowa-
nia
Kosiarka automatyczna wraca do stacji tadowania
(19) w nastepujgcych sytuacjach:
Uzytkownik wybrat recznie powrdt kosiarki
automatycznej do stacji.
Poziom natadowania akumulatora spadt po-
nizej 30%.
Dzienny czas pracy sig zakonczyt.
Zadziatat czujnik deszczu.
Kosiarka automatyczna sig przegrzata.
Tryb pracy ,,Spot” zostat wtgczony poza usta-
wionym czasem pracy i zostat zakoriczony
przez kosiarke automatyczng.
Zaczyna sie zmierzchac, co powoduje, ze
modut kamery nie dziata niezawodnie.

Gdy kosiarka automatyczna wraca do stacji ta-
dowania (19), wykonuje te czynnosé¢ zgodnie z
opisem w rozdziale 5.4.2.

Podczas tadowania akumulatora listwa swietlna
LED (50) (rys. 8) na panelu sterowania miga

na zielono. Gdy akumulator zostanie w petni
natadowany, listwa swietlna LED (50) na panelu
sterowania zacznie $wieci¢ si¢ na state na zielo-
no. Wskaznik LED stacji fadowania swieci sig na
zielono, gdy tylko pojawi si¢ state napigcie. Po
catkowitym natadowaniu akumulatora kosiarka
automatyczna wraca do pracy lub pozostaje w
stacji tadowania (19) do rozpoczecia kolejnego
cyklu pracy.

Upewnic sie, ze przed stacjg fadowania (19) nie
ma zadnych przeszkdd, aby zapewni¢ poprawne
dokowanie i tadowanie.

Jezeli temperatura akumulatora przekroczy 45°C,
proces tadowania zostanie przerwany, aby zapo-
biec uszkodzeniu akumulatora. Gdy temperatura
z powrotem si¢ obnizy, tadowanie jest kontynu-
owane samoczynnie.

Jezeli temperatura uktadu sterowania kosiarki
automatycznej przekroczy 65°C, kosiarka auto-
matyczna wraca do stacji tadowania (19). Gdy
temperatura z powrotem sig obnizy, kosiarka sa-
moczynnie wznawia prace zgodnie z aktualnymi
ustawieniami.

Jezeli akumulator sig catkowicie roztaduje zanim
kosiarka automatyczna wréci do stacji tadowania
(19), nie mozna uruchomic kosiarki. Wprowadzi¢
kosiarke automatyczng wstecznie do stacji tado-
wania (19). Nastepnie samoczynnie rozpoczyna
sig tadowanie kosiarki automatycznej.

5.4.5 Montaz dachu i mocowanie stacji tado-
wania (rys. 5¢c-5d)
Zamontowac¢ dach stacji tadowania (21) na stacji
tadowania (19) zgodnie z rysunkiem. Zaczg¢ za-
ktada¢ dach od tytu do przodu i upewni¢ sig, ze
otwory na $ruby sg doktadnie wyréwnane. Wkre-
ci¢ sruby mocujgce dach (14) w otwory na sruby;,
jak pokazano na rysunku, i mocno je dokrecic.
Po znalezieniu odpowiedniego miejsca na stacje
tadowania nalezy jg (19) zamocowaé za pomoca
$rub mocujacych (15). Kluczem szesciokatnym
(24) wkrecic¢ sruby mocujgce (15) catkowicie w
ziemie.

5.5 Obszar koszenia - przeszkody i granice
obszaru koszenia

5.5.1 Granica trawnika

Aby mozna byto sporzgdzi¢ mape po raz pierw-

szy, powierzchnia koszenia musi mieé¢ wyraznie

rozpoznawalne granice trawnika. Nalezy odpo-



wiednio zabezpieczy¢ porosnigte roslinnoscia
skarpy, zbocza i inne obszary, gdzie wystepuje
ryzyko spadnigcia, aby kosiarka automatyczna
nie mogta sie zeslizgng¢ ani opuscic¢ obszaru
koszenia.

Przed uruchomieniem nalezy zapoznac sig z
opcjami definiowania granic trawnika opisanymi w
niniejszym rozdziale.

Obszary na powierzchni koszenia, ktére majg zo-
sta¢ wytaczone z procesu koszenia — na przyktad
stafe kable podziemne, weze utozone nad ziemig
lub podobne instalacje — muszg byc¢ réwniez wy-
znaczone za pomocg wyraznie rozpoznawalnych
granic trawnika.

Dziatania te sg konieczne przy pierwszym two-
rzeniu mapy, a takze przy kazdym ponownym
tworzeniu mapy po jej usunigciu.

Po zakonczeniu pierwszego etapu mapowania

w aplikacji mozna zdefiniowac¢ wirtualne granice
oraz utworzy¢ strefy zablokowane i wykluczone.

Zwezenia (rys. 6a)

Jesli na powierzchni koszenia znajduje sig
zwezenie, kosiarka automatyczna moze
przez nie przejechac, o ile szerokos¢ przej-
$cia wynosi co najmniej 0,6 m. W celu
pierwszego sporzadzenia mapy zwezenie
powinno mie¢ szerokos$¢ co najmniej 1,0 m,
aby mozna je byto automatycznie wykry¢ i
zarejestrowac. Jesli nie jest to mozliwe, zwe-
zenie mozna utworzy¢ po sporzadzeniu mapy
w trybie ,Edytuj mape” w sekciji ,Przejscie”. W
tym celu nalezy recznie poprowadzi¢ kosiarke
automatyczng przez zwezenie za pomocag
funkcji zdalnego sterowania w aplikacji na
smartfonie, aby trasa mogta zosta¢ zapisana
na mapie. W przypadku dtugich i waskich
zwezenh moze sig zdarzyé, ze kosiarka au-
tomatyczna nie bedzie miata wystarczajgco
duzo miejsca na zawrdécenie. Moze to utrud-
ni¢ dostep do poszczegdlnych obszaréw
koszenia lub ich koszenie.

Odlegtos¢ od krawedzi trawnika (rys. 6b)
Gdy kosiarka automatyczna zbliza sie do
krawedzi trawnika, jest wykrywana przez
modut kamery (7). Kosiarka automatyczna
zatrzymuje sie przed granicg trawnika i zmie-
nia kierunek jazdy, aby nie opuscic¢ koszonej
powierzchni. Lezace nizej rabatki kwiatowe,
rowy i uskoki lub wyzsze krawedzie z kamie-
nia moga spowodowac uszkodzenia kosiarki
automatycznej. Nalezy zabezpieczyc¢ takie
obszary za pomocg odpowiednich granic
trawnika lub innych elementéw odgradzaja-
cych. Nalezy regularnie sprawdzac granice

trawnika pod katem porostéw i zmian. Zaro-
$niete lub niejednoznaczne granice trawnika
moga spowodowac, ze kosiarka automa-
tyczna opusci wyznaczony obszar koszenia.
Po zakonczeniu pierwszego mapowania w
aplikacji mozna wyznaczy¢ wirtualne granice
oraz obszary wytgczone z koszenia, aby na
state wykluczy¢ okreslone powierzchnie z
procesu koszenia.

Odlegtos¢ od granicy trawnika przy wo-
dzie (rys. 6¢)

Zasadniczo kosiarka automatyczna nieza-
wodnie rozpoznaje granice trawnika, jak
opisano powyzej. Poniewaz nie mozna wy-
kluczyé, ze kosiarka automatyczna wyjedzie
poza granice trawnika, zaleca sig zachowac
co najmniej 50 cm odstepu migdzy granicg
trawnika a wodg (stawem, oczkiem wodnym,
basen itp.).

Wskazéwka

Edytowanie mapy mozna uruchomié tylko wtedly,
kiedy kosiarka automatyczna znajduje sie w stac;ji
tadowania, jest w stanie pauzy lub gdy biezgcy
proces koszenia zostat zakoriczony.

Do edycji mapy dostepne sg rézne ksztaity ob-
szarOw oraz wirtualna linia graniczna. Za pomoca
tych funkcji mozna w aplikacji definiowac i dosto-
sowywac obszary koszenia, obszary wykluczone
z koszenia oraz wirtualne granice.

5.5.2 Przeszkody (rys. 6b-6d)
Przeszkody to przedmioty, ktére znajduja sie
wewnagtrz obszaru koszenia. Kamera kosiarki
automatycznej umozliwia wykrywanie wielu
przeszkdd. Migkkie, niestabilne lub wartosciowe
przeszkody nalezy odpowiednio chroni¢ przed
kosiarkg. W tym celu mozna wykorzystac te same
mozliwosci odgradzania jak w przypadku przy
granicy trawnika.
W zaleznosci od wielkosci i ksztattu kosiarka au-
tomatyczna omija przeszkodg lub zatrzymuije si¢ i
skreca w innym kierunku. Jesli modut kamery (7)
nie wykryje przeszkody, kosiarka zderzy sie z nig.
Kosiarka automatyczna sig zatrzymuje i kontynu-
uje koszenie w innym kierunku. Przy tym kosiarka
nie kosi odcinka ok. 5 cm przed przeszkoda.
Wysokie i niskie przeszkody
Korzystajgc z modutu kamery (7), kosiarka
automatyczna rozpoznaje rézne przeszkody
na koszonym obszarze, na przyktad pitki,
narzedzia ogrodnicze, wieze do zabawy lub
inne przedmioty, i samodzielnie je omija.
Nalezy regularnie sprawdzaé, czy przeszko-
dy i przedmioty nie sg poro$niete trawa,
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sadzonkami lub inng roslinnoscig. Zarosnigte
przeszkody moga utrudnia¢ kosiarce auto-
matycznej poprawne wykrywanie. Drzewa sg
rozpoznawane przez kosiarke automatyczng
jako przeszkody i odpowiednio omijane. Jesli
korzenie drzew wystajg z ziemi, nalezy zabez-
pieczy¢ ten obszar za pomocg odpowiedniej
granicy trawnika lub wyznaczy¢ tu obszar wy-
kluczony z koszenia. Dotyczy to w szczegdl-
nosci odstonigtych korzeni, poniewaz nalezy
unika¢ uszkodzen korzeni drzew oraz kosiarki
automatyczne;j.

5.5.3 Powierzchnia gtéwna i dodatkowa
Kosiarka automatyczna moze sporzadzi¢ mape

i zapisac kilka stref koszenia w obrebie jednej
gtéwnej powierzchni. Kilka stref koszenia powsta-
je na przyktad wtedy, kiedy powigzana powierzch-
nia trawnika jest podzielona sciezkami lub innymi
ptaskimi przejsciami.

Aby dodac kolejng strefe koszenia, nalezy wybraé
w aplikacji opcje ,Dodaj nowg strefe”. Nastgpnie
za pomoca pilota przesung¢ kosiarke automa-
tyczng z dotychczasowej strefy koszenia na nowg
powierzchnig. Po zakoriczeniu przejazdu automa-
tycznie rozpoczyna si¢ mapowanie nowe;j strefy
koszenia.

Droga dojazdowa musi by¢ wolna od przeszkdd,
mie¢ minimalng szerokos¢ 0,6 m i znajdowac sie
w odlegtosci nie wiekszej niz 50 m od istniejgcej
strefy koszenia (rys. 6e)

Powierzchnia dodatkowa to powierzchnia kosze-
nia, do ktérej kosiarka automatyczna nie moze
samodzielnie dotrze¢ z powierzchni gtéwnej i

dla ktdrej nie mozna utworzy¢ trasy przejazdu.
Dotyczy to na przyktad catkowicie oddzielonych
czesci ogrodu.

Do takich zastosowan stuzy tryb ,Druga po-
wierzchnia koszenia”. W tym trybie dodatkowg
powierzchnig koszenia mozna osobno zmapowaé
i zapisaé. Dopdki ten tryb jest aktywny, ustawie-
niami mapy drugiej powierzchni koszenia mozna
zarzgdzac¢ niezaleznie od powierzchni gtéwne;j.
Podczas przetgczania miedzy powierzchnig gtéw-
ng a drugg powierzchnig koszenia automatycznie
wczytywana jest odpowiednia mapa.

W przypadku drugiej powierzchni koszenia nie-
ktére funkcje, takie jak koszenie wzdtuz krawedzi,
koszenie strefowe i koszenie punktowe, nie sa
dostepne.

5.6 Sprawdzanie obszaru koszenia
Przed rozpoczeciem pracy nalezy sprawdzic caty
obszar koszenia, przechodzgc wzdtuz granic

trawnika. Upewnic sig, ze obszar koszenia jest
catkowicie ograniczony przez wyraznie rozpo-
znawalne granice trawnika, wytyczenia lub prze-
szkody. Nalezy rowniez sprawdzié¢, czy granice
trawnika, przeszkody i inne punkty orientacyjne
nie sg zastonigte przez trawe, sadzonki lub inng
roslinnosc¢. Zarosnigte obszary moga utrudnia¢
kosiarce automatycznej poprawne wykrywanie.
Nalezy réwniez sprawdzi¢ wszystkie obszary, kt6-
re majg zosta¢ wytgczone z koszenia, na przyktad
klomby, baseny, oczka wodne lub inne przeszko-
dy. Obszary te musza byé wyraznie i jednoznacz-
nie wytyczone ze wszystkich stron.

W przypadku miejsc krytycznych lub trudnych do
rozpoznania, w ktérych nie mozna zagwaranto-
wacé niezawodnego wykrycia przez kosiarke auto-
matyczng, po pierwszym sporzgdzeniu zaleca sig
utworzenie w aplikacji mapy obszaru wykluczone-
go z koszenia lub strefy zablokowane;j.

W takim przypadku nalezy zapoznac¢ sig z wska-
zbwkami zawartymi w rozdziale 5.5.1.

5.7 Pierwsze mapowanie - pierwsze urucho-
mienie (rys. 7a)
Przed rozpoczeciem pierwszego mapowania
nalezy sie upewnic¢, ze akumulator kosiarki auto-
matycznej jest w petni natadowany.
Przed pierwszym uruchomieniem nalezy pobrac
aplikacje Einhell Robotics na smartfon i zainstalo-
wac jg zgodnie z opisem w rozdziale 6.4.
Postepowaé zgodnie z instrukcjami wySwietlany-
mi w aplikacji, aby potaczy¢ kosiarke automatycz-
ng ze smartfonem przez WLAN i Bluetooth.
Po pomysinym nawigzaniu potgczenia mozna
rozpoczg¢ pierwsze mapowanie w aplikacji. Aby
przeprowadzi¢ pierwsze mapowanie, kosiarka
automatyczna musi znajdowac sie w stacji tado-
wania.
Nastepnie kosiarka automatyczna opuszcza sta-
cje tadowania i samodzielnie skanuje caty obszar
koszenia. W tym celu systematycznie przemierza
obszar roboczy, rozpoznaje granice trawnika i au-
tomatycznie tworzy mape koszonej powierzchni.
Nalezy obserwowac kosiarke automatyczng pod-
czas pierwszego mapowania, aby upewnic sie, ze
wszystkie granice trawnika sg poprawnie rozpo-
znawane, a cata powierzchnia koszenia zostata
poprawnie zarejestrowana.
Po zakonczeniu mapowania kosiarka automa-
tyczna samodzielnie wraca do stacji tadowania i
zapisuje utworzong mape w systemie.
Po pomysinym mapowaniu kosiarka automatycz-
na rozpoczyna koszenie zgodnie z ustawieniami i
harmonogramami okreslonymi w aplikaciji.
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5.8 Sprawdzenie potozenia stacji tadowania
(rys. 7b)
Sprawdzi¢ pozycje stacji tadowania (19),
umieszczajgc kosiarke automatyczng w réznych
miejscach na koszonej powierzchni, a nastgpnie
uruchamiajac powrét do stacji tadowania.
W tym celu nalezy wysta¢ kosiarke automatyczng
z powrotem do stacji tadowania (19) zgodnie z
opisem w rozdziale 6.3. Proces mozna przerwac
w dowolnym momencie, naciskajgc przycisk
STOP (3).
Nalezy przy tym sprawdzié, czy kosiarka auto-
matyczna moze bez problemu dotrze¢ do stacji
tadowania ze wszystkich obszaréw koszonej po-
wierzchni. W razie potrzeby dostosowac granice
trawnika, obszar koszenia lub potozenie stacji
tadowania (19).
Zwrécic szczegolng uwage na to, aby zwezenia
miaty szeroko$¢ co najmniej 0,6 m, co pozwoli na
niezawodne przejechanie kosiarki automatyczne;.

5.9 Przeniesienie stacji tadowania

W sekcji ,Zarzgdzanie mapami” mozna zmienic
pozycije stacji tadowania.

Wybrac, czy nowa pozycja znajduje sie na trawni-
ku czy poza nim.

Jesdli stacja tadowania znajduje si¢ na trawniku,
kosiarka automatyczna wykrywa nowg pozycje
automatycznie i zapisuje jg na mapie.

Jesdli stacja tadowania znajduje si¢ poza traw-
nikiem, wtgcza sig tryb zdalnego sterowania
(Bluetooth). Nastepnie nalezy przeniesc¢ kosiarke
automatyczng ze stacji tadowania na powierzch-
nie koszenia, aby zapisac trase przejazdu. W
przysztosci bedzie ona stuzy¢ do nawigacji mig-
dzy stacjg tadowania a powierzchnig koszenia.

5.10 Wskaznik poziomu natadowania akumu-
latora (rys. 11b)

Nacisng¢ przycisk (a) wskaznika poziomu nata-

dowania akumulatora. Wskaznik poziomu natado-

wania akumulatora sygnalizuje stan natadowania

akumulatora za pomoca 3 diod LED.

Wszystkie 3 diody LED $wieca sig:
Akumulator jest catkowicie natadowany.

Swieca sie 1 lub 2 diody LED
Wystarczajgcy do pracy poziom natadowania
akumulatora.

1 dioda LED miga:
Akumulator jest roztadowany; nalezy go natado-
wag.

Wszystkie diody LED migaja:

Temperatura akumulatora ponizej wartosci mi-
nimalnej. Odtgczy¢ akumulator od tadowarki i
pozostawi¢ go na jeden dzierh w temperaturze
pokojowe;j. Jezeli btad sie powtorzy, oznacza to,
ze akumulator zostat gteboko roztadowany i jest
uszkodzony. Wyjg¢ akumulator z urzgdzenia. Za-
brania sie uzywania lub tadowania uszkodzonych
akumulatoréw.

Uwagal!

W przypadku uzycia akumulatora Multi Ah (np.
4-6 Ah) nalezy zawsze wybra¢ wigksza pojem-
nosc¢. Dzigki procesowi ochronnego tadowania

i roztadowania kosiarki automatycznej uzycie
mniejszej pojemnosci w celu wydtuzenia zywot-
nosci akumulatora nie jest konieczne i moze do-
prowadzi¢ do problemdw.

5.11 tadowanie akumulatora za pomoca ta-
dowarki

W normalnym trybie pracy akumulator (16)

kosiarki automatycznej jest tadowany w stacji

tadowania (19). Aby uzy¢ akumulatora (16) serii

Power-X-Change niezaleznie, mozna go réw-

niez tadowac przy uzyciu zewngtrznej tadowarki

Power-X-Charger. Uwaga! — W zaleznos$ci od

wybranego modelu tadowarka (rys. 11a/ poz. 29)

moze nie wchodzi¢ w zakres dostawy kosiarki

automatyczne;.

1. Pordéwnaé, czy napigcie na tabliczce znamio-
nowej tadowarki jest zgodne z napigciem sie-
ciowym. Wtozy¢ wtyczke zasilania tadowarki
(29) do gniazdka. Zielona dioda LED zaczyna
migacé.

2. Nasung¢ akumulator (16) na tadowarke (29)
(rys. 11a).

3. W punkcie ,Wyswietlacz tadowarki” znajduje
sie tabela z opisem znaczen wskaznikow
LED na tadowarce.

Podczas tadowania akumulator moze nieco sig
nagrzac. Jest to zjawisko normalne.

Jesli akumulator sie nie taduje, nalezy sprawdzic,
czy jest napiecie w gniazdku,
czy styk na kontaktach tadowarki jest po-
prawny.

Jesli akumulator dalej si¢ nie taduje, nalezy
przestac tadowarke
i akumulator

na adres naszego serwisu obstugi klienta.



Aby zapewni¢ odpowiednia wysytke, prosimy
skontaktowac sig z naszym serwisem obstugi
klienta lub punktem sprzedazy, w ktérym na-

byto urzadzenie.

Przy wysytce lub utylizacji akumulatoréw
badz urzadzen akumulatorowych nalezy
zwracaé uwage na to, aby byty zapakowane
pojedynczo w plastikowe worki, co pozwoli
uniknaé zwarcia i pozaru!

Odpowiednie i regularne tadowanie akumulatora
zapewnia jego dtugg zywotnosé. Ladowanie jest
konieczne, kiedy moc urzgdzenia si¢ zmniejszy.

Nie roztadowywaé catkowicie akumulatora. Pro-

wadzi to do uszkodzenia akumulatora!

6. Obstuga

6.1 Panel sterowania

Kosiarka automatyczna jest fabrycznie zaprogra-
mowana i posiada ustawienia standardowe. W
razie potrzeby mozna je zmieni¢. Chociaz usta-
wienia fabryczne sg odpowiednie dla wigkszosci
ogrodow, nalezy mimo to zapoznag sie z dostep-
nymi opcjami.

Podczas obstugi maszyny lub jej urzgdzen pery-
feryjnych nalezy uwazag, aby nie przecigzac sig
i zawsze zachowywac rownowage. Na zboczach
nalezy zawsze dbac o pewne oparcie i iS¢, a nie
biec.

Objasnienie panelu sterowania z listwa
Swietlng LED (rys. 8)

50. Listwa swietlna

51. Przycisk ,HOME”

52. Przycisk ,START” — przycisk startu

53. Przycisk ,,OK” - przycisk potwierdzenia
54. Przycisk ,Wt./Wyt.”

Wskazéwka

Oméwienie przyciskdw na panelu sterowania
oraz znaczenie réznych wskaznikéw statusu LED
na panelu sterowania podano w rozdziale 11.

6.2 Regulacja wysokosci koszenia

Uwaga! Regulacje wysokosci ciecia mozna
przeprowadzac wytgcznie przy wytgczonym ze-
spole tngcym i kosiarce automatycznej stojgce;j
w miejscu. W tym celu nacisng¢ przycisk STOP
(8). Wysokos¢ koszenia kosiarki automatycznej
mozna wyregulowac bezstopniowo za pomocg

regulacji wysokosci koszenia (4) w zakresie od 30
do 60 mm, przy czym wybrang wysoko$¢ mozna
odczytac na skali.

W przypadku dtugo$ci zdzbet trawy wigkszej niz
60 mm trawnik musi zostaé najpierw przyciety na
wysokosé nie wigkszg niz 60 mm, aby nie spo-
wodowac przecigzenia kosiarki i nie ograniczyé
wydajnosci jej pracy. Uzy¢ do tego celu zwyktej
kosiarki lub podkaszarki.

Po zakonczeniu instalacji wysoko$c¢ koszenia
mozna wyregulowaé za pomoca regulacji wy-
sokosci koszenia (4). Rozpoczg¢ zawsze od
najwiekszej wysokosci koszenia i zmniejszac ja
stopniowo az do osiggniecia zgdanej wysokosci.

6.3 Sterowanie kosiarka automatyczna

Reczny proces uruchamiania

Nacisna¢ przycisk ,Start” i potwierdzi¢ przyci-
skiem ,OK”.

Kosiarka automatyczna przemieszcza sig na
nastepny trawnik i rozpoczyna koszenie. W przy-
padku uruchomienia kosiarki automatycznej poza
zakresem czasowym ustalonym w aplikacji be-
dzie ona kosi¢ tak dtugo, na jak dtugo wystarczy
jedno natadowanie akumulatora, do momentu
ukonczenia koszenia w obszarze lub nadejscia
zmierzchu.

Blokowanie i odblokowywanie panelu stero-

wania
Jesli kosiarka automatyczna zostata zatrzy-
mana przez nacisniecie przycisku STOP (3),
panel sterowania zostanie zablokowany do
dalszego wprowadzania. Aby odblokowaé
panel sterowania, nalezy dwa razy po kolei
nacisna¢ przycisk OK. Alternatywnie odblo-
kowanie mozna przeprowadzi¢ w aplikacji. W
tym miejscu mozna ponownie odblokowaé
zaréwno panel sterowania, jak i kosiarke au-
tomatyczna.
Funkcje zabezpieczenia przed dzie¢mi
mozna witgczy¢, naciskajgc jednoczesnie
przyciski HOME i OK na 2 sekundy. Gdy za-
bezpieczenie przed dzie¢mi jest wigczone,
panel sterowania i kosiarka automatyczna sa
zablokowane. Aby wytgczy¢ zabezpieczenie
przed dzie¢mi, nalezy ponownie nacisngé
jednoczesnie przyciski HOME i OK na 2 se-
kundy.

Przerwanie procesu koszenia

1. Aby natychmiast zatrzymac¢ kosiarke automa-
tyczna, nacisng¢ przycisk STOP.

2. Odblokowa¢ panel sterowania (2).



3. Nacisng¢ przycisk ,HOME”, a nastepnie
,OK?”, aby kosiarka automatyczna wrécita do
stacji tadowania (19).

Stan STOP:

Po nacisnieciu przycisku STOP (3) kosiarka au-
tomatyczna znajduje sie w stanie STOP. Kosiarka
automatyczna przerywa koszenie do czasu, az
ten stan zostanie anulowany.

Stan STOP mozna wytaczy¢ bezposrednio na ko-
siarce lub w aplikacji. Nastepnie mozna odestaé
kosiarke do stacji tadowania lub kontynuowac
koszenie.

6.4 Laczenie kosiarki automatycznej z siecia
WLAN i Bluetooth w aplikaciji
Wszystkie ustawienia, ktére mozna wykonac na
panelu sterowania, mozna wykonac réwniez w
aplikacji. Pobra¢ aplikacje Einhell Robotics dla ko-
siarki automatycznej na swoj smartfon. Aplikacje
mozna pobra¢ pod ponizszym linkiem lub skanu-
jac nastepujacy kod QR:

https://app.einhell-robotics.com/

Wskazéwka

Nalezy pamietaé, ze odlegtos¢ miedzy kosiarka
automatyczng a smartfonem nie moze przekra-
cza¢ 3m.

Potaczy¢ kosiarke automatyczng przez Bluetooth
ze smartfonem i postepowac wedtug wskazowek
wyswietlonych w aplikacji. Nastepnie pojawi sie
prosba o nawigzanie potgczenia WLAN z kosiar-
ka automatyczng. Aby aktywowac potgczenie
WLAN podczas pierwszego uruchomienia, nalezy
nacisnac i przytrzymac przez 2 sekundy przycisk
L,Home” i ,Wt./Wyt” na panelu sterowania (2).

Wskazowki dotyczgce potaczenia Bluetooth:
Po zalogowaniu sig jako uzytkownik i zareje-
strowaniu urzgdzenia potaczy¢ sie z kosiarka
automatyczng w aplikaciji.

Aby mdc korzystaé z potgczenia Bluetooth w
urzadzeniach z systemem operacyjnym An-
droid, nalezy zezwoli¢ aplikacji na uzywanie
lokalizacji urzadzenia.

Kosiarke automatyczna nalezy potaczy¢ z te-

lefonem tylko w aplikacji swojego smartfona.
Zasieg potaczenia Bluetooth jest ograniczony.
Z tego powodu, aby méc sterowaé kosiarkag
automatyczna, nalezy znajdowac sie w jej
poblizu.

Kosiarka automatyczna moze by¢ potgczona
tylko z jednym smartfonem naraz.

6.5 Aktualizacja oprogramowania

Podczas pierwszego uruchomienia nalezy spraw-
dzié, czy dostepna jest aktualniejsza wersja
oprogramowania sprzetowego. Jesli dostepna
jest aktualizacja dla kosiarki automatycznej, nale-
zy ja w petni zainstalowac przed uruchomieniem
kosiarki automatycznej. Upewni¢ sig, ze poziom
natadowania akumulatora kosiarki automatycznej
wynosi ponad 50% i znajduje sie ona w miejscu o
dostatecznie stabilnym sygnale WLAN, aby unik-
ng¢ btedow lub komplikacji podczas aktualizaciji.
Ostrzezenie

Nie wytaczaé kosiarki automatycznej podczas
aktualizaciji i nie wprowadzac jej zadnych innych
ustawien.

6.6 Funkcje i sterowanie
Aplikacji Einhell Robotics mozna uzywaé do
wprowadzania wielu réznych ustawien w kosiar-
ce automatycznej, pod warunkiem ze kosiarka
automatyczna jest podtgczona do sieci WLAN
lub przez Bluetooth. Mozna wybra¢ nastepujgce
ustawienia:
Harmonogram
W tym menu mozna ustawi¢ przedziaty
czasowe pracy kosiarki automatycznej. Dla
kazdego dnia tygodnia mozna ustawic jeden
przedziat czasowy lub kilka. Przedziat czaso-
wy mozna zdefiniowa¢ dla automatycznego
koszenia catej powierzchni koszenia albo
dla poszczegdlnych stref koszenia. Nalezy
pamietaé, ze nowo utworzone przedziaty
czasowe nie sg realizowane wstecznie. Jesli
w momencie tworzenia przedziat czasowy ma
juz punkt poczatkowy w przesztosci, zostanie
on uwzgledniony dopiero przy nastepnym
regularnym wystgpieniu zdefiniowanego okre-
su. Jesli na przyktad o godz. 12:00 ustawi sie
przedziat czasowy od godz. 10:00 do 14:00,
kosiarka automatyczna nie uruchomi sie od
razu, lecz po raz pierwszy uwzgledni ten
przedziat czasowy dopiero nastepnego dnia.
W przypadku trawnika o powierzchni 850 m?
zaleca sig, aby czas codziennego koszenia
wynosit okoto 10 godzin. Czas potrzebny na
koszenie moze sig rézni¢ w zaleznosci od
tempa wzrostu trawy, wielkosci powierzchni i
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uksztattowania terenu. Nalezy go dostosowac
do konkretnych warunkéw.

Edge mowing (koszenie krawedzi)

Aby uzyskaé schludng krawedz trawnika,
mozna wybragé tryb ,Koszenie krawedzi”. W
tym trybie kosiarka automatyczna porusza sig
wytgcznie wzdtuz granic trawnika, a nastep-
nie samodzielnie wraca do stacji tadowania.
W ustawieniach koszenia mozna wprowadzié¢
odlegtos¢ od krawedzi trawnika lub nacho-
dzenie poza granice trawnika. W przypadku
stosowania nachodzenia granica trawnika
musi przylega¢ na réwni z powierzchnig
koszenia. Pozwala to unikng¢ uszkodzen na
granicy trawnika oraz samej kosiarki automa-
tycznej. Ustawienia mozna zapisac dla catej
powierzchni koszenia albo indywidualnie dla
poszczegolnych stref koszenia. Ponadto w
ustawieniach kosiarki automatycznej mozna
wigczy¢ funkcje ,Dokornczenie koszenia w
naroznikach”. W tym trybie kosiarka auto-
matyczna celowo ponownie kosi wykryte
narozniki i trudno dostepne obszary przy kra-
wedziach, aby uzyskac bardziej rownomierny
efekt koszenia.

Czujnik deszczu

Czujnik deszczu (5) wykrywa opady i za-
pobiega pracy kosiarki automatycznej w
deszczu. W przypadku wykrycia opadéw
kosiarka automatyczna przerywa koszenie i
samodzielnie wraca do stacji tadowania (19).
Czujnik deszczu mozna wtaczy¢ lub wyta-
czy¢ w ustawieniach kosiarki automatyczne;j.
Dodatkowo mozna ustawic¢ czas opdznienia.
Okresla on, jak dtugo kosiarka automatyczna
pozostaje w stacji tadowania (19) po catkowi-
tym wyschnieciu czujnika deszczu (5), zanim
wznowi koszenie. Nie wolno mostkowac sty-
kéw czujnika deszczu za pomoca przedmio-
téw metalowych ani innych przewodzacych
prad. Moze to wptyng¢ negatywnie na po-
prawne dziatanie czujnika deszczu i kosiarki
automatyczne;j.

Aktualizacja oprogramowania sprzeto-
wego

W sekcji ,,Aktualizacja oprogramowania
sprzetowego” mozna sprawdzic, czy do-
stepna jest nowa wersja oprogramowania
sprzetowego dla kosiarki automatycznej, i w
razie potrzeby jg zainstalowac. Aktualizacje
oprogramowania sprzgtowego moze przepro-
wadzac¢ wytgcznie wtasciciel kosiarki automa-
tycznej. W tym celu kosiarka automatyczna
musi by¢ powigzana z odpowiednim kontem
uzytkownika.
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Spot mowing (koszenie punktowe)

Moze sig zdarzy¢, ze poszczegolne obszary
koszonej powierzchni nie zostang wystarcza-
jaco skoszone i trzeba je bedzie dodatkowo
skosi¢. W trybie ,Koszenie punktowe” za
pomoca przycisku ekranowego ,Dodaj punkt
koszenia” mozna wyznaczy¢ prostokatny
obszar na mapie. Kosiarka automatyczna kosi
wowczas wytgcznie wybrang powierzchnie.
Wielko$¢ wybranego obszaru moze wynosic¢
od 3 do 80 m?. Po zakorczeniu koszenia
punktowego kosiarka automatyczna samo-
dzielnie wraca do stacji tadowania (19), o ile
nie ma aktywnego okna czasowego pracy.
Do stacji tadowania

Kosiarka automatyczna przerywa tutaj prace

i wraca do stacji tadowania. Kosiarka auto-
matyczna wyjezdza wtedy z stacji tadowania
dopiero w nastepnym przedziale czasowym.
No Go Zone (strefa wykluczona z kosze-
nia)

W konfiguracji mapy mozna zdefiniowaé
obszary, do ktérych kosiarka automatyczna
nie moze wjezdzaé ani ktérych nie moze
kosi¢. Do wyznaczania obszaréw wytgczo-
nych z koszenia dostepne sg rozne ksztatty
powierzchni oraz wirtualne linie graniczne.
Mozna je wykorzystac¢ do celowego wygro-
dzenia okreslonych obszaréw na powierzchni
koszenia. Zaleca sig wyznaczenie obszaréw
wykluczonych z koszenia w miejscach sta-
nowigcych zagrozenie dla kosiarki automa-
tycznej lub mogacych spowodowac jej uszko-
dzenie. Sa to na przyktad utozone nad ziemig
weze wodne, przewody elektryczne, baseny,
oczka wodne lub inne obszary bez wyraznie
rozpoznawalnych granic trawnika. Podczas
nawigacji kosiarka automatyczna uwzglednia
wyznaczone obszary wykluczone z koszenia i
automatycznie omija je podczas koszenia.
Go Zone (strefa koszenia)

W konfiguraciji mapy mozna wyznaczy¢
okreslone obszary w obrebie powierzchni
koszenia jako obszary koszenia. Funkcja

ta sprawdza sig na przyktad w przypadku
gotych, wysuszonych lub zmienionych sezo-
nowo fragmentow trawnika, ktére mogtyby nie
zostac rozpoznane przez kosiarke automa-
tyczng jako powierzchnia koszenia. W obrebie
wyznaczonych obszaréw koszenia kosiarka
automatyczna porusza si¢ réwniez po miej-
scach, ktére ze wzgledu na swoje wtasciwo-
Sci odbiegajg od ustawien automatycznego
rozpoznawania powierzchni. Do wyznaczania
obszaréw koszenia dostgpne sa rézne ksztat-



ty powierzchni, ktére mozna narysowac bez-
posrednio na mapie. Wielko$¢ wyznaczonego
obszaru koszenia musi wynosi¢ co najmniej
0,8 m2.

Passage (strefa przejscia)

Utworzy¢ strefe przejscia, aby umozliwié
kosiarce automatycznej przejazd przez
okreslone obszary przy wytgczonym zespole
tngcym. W konfiguracji mapy mozna w tym
celu zdefiniowac trasy w obrebie powierzchni
koszenia. Ta funkcja nadaje sie do obszardw,
ktore kosiarka automatyczna rozpoznaje
jako powierzchnie do koszenia, na przyktad
taki kwiatowe, nawierzchnie brukowane lub
inne podtoza bez trawy. Za pomoca strefy
przejsciowej mozna okresli¢, przez ktére z
tych obszaréw kosiarka automatyczna moze
przejezdzac, aby samodzielnie dotrze¢ do
innych czegsci powierzchni koszenia. W strefie
przejsciowej zespot tngcy pozostaje wyta-
czony. Po opuszczeniu strefy przejsciowej
kosiarka automatyczna wznawia koszenie
automatycznie.

Connect Zone (tgczenie powierzchni ko-
szenia)

W konfiguracji mapy mozna potgczyc¢ ze sobg
kilka powierzchni koszenia za pomocag trasy
przejazdu, nie fgczac ich jednak w jedng
wspolng powierzchnig koszenia. Podczas
nawigzywania potgczenia pojawi sig najpierw
pytanie, czy kosiarka automatyczna znajduje
sie na trawniku czy poza nim. Nastepnie
wiacza sie tryb zdalnego sterowania (Blueto-
oth). Za pomocag funkcji zdalnego sterowania
nalezy przejechac kosiarkg automatyczng

z wybranego punktu poczgtkowego do
powierzchni koszenia, ktéra ma zostaé po-
taczona. Po dotarciu do punktu docelowego
nalezy potwierdzi¢ punkt koricowy w aplikaciji.
Utworzona trasa zostanie zapisana i bedzie
mogta by¢ wykorzystywana przez kosiarke
automatyczng do samodzielnego przecho-
dzenia miedzy potgczonymi powierzchniami
koszenia. Podczas jazdy na drodze potgcze-
nia zespot tngcy pozostaje wytgczony.
Remote Control (zdalne sterowanie)
Kosiarka automatyczna ma dwa tryby zdalne-
go sterowania.

1. Zdalne sterowanie przez Bluetooth
Dostep do funkcji zdalnego sterowania przez
Bluetooth mozna uzyskaé¢ w ustawieniach
kosiarki automatycznej. Potaczy¢ kosiarke
automatyczng ze smartfonem, klikajgc przy-
cisk ,Potgcz przez Bluetooth”. Po pomysinym
nawigzaniu potgczenia mozna sterowaé ko-

siarkg automatyczng za pomocg smartfona,
przy wtgczonym zespole tngcym.

2.Zdalne sterowanie przez WLAN

Dostep do funkcji zdalnego sterowania przez
WLAN z obrazem na zywo mozna uzyskaé

z gtéwnego ekranu aplikacji. Aby uzyskac
dostep, wymagany jest czterocyfrowy kod za-
bezpieczajgcy PIN. Fabrycznie wartosc ta jest
ustawiona na 0000. Zaleca sig zastgpienie
kodu PIN w ustawieniach kosiarki automa-
tycznej wtasnym kodem PIN.

W trybie zdalnego sterowania przez WLAN
wys$wietlany jest obraz na zywo z kamery
kosiarki automatycznej. Ponadto mozna
sterowac o$wietleniem LED oraz funkcja
zapobiegania parowaniu w module kamery,
gdyby soczewka zaparowata pod wptywem
czynnikéw atmosferycznych.

W tym trybie zdalnego sterowania kosiarka
automatyczna jest sterowana przy wytaczo-
nym zespole tngcym.

Predkoscé i odlegtosci

W ustawieniach kosiarki automatycznej
mozna wprowadzi¢ jej predkosc¢ jazdy oraz
predkosé obrotowg zespotu tnacego. Dzigki
temu sposdb koszenia mozna dostosowac
do wielkosci, charakterystyki i wymagan po-
wierzchni koszenia. Ponadto mozna ustawié¢
szerokosé pasOw koszenia oraz wyréwnanie
schematu koszenia. Mozna przy tym wybrac
miedzy schematem koszenia z jednym statym
kierunkiem jazdy a schematem koszenia z
wieloma kierunkami jazdy. Ustawienia mozna
zapisac dla automatycznego koszenia catej
powierzchni lub indywidualnie dla poszcze-
golnych stref koszenia. Dzigki temu rézne
obszary powierzchni koszenia mozna precy-
zyjnie dostosowac do konkretnych wymagan.
Zaawansowane ustawienia kosiarki auto-
matycznej

W sekeji ,Ustawienia zaawansowane” mozna
dostosowac dodatkowe funkcje kosiarki auto-
matycznej. Ustawienia te maja wptyw na dzia-
tanie kosiarki automatycznej i powinny by¢
zmieniane wytgcznie przez doswiadczonych
uzytkownikdw, ktérzy znajg skutki dziatania
poszczegolnych funkcii.



7. Czyszczenie, konserwacja i
zamawianie czesci zamiennych

Niebezpieczenstwo!

Przed rozpoczeciem prac konserwacyjnych i
czyszczeniem urzadzenia catkowicie odtgczy¢
urzgdzenie od zasilania — wyjg¢ wtyczke zasilania
z gniazdka wtykowego i wytgczy¢ urzadzenie.
Oprocz tego wyjaé akumulator z kosiarki automa-
tycznej (rys. 9).

Przestroga! Nalezy uzywac rekawic robo-
czych!

Nalezy uwazaé, aby nie dotyka¢ ruchomych
czesci, dopoki nie zatrzymajg sie one catko-
wicie.

7.1 Czyszczenie
Elementy zabezpieczajace, szczeliny po-
wietrza i obudowa silnika powinny by¢ w
miare mozliwosci zawsze wolne od pytu i
zanieczyszczen. Urzgdzenie wytrze¢ czystg
Sciereczkg lub przedmuchac sprezonym po-
wietrzem o niskim cis$nieniu.
Nigdy nie czysScic¢ kosiarki automatycznej pod
biezaca woda, zwtaszcza pod cisnieniem.
Urzadzenie czyscic¢ regularnie wilgotng Scie-
reczka z niewielkg iloscig szarego mydta.
Nie uzywaé zadnych srodkéw czyszczgcych
ani rozpuszczalnikow; mogg one uszkodzic¢
czesci urzgdzenia wykonane z tworzywa
sztucznego. Nalezy uwazacé, aby do wnetrza
urzgdzenia nie dostata sie woda.
Do czyszczenia kosiarki automatycznej zale-
ca sie uzywac tylko szczotki lub Scierki.
Sprawdzi¢ czy ostrza (10) i ptyta nozowa (11)
moga sie poruszac.
Do czyszczenia stykow tadowania kosiarki
automatycznej (1) i stacji tadowania (19) uzy¢
srodkéw do czyszczenia metali lub bardzo
drobnego papieru $ciernego Oczyscic je, aby
zapewni¢ wydajnosc¢ procesu fadowania.

7.2 Konserwacja
W razie zuzycia lub uszkodzenia ostrzy (10)
lub ich srub mocujgcych nalezy wymienic¢ za-
wsze caty komplet tych czesci.
Wymienié wszelkie zuzyte lub uszkodzone
czesci.
Aby zapewni¢ dtugi okres uzytkowania, na-
lezy oczysci¢ i nastepnie naoliwi¢ wszystkie
sruby, kota oraz osie.
Regularna pielegnacja kosiarki automatycz-
nej zapewnia nie tylko jej dtuzszg trwatosc i
wydajnosé, lecz rowniez umozliwia doktad-
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niejsze i prostsze koszenie trawnika.
Najszybciej zuzywajaca sie czescig urzgdze-
nia sg ostrza (10). Regularnie sprawdza¢ stan
ostrzy (10) i ich mocowanie. Jezeli kosiarka
automatyczna nadmiernie wibruje oznacza
to, ze ostrza (10) sg uszkodzone lub zdefor-
mowaly si¢ na skutek uderzen. Jezeli ostrza
(10) sg zuzyte lub uszkodzone, muszg zostac
natychmiast wymienione na nowe.
Regularnie sprawdza¢ wynik koszenia
trawnika. Tepe ostrza powodujg nieréwne,
wystrzepione korice zdzbet trawy podczas
koszenia. Moze to spowodowac wysuszenie

i zbrgzowienie powierzchni trawnika. Nalezy
regularnie wymienia¢ ostrza na nowe, aby
trawa byta koszona réwno i jednolicie.
Regularnie sprawdzac, czy na spodzie
kosiarki automatycznej nie ma zabrudzen.
Regularnie czysci¢ kosiarke automatyczng.
Niezwtocznie usuwac silniejsze zabrudzenia.
W ciggu pierwszych tygodni pracy kosiarki
automatycznej i po uprzednim koszeniu zwy-
ktg kosiarka moze szybko dojs¢ do silnego
zabrudzenia kosiarki automatycznej. Z tego
powodu nalezy w tym okresie czgsciej spraw-
dzac czy spod kosiarki automatycznej nie jest
zabrudzony.

Trawnik nalezy skraca¢ stopniowo, aby zapo-
biec silnym zabrudzeniom.

Wewnatrz urzadzenia nie znajdujg sie inne
czesci do konserwacii.

W aplikacji, w sekciji ,Informacje o kosiarce
automatycznej’, mozna sprawdzi¢ czesto-
tliwos¢ konserwacji kosiarki automatycznej.
Zalecany okres wymiany ostrzy wynosi 150
godzin pracy. Aby zapewnic¢ rownomierne zu-
zycie, ostrza mozna co jaki$ czas odwracac.
Dla czyszczenia kosiarki automatycznej i sta-
cji tadowania przewidziano okres konserwacji
720 godzin pracy. W przypadku stwierdzenia
przed uptywem okresu konserwacji, ze ostrza
sg zuzyte lub konieczne jest ich wyczyszcze-
nie z powodu silnego zabrudzenia, nalezy
przeprowadzi¢ odpowiednie czynnosci wcze-
$niej. Nie nalezy przekracza¢ zalecanych
terminéw konserwaciji, aby zapewni¢ nieza-
wodne dziatanie oraz niezmiennie wysoka
wydajnosc¢ koszenia kosiarki automatycznej.



7.2.1 Wymiana ostrzy

Przed wymiang ostrza nalezy odtgczy¢ aku-
mulator.

Uzywac tylko oryginalnych ostrzy, poniewaz w
przeciwnym wypadku poprawne funkcjonowanie i
bezpieczenstwo nie sg zagwarantowane.
Kosiarka automatyczna wyposazona jest w trzy
ostrza (10) zamontowane na ptycie nozowej (11).
Zywotno$é tych ostrzy (10) wynosi do 2 miesiecy
(o ile nie natrafig na przeszkody). Aby zapobiec
ograniczeniu wydajnosci i niezrownowazeniu
urzgdzenia wszystkie trzy ostrza (10) nalezy wy-
mienia¢ jednoczes$nie.

Aby wymieni¢ ostrza (10), nalezy postepowac
jak ponizej (rys. 10) — Uwaga! — Nosi¢ rekawice
ochronne:

1. Wkretakiem zablokowac ptyte nozowg (11),
aby nie mogta sie obracac. W tym celu wtozyé
wkretak przez odpowiednie otwory w ptycie
nozowej (11) i grzebieniu ostony.

2. Odkrecic¢ $ruby mocujgce.

3. Wyjac stare ostrza (10) i wtozy¢ nowe.
Wszystkie trzy ostrza (10) z poszczegdlnymi
srubami nalezy wymienia¢ zawsze jako kom-
plet.

4. Nastepnie ponownie mocno dokreci¢ Srube
mocujaca (27). Upewnic sig, ze nowe ostrza
(17) moga sie obracac bez przeszkdd.

Regularnie przeprowadzac¢ ogoéing kontrole stanu
kosiarki automatycznej i usuwac wszystkie na-
gromadzone osady i pozostatosci po koszeniu.
Zawsze przed rozpoczeciem sezonu sprawdzaé
stan ostrzy (10). W celu zlecenia napraw nalezy
zwrdcic sie do naszego punktu obstugi klienta.
Stosowac tylko oryginalne czesci zamienne.

7.2.2 Aktualizacja oprogramowania

Przed wykonaniem ponizszych krokéw upewnié

sie, ze akumulator jest catkowicie natadowany.
Wybra¢ ,Aktualizacja oprogramowania sprze-
towego” w ustawieniach w aplikacji.
Kosiarka automatyczna rozpocznie teraz
aktualizacje oprogramowania sprzetowego, o
ile jest ona dostepna. Status jest wyswietlany
w aplikaciji.
Aktualizacje oprogramowania sprzgtowego
za pomocg aplikacji Einhell Robotics mozna
przeprowadzié tylko wtedy, gdy kosiarka jest
potaczona z siecig WLAN.

7.3 Zamawianie czesci zamiennych:
Zamawiajac czgsci zamienne, nalezy podac na-
stepujgce informacije:

Typ urzadzenia

Numer artykutu urzadzenia

Numer identyfikacyjny urzadzenia

Numer wymaganej czgsci zamiennej
Aktualne ceny i informacje mozna znalez¢ na
stronie internetowej www.Einhell-Service.com

Ostrza zamienne nr art.: 34.140.20

7.4 Akcesoria opcjonalne

Modut sieci komdrkowej 4G (25) (nie wchodzi w
zakres dostawy) to modut IoT (Internet of Things),
ktéry moze nawigzac potaczenie z siecig 4G. W
tym celu z modutem dostarczana jest aktywna
karte SIM z pakietem danych (nie wchodzi w za-
kres dostawy). Modut sieci komérkowej (25) moze
zrekompensowag staby zasieg sieci WLAN lub
jego brak, aby zapewni¢ dalsze nieograniczone
korzystanie z kosiarki automatycznej za pomoca
aplikaciji i wszystkich funkciji.

8. Sktadowanie

Przed przechowywaniem przez zime nalezy cat-
kowicie natadowaé akumulator i wytgczy¢ kosiar-
ke automatyczna. Wyjaé akumulator z urzgdzenia.
Odtaczyé zasilacz (13) od sieci elektrycznej i od
stacji tadowania (19).

Urzadzenie i jego wyposazenie dodatkowe po-
winny by¢ przechowywane w ciemnym, suchym i
nienarazonym na ujemne temperatury pomiesz-
czeniu, w miejscu niedostepnym dla dzieci. Opty-
malna temperatura sktadowania wynosi 5-30°C.
Przechowywagé urzadzenie w oryginalnym opa-
kowaniu.



9. Transport

Zamontowac (o ile wystepuje) wyposazenie
ochronne przewidziane do transportu urzg-
dzenia.

Chronié¢ urzadzenie przed uszkodzeniami i sil-
nymi wibracjami, ktére mogg wystagpic szcze-

g0lnie podczas transportu w pojazdach.
Zabezpieczy¢ urzadzenie przed przewréce-
niem si¢ lub zsunigciem.

Podczas przenoszenia kosiarki automatycz-

nej trzymac jg za uchwyt do przenoszenia (6)
tak, aby ptyta nozowa (11) byta skierowana w

strone przeciwng do ciata.

10. Utylizacja i recykling

Sprzet jest umieszczony w opakowaniu zapo-
biegajgcym uszkodzeniom w czasie transportu.
Opakowanie jest surowcem i nadaje sie do po-
wtérnego uzytku lub utylizacji. Urzadzenie oraz
jego osprzet sktadajg sie z roznych rodzajow
materiatéw, takich jak metal i tworzywa sztucz-
ne. Nie wyrzucaé uszkodzonych urzgdzen do
Smietnika. W celu odpowiedniej utylizacji nalezy
oddac urzgdzenie do specjalistycznego punktu
zbidrki odpaddéw. Informaciji o specjalistycznych

punktach zbiérki odpadéw udziela administracja

komunalna.
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11. Funkcje panelu sterowania i stan listwy swietinej LED

Funkcja

Wiaczanie i wytaczanie

Rozpoczecie koszenia
Przejazd do stacji tadowania

Tryb powierzchni dodatkowych —
koszenie wybranej ograniczonej
powierzchni

Pauza/STOP

Aktywowanie/dezaktywowanie za-
bezpieczenia przed dzie¢mi

Resetowanie potgczenia WLAN

Listwa swietlna LED

Swiecaca biata lub zétta listwa
Swietlna

Migajaca biata lub zétta listwa
Swietlna

Swiecaca czerwona listwa $wietina

3-krotnie migajgca czerwona listwa
Swietlna

Migajagca zielona listwa $wietina

Szybko migajaca biata listwa $wietl-
na

3-krotnie migajgca biata listwa
Swietlna

() ) (@) [

Znaczenie

Przytrzymacé wcisnigty przycisk ,Wt./Wyt.” przez 3 sekundy.
Gdy kosiarka automatyczna znajduje sie w stacji tadowania,
nie mozna jej wytaczyé.

Nacisng¢ przycisk ,Start” i potwierdzi¢ przyciskiem ,,OK”
Nacisna¢ przycisk ,Home” i potwierdzi¢ przyciskiem ,OK”.
Nacisng¢ i przytrzymaé przycisk ,Start” przez 2 sekundy, a po

ustyszeniu komunikatu gtosowego potwierdzi¢ przyciskiem
,OK”.

Aby na chwile wstrzymacé prace kosiarki automatycznej, na-
lezy nacisngé dowolny przycisk na panelu sterowania. Aby
zatrzymac kosiarke automatyczng, nalezy nacisnaé przycisk
S TOP” (3).

Nacisng¢ i przytrzymac jednoczesnie przycisk ,Home” i ,,OK”
przez 2 sekundy.

Nacisna¢ i przytrzymac jednoczesnie przycisk ,Wt./wyt” przez
2 sekundy.

Znaczenie

Tryb czuwania
Koszenie
Przetwarzanie danych
Sterowanie zdalne

Powr6t do stacji tadowania
Powrét do pozycji wyjsciowej
Oczekiwanie na potaczenie WLAN

Wystapit btad; sprawdzi¢ kod btedu w aplikaciji, korzystajac z
tabeli kodow btedéw

Wystapit btagd; sprawdzi¢ kod btedu w aplikaciji, korzystajac z
tabeli kodow btedéw

Kosiarka automatyczna faduje sie w stacji tadowania

Wiaczono zabezpieczenie przed dzieémi
Mapa zostanie zapisana w kosiarce automatycznej

Po aktywowaniu trybu powierzchni dodatkowych nacisngé
przycisk ,,OK”, aby rozpoczaé koszenie
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12. Wyswietlanie kodow btedéw w aplikacji i usuwanie btedéw

Jesli pojawi sie kod btedu, mozna go zresetowa¢ w nastgpujacy sposéb:

Wskaznik
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

Btad

Ptyta nozowa jest za-
blokowana, nalezy jg
wyczyscic

Btad w silniku ptyty no-
zowej

Przegrzanie silnika ptyty
nozowe;j

Btad w silniku ptyty no-
zowej

N6z poluzowany lub za-
blokowany

Kosiarka zostata podnie-
siona; nalezy postawi¢ ja
na ziemi
Kosiarka zostata podnie-
siona; nalezy postawi¢ jg
na ziemi

Kat nachylenia kosiarki
jest zbyt duzy

Kat nachylenia kosiarki
jest zbyt duzy

Btad oprogramowania

Koto napgdowe zabloko-
wane, nalezy je wyczy-
8ci¢

Btad silnika kota nape-
dowego

Btad silnika kota nape-
dowego

Mozliwa przyczyna

Ptyta nozowa zabloko-
wana

Bfad silnika ptyty nozowej

Ptyta nozowa jest zablo-
kowana lub trawa jest zbyt
wysoka bgdz zbyt gesta

Btad silnika ptyty nozowej

N6z poluzowany lub
zablokowany przez ciato
obce

Kosiarka zostata podnie-
siona

Kosiarka zostata podnie-
siona

Kosiarka stoi pochylona
lub znajduje sig na po-
chytosci

Kosiarka stoi pochylona
lub znajduje sig na po-
chytosci

Wykryto btgd oprogramo-
wania

Zablokowane koto nape-
dowe

Wykryto btad silnika

Wykryto btad silnika
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Rozwigzanie

1. Wytgczenie kosiarki auto-
matycznej

2. Usung¢ ciata obce i spraw-
dzi¢, czy ptyta nozowa obra-
ca sie swobodnie

Uruchomié ponownie kosiarke
i sprobowac jeszcze raz

1. Sprawdzic¢, czy na ptycie
nozowej nie ma blokad

2. Przed koszeniem skroci¢
trawe do wysokosci ponizej
6cm

Uruchomi¢ ponownie kosiarke
i sprobowac jeszcze raz

Sprawdzi¢ mocowanie noza i
usung¢ ciata obce

Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni

Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni

Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni

Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni

Uruchomi¢ ponownie kosiarke
i rozpocza¢ jeszcze raz ko-
szenie

Wyczyscic kota napgdowe i
usungc ciata obce

Uruchomi¢ ponownie kosiarke
i sprébowac jeszcze raz

Uruchomié¢ ponownie kosiarke
i sprébowac jeszcze raz



E0504

E0601

E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

Przegrzanie kota nape-
dowego

Btad akumulatora

Btad akumulatora

Temperatura akumulatora
wykracza poza dopusz-
czalny zakres. Eksploata-
cja zakonczona

Btad akumulatora

Temperatura akumulatora
za niska. Proces tadowa-
nia wstrzymany

Temperatura otoczenia
wykracza poza zakres
roboczy

Stabe potaczenie tado-
wania

Btad czujnika wizyjnego
w module kamery

Btad czujnika wizyjnego
w module kamery

Zabrudzony czujnik wizyj-
ny w module kamery lub
stacji bazowej

Autotest zakonczyt sie
niepowodzeniem

Zablokowane kota lub
zbyt gesta trawa

Wykryto nieodpowiednie
napigcie fadowania

Wykryto btgd akumula-
tora.

Temperatura akumulatora
jest zbyt wysoka lub zbyt
niska

Wykryto btgd w monitoro-
waniu akumulatora

Temperatura akumulatora
ponizej dopuszczalnego
zakresu tadowania

Temperatura poza do-
puszczalnym zakresem

Niepoprawne potgczenia
tadowania

Wykryto btad czujnika
wizyjnego

Wykryto btad czujnika
wizyjnego

Czujnik lub oznaczenie
jest zastoniete

Kosiarka sie slizga lub
utkneta

-376 -

1. Sprawdzi¢ kota napgdowe i
przednie

2. Nasmarowac zacinajgce
sie kota

3. Wczesniej skosi¢ trawe do
wysokosci ponizej 6 cm

1. Sprawdzi¢ zasilanie stacji
bazowej

2. Wyczyscic styki tadowania

3. Sprawdzi¢ zasilacz

4. Uruchomié ponownie ko-
siarke

1. Wymontowac i zamontowac
akumulator

2. Uruchomi¢ ponownie kosiar-
ke i sprobowac jeszcze raz

1. Wytaczy¢ kosiarke

2. Pozwoli¢ na wyréwnanie
temperatury

3. Uruchomi¢ ponownie

1. Wymontowac i zamontowaé
akumulator

2. Uruchomi¢ ponownie ko-
siarke

3. W przypadku ponownego
wystgpienia skontaktowaé
sie z dziatem obstugi klienta

1. tadowac powyzej 10°C.

2. Na czas przechowywania
natadowaé akumulator do
€0 najmniej 60%

Kosiarki nalezy uzywaé
wytgcznie w temperaturze
5-50°C.

Sprawdzic¢ styki fadowania i
zasilanie

1. Wyczysci¢ modut kamery
2. Uruchomi¢ ponownie kosiar-
ke i sprébowac jeszcze raz

1. Wyczysci¢ modut kamery
2. Uruchomié¢ ponownie kosiar-
ke i sprébowac jeszcze raz

1. Wyczysci¢ modut kamery

2. Wyczysci¢ oznaczenia i
kod QR

3. Sprawdzi¢, czy nie ma
uszkodzen

Oczysci¢ i uprzatngé obszar
wokot stacji bazowe;j



E0809

E0810

E0902

E0903

E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

Zabrudzony czujnik wizyj-
ny w module kamery

Zabrudzony czujnik wizyj-
ny w module kamery lub
stacji bazowej

Wykryto krawedz spadku

Kosiarka utkneta

Cel w strefie jest nieosia-
galny

Nie znaleziono stacji
bazowej

Dokowanie do stacji ba-
zowej nie powiodto sie
Recznie umiesci¢ kosiar-
ke na stacji bazowej

Usuna¢ przeszkody i
upewni¢ sie, ze kosiarka
znajduje sie na trawniku
Stacja bazowa bez za-
silania

Zadanie wstrzymane.
Usung¢ przeszkody

Otoczenie ulegto znacz-
nym zmianom. Utworzy¢
nowa mape

Trawnik nie zostat rozpo-
znany

Poza mapa

Powrét do stacji bazowej
nie powiodt sie
Przeniesienie stacji bazo-

wej nie powiodto sie

Kosiarka sie przegrzewa

Czujnik jest zastonigty lub
zabrudzony

Czujnik lub oznaczenie
jest zastonigte

Odsuna¢ kosiarke od
stopni lub krawedzi

Wykryto przeszkode

Nie mozna dotrze¢ do
miejsca docelowego

Powrét do stacji bazowej
niemozliwy

Przeszkody w poblizu sta-
cji bazowej

Wymagane uruchomienie
za posrednictwem stacji
bazowej

Planowanie trasy nie po-
wiodto sie

Uszkodzone zasilanie lub
potaczenie tadowania
Nie mozna opuscic¢ staciji
bazowej

Mapa nie pokrywa sig z
otoczeniem

Przerzedzona trawa w po-
blizu stacji bazowej

Poza zmapowanym ob-
szarem roboczym

Nieréwny teren w poblizu
stacji bazowej

Nie mozna ustawi¢ stacji
bazowej w howym miej-
scu

Temperatura otoczenia
zbyt wysoka
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Wyczysci¢ modut kamery

1. Wyczysci¢ modut kamery

2. Wyczysci¢ oznaczenia i
kod QR

3. Sprawdzi¢, czy nie ma
uszkodzen

Ustawi¢ kosiarke na ptaskiej
powierzchni

Usunaé przeszkody i uwolnié¢
kosiarke

Sprawdzi¢ przeszkody i strefy
zablokowane

1. Sprawdzi¢ trasg powrotng

2. Nalezy zapewnic wolng
przestrzen wokét staciji
bazowej

3. W razie potrzeby dokowac¢
recznie

Usuna¢ przeszkody i spraw-
dzi¢ podtoze

Umiesci¢ kosiarke na stacji
bazowej

1. Usuna¢ przeszkody
2. Zapewni¢ przejezdnos¢ tras
3. Sprawdzi¢ pozycje startowg

Sprawdzic¢ zasilacz i styki ta-
dowania

Nalezy zwolni¢ obszar przed
stacjg bazowa

Usunaé zapisang mape i
ponownie sporzgdzi¢ mape
obszaru

Utworzy¢ $ciezke wielostre-
fowa lub zdefiniowac strefe
koszenia

Utworzyc¢ Sciezke wielostre-
fowg

Wyréwnac podtoze w okolicy
stacji bazowej

Sprawdzic¢ lokalizacje i mape

Przenies$¢ kosiarke do staciji
bazowej i pozostawi¢ do osty-
gniecia



E1408 Stacja bazowa umiesz- Pozycja lub wyréwnanie Sprawdzi¢ wolng przestrzen i
czona w nieodpowiednim | nieodpowiednie wyréwnanie stacji bazowej
miejscu

E1409 Ostrzezenie o kradziezy Kosiarka poza zwyktym Sprawdzic¢ lokalizacje lub

obszarem roboczym dostosowac ustawienia zabez-
pieczenia przed kradziezg

E1410 Btad GPS Wykryto btad modutu Uruchomi¢ ponownie kosiarke

GPS i sprobowac jeszcze raz

E1411 Btad sprzetowy Wykryto btad sprzgtowy Uruchomi¢ ponownie kosiarke

i sprobowac jeszcze raz
E1413 Btad modutu WLAN Btad w module WLAN Uruchomié¢ ponownie kosiarke
i sprobowad jeszcze raz

E1414 Przycisk STOP sie zacina | Przycisk STOP jest zablo- | Sprawdzié przycisk i ponownie

kowany uruchomi¢ kosiarke

E1417 Btad modutu sieci komér- | Btad w module sieci ko- Uruchomi¢ ponownie kosiarke
kowej morkowej i sprobowac jeszcze raz
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Wyszukiwanie usterek

Btad

Kosiarka automa-
tyczna stoi w obsza-
rze koszenia.
Kosiarka automa-
tyczna nie daje sie
uruchomic.

Kosiarka automa-
tyczna nie moze
wjechaé do staciji
tadowania.

Kosiarka automa-
tyczna pracuje bar-
dzo gtosno.

Kosiarka automa-
tyczna pozostaje
w stacji tadowania.
Kosiarka automa-
tyczna caly czas
wraca do stacji
tadowania.

Mozliwa przyczyna

Napigcie akumulatora zbyt
niskie

Btad w obwodzie pradu lub
elektronice

Stacja fadowania (19) nie
zostata poprawnie zainstalo-
wana.

Ostrza (10) uszkodzone

Na ostrzach (10) osadza sie
wiele materiatéw obcych
Kosiarka automatyczna
zostata uruchomiona zbyt
blisko przeszkody
Uszkodzenie napgdu nozy
lub silnika napedowego
Uszkodzenie innych czgsci
kosiarki automatycznej

Btedne ustawienie czasu
pracy

Roztadowany akumulator
Zadziatat czujnik deszczu
Podwyzszona temperatura
akumulatora
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Rozwigzanie

Zanies¢ kosiarke automatyczna do tado-
wania do stacji tadowania (19).

W tym celu skontaktowac¢ sie z dziatem
obstugi klienta.

Upewnic¢ sig, ze wskaznik LED (21) na
stacji tadowania (19) $wieci sie na zielono.
Upewni¢ sie, ze stacja tadowania (19) jest
poprawnie umieszczona.

Wymieni¢ ostrza (10). Wymieni¢ jedno-
czes$nie wszystkie 3 ostrza (10).
Wydajnosc¢ pracy kosiarki automatycznej
zalezy od ostrosci ostrzy (10). Z tego
powodu nalezy utrzymywac ostrza (10) w
dobrym stanie technicznym.

Nalezy bezpiecznie wytgczy¢ kosiarke
automatyczng i zatozy¢ rekawice robocze
podczas czyszczenia ostrzy (10), aby
unikng¢ skaleczen.

Nalezy zleci¢ dziatowi obstugi klienta na-
prawe lub wymianeg silnika.

Sprawdzi¢ ustawienia czasu pracy.
Kosiarka automatyczna rozpoczyna i kon-
czy prace zgodnie z ustawionym przedzia-
tem czasowym. Poza ustawionym czasem
pracy kosiarka automatyczna pozostaje w
stacji fadowania (19).



13. Wskazania diod na tadowarce

Stan diod
Czerwona Zielona
dioda LED | dioda LED
nie Swieci | miga
sie
swieci sie nie swieci

sie
nie Swieci | $wieci sie
sie
miga nie Swieci
sie
miga miga
Swieci sie¢ | Swieci sig

Znaczenie i postgpowanie

Stan gotowosci
tadowarka podtgczona jest do sieci i znajduje sie w stanie gotowosci.
Brak akumulatora w tadowarce.

tadowanie

Trwa tadowanie akumulatora w przyspieszonym trybie. Informacje odno-
$nie czasu tadowania znajdujg na tadowarce.

Wskazéwka! W zaleznosci od aktualnego poziomu natadowania akumu-
latora faktyczny czas tadowania moze odbiegac od podanego.
Akumulator jest natadowany i jest gotowy do uzytku. (READY TO
GO)

Nastepnie tadowarka przetgcza sie automatycznie na proces tadowania
ochronnego, ktéry trwa az do catkowitego natadowania akumulatora.
Aby akumulator sie catkowicie natadowat nalezy pozostawi¢ go na ok. 15
minut dtuzej na tadowarce.

Postepowanie:

Wyjaé akumulator z tadowarki. Odtgczy¢ tadowarke od zasilania.
tadowanie adaptacyjne

tadowarka pracuje w trybie tadowania ochronnego.

Z przyczyn bezpieczenstwa proces tadowania akumulatora jest wolniejszy
i trwa dtuzej niz podany czas. Moze to wystapi¢ z nastepujacych przyczyn:
- Od ostatniego tadowania akumulatora uptyneto bardzo duzo czasu.

- Temperatura akumulatora wykracza poza zalecany zakres.
Postepowanie:

Mimo to dalsze tadowanie akumulatora jest mozliwe; zaczekac, az zakon-
czy sie proces tadowania.

Btad

Nie jest mozliwe natadowania akumulatora. Akumulator jest uszkodzony.
Postepowanie:

Zabrania sie tadowania uszkodzonych akumulatoréw.

Wyjaé akumulator z tadowarki.

Nieprawidtowa temperatura

Temperatura akumulatora jest za wysoka (np. pod wptywem bezposred-
niego promieniowania stonecznego) lub za niska (ponizej 0° C)
Postepowanie:

Wyja¢ akumulator z fadowarki i pozostawi¢ go na jeden dzien w tempera-
turze pokojowej (ok. 20° C).
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14. Informacje o polityce prywatnosci

W imieniu Einhell Germany AG dzigkujemy, ze zdecydowali sie Panstwo na korzystanie z kosiarki au-
tomatycznej. Ochrona danych osobowych ma dla nas bardzo istotne znaczenie. Ponizej zamiescilismy
informacje o tym, jakie dane podlegajg przetwarzaniu podczas eksploatacji urzgdzenia.

Lokalizacja stacji tadowania

Kosiarka automatyczna zapisuje lokalnie w pamigci urzgdzenia dane o lokalizacji urzadzenia, ktére
zostaly ustalone w wyniku okreslenia potozenia przez system GNSS. Te dane sg konieczne, aby

po zakonczeniu koszenia urzadzenie mogto znalez¢ droge powrotng do stacji tadowania. Podczas
korzystania z ustug serwisowych ta informacja moze zosta¢ odczytana z pliku zapisanego fizycznie
w pamiegci urzgdzenia.

Godzina wschodu/zachodu storica

Kosiarka automatyczna zapisuje lokalnie w pamigci urzadzenia godziny wschodu i zachodu storica,
ktdre zostaty ustalone w wyniku okreslenia potozenia przez system GNSS. Te dane sg konieczne,
aby urzgdzenie mogto zostaé uruchomione tylko w porach dnia, w ktérych modut kamery moze
generowac obrazy, tzn. przy wystarczajgcym Swietle. Podczas korzystania z ustug serwisowych ta
informacja moze zosta¢ odczytana z pliku zapisanego fizycznie w pamieci urzgdzenia.

Zdjecia z modutu kamery

Kosiarka automatyczna zapisuje lokalnie w pamigci urzgdzenia obrazy wygenerowane przez modut
kamery. Jest to wynikiem wymagan systemowych i stuzy do ciggtej optymalizaciji algorytmu kosiarki
automatycznej. W pamieci kosiarki pozostajg zapisane obrazy, ktére zostaty wygenerowane pod-
czas ostatnich 15 minut koszenia. Ten zestaw danych jest nadpisywany przez nowe dane w sposob
ciagly. Jesli kosiarka znajduje sig w stacji tadowania, obrazy nie sg generowane. Podczas korzy-
stania z ustug serwisowych te obrazy mogg zosta¢ odczytane z urzgdzenia w celu kontroli i analizy
btedoéw, ktore wystgpity podczas pracy urzadzenia. Te obrazy sg nastepnie usuwane.

Za pomocg resetowania do ustawien fabrycznych mozna usung¢ informacje dotyczace lokalizacji, zapi-
sane mapy, wygenerowane dane obrazu oraz inne dane zapisane w kosiarce automatycznej.

W tym celu nalezy otworzy¢ ustawienia w aplikacji Einhell Robotics i wybra¢ punkt menu ,Factory Re-
set” (przywrocenie ustawien fabrycznych). Przed zresetowaniem wyswietlane sg wszystkie dane, ktére
zostang usuniete. Nastepnie potwierdzi¢ przywrdcenie ustawien fabrycznych. Przywrdcenie ustawien
fabrycznych moze zosta¢ przeprowadzone wytgcznie przez wiasciciela kosiarki automatycznej w aplika-
cji Einhell Robotics.

Szczegétowag dokumentacje dotyczaca naszej polityki prywatnosci znajdg Panstwo na naszej stronie
internetowej w zaktadce Polityka prywatnosci.
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Symbol przekreslonego kotowego kontenera na odpady jest symbolem selektywnego zbierania
odpaddw. Zuzyty sprzet: elektronarzedzia, akumulatory, osprzet i opakowania, nie mozna umieszczac
tacznie z innymi odpadami. Symbol ten oznacza jednoczes$nie, ze sprzet zostat wprowadzony do obrotu
po dniu 13 sierpnia 2005 r. Jednoczesnie informujemy, ze: 1) na terenie RP istnieje system zbiera-
nia, w tym zwrotu, zuzytego sprzetu — w tym punkty selektywnej zbiérki i/lub lokalne punkty zbiorki, skle-
py czy inne punkty sprzedazy sprzetu. Szczegétowa informacje uzyskasz u swojego sprzedawcy;
2) kazde gospodarstwo domowe spetnia istotng role w przyczynia-niu sie do ponownego uzycia i
odzysku, w tym recyklingu, zuzytego sprzetu; 3) do produkcji sprzetu uzyto niebezpiecznych: sub-
stancji, mieszanin oraz czesci sktadowych, ktére mogg powodowaé potencjalne, niebezpieczne
skutki dla srodowiska i zdrowia ludzi, dlatego tez konieczne jest prawidtowe uzytkowanie sprzetu
oraz jego recykling.

Nalezy pamietac o tym, aby przed oddaniem urzgdzenia do utylizacji wyja¢ z niego akumulatory i ele-
menty o$wietleniowe (np. zaréwke).
Przedruk lub innego rodzaju powielanie dokumentacji wyrobéw oraz dokumentéw towarzyszacych, na-

wet we fragmentach dopuszczalne jest tylko za wyrazng zgoda firmy Einhell Germany AG.

Zmiany techniczne zastrzezone
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Informacje serwisowe

Posiadamy partneréw serwisowych we wszystkich krajach wymienionych w tym certyfikacie gwarancji.
Odpowiednie dane kontaktowe znajdg Paristwo w tym certyfikacie gwarancji. Nasi partnerzy sg do Pan-
stwa dyspozycji we wszystkich kwestiach serwisowych takich jak naprawa, zamawianie czesci zamien-
nych i zuzywalnych oraz materiatéw eksploatacyjnych.

Nalezy wzigé pod uwage, ze nastepujgce czgsci tego produktu podlegajg normalnemu podczas eksplo-
atacji lub naturalnemu zuzyciu badz ze nastepujgce czgsci konieczne sg jako materiaty eksploatacyjne.

Kategoria Przyktad
Czesci zuzywajgce sig* Akumulator
Materiat eksploatacyjny/czgsci eksploatacyjne* Ostrza

Brakujagce czesci
* nie zawsze wchodzg w zakres dostawy!

W przypadku stwierdzenia wad lub btedéw prosimy o odpowiednie zgtoszenie na stronie internetowej
www.Einhell-Service.com. Prosimy zamiesci¢ doktadny opis btedu oraz odpowiedzie¢ na ponizsze py-
tania:

Czy urzadzenie na poczatku dziatato czy tez byto uszkodzone od samego poczatku?

Czy przed wystgpieniem usterki zwrdcili Panstwo uwage na cos szczegd6lnego (oznaki przed uster-
ka)?

Pod jakim wzgledem urzgadzenie dziata Panstwa zdaniem nieprawidtowo (gtéwny objaw)?

Prosimy o podanie opisu.
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Ohutusjuhised

Seadme kirjeldus ja tarnekomplekt
Otstarbekohane kasutamine

Tehnilised andmed

T66 alustamine

Késitsemine

Puhastus, hooldus ja varuosade tellimine
Hoiustamine

Transportimine

. Jaatmekaitlus ja taaskasutus

. Juhtpaneeli funktsioonid ja LED-valgusriba olek

. Veakoodide kuvamine rakenduses ja vigade korvaldamine
. Laadija néidik

. Andmekaitsealased teated

LL]

Oht! - vigastusohu véhendamiseks lugege kasutusjuhendit

Lapsed ei tohi seda seadet kasutada. Lapsi tuleb jalgida, kontrollimaks, et nad seadmega ei mangi.
Lapsed ei tohi seadet puhastada ega hooldada. Seadet ei tohi kasutada piiratud flisiliste, sensoorsete
vOi vaimsete voimetega isikud vdi ebapiisavate kogemuste ja teadmistega isikud, vélja arvatud juhul, kui

nad tdé6tavad padeva isiku jarelevalve all vdi juhendamisel.
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Oht!

Vigastuste ja kahjustuste véltimiseks tuleb sead-
me kasutamisel votta tarvitusele méningad ohutu-
sabindud. Seepaérast lugege kasutusjuhend / ohu-
tusjuhised hoolikalt Iabi. Hoidke need korralikult
alles, et info oleks teil igal hetkel kdeulatuses. Kui
peaksite seadme teisele isikule edasi andma, siis
andke talle ka kasutusjuhend / ohutusjuhised. Me
ei vota endale vastutust dnnetuste voi kahjude
eest, mis tekivad kaesoleva juhendi ja ohutusju-
histe mittejargimisel.

1. Ohutusjuhised

Ohutuseeskirjad leiate kaasasolevast bro$idrist!
Hoiatus!

Lugege koiki ohutusjuhiseid, juhendeid,
jooniseid ja tehnilisi andmeid, mis kuuluvad
elektritodriista juurde. Jargnevalt toodud juhiste
puudulik jargimine voib pdhjustada elektrilddgi,
poletuse ja/voi raskeid vigastusi.

Hoidke koik ohutusjuhised ja juhendid tulevi-
kuks alles.

Kasutatud siimbolite seletus (vt joonis 12)
A. HOIATUS - enne masina kasutuselevottu
lugege labi kasutusjuhend!

HOIATUS - masina kasutamisel tuleb jargida
vastavat ohutuskaugust!

HOIATUS - eemaldage kaitseseadis enne
masinal té6de tegemist voi selle tdstmist.
HOIATUS - arge sobitke masinal kaasa!
Kaitseklass Il (topeltisolatsioon).

Hoidke akusid ainult kuivades ruumides
temperatuuril +10 °C kuni +40 °C. Hoiustage
akusid ainult laetud olekus (vdhemalt 40%

B.

C.

mmo

laetud).

G. Kaitseklass Il

H. Aeglane sulavkaitse 2 A

I. Ainult siseruumides kasutamiseks

J. HOIATUS. Aku laadimiseks kasutage ainult
selle seadmega kaasasolevat eemaldatavat
toiteadapterit.

K. Téhelepanu - arge puudutage p&érlevaid
terasid!

Téhelepanu!

Aikese ajal tsmmake toitepistik valja ja lahuta-
ge piirdetraat laadimisalusest. Véaltige seadme
kasutamist halbades ilmastikutingimustes, eriti
piksel66gi ohu korral.

2. Seadme kirjeldus ja
tarnekomplekt

2.1 Seadme kirjeldus (joonised 1/2/11)
Robotniiduk
Juhtpaneel
Nupp STOP
Loikekdrguse reguleerimine
Vihmaandur
Kandesang
Kaameramoodul
Tagaratas
Akupesa kaas
. Terad
. Loikeketas
. Esiratas
. Vérguadapter (kaabliga)
. Katuse kinnituskruvi
. Kinnituskruvi
. Aku
. Varuterad
. Laadimispistik
. Laadimisalus
. Laadimiskontaktid
. Laadimisjaama katus
. LED-néidikuga laadimisjaam
. Laadimisjaama abimérgistus
. Kuuskantvoti
. Mobiilsidemooduli thendus (moodul ei kuulu
komplekti)
. USB-C liides
. Terade varukruvi
. Pikendusjuhe
. Laadimisseade (ei ole kaasas)

©XONDOTAWND =

2.2 Tarnekomplekt ja lahtipakkimine
Kontrollige loendi alusel, kas tarnekomplektis on
kdik vajalikud osad. Juhul, kui mdni osa on puu-
du, pédrduge hiliemalt 5 t66péeva jooksul parast
kauba ostmist meie teeninduskeskusesse voi la-
himasse padevasse ehitusmaterjalide kauplusse
ning esitage kehtiv ostukviitung. Jargige siinkohal
juhendi 16pus esitatud garantiitingimustes olevat
garantiitabelit.

Avage pakend ja votke seade ettevaatlikult

vélja.

Eemaldage pakkematerjal ning pakke- ja

transporditoed (kui on olemas).

Kontrollige, kas tarnekomplekt on terviklik.

Kontrollige, ega seadmel ja tarvikutel pole

transpordikahjustusi.

Hoidke pakend vbimalusel kuni garantiiaja

I6puni alles.

-385-



Oht!

Seade ja pakkematerjal ei ole laste méngu-
asjad! Lapsed ei tohi kilekottide, fooliumi ja
pisidetailidega méngida! Oht alla neelata ja
lambuda!

Ettevaatust!

Jaakriskid

Ka elektriseadme eeskirjadekohasel kasuta-
misel esineb alati jaakriske.

Tarnekomplekt, paigaldusmaterjal ja tarvikud
(ei sisaldu osaliselt tarnekomplektis):
Tarnekomplekti leiate lisatud tarnekomplekti tea-
belehelt.

Robotniiduk

Toiteplokk(-kaabel)

Katusega laadimisjaam

Laadimisjaama kinnituskruvid

Katuse kinnituskruvid

Varuterad

Kuuskantvoti

Aku

Algupérase kasutusjuhendi tdlge

Ohutusjuhised

Vajalikud abivahendid (ei ole tarnekomplek-
tis)

Mod&dulint

Vesilood (valikuline)

Lamepeaga kruvikeeraja

Ristpeaga kruvikeeraja

WLANI internetiihendus

3. Otstarbekohane kasutamine

Robotniiduk on sobiv erakasutuseks tarbe- ja
hobiaias ning méeldud Uksnes murupindade
niitmiseks.

Masinat voib kasutada ainult sihiparasel otstarbel.
Igasugune teisel otstarbel kasutamine ei ole sihi-

pérane. Kdigi sellest tulenevate kahjude voi vigas-
tuste eest vastutab kasutaja/kéitaja ja mitte tootja.

Votke palun arvesse, et meie seadmed ei ole
konstrueeritud ettevotluses, kasitdéénduses ega
tédstuses kasutamise otstarbel. Me ei anna min-
git garantiid, kui seadet kasutatakse ettevotluses,
kasitddnduses voi todstuses jt sarnastel tegevus-
aladel.

4. Tehnilised andmed

Heliréhu tase LpA .............................. 51,11 dB(A)
HEIVE Ko, 3 dB(A)
Miratase L, .....ccocoveniiriviniiiiicinn 62,11 dB (A)
Halve K ..o, 3 dB(A)

Loikekorguse reguleerimine...30-60 mm; sujuvalt

Aku

AKU TUUP: o Liitium-ioonaku
Akuelementide arv: .........cccocceeiiiiennieeen. 5(10)
Aku maht: ..o, 4,0 Ah (5,2 Ah)
Bluetoothi lihendus

Tébsagedusriba: .......ccoccveeennee 2402-2480 MHz
Maksimaalne saatjavbimsus: .................. 10 dBm
WIFI:

Toébsagedusriba: .........ccceeeeeeee 2402-2482 MHz
Maksimaalne saatjavbimsus: .................. 23dBm
Toédsagedusriba: .........cccceeeeeenee 5150-5875 MHz
Maksimaalne saatjavbimsus: .................. 19 dBm
Voérguadapter

Sisendpinge: ......cccceveeruene 100-240V ~ 50/60 Hz
Valjundpinge: ......coocoeeeiieeiieee e 24V AV
Valundvool: .......coovieiiiiiiiiiee e 25A
KaitSeKIasS:.......coverieeeeeesereseeseeeeec e n/Q

Muravaartused selgitati vélja standardite EN ISO
3744:2010 ja ISO 11094: 1991 jargi.

Hoiatus!

Kéesolev seade tekitab té6tamise ajal elekt-
romagnetilise vélja. See vili voib teatud asja-
oludel kahjustada aktiivseid voi passiivseid
meditsiinilisi implantaate. Raskete v6i surma-
vate vigastuste ohu vdhendamiseks soovita-
me isikutel, kelle on meditsiinilised implan-
taadid, pidada enne seadme kasutamist néu
oma arsti ja implantaaditootjaga.
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5. T66 alustamine

Enne robotniiduki paigaldamist lugege kasu-
tusjuhend lébi. Paigalduse kvaliteedist ole-
neb, kui hédsti robotniiduk hiljem td6tab.
Kandke masina t66tamise ajal alati tugevaid jalat-
seid ja pikki plkse.

5.1 T66pohimote
Jargige kasutusjuhendit hoolikalt, et tagada ro-
botniiduki dige ja ohutu kaitus.

Robotniiduk on varustatud kaameramooduliga
(7), mis sisaldab kolme kaamerat (joonis 1). Selle
nutika visuaalse positsioneerimissiisteemi abil
suudab robotniiduk murupinda suures osas ise-
seisvalt niita.

Nutikas visuaalne positsioneerimissiisteem tu-
vastab niidetavad murupinnad automaatselt. Nii
saab robotniiduk ala sistemaatiliselt 1abi soita.
Marsruut ja niitmistee salvestatakse ja kuvatakse
rakenduses.

Kaameramooduli (7) kaks vélimist kaamerat (b)
tuvastavad murupinnal olevad objektid ja takis-
tused reaalajas. Nende hulka kuuluvad néiteks
méanguasjad, méanguvaljakute seadmed, puud voi
muud esemed. Kui robotniiduk tuvastab takistuse,
sbidab ta sellest mé6da vdi kohandab vastavalt
oma s6idusuunda.

Robotniidukil on kaameramoodul, mis salvestab
ja analllsib pilte enda ees asuvast alast. Selle
kaigus analliusib stisteem Umbrust ja tuvastab,
kas tegemist on niidetava murupinna, muru piiri
vOi takistusega. Pilditdétlus ja analtus toimuvad
sekundi murdosa jooksul ning on kasutajale t66-
tamise ajal markamatud.

Niikaua, kui robotniiduki ees olev ala tuvastatakse
niidupinnana, liigub robotniiduk sisseldlitatud nii-
dukiga otse edasi. Kui robotniiduk tuvastab muru
piiri voi takistuse, peatub ta ja analliisib Umbrust
uuesti. Seejarel kontrollib ta, kas takistusest on
voimalik mddda soita.

Kui mé6dasbit on voimalik, jatkab robotniiduk
soitu ja jatkab niitmist kohandatud marsruudil. Kui
takistusest ei ole véimalik médda s6ita, muudab
robotniiduk séidusuunda ja jatkab niitmist jargmi-
sel sbidurajal.

Niitmisala tuleb hoolikalt ette valmistada ja vaja-
duse korral kohandada, et robotniiduk suudaks
niidetava ala piire usaldusvéarselt tuvastada.
Muru piirid peavad olema selgelt méaaratletud ja
kaamerasusteemi jaoks héasti aratuntavad. Ainult
nii suudab robotniiduk need digeaegselt tuvasta-

da ja neile digesti reageerida.

Laadimisjaama (19) sisse ehitatud abimargistus
(23) aitab robotniidukil (1) orienteeruda ja vdimal-
dab tapset dokkimist laadimisjaama.
Laadimisjaama (19) v6ib paigaldada nii murupin-
nale kui ka kdvale pinnasele, naiteks sillutisele
voi asfaldile. Laadimisjaama Umbrus peab olema
varustatud selgelt dratuntavate visuaalsete voi
fulsiliste piiretega, et abimargistus (23) ja selle
Umbrus oleks usaldusvaérselt tuvastatav.
Esmakordsel kasutuselevdtul peab robotniiduk
olema paigutatud laadimisjaama (19). Abimargis-
tuse (23) tuvastamine ning pildiandmete t66tlus
toimuvad sekundi murdosa jooksul ja on kasuta-
jale markamatud.

Robotniiduk kasutab globaalset satelliitnavigat-
sioonislisteemi (GNSS), et saada asukohapohist
teavet paikesetbusu ja -loojangu aegade kohta.
Visuaalse positsioneerimissiisteemi usaldusvaar-
seks toimimiseks on vaja piisavalt pdevavalgust.
Kontrollige kaameramooduli (7) 1aatsi regulaarselt
mustuse suhtes ja puhastage neid vajaduse kor-
ral. See tagab Umbruse usaldusvaarse registreeri-
mise ja analtlsimise.

5.2 Andurid ja moodulid

Robotniiduk on varustatud mitme kaitseanduriga.
Tosteandur:
Kui robotniiduk tostetakse tagantpoolt maa-
pinnast rohkem kui 25 cm korgusele voi kui
esirattad (12) kaotavad kontakti maapinnaga,
peatatakse robotniiduk ja terade (10) p&drle-
mine kohe.
Kaldeandur:
Kui robotniiduk kaldub tugevalt mingis suu-
nas, peatatakse robotniiduk ja terade (10)
pdérlemine kohe.
Vihmaandur:
Robotniiduk on varustatud vihmaanduriga
(5). Kui andur tuvastab sademed, I16petab
robotniiduk niitmise ja s6idab iseseisvalt
tagasi laadimisjaama (19). Parast dokkimist
hakatakse akut laadima. Niipea kui vihmaan-
dur (5) on taielikult kuivanud, jaéb robotniiduk
rakenduses seadistatud ooteajaks laadimis-
jaama (19). Seejarel jatkab ta niitmist auto-
maatselt, kui on olemas aktiivne ajavahemik.
Kui tuvastatakse vihm, kuvatakse rakenduses
seadmeinfo all pilve siimbolit. Vihmaanduri
kontakte ei tohi sillata metalli ega muude
elektrit juhtivate materjalidega. See voib mo-
jutada vihmaanduri ja robotniiduki néueteko-
hast td6tamist.

-387 -



Kaameramoodul: (Pilt 1)

Robotniiduki kaameramoodul (7) salvestab
pildiandmeid selle ees asuvast tédalast ja
analtisib neid. Pilditdétlus ja anallis toi-
muvad sekundi murdosa jooksul. Kaamera-
moodul on suunatud ettepoole ja registreerib
lisaks murupinnale ka vaatevéljas asuvad
kdrgemal asuvad objektid. Salvestatud
pildiandmeid té6deldakse ainult lokaalselt
robotniidukis, salvestatakse ajutiselt ja need
kirjutatakse pidevalt lile. Kaameramooduli
abil tuvastab robotniiduk takistused, muru
piirid ning alad, mis ei kuulu niidetavale alale.
Kolme kaamera koosté6 abil suudab robot-
niiduk oma Umbrust ruumiliselt registreerida
ning néiteks tuvastada ja véltida suuremaid
lehehunnikuid, aiaobjekte voi muid takistusi.
Kui robotniiduk tuvastab takistuse v6i muru
piiri, peatub ta hetkeks, anallilisib olukorda
uuesti ja kohandab oma liikumissuunda vas-
tavalt. Seejérel jatkab ta niitmist iseseisvalt.
Kaameramooduli usaldusvéarseks toimimi-
seks on vaja piisavalt paevavalgust. Seetottu
té6tab robotniiduk ainult sobivates valgustin-
gimustes. Tédaja vahemik tuleks valida nii, et
té6tamise ajal oleks piisavalt paevavalgust.
See aitab samal ajal kaitsta hdmarikus ja 66-
sel aktiivseid vaikeloomi, naiteks siile. Luba-
tud tddajad madratakse kindlaks asukohast
lahtuvate paikesetdusu- ja paikeseloojangu
aegade alusel. Robotniiduk Idpetab niitmise
30 minutit enne hamariku algust ja naaseb
laadimisjaama. Varaseim automaatne niitmi-
se algus on 30 minutit parast paikesetdusu.
Kaameramoodulil on lisaks LED-valgusti (7a),
mida saab ebasoodsates valgustingimustes
automaatselt sisse ja vélja lilitada.
GNSS-moodul

GNSS-mooduli abil saab robotniiduk méarata
kohalikud paikesetbusu ja -loojangu ajad,
mistottu robotniiduk ei saa niita hAmaras ega
66sel. Tanu sellele saab robotniiduk oma kaa-
meramooduliga (7) usaldusvéarselt tdétada.
Wi-Fi:

Robotniidukil on Bluetoothi ja WLAN-moodul.
WLAN:-i seisundit voi signaali tugevust kuva-
takse vastavalt rakenduses.
4G-mobiilsidemoodul (ei kuulu komplek-
ti)

Valikuline 4G-mobiilsidemoodul (25) voimal-
dab robotniidukil thenduda mobiilsidevérgu-
ga. Selleks on vaja aktiivset SIM-kaarti, millel
on andmesidepakett. SIM-kaart ja mobiilsi-
demoodul ei kuulu komplekti. 4G-mobiilside-
moodulit saab kasutada piirkondades, kus

WLAN:i levi on ebapiisav v6i puudub Uldse.
Selle tulemusel séilib robotniiduki thendus
rakendusega ka valjaspool WLAN-v6rgu
leviala.

5.3 Ettevalmistus

Kui muru on kérgem kui 60 mm, peab muru lihe-
maks niitma, et robotniidukit mitte liigselt koorma-
ta ega t66t6husust mojutada. Kasutage selleks
tavalist muruniidukit voi trimmerit.

Eemaldage murult kdik lahtised esemed, mida
robotniiduk voib kahjustada voi mis vdivad robot-
niidukit kahjustada.

Kontrollige niitmisala ja selle muru piire ning
alasid, mida ei tohi niita (joonis 3). Kdesoleva
kasutusjuhendi jargmistest peatikkidest leiate
teavet selle kohta, kuidas saate maératleda Ghe-
sed muru piirid ja kaitsta teatud piirkondi. Teatud
takistused suudab robotniiduk varakult tuvastada
ja neid ei pea aegandudvalt kaitsma.

5.3.1 Muru tousu arvutamine (joonis 4)
Robotniiduk suudab uletada kuni 30% tduse.
Seepdrast valtige sellest jarsemaid tuse. Tdusu
saab maarata vahemaa jooksul 1abitud kdrguse
pohjal (joonis 4).

Naide: a/b = 30 cm/100 cm x 100 = 30%

Aku paigaldamine (joonis 9)

Robotniiduki t66ks on vaja seeria Power-X-Chan-
ge akut (16).

Avage akupesa kaas (9). Vajutage aku (16) lukus-
tusnuppu (b) ja likake aku (16) selleks ettenahtud
akupessa. Sulgege akupesa kaas (9) ja jalgige, et
see sulgub korrektselt.

Aku (16) eemaldamiseks avage akupesa kaas
(9). Vajutage aku lukustusnuppu ja votke aku (16)
vélja.

5.4 Laadimisjaam

5.4.1 Laadimisjaama asukoht (joonis 5a/5b)
Valige kdigepealt laadimisjaamale (19) sobiv asu-
koht. Kaituseks on vaja valist pistikupesa, millele
on tagatud pidev vool.

Laadimisjaama (19) vdib paigaldada kas muru-
pinnale (joonis 5a) voi tasasele, kindlale pinnale,
naiteks sillutisele voi asfaldile, murumatta kor-
gusele (joonis 5b). Paigalduskoht peab olema
tasane, kuiv ja takistusteta. Jatke laadimisjaama
vasakule ja paremale kdljele vdhemalt 0,5 m vaba
ruumi.

Paigaldage laadimisjaama (19) toitekaabel niit-
misalast véljapoole vdi vajaduse korral maapdue,
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et véltida robotniiduki poolt tekitatud kahjustusi.
Paigutage laadimisjaam (19) hasti ligipdasetavas-
se kohta, kuhu robotniiduk paéseb kergesti kdigist
niiduala osadest. Valtige seadme paigutamist nur-
kadesse, kitsastesse kohtadesse voi takistustega
piiratud aladele. Veenduge ka, et laadimisjaamas
on piisav WLANi Ghendus.

Kui laadimisjaam (19) asub kéval pinnal, ei tohi
vahekaugus lahimast murupinnast olla suurem kui
3 m. Suuremate vahemaade puhul vdib robotnii-
duki jarelejaanud aku maht ménel juhul osutuda
ebapiisavaks, et jouda usaldusvaarselt laadimis-
jaama. Suurte niidupindade puhul soovitatakse
kasutada suurema mahutavusega akut.
Vdimaluse korral valige varjuline asukoht, kuna
akut laetakse optimaalselt madalamatel Umbritse-
vatel temperatuuridel.

Laadimisjaama (19) ees peab olema vahemalt 2
m pikkune sirge ja takistusteta ala. Kurvid, servad
vOi takistused vahetult laadimisjaama ees voivad
takistada robotniiduki 1dhenemist ja dokkimist.

5.4.2 Laadimisjaama lokaliseerimine

Kui aku laetuse tase on madal v4i kui valitud
niidutsoon on niidetud, naaseb robotniiduk laadi-
misjaama (19). Niiduk s6idab laadimisjaama ta-
gasi sama teed pidi, mida ta kasutas niidutsoonini
joudmiseks. Laadimisjaamas asuva abimargistu-
se (23) abil tunneb ta &ra oma laadimisjaama ja
saab seega laadimiseks sellega ihenduda.

5.4.3 Laadimisjaama lihendamine toiteploki-
ga (joonis 5c¢)

1. Enne laadimisjaama (19) vooluvarustusega
Uhendamist veenduge, et vorgupinge on
100240V sagedusega 50 Hz.

2. Uhendage vérguadapter (13) otse pistikupes-
sa. Arge kasutage kaablit muuks otstarbeks.

3. Arge kasutage kahjustatud vérguadapterit
(13). Kaablite vdi vérguadapteri (13) kahjus-
tuste korral p66rduge nende véljavahetami-
seks viivitamata volitatud spetsialisti poole.

4. Arge laadige robotniidukit niiskes keskkon-
nas. Arge laadige robotniidukit temperatuuril
Ule 40 °C vdi alla 5 °C.

5. Hoidke robotniidukit ja vorguadapterit (13)
veest, soojusallikatest ja kemikaalidest
eemal. Kahjustuste véltimiseks hoidke vor-
guadapteri (13) kaabel teravatest servadest
eemal.

6. Uhendage toiteplokk (13) pikendusjuhtmega
(28) ja pikendusjuhe (28) laadimisjaamaga
(19).

7. Laadimisjaama LED-néidik pdleb roheliselt,
niipea kui pinge on pusivalt olemas. Kui laa-

dimisjaama LED-naidik ei pdle, kontrollige
palun eelnevaid samme ja veenduge, et
Uhendatud pistikupesas on pinge olemas.

5.4.4 Teave laadimise kohta
Robotniiduk naaseb laadimisaluse (19) juurde
tagasi jargmistes olukordades:
saadate robotniiduki kéasitsi tagasi,
aku laetuse tase langeb 30%-ni,
igapaevane té6aeg on Idppenud,
rakendus vihmaandur,
robotniiduk on Ule kuumenenud,
reziim ,Spot“ kdivitati valjaspool seadistatud
téGaega ja robotniiduk viis selle [6pule,
hakkab hdmarduma, mistéttu kaamera ei suu-
da enam usaldusvaarselt té6tada.

Kui robotniiduk sdidab tagasi laadimisjaama (19),
teeb ta seda vastavalt peatiikile 5.4.2.

Aku laadimise ajal vilgub juhtpaneelil asuv
LED-valgusriba (50) (joonis 8) roheliselt. Niipea
kui aku on taielikult laetud, pdleb juhtpaneeli
LED-valgusribal (50) pusivalt roheline tuli. Laa-
dimisjaama LED-naidik pdleb roheliselt, niipea
kui pinge on pusivalt olemas. Péarast téielikult tais
laadimist jatkab robotniiduk jalle t66ga voi jaab
jargmise tédajavahemikuni laadimisalusele (19).
Jélgige, et laadimisjaama (19) ees ei oleks takis-
tusi, et tagada térgeteta dokkimine ja laadimine.
Kui aku temperatuur tletab 45 °C, katkestatakse
laadimine, et valtida aku kahjustumist. Kui tem-
peratuur on taas langenud, jatkatakse laadimist
automaatselt.

Kui robotniiduki juhtsiisteemi temperatuur lletab
65 °C, naaseb robotniiduk laadimisalusele (19).
Kui temperatuur on taas langenud, jatkatakse
t66d vastavalt seadistustele.

Kui aku saab tuhjaks enne, kui robotniiduk laadi-
misalusele (19) naaseb, ei saa robotniidukit enam
kéivitada. Viige robotniiduk tagasi laadimisalusele
(19). Robotniiduk laectakse automaatselt tais.

5.4.5 Laadimisjaama katuse paigaldamine ja
kinnitamine (joonised 5c-5d)
Paigaldage laadimisjaama katus (21) laadimis-
jaamale (19) vastavalt pildil kujutatule. Alustage
katuse paigaldamist tagant ettepoole ja jalgige, et
kruviaugud oleksid tapselt Uksteise kohal. Keera-
ke katuse kinnituskruvid (14) pildil kujutatud viisil
kruviaukudesse ja pingutage need tugevalt kinni.
Kui laadimisjaamale on leitud sobiv asukoht, tuleb
laadimisjaam (19) kinnituskruvidega (15) kinni-
tada. Kruvige kinnituskruvid (15) kuuskantvotme
(24) abil taielikult maa sisse.



5.5 Niitmisala - takistused ja niitmisala piirid
5.5.1 Muru piir

Esmakordse kaardistamise puhul peavad niide-
taval alal olema selgelt eristatavad muru piirid.
Kaitske haljastatud valle, ndlvu ja muid kukku-
mispiirkondi piisavalt, et robotniiduk ei saaks alla
libiseda ega niidupinnalt lahkuda.

Enne kasutuselevéttu tutvuge kdesolevas peatu-
kis kirjeldatud véimalustega muru piiride méarat-
lemiseks.

Niitmisalal asuvad piirkonnad, mis tuleb niitmisest
vélja jatta — nditeks maasse paigaldatud kaablid,
maapinnale paigaldatud voolikud v6i sarnased
rajatised — peavad samuti olema piiritletud selgelt
aratuntavate murupiiridega.

Need meetmed on vajalikud nii esmakordse kaar-
distamise kui ka iga jargneva kaardistamise jaoks
péarast kaardi kustutamist.

Parast esimese kaardistamise I6petamist saab
rakenduses madarata virtuaalseid piire ning luua
keelu- ja vélistamisalasid.

Kitsaskohad (joonis 6a)

Kui niidupinnal on kitsaskoht, suudab robot-
niiduk sellest Iabi soita, kui lAbipaasu laius
on vdhemalt 0,6 m. Esimese kaardistamise
puhul peaks kitsaskoht olema véahemalt 1,0 m
laiune, et seda saaks automaatselt tuvastada
ja registreerida. Kui see ei ole vdimalik, saab
kitsaskoha pérast kaardistamist seadistada
reziimis ,Kaardi redigeerimine” valiku ,L4bi-
paas*“ all. Selleks juhtige robotniidukit nuti-
telefoni rakenduse kaugjuhtimisfunktsiooni
abil kasitsi kitsaskohtast 18bi, et Iabipaasu
saaks kaardile salvestada. Pikkade ja kitsaste
kitsaskohtade puhul v6ib juhtuda, et robotnii-
dukil ei ole pd6ramiseks piisavalt ruumi. See
vOib mojutada Uksikute niitmisalade ligipaa-
setavust voi to66tlemist.

Kaugus muru piirist (joonis 6b)

Kui robotniiduk I&heneb muru piirile, tuvastab
kaameramoodul (7) selle. Robotniiduk peatub
muru piiri ees ja muudab sdidusuunda, et
murualalt mitte valjuda. Madalamad peenrad,
kraavid, astmed v6i kdrgendatud kiviservad
voivad robotniidukit kahjustada. Kaitske sel-
liseid alasid sobivate muru piiride v6i muude
piiretega. Kontrollige muru piire regulaarselt
seal kasvava taimestiku ja muudatuste suh-
tes. Ulekasvanud v6i enam mitte selgelt ara-
tuntavad muru piirid véivad pohjustada seda,
et robotniiduk valjub ettendhtud niitmisalast.
Parast esialgset kaardistamist saab raken-
duses méarata virtuaalsed piirid ja mittenii-
detavad alad, et teatud piirkonnad niitmisest

pusivalt vélja jatta.

Vahemaa muru piirist veeni (joonis 6¢)
P&himétteliselt tuvastab robotniiduk muru

piiri eespool kirjeldatud viisil usaldusvéarselt.
Siiski vdib juhtuda, et robotniiduk tletab muru
piiri, mistdttu soovitame j&tta muru piirist vee-
koguni (tiik, bassein jne) umbes 50 cm.

Markus

Kaardi to6tlemist saab alustada ainult siis, kui
robotniiduk asub laadimisjaamas, on peatatud voi
kui praegune niitmine on I6petatud.

Kaardi to6tlemiseks on saadaval erinevad
pindade kujundid ning virtuaalne piirjoon. Nende
funktsioonide abil saab rakenduses méaérata ja
kohandada niitmisalasid, mitteniidetavaid alasid
ja virtuaalseid piire.

5.5.2 Takistused (joonised 6b-6d)
Takistused on objektid, mis asuvad niitmisalas.
Kaamera abil suudab robotniiduk tuvastada
paljusid takistusi. Pehmeid, ebastabiilseid ja vaar-
tuslikke esemeid tuleb vajadusel kaitsta. Selleks
vorrelge, nagu ulal kirjeldatud, muru piiri piiramise
voimalusi.
Séltuvalt takistuse suurusest ja kujust séidab
robotniiduk takistusest médda v6i peatub ja
p66rdub teise suunda. Kui kaameramoodul (7) ta-
kistust ei tuvasta, pérkab muruniiduk takistusega
kokku. Robotniiduk jaab seisma ja jatkab niitmist
teises suunas. Seejuures jaetakse u 5 cm takistu-
seni niitmata.
Korged ja madalad takistused
Robotniiduk tuvastab kaameramooduli (7)
abil niitmisalas erinevaid takistusi, nditeks
mangupalle, aiaté6riistu, mangutorne voi
muid esemeid, ning sdidab neist iseseisvalt
modda. Kontrollige regulaarselt, kas takistu-
sed ja esemed ei ole rohu, taimede v6i muu
taimestikuga kinni kasvanud. Taimestikuga
kaetud takistused vbivad mojutada robotnii-
duki vdimet neid usaldusvaérselt tuvastada.
Robotniiduk tuvastab puud takistustena ja
sOidab neist vastavalt mdééda. Kui puujuured
ulatuvad maapinnast valja, tuleks seda piir-
konda kaitsta sobiva muru piiri voi mitteniide-
tava alaga. See kehtib eelkdige paljastunud
juurte puhul, kuna tuleb valtida puujuurte ja
muruniiduki kahjustusi.
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5.5.3 Pohi- ja korvalpind

Robotniiduk suudab Uhe pdhiala piires kaardista-
da ja salvestada mitu niidutsooni. Mitmed niidut-
soonid tekivad néiteks siis, kui Ghtne murupind
on jagatud mitmeks teede v6i muude tasaste
Gleminekutega.

Veel Uhe niidutsooni lisamiseks valige raken-
duses funktsioon ,uue tsooni lisamine“. Juhtige
seejéarel robotniidukit kaugjuhtimispuldi abil ole-
masolevast niidutsoonist uuele niidualale. Parast
marsruudi [&bimist algab uue niidutsooni kaardis-
tamine automaatselt.

Uhendustee peab olema takistusteta, selle laius
peab olema vdhemalt 0,6 m ja see ei tohi asuda
olemasolevast niidutsoonist kaugemal kui 50 m
(joonis 6e)

Korvalpind on niidupind, kuhu robotniiduk ei pa&-
se pohipinnalt iseseisvalt ning mille jaoks ei ole
voimalik marsruuti luua. See on nii nditeks taieli-
kult eraldatud aiaosade puhul.

Sellisteks rakendusteks on saadaval reziim , Teine
niiduala“. Selles reziimis saab taiendavat niitmisa-
la eraldi kaardistada ja salvestada. Niikaua, kui
see reziim on aktiivne, saab teise niiduala kaardi-
seadistusi hallata pohipinnast séltumatult.
Po&hipinnalt teisele niitmisalale Gleminekul laadi-
takse automaatselt vastav kaart.

Teisel niidualal ei ole saadaval teatud funktsioo-
ne, nagu servade niitmine, tsoonide niitmine ja
punktniitmine.

5.6 Niitmisala kontrollimine

Enne kasutusele votmist kontrollige kogu niitmisa-
la, kdndides mdédda muru piire. Veenduge, et nii-
detav ala on téielikult piiratud selgelt &ratuntavate
muru piiride, piirete voi takistustega. Kontrollige
ka, et muru piirid, takistused ja muud orientiirid ei
oleks rohu, taimede vdi muu taimestikuga kinni
kasvanud. Tais kasvanud alad voivad takistada
robotniiduki poolt usaldusvéérset tuvastamist.
Kontrollige ka kdiki alasid, mis tuleb niitmisest
vélja jatta, naiteks lillepeenrad, basseinid, tiigid
vOi muud takistused. Need alad peavad olema
koikidelt kiilgedelt selgelt ja Uheselt piiritletud.
Kriitilised voi raskesti tuvastatavates kohtades,
kus ei ole tagatud robotniiduki poolt usaldusvaér-
ne tuvastamine, on soovitatav parast esimest
kaardistamist rakenduses méarata mitteniidetav
ala voi keeluala.

Palun jargige sellega seoses peatukis 5.5.1 esita-
tud juhiseid.

5.7 Esimene kaardistamine - esmakordne ka-
sutuselevott (joonis 7a)
Veenduge, et robotniiduki aku oleks enne esime-
se kaardistamise algust taielikult laetud.
Enne esmakordset kasutuselevéttu laadige oma
nutitelefoni alla rakendus Einhell Robotics ja ins-
tallige see vastavalt peatukis 6.4 kirjeldatule.
Jargige rakenduses olevaid juhiseid, et thendada
muruniiduk WLAN:i ja Bluetoothi kaudu oma nuti-
telefoniga.
Parast edukat ihenduse loomist saab rakendu-
ses kéivitada esimese kaardistamise. Esmase
kaardistamise jaoks peab robotniiduk asuma
laadimisjaamas.
Seejérel lahkub robotniiduk laadimisjaamast ja
kaardistab kogu niiduala iseseisvalt. Selle kaigus
sOidab ta tédala sustemaatiliselt Iabi, tuvastab
muru piirid ja koostab automaatselt niiduala kaar-
di.
Jélgige robotniidukit esimese kaardistamise ajal,
et veenduda, et kdik muru piirid tuvastatakse
usaldusvaarselt ja kogu niidupind kaardistatakse
digesti.
Pérast kaardistamise I16petamist sidab robotnii-
duk iseseisvalt tagasi laadimisjaama ja salvestab
koostatud kaardi slisteemi.
Pérast edukat kaardistamist alustab robotniiduk
niitmist vastavalt rakenduses méaaratud seadistus-
tele ja ajakavadele.

5.8 Laadimisjaama asukoha kontrollimine
(joonis 7b)
Kontrollige laadimisjaama (19) asukohta, paiguta-
des robotniiduki niiduala erinevatesse kohtadesse
ja kéivitades seejarel tagasitee laadimisjaama.
Selleks saatke robotniiduk tagasi laadimisjaama
(19), nagu on kirjeldatud peattkis 6.3. Protsessi
saab igal ajal katkestada, vajutades STOP-nuppu
(3).
Kontrollige seejuures, kas robotniiduk suudab kdi-
kidest niiduala osadest usaldusvéaarselt laadimis-
jaama jouda. Kohandage vajaduse korral muru
piire, niitmisala v6i laadimisjaama (19) asukohta.
P&oérake eriti tdhelepanu sellele, et kitsaskohad
oleksid vahemalt 0,6 m laiused, et robotniiduk
saaks neist kindlalt Ibi sbita.

5.9 Laadimisjaama limberpaigutamine
Menudvalikus ,Kaardihaldus® saate muuta laadi-
misjaama asukohta.

Valige, kas uus asukoht asub murupinnal v6i mu-
rupinnast valjaspool.

Kui laadimisjaam asub murupinnal, tuvastab ro-
botniiduk uue asukoha automaatselt ja salvestab
selle kaardile.
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Kui laadimisjaam asub murupinnast valjaspool,
aktiveeritakse kaugjuhtimise reziim (Bluetooth).
Soitke seejarel robotniiduk laadimisjaamast
niidualale, et salvestada marsruut. Seda kasuta-
takse edaspidi laadimisjaama ja niiduala vahel
liikumiseks.

5.10 Aku tédituvuse néidik (joonis 11b)
Vajutage aku taituvuse naidiku nupule (a). Aku
taituvuse naidik annab aku laetuse taseme kohta
marku 3 LEDi abil.

Koik 3 LEDi polevad:
aku on taiesti tais.

2 LEDi voi 1 LED poleb:
aku on veel piisavalt laetud.

1 LED vilgub:
aku on tiihi, laadige akut.

Koik LEDid vilguvad:

aku temperatuur on alla miinimumi. Eemaldage
aku seadmelt ja laske akul Uks péev olla toatem-
peratuuril. Kui viga esineb uuesti, on aku
tihjenenud ja defektne. Eemaldage aku sead-
melt. Defektset akut ei tohi rohkem kasutada ega
laadida.

Téhelepanu!

Kui kasutate Multi-Ah-akupakki (nt 4-6 Ah), sea-
distage see palun alati suuremale mahutavusele.
Kuna robotniidukit laaditakse ja tihjendatakse
ornalt, ei ole eluea pikendamiseks vaja kasutada
madalamat mahutavust ning see vdib pohjustada
probleeme.

5.11 Aku laadimine laadijaga

Tavaparases kasutuses laaditakse robotniiduki

aku (16) laadimisjaama (19) kaudu. Seeria Power-

X-Change aku (16) iseseisvaks kasutamiseks

saab seda laadida ka vélise laadijaga Power-X-

Charger. Tahelepanu! — Séltuvalt mudelist ei

pruugi laadija (pilt 11a/29) kuuluda teie robotnii-

duki komplekti.

1. Kontrollige, kas andmesildil toodud vdrgupin-
ge vastab olemasolevale vérgupingele. Pange
laadija (29) toitepistik pistikupessa. Roheline
valgusdiood hakkab vilkuma.

2. Pange aku (16) akulaadijale (29) (joonis 11a).

3. Punktis ,Laadija naidik” leiate tabeli laadija
LED-néidiku tdhendustega.

Laadimise kéigus vdib aku moningal méaéral soo-
jeneda. See on téiesti normaalne.

Kui aku laadimine ei peaks v6imalik olema, kont-
rollige,
kas pistikupesas on pinget;
ega Uhendus laadija laadimiskontaktidega
pole takistatud;

Kui aku laadimine ei peaks ikka veel vdimalik ole-
ma, saatke palun

laadija

ja aku
meie klienditeenindusse.

Asjakohaseks toimetamiseks kogumiskohta
votke Gthendust meie klienditeenindusega voi
kohaga, kust seade on ostetud.

Jélgige akude ja akuseadmete transportimi-
sel voi utiliseerimisel, et need pakitaks liksi-
kult kilekotikestesse, et viltida liihilihendusi
ja tulekahju!

Aku pika kasutusaja huvides peaksite hoolitsema
aku digeaegse laadimise eest. See on vajalik igal
juhul, kui te méarkate, et seadme vdimsus ndrge-
neb. Arge laske akut kunagi taiesti tilhjaks. See
kahjustab akut!

6. Kasitsemine

6.1 Juhtpaneel

Robotniiduk on juba tehases programmeeritud ja
selle standardseadistused on tehtud. Vajadusel
saab neid aga muuta. Kuigi tehaseseadistused
sobivad enamikule seadmetest, peaksite tutvuma
saadaolevate valikutega.

Masina voi selle lisaseadmete kasutamisel jél-
gige, et te ei pingutaks end Ule ja hoiaksite alati
tasakaalu. Kaldpindadel tuleb alati jalgida, et
jalad oleksid kindlalt maas, ning kéndida, mitte
kunagi joosta.

LED-valgusribaga juhtpaneeli kirjeldus (joo-
nis 8)

50. Valgusriba

51. Nupp ,HOME*

52. Nupp ,START"- start-nupp

53. Nupp ,OK* - kinnitusnupp

54. Nupp ,Sisse/valja“



Mérkus

Juhtpaneeli nuppude kirjeldus ning paneelil asu-
vate erinevate LED-olekuindikaatorite thendu-
sed leiate 11. peatukist.

6.2 Loikekorguse reguleerimine

Tahelepanu! Loikekorgust tohib reguleerida ai-
nult siis, kui niiduk on vélja llitatud ja robotniiduk
seisab paigal. Selleks vajutage STOP-nuppu (3).
Loikekorguse reguleerimise (4) abil saab robotnii-
duki I16ikekorgust kohandada sujuvalt vahemikus
30 kuni 60 mm, mida saab skaalalt lugeda.

Kui muru on kdrgem kui 60 mm, peab muru véhe-
malt 60 mm-ni [Ghemaks Idikama, et robotniidukit
mitte liigselt koormata ega t66tdhusust mojutada.
Kasutage selleks tavalist muruniidukit voi trim-
merit.

Parast paigaldamise I6petamist saab 16ikekorgust
|6ikekorguse reguleerimise (4) abil kohandada.
Alustage alati kdrgema I6ikekdrgusega ja va-
hendage seda véaikeste sammudena soovitud
kérguseni.

6.3 Robotniiduki juhtimine

Kasitsi kaivitamine

Vajutage nuppu ,Start” ja kinnitage valik nupuga
LOK“.

Robotniiduk sbidab jargmise murupinna juurde
ja hakkab niitma. Kui kivitate robotniiduki valjas-
pool rakenduses méaaratud ajavahemikku, niidab
robotniiduk seni, kuni aku laetust jatkub, ta on
oma niitmisala Idpetanud v6i saabub hamarik.

Juhtpaneeli lukustamine ja lukustusest va-

bastamine
Kui robotniiduk on peatatud STOP-nupu (3)
vajutamisega, lukustub juhtpaneel edasiste
sisestuste tegemiseks. Juhtpaneeli lukustuse
tihistamiseks vajutage kaks korda jarjest
nuppu ,OK*. Alternatiivina saab lukustusest
vabastada ka rakenduse kaudu. Seal saab nii
juhtpaneeli kui ka robotniidukit uuesti kasutu-
sele votta.
Lapseluku saab aktiveerida, vajutades sama-
aegselt nuppe HOME ja OK 2 sekundit. Ak-
tiivse lapseluku ajal on juhtpaneel ja murunii-
duk lukustatud. Lapseluku inaktiveerimiseks
vajutage uuesti samaaegselt nuppe HOME ja
OK 2 sekundit.

Niitmise katkestamine

1. Vajutage nuppu ,,STOP*, et robotniiduk kohe
peatada.

2. Avage juhtpaneel (2) lukustusest

3. Vajutage nuppu ,HOME" ja seejarel nuppu
,OK*, et saata robotniiduk tagasi laadimisjaa-
ma (19).

STOPP-olek:

STOP-nuppu (3) vajutades laheb robotniiduk
STOP-olekusse. Robotniiduk teeb oma niitmisre-
Ziimis pausi, kuni see kdrvaldatakse.
STOP-oleku saab tlhistada otse niidukil voi ra-
kenduse kaudu. Seejérel saab muruniiduki saata
tagasi laadimisjaama voi ta jatkab niitmist.

6.4 Robotniiduki ihendamine WLANi ja Blue-
toothiga rakenduse kaudu

Koiki seadistusi, mida saab teha juhtpaneeli

kaudu, saab teha ka rakenduse kaudu. Laadige

kdigepealt oma nutitelefoni alla rakendus Einhell

Robotics robotniidukite jaoks. Rakendusele paa-

seb juurde jargmise lingi ja QR-koodi kaudu:

https://app.einhell-robotics.com/

Mérkus
Jélgige, et robotniiduki ja teie nutitelefoni vaheline
kaugus ei uletaks 3 meetrit.

Uhendage robotniiduk Bluetoothi kaudu oma
nutitelefoniga ja jargige rakenduses kuvatavaid
juhiseid. Seejarel palutakse teil luua WLAN-Uhen-
dus robotniidukiga. Esmakordsel kasutuselevotul
hoidke juhtpaneelil (2) nuppe ,Home* ja ,Sisse/
vélja“ 2 sekundit all, et aktiveerida WLAN-Uhen-
dus.

Juhised Bluetoothi-lihenduse kohta:
Uhendage rakenduses robotniidukiga parast
seda, kui olete sisse loginud ja seadme re-
gistreerinud.

Android-seadmetel tuleb rakendusele anda
asukoha juurdepéaésudigus, et saaks kasuta-
da Bluetooth-tihendust.

Uhendage robotniiduk ainult oma nutitelefoni
rakenduse kaudu.

Bluetoothi-Uhenduse ulatus on piiratud.
Seetdttu jadge robotniiduki juhtimiseks selle
lahedusse.

Robotniiduk saab korraga luua vaid uhe
Uhenduse Uhe nutitelefoniga.
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6.5 Tarkvarauuendus

Esmakordsel kasutuselevétul kontrollige, kas on
saadaval uuem pusivara versioon. Kui robotniidu-
kile on saadaval uuendus, viige see esmalt tieli-
kult 1abi, enne kui robotniiduki kasutusele votate.
Veenduge, et robotniiduki aku laetuse tase on lle
50% ja et see asub piirkonnas, kus on piisavalt
stabiilne WLAN-signaal, et valtida vigu vGi prob-
leeme uuenduse ajal.

Hoiatus

Arge liillitage robotniidukit varskendamise ajal vél-
ja ega tehke muid seadistusi.

6.6 Funktsioonid ja juhtimine

Rakenduse Einhell Robotics kaudu on teil voi-

malus teha oma robotniidukil palju erinevaid

seadistusi, eeldusel, et robotniiduk on Gihendatud

WLAN-v&rku voi Bluetoothi kaudu. Saate valida

jargmiseid seadistusi:
Ajakava
Selles menils saab maérata robotniiduki
té6ajavahemikud. Iga nddalapéeva jaoks
saab seadistada Uhe v6i mitu ajavahemikku.
Ajavahemikku saab méérata kas kogu niidu-
pinna automaatseks niitmiseks voi uksikute
niidutsoonide jaoks. Pange téhele, et uuena
loodud ajavahemikke ei rakendata tagasiula-
tuvalt. Kui ajavahemiku algushetk on selle
loomise hetkel juba minevikus, voetakse
ajavahemik arvesse alles jargmisel korral, kui
madaratud ajavahemik regulaarselt kordub. Kui
néiteks kell 12:00 maéaratakse ajavahemikuks
10:00-14:00, ei hakka robotniiduk kohe tééle,
vaid votab seda ajavahemikku esmakordselt
arvesse jargmisel paeval. 850 m? suuruse
murupinna puhul soovitatakse paevaseks niit-
misajaks ligikaudu 10 tundi. Vajalik niitmisaeg
vOib varieeruda soltuvalt muru kasvust, pind-
alast ja krundi omadustest ning seda tuleks
vastavalt tingimustele kohandada.
Edge mowing (servade niitmine)
Muru servade puhtaks niitmiseks saab valida
reziimi ,Servade niitmine“ . Selles reZiimis
liigub robotniiduk ainult muru serva mééda ja
naaseb seejarel iseseisvalt laadimisjaama.
Niitmisseadistustes saab maéarata kauguse
muru piirist véi muru piirist tleulatumise. Kui
kasutatakse Uleulatumist, peab muru piir
olema niidualaga Uhel tasapinnal. Sellega vél-
ditakse muru piiri ja robotniiduki kahjustumist.
Seadistused saab salvestada kas kogu nii-
duala jaoks v6i eraldi iga niidutsooni jaoks. Li-
saks saab robotniiduki seadistustes aktiveeri-
da funktsiooni ,Nurkade jarelniitmine“. Selles
reziimis t66tleb robotniiduk tuvastatud nurgad
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ja raskesti ligipdéasetavad &éarealad tépselt
Ule, et saavutada Uhtlasem niidutulemus.
Vihmaandur

Vihmaandur (5) tuvastab sademed ja takistab
robotniidukit vihma ajal td6tamast. Kui tuvas-
tatakse sademed, I6petab robotniiduk niitmi-
se ja sOidab iseseisvalt tagasi laadimisjaama
(19). Vihmaanduri saab robotniiduki seadis-
tustest aktiveerida voi inaktiveerida. Lisaks on
vbimalik maarata viivitusaeg. See méarab, kui
kaua jaab robotniiduk parast vihmaanduri (5)
taielikku kuivamist laadimisjaama (19), enne
kui ta jatkab niitmist. Vihmaanduri kontakte ei
tohi sillata metallist voi muude elektrit juhtiva-
te esemetega. See voib mojutada vihmaan-
duri ja robotniiduki nduetekohast t66tamist.
Pisivara uuendus

Menudvaliku ,Plsivara uuendus” all saate
kontrollida, kas robotniidukile on saadaval
uus pusivara versioon, ja vajaduse korral selle
installida. Plsivara uuendusi voib teha ainult
robotniiduki omanik. Selleks peab robotniiduk
olema seotud vastava kasutajakontoga.

Spot mowing (punktniitmine)

Vaib juhtuda, et niidetava ala Uksikuid osi ei
niideta piisavalt ja neid tuleb sihipéraselt lle
niita. Reziimis ,Punktniitmine” saate nupu
,Niitmispunkti lisamine“ abil maarata kaardil
ristkillikukujulise ala. Seejarel niidab robotnii-
duk ainult valitud ala. Valitud ala suurus voib
olla vahemikus 3 m? kuni 80 m2. Punktniitmi-
se |dppedes naaseb robotniiduk iseseisvalt
laadimisjaama (19), kui aktiivset tddaega ei
ole méaératud.

Laadimisjaama poole

Siin katkestab robotniiduk oma t66 ja sdidab
tagasi laadimisjaama. Seejéarel sdidab robot-
niiduk laadimisjaamast vélja alles jargmise
ajavahemiku ajal.

No Go Zone (mitteniidetav ala)

Kaardi seadistustes saab maérata alad, kuhu
robotniiduk ei tohi siseneda ega seal niita.
Mitteniidetavate alade m&aramiseks on saa-
daval erinevad pindade kujud ning virtuaalsed
piirjooned. Neid saab kasutada, et blokeerida
sihiparaselt teatud alad niidupinnal. Soovita-
tav on méarata kindlaks mitteniidetavad alad
kohtades, mis kujutavad endast ohtu robot-
niidukile voi voivad pdhjustada kahjustusi.
Nende hulka kuuluvad naiteks maapinnale
paigaldatud veevoolikud, elektrijuhtmed, bas-
seinid, tiigid voi muud alad, millel puuduvad
selgelt eristatavad muru piirid. Robotniiduk
votab navigeerimisel arvesse méaratud mit-
teniidetavaid alasid ja valdib neid niitmise ajal



automaatselt.

Go Zone (niidutsoon)

Kaardi seadistustes saab niitmisala teatud
osad méaaratleda niidutsoonideks. See funkt-
sioon sobib néiteks paljaste, kuivanud voi
hooajaliselt muutunud murualade jaoks, mida
robotniiduk ei pruugi niidupinnana &ra tunda.
Maératud niitmisalade piires sbidab robotnii-
duk ka Ule alade, mis oma omaduste tottu eri-
nevad automaatsest pindade tuvastamisest.
Niitmisalade loomiseks on saadaval erinevad
pindade kujundid, mida saab otse kaardile
joonistada. Ma&ératud niitmisala suurus peab
olema vahemalt 0,8 mZ.

Passage (ldbipaéasutsoon)

Looge labipaasutsoon, et vdimaldada robot-
niidukil 1abida teatud alasid véljalulitatud nii-
dukiga. Kaardi konfiguratsioonis saab selleks
madratleda niiduala piires asuvad labipaasud.
See funktsioon sobib aladele, mida robotnii-
duk tuvastab kui mitteniidetavate pindadena,
néiteks lillepeenrad, sillutatud alad v6i muud
pinnad, kus ei kasva muru. Labipaasutsooni
abil saate maérata, milliseid neist aladest
robotniiduk vdib labida, et iseseisvalt jbuda
niidetava ala teistesse osadesse. Labipaasut-
soonis jaab niiduk vélja lllitatuks. Pérast I&-
bipaasutsoonist lahkumist jatkab robotniiduk
niitmist automaatselt.

Connect Zone (niidualade iihendamine)
Kaardikonfiguratsioonis on vGimalik mitu
niiduala omavahel marsruudi kaudu Ghen-
dada, ilma et neid theks Uhiseks niidualaks
liidetaks. Uhenduse loomisel kiisitakse teilt
esmalt, kas robotniiduk asub murupinnal voi
sellest véljaspool. Seejarel aktiveeritakse
kaugjuhtimise reZiim (Bluetooth). Juhige
robotniidukit kaugjuhtimisfunktsiooni abil soo-
vitud stardipunktist ihendatavale niidualale.
Sihtpunkti jdudmisel kinnitage 16pp-punkt
rakenduses. Loodud marsruut salvestatakse
ja robotniiduk saab seda kasutada, et ise-
seisvalt liikuda Uhendatud niidualade vahel.
Uhendusteel sdites jaab niiduk vélja lilitatuks
Remote Control (kaugjuhtimine)
Robotniidukil on kaks kaugjuhtimise reziimi.
1. Kaugjuhtimine Bluetoothi kaudu
Bluetoothi kaugjuhtimisele p4éseb juurde
robotniiduki seadistustest. Uhendage robot-
niiduk oma nutitelefoniga nupu ,Uhenda Blue-
toothiga“ kaudu. Parast ihenduse loomist
saab robotniidukit juhtida nutitelefoni kaudu,
kui niiduk on sisse lUlitatud.

2. Kaugjuhtimine WLANi kaudu
WLAN-kaugjuhtimist koos reaalajas videopil-

diga saab kasutada rakenduse peaekraanilt.
Juurdepéaasuks on vaja neljakohalist PIN-koo-
di. Tehases on see seadistatud vaéartusele
0000. Soovitame asendada robotniiduki sea-
detes oleva PIN-koodi isikliku PIN-koodiga.
WLAN-kaugjuhtimise reZiimis kuvatakse
robotniiduki kaameramooduli reaalajas pilti.
Lisaks on véimalik juhtida LED-valgustit ja
kaameramooduli udutérjefunktsiooni, juhul
kui 1aéts peaks ilmastikutingimuste téttu ole-
ma uduga kaetud.

Selles kaugjuhtimise reziimis juhitakse robot-
niidukit, kui niiduk on vélja lulitatud.

Kiirus ja vahekaugused

Robotniiduki seadistuste menlis saab regu-
leerida robotniiduki liikumiskiirust ja niiduki
poorlemissagedust. Selle abil saab niitmist
kohandada vastavalt niiduala suurusele, oma-
dustele ja nduetele. Lisaks on véimalik maa-
rata niiduradade laius ja niitmismustri suund.
Selle puhul saab valida kindla liikumissuuna-
ga niitmismustri ja mitme liikumissuunaga niit-
mismustri vahel. Seadistused saab salvesta-
da kogu niiduala automaatseks niitmiseks voi
eraldi Uiksikute niidutsoonide jaoks. Selle abil
on voimalik kohandada niidupinna erinevaid
osi vastavalt konkreetsetele nduetele.
Robotniiduki laiendatud seaded
Menulpunktis ,Laiendatud seadistused”
saab robotniiduki lisafunktsioone kohandada.
Need seadistused mdjutavad robotniiduki
kaitumist ja neid peaksid muutma ainult koge-
nud kasutajad, kes on kursis iga funktsiooni
mojuga.

7. Puhastus, hooldus ja varuosade
tellimine

Oht!

Enne koiki puhastus- ja hooldustéid peab sead-
me lulitama pingevabaks, selleks tdommake toite-
pistik pesast vélja ja lilitage seade vélja. Eemal-
dage ka aku robotniidukist (joonis 9).
Ettevaatust! Kandke kaitsekindaid!

Jélgige, et te ei puudutaks liikuvad osi enne,
kui need on téielikult seisma jaanud.

7.1 Puhastamine
Hoidke kaitseseadised, dhupilud ja mootori-
kestad voimalikult tolmu- ja mustusevabad.
H6druge seade puhta ratikuga puhtaks voi
puhastage surudhuga madalal survel.
Robotniidukit ei tohi puhastada voolava vee-



ga, eriti mitte kdrgsurvega.

Puhastage seadet regulaarselt niiske rati-
kuga ja vahese koguse vedelseebiga. Arge
kasutage puhastusvahendeid voi lahusteid;
need vdivad kahjustada seadme plastdetaile.
Arvestage sellega, et seadme sisemusse ei
tohi vett sattuda.

Puhastage robotniidukit vdimalusel harja voi
lapiga.

Kontrollige terade (10) ja I6ikeketta (11) lii-
kuvust.

Kasutage robotniiduki (1) laadimiskontak-
tide ja laadimisaluse (19) puhastamiseks
metallipuhastusvahendit voi vaga peenikest
lihvpaberit. Puhastage neid, et tagada tohus
laadimine.

7.2 Hooldus
Kulunud voi kahjustatud terad (10) ning
nende kinnituskruvid peab alati vahetama
komplektina.
Asendage kulunud v6i kahjustunud detailid.
Kasutusea pikendamiseks tuleb koik keerata-
vad detailid ning rattad ja teljed puhastada ja
seejarel dlitada.
Robotniiduki korraparane hooldus ei taga
mitte ainult seadme pikaajalist séilimist ja t66-
vbime, vaid aitab kaasa ka muru korralikule ja
lihtsale niitmisele.
Kdige kulumisaltimad osad on terad (10).
Kontrollige regulaarselt terade (10) seisukor-
da ja nende kinnitust. Kui tekib robotniiduki
Uleméarane vibratsioon, voib see tdhendada,
et terad (10) on kahjustatud v6i I66kide tottu
deformeerunud. Kui terad (10) on kulunud
voi kahjustautud, peab need kohe vélja va-
hetama.
Kontrollige regulaarselt 16iget murul. Niride
terade tottu ei I6igata kdrsi maha puhtalt.
Seetdttu kuivab muru pind kergelt ja see muu-
tub pruuniks. Puhta ja sirge 16ike saamiseks
vahetage terasid regulaarselt.
Kontrollige korrapéraselt robotniiduki alumist
kilge maardumise suhtes. Puhastage robot-
niidukit regulaarselt. Tugevam mustus eemal-
dage kohe.
Esimestel nadalatel parast kasutuselevéttu ja
eelnevat niitmist tavalise muruniidukiga voib
teie robotniiduk kiiresti tugevalt maarduda.
Seepérast kontrollige robotniiduki alumist kiil-
ge sellel ajal sagedamini.
Loigake muru lihemaks vaid vaikeste sam-
mudena, et véltida tugevat maardumist.
Seadme sees ei ole muid hooldust vajavaid
osi.

Rakenduses saate jaotises ,Robotniiduki
teave" vaadata robotniiduki hooldusintervalle.
Terade soovitatav vahetusintervall on 150
to6tundi. Uhtlase kulumise tagamiseks véib
terasid regulaarselt Umber pddrata. Robotnii-
duki ja laadimisjaama puhastamiseks on ette
n&htud hooldusintervall 720 t66tundi. Kui te
markate enne vastavate hooldusintervallide
taitumist, et terad on kulunud voi et tugeva
maéardumise tttu on neid vaja puhastada, vii-
ge vastavad hooldusté6d labi juba ennetaht-
aegselt. Soovitatud hooldusintervalle ei tohiks
Uletada, et tagada robotniiduki usaldusvaarne
t60 ja pusivalt kdrge niitmisvéimsus.

7.2.1 Terade vahetamine

Enne tera vahetamist tommake aku ara.
Kasutage ainult originaalterasid, sest muidu ei ole
talitlus ja turvalisus tagatud.

Robotniiduk on varustatud I6ikekettale (11) kin-
nitatud kolme teraga (10). Nende terade (10)
kasutusiga on kuni 2 kuud (kui ei tabata takistusi).
Asendage koik kolm tera (10) korraga, et teie
seadme téhusus ja tasakaal ei halveneks.

Terade (10) vahetamiseks toimige jargmiselt (joo-

nis 10) — Téhelepanu! - kandke kindaid.

1. Blokeerige kruvikeeraja abil I16ikeketta (11)
podrlemine. Selleks pange kruvikeeraja labi
ettendhtud avade I6ikekettas (11) ja kaitse-
kammi.

2. Keerake kinnituskruvid lahti.

3. Eemaldage vanad terad (10) ja asendage
need uutega. Vahetage koik kolm tera (10)
koos vastavate kruvidega alati komplektikau-
pa vélja.

4. Seejarel keerake kinnituskruvi (27) tagasi
kinni. Veenduge, et uued terad (17) pdoérlevad
vabalt.

Kontrollige robotniidukit regulaarselt tldiselt ja
eemaldage koik kogunenud jaatmed. Enne iga
hooaja algust kontrollige kindlasti terade (10)
seisukorda. Kui seade vajab remonti, siis p66r-
duge meie klienditeenindusse. Kasutage ainult
originaalvaruosi.

7.2.2 Tarkvara uuendamine
Enne jargmiste sammude tegemist veenduge, et
aku on taiesti tais laetud.
Valige rakenduses seadistuste alt ,Plsivara
uuendamine®.
Robotniiduk alustab niiiid pUsivara uuenda-
mist, kui uuendus on saadaval. Staatus kuva-
takse rakenduses.
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Pusivara uuendamine rakenduse Einhell Ro-
botics kaudu on vdimalik ainult siis, kui muru-
niiduk on thendatud WLAN-vdrguga.

7.3 Varuosade tellimine
Varuosade tellimisel on vajalikud jargmised and-
med:

Seadme tulp

Seadme artikli number

Seadme identifitseerimisnumber

Vajamineva varuosa varuosanumber
Kehtivad hinnad ja info leiate aadressilt www.
Einhell-Service.com

Varuterad, art nr: 34.140.20

7.4 Valikulised tarvikud

4G mobiilsidemoodul (25) (ei kuulu komplekti)

on loT-moodul (asjade internet), mis suudab luua
Uhenduse 4G-vorguga. Selleks saate lisaks moo-
dulile ka aktiivse SIM-kaardi koos andmesidepa-
ketiga (ei kuulu komplekti). Mobiilsidemoodul (25)
suudab kompenseerida halba voi puuduvat WLA-
Ni levi, et tagada robotniiduki piiramatu kasutami-
ne koos rakenduse ja kbigi funktsioonidega.

8. Hoiustamine

Laadige aku enne talveks hoiustamist taielikult
tais ja lulitage robotniiduk vélja. Votke aku sead-
mest vélja. Lahutage vérguadapter (13) vooluva-
rustusest ja laadimisaluselt (19).

Hoidke seadet ja selle tarvikuid pimedas, kuivas
ja kilmakindlas ning lastele ligipddsmatus kohas.
Optimaalne hoiutemperatuur on vahemikus 5 kuni
30 °C. Hoidke seadet originaalpakendis.

9. Transportimine

Paigaldage koik transpordiseadised.
Kaitske seadet kahjustuste ja tugeva vib-
ratsiooni eest, mis esinevad eriti sGidukites
transportimisel.

Kindlustage seade libisemise v6i umberkuk-
kumise vastu.

Kandke robotniidukit kdepidemest (6), [dike-
ketas (11) kehast eemale suunatuna.

10. Jaatmekaitlus ja taaskasutus

Transpordikahjustuste valtimiseks on seade
pakendis. See pakend on tooraine ja seega taas-
kasutatav voi uuesti ringlusse suunatav. Seade

ja selle tarvikud koosnevad mitmesugustest
materjalidest nagu nt metall ja plast. Katkised
seadmed ei kuulu olmeprugi hulka. Asjatundlikuks
kéitlemiseks tuleks seade anda &ra vastavasse
kogumiskohta. Kui Te ei tea thtki kogumiskohta,
siis klisige teavet kohalikust omavalitsusest.
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11. Juhtpaneeli funktsioonid ja LED-valgusriba olek

Funktsioon

Sisse- ja valjaltlitamine

Niitmise alustamine
Laadimisjaama soitmine

Kérvalpindade reziim — valitud piira-
tud ala niitmine

Paus/STOP

Lapseluku aktiveerimine/inaktivee-
rimine

WLAN-Uhenduse lahtestamine

LED-valgusriba
Pdlev valge v6i kollane valgusriba

Vilkuv valge voi kollane valgusriba

Pblev punane valgusriba
3 korda vilkuv punane valgusriba

Vilkuv roheline valgusriba

Kiiresti vilkuv valge valgusriba

3 korda vilkuv valge valgusriba

() ) (@) [

Tahendus

Hoidke nuppu ,Sisse/vélja“ 3 sekundit allavajutatuna. Kui ro-
botniiduk asub laadimisjaamas, ei saa seda vélja lUlitada.

Vajutage nuppu ,Start” ja kinnitage seejarel nupuga ,OK*
Vajutage nuppu ,Home" ja kinnitage seejarel nupuga ,OK“

Hoidke nuppu ,Start” 2 sekundit all; parast haalteadet kinnita-
ge valik nupuga ,OK*“

Robotniiduki luhiajaliseks peatamiseks vajutage juhtpaneelil
mis tahes nuppu. Robotniiduki peatamiseks vajutage nuppu
»STOP“ (3)

Hoidke nuppe ,Home" ja ,,OK" samaaegselt 2 sekundit all

Hoidke nuppe ,Home" ja ,Sisse/vélja“ samaaegselt 2 sekundit
all

Téhendus
Ootereziim
Niitmine
Andmete t66tlemine
Kaugjuhtimine
Laadimisjaama tagasi sditmine
L&htepositsioonile tagasi s6itmine
WLAN-Uuhenduse ootamine

Esineb viga, palun vaadake rakenduses veakoodi veakoodide
tabeli abil

Esineb viga, palun vaadake rakenduses veakoodi veakoodide
tabeli abil

Robotniidukit laetakse laadimisjaamas

Lapselukk on aktiveeritud
Kaart salvestatakse robotniidukisse

Kdrvalpindade reziim aktiveeritud, vajutage nuppu ,OK*, et
alustada niitmist
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12. Veakoodide kuvamine rakenduses ja vigade korvaldamine

Kui ilmub veakood, saab selle lahtestada jargmiselt:

Naidik
E0001

E0002

E0003

E0004

E0005

E0201

E0202

E0401

E0402

E0403

E0501

E0502

E0503

E0504

E0601

Viga
Lbikeketas on blokeeri-
tud, palun puhastage

Viga Idikeketta mootoris

Loikeketta mootor on Ule-
kuumenenud

Viga |6ikeketta mootoris

Tera on lahti voi blokee-
ritud

Robot on ules tdstetud,
palun asetage see maha

Robot on ules tdstetud,
palun asetage see maha

Roboti kaldenurk on liiga
suur

Roboti kaldenurk on liiga
suur

Tarkvaraviga

Veoratas on blokeeritud,
palun puhastage

Viga veoratta mootoris

Viga veoratta mootoris

Veoratas on Ulekuume-
nenud

Aku viga

Voéimalik pohjus

Loikeketas on blokeeritud

Loikeketta mootori viga

Loikeketas on blokeeritud
vOi muru on liiga pikk voi
tihe

Loikeketta mootori viga

Tera on lahti tulnud vdi on
see voorkeha tottu blo-
keeritud

Robot tosteti Ules
Robot tosteti Ules
Robot seisab viltu voi

asub kaldpinnal

Robot seisab viltu voi
asub kaldpinnal
Tuvastati tarkvaraviga
Veoratas on blokeeritud
Tuvastati mootori viga

Tuvastati mootori viga

Blokeerunud rattad voi
liiga tihe muru

Tuvastati vale laadimis-
pinge
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Korvaldamine

1. Lulitage robotniiduk vélja

2. Eemaldage v6orkehad ja
kontrollige, kas I6ikeketas
liigub takistusteta

Kaéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

1. Kontrollige, kas l6ikeketas
on blokeeritud

2. Loigake muru enne niitmist
alla 6 cm pikkuseks

Kaivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Kontrollige tera kinnitust ja ee-
maldage vdorkehad

Asetage robot tasasele pin-
nale

Asetage robot tasasele pin-
nale

Asetage robot tasasele pin-
nale

Asetage robot tasasele pin-
nale

Kaivitage robot uuesti ja alus-
tage niitmist uuesti

Puhastage veorattad ja eemal-
dage vdorkehad

Kéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Kaéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

1. Kontrollige veo- ja esirattaid

2. Mé&érige raskesti liikuvaid
rattaid

3. Ldigake muru eelnevalt alla
6 cm pikkuseks

1. Kontrollige baasjaama voo-
luvarustust

2. Puhastage laadimiskon-
taktid

3. Kontrollige toiteblokki

4. Kaivitage robot uuesti



E0602

E0603

E0604

E0605

E0606

E0701

E0801

E0802

E0803

E0807

E0809

E0810

E0902

E0903

Aku viga

Aku temperatuur on val-
jaspool lubatud vahemik-
ku.To6 I6petatud

Aku viga

Aku temperatuur on liiga
madal. Laadimine on
peatatud

Umbritseva 8hu tempera-
tuur véljaspool t66tempe-
ratuuri vahemikku

Halb laadimisiihendus

Kaameramooduli nage-
misanduri viga

Kaameramooduli nage-
misanduri viga

Kaameramooduli voi ba-
asjaama nagemisandur
on maardunud

Enesetest ebadnnestus

Kaameramooduli nage-
misandur on maardunud

Kaameramooduli voi ba-
asjaama nagemisandur
on maardunud

Tuvastati kukkumisserv

Robot on kinni jaanud

Tuvastati akuviga.

Aku temperatuur on liiga
korge voi liiga madal

Aku seires tuvastati viga

Aku temperatuur on luba-
tud laadimisvahemikust
madalam

Temperatuur on lubatud
vahemikust valjaspool

Laadimistihendus on
vigane

Tuvastati nAgemisanduri
viga

Tuvastati ndgemisanduri
viga

Andur v6i margistus on
kinni kaetud

Robot libiseb vai jai kinni
Andur on kinni kaetud voi

maardunud

Andur voi margistus on
kinni kaetud

Eemaldage robot astme-
telt voi servadelt

Tuvastati takistus
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. Eemaldage ja paigaldage

aku

. Kaivitage robot uuesti ja

proovige veel kord

. Lulitage robot vélja
. Laske temperatuuril tasa-

kaalustuda.

. Kaivitage uuesti

1. Eemaldage ja paigaldage

aku

. Kéivitage robot uuesti
. Kui probleem kordub, votke

Uhendust klienditeenindu-
sega

. Laadige temperatuuril tle

10 °C.

. Hoiustamiseks laadige aku

vahemalt 60%-le

Robotit tohib kasutada ainult
temperatuuril 5-50 °C

Kontrollige laadimiskontakte ja
vooluvarustust

1.
2.

—_

Puhastage kaameramoodul
Kaivitage robot uuesti ja
proovige veel kord

. Puhastage kaameramoodul

2. Kéivitage robot uuesti ja

proovige veel kord

. Puhastage kaameramoodul

2. Puhastage margistus ja

QR-kood

. Kontrollige, kas on kahjus-

tusi

Puhastage ja vabastage ruum
baasjaama Umbruses

Puhastage kaameramoodul

1.
2.

3.

Puhastage kaameramoodul
Puhastage méargistus ja
QR-kood

Kontrollige, kas on kahjus-
tusi

Asetage robot tasasele pin-
nale

Eemaldage takistused ja va-
bastage robot



E0904

E0905

E0906

E0908

E0909

E0910

E0911

E0912

E0913

E0914

E0915

E0916

E1406

E1408

E1409

E1410

E1411

E1413

E1414

Sihtmark selles tsoonis ei
ole saavutatav

Baasjaama ei leitud

Baasjaamaga dokkimine
ebadnnestus

Asetage robot késitsi ba-
asjaamale

Eemaldage takistused ja
veenduge, et robot asub
murul

Baasjaam vooluvarus-
tuseta

Ulesanne on peatatud.
Eemaldage takistused

Umbruskond on oluliselt
muutunud. Looge uus
kaart

Muru ei tuvastatud
Kaardist valjaspool
Tagasip66rdumine baas-

jaama ebadnnestus

Baasjaama asukoha
muutmine ebadnnestus
Robot on tlekuumenenud
Baasjaam on paigutatud
ebasobivasse asukohta
Vargusehoiatus

GPSi viga

Riistvaraviga

WLAN-mooduli viga

STOP-nupp on kinni
jaénud

Sihtpiirkonda ei ole voi-
malik jduda
Tagasipdérdumine baas-
jaama ei ole vdimalik

Takistused baasjaama
lahedal

Vajalik kdivitamine baas-
jaama kaudu

Marsruudi planeerimine
ebadnnestus

Vooluvarustus voi laadi-
misuhendus on vigane

Baasjaamast ei saa lah-
kuda

Kaart ei vasta imbrusele

Lunklik muru baasjaama
lahedal

Kaardistatud t66piirkon-
nast valjaspool

Ebatasane maastik baas-
jaama lahedal

Baasjaama asukohta ei
saa muuta

Umbritseva 8hu tempera-
tuur on liiga kdrge

Asend voi suund on eba-
sobiv

Robot véljaspool tavapa-
rast to6piirkonda
Tuvastati GPS-mooduli
viga

Tuvastati riistvaraviga

WLAN-mooduli viga

STOP-nupp on blokee-
ritud
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Kontrollige takistuste ja keelu-
alade suhtes

1. Kontrollige tagasiteed

2. Hoidke baasjaama tmbrus
vaba

3. Vajaduse korral dokkige
késitsi

Eemaldage takistused ja kont-

rollige aluspinda

Seadke robot baasjaamale

1. Eemaldage takistused
2. Hoidke marsruudid vabad
3. Kontrollige l&htepositsiooni

Kontrollige toiteplokki ja laadi-
miskontakte

Vabastage ala baasjaama ees

Kustutage salvestatud kaart ja
kaardistage piirkond uuesti

Looge mitme tsooniga mars-
ruut vdi médratlege niidutsoon

Looge mitme tsooniga mars-
ruut

Tasandage aluspinnas baas-
jaama piirkonnas

Kontrollige asukohta ja kaar-
distamist

Viige robot baasjaama ja laske
jahtuda

Kontrollige baasjaama vaba
ruumi ja suunda

Kontrollige asukohta voi
kohandage varguskaitse sea-
distusi

Kéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Kaéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Kaivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Kontrollige nuppu ja kaivitage
robot uuesti



E1417

Veaotsing
Viga
Robotniiduk seisab
niitmisalas.

Robotniidukit ei saa
sisse lilitada.

Robotniiduk ei saa
laadimisalusele
soita.

Robotniiduk on
véga vali.

Robotniiduk jaab
laadimisalusele.
Robotniiduk naaseb
ikka ja jalle laadi-
misalusele.

Mobiilsidemooduli viga

Voimalik pohjus
Aku pinge on liiga madal.

Viga vooluahelas voi elekt-
roonikas.

Laadimisjaam (19) ei ole &i-
gesti paigaldatud.

Terad (10) on kahjustatud.
Teradel (10) on palju voorke-
hi.

Robotniiduk kéivitati liiga
lahedal takistustele.
Teraajam vdi veomootor on
kahjustatud.

Robotniiduki muud osad on
kahjustatud.

Valed t66aja seadistused.
Aku on tihi.

Vihmaandur on rakendunud.
Aku temperatuuri tdus.
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Mobiilsidemooduli viga

Kéivitage robot uuesti ja proo-
vige veel kord

Korvaldamine

Viige robotniiduk laadimiseks tagasi laadi-
misjaama (19).
Selleks p66rduge klienditeenindusse.

Veenduge, et laadimisjaama (19)
LED-néidik (21) pdleb roheliselt.
Veenduge, et laadimisjaam (19) on digesti
paigutatud.

Vahetage terad (10) vélja. Kolm tera (10)
tuleb korraga vélja vahetada.

Robotniiduki td6tdhusus soltub terade
(10) teravusest. Seeparast hoidke terad
(10) heas seisukorras.

Lulitage robotniiduk ohutult vélja ja kand-
ke t6dkindaid, kui puhastate terasid (10),
et véltida I6ikevigastusi.

Laske klienditeenindusel mootor paranda-
da voi valja vahetada.

Kontrollige t66aja seadistusi.

Robotniiduk alustab ja I6petab t66d vasta-
valt seadistatud ajavahemikule. Valjaspool
seda ajavahemikku on robotniiduk laadi-
misalusel (19).



13. Laadija naidik

Naidiku olek Téhendus ja abin6u
Punane Roheline
LED LED
valjalilita- | Vilgub Too6valmidus
tud Laadija on vorku Ghendatud ja tdévalmis, aku ei ole laadijas
Poleb véljalllita- | Laadimine
tud Laadija laeb akut kiirreziimil. Vastavad laadimisajad leiate vahetult laadijalt.

Markus! Olenevalt olemasolevast laetuse tasemest voivad tegelikud laa-
dimisajad etteantud aegadest natuke erineda.

valjaltlita- | Poleb Aku on téis ja to6valmis. (READY TO GO)

tud Seejarel lllitatakse Umber 6rnale laadimisele, kuni aku on taiesti tais lae-
tud.
Laske selleks aku umbes 15 minutit kauem laadijal olla.
Abindu:
Votke aku laadijast vélja. Eraldage laadija vooluvdrgust.

Vilgub véljalilita- | Paindlik laadimine

tud Laadija asub saastva laadimise reziimil.

Akut laetakse turvalisuse tottu aeglasemalt ja selleks kulub aega kauem.
Sellel vdivad olla jargmised pohjused.
- Akut ei ole pikka aega laetud.
- Aku temperatuur ei ole ideaalses vahemikus.
Abindu:
Oodake, kuni laadimine on Ipetatud, akut saab sellele vaatamata edasi
laadida.

Vilgub Vilgub Viga
Laadimine ei ole enam véimalik. Aku on defektne.
Abindu:
Defektset akut ei tohi rohkem laadida.
Votke aku laadijast vélja.

Poleb Pdleb Temperatuurihéire
Aku on liiga kuum (nt otsese péaikesekiirguse téttu) voi liiga kilm
(madalam kui 0 °C).
Abindu:
Eemaldage aku ja hoidke seda 1 paev toatemperatuuril (umbes 20 °C).
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14. Andmekaitsealased teated

Einhell Germany AG on rédmus, et kasutate oma robotniidukit. Isikuandmete kaitse on meie jaoks oluli-
ne teema. Jargnevalt kirjeldame, milliseid andmeid Uldiselt seadme kasutamisel t6deldakse.

Laadimisjaama asukoht

Robotniiduk salvestab lokaalselt ssadmesse GNSS-positsioonimaaramise abil kindlaksmaaratud
laadimisjaama asukoha. Seda on vaja, et seade saaks péarast niitmist66 16ppu navigeerida tagasi
laadimisjaama. Teenindusjuhtumi korral saab selle teabe fulsiliselt lugeda seadmel logifailst.
Piikesetousu/paikeseloojangu aeg

Robotniiduk salvestab lokaalselt ssadmesse GNSS-positsioonimaaramise abil kindlaksmaaratud
péikesetdusu ja paikeseloojangu aja. Seda on vaja, et seadet saaks kaivitada Uksnes sellises aja-
vahemikus, milles kaameramoodul saab luua pilte, ja milles on piisavalt valgust. Teenindusjuhtumi
korral saab selle teabe fliusiliselt lugeda seadmel logifailst.

Kaameramooduli pildid

Robotniiduk salvestab lokaalselt ssadmesse kaameramooduli abil tehtud pildid. Seda on vaja sus-
teemi jaoks, et robotniiduki algoritmi pidevalt parandada. Niidukil on pildid, mis genereeriti niitmist66
viimase 15 minuti jooksul. See andmekirje kirjutatakse pidevalt lle. Kui niiduk on laadimisalusel, siis
pilte ei genereerita. Teenindusjuhtumi korral saab neid pilte lokaalselt lugeda, et mdista tekkinud
vigu. Seejarel need pildid kustutatakse.

Tehase algseadistuste taastamisega saate kustutada asukohapdhise teabe, salvestatud kaardid, loo-
dud pildiandmed ning muud robotniidukisse salvestatud andmed.

Selleks avage rakenduses Einhell Robotics seadistused ja valige menulpunkt ,,Factory Reset” (tehase
algseadistuste taastamine). Enne taastamist kuvatakse loetelu kdigist andmetest, mis kustutatakse.
Seejarel kinnitage tehase algseadistuste taastamine. Tehase algseadistuste taastamise saab teha ainult
robotniiduki omanik rakenduses Einhell Robotics.

Po&hjaliku dokumentatsiooni meie privaatsuspoliitika kohta leiate meie kodulehelt andmekaitse jaotisest.
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Kasutuskolbmatuks muutunud seadmete kiitlus

)¢

_ Li-lon
Elektrilised tooriistad, akud, lisatarvikud ja pakendid tuleb keskkonnasaastlikult ringlusse vétta.
Arge kaidelge elektrilisi toriistu ja akusid/ patareisid koos olmejaatmetega!

Uksnes EL liikmesriikidele:

Vastavalt direktiivile 2012/19/EL elektri- ja elektroonikaseadmete jaatmete kohta ning nende kohalda-
misele riigi digusaktides tuleb kasutusressursi ammendanud elektritdoriistad ja vastavalt direktiivile
2006/66/EU defektsed vai kasutusressursi ammendanud akud/patareid eraldi kokku koguda ja suunata
keskkonnasaéstlikku taaskasutusse.

Vale jaatmekaitluse korral voivad vanad elektri- ja elektroonikaseadmed, milles sisaldub kahjulikke ai-
neid, kahjustada keskkonda ja inimeste tervist.

Tootedokumentatsiooni ja kaasasolevate dokumentide kordustrikk voi muul viisil paljundamine, ka osa-
liselt, on lubatud ainult Einhell Germany AG loal.

Tehniliste muudatuste 6igus reserveeritud
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Hooldusteave
Meil on kdikides garantiitunnistusel loetletud riikides padevad hoolduspartnerid, kelle kontaktandmed
leiate garantiitunnistuselt. Nemad on Teie k&sutuses seoses mis tahes hoolduskiisimustega, nagu re-

monditédd, varu- ja kuluosade muretsemine voi kulumaterjalid.

Tuleb tdhele panna, et selle toote korral esineb kasutamisest tulenevaid v6i loomulikke kulumisilmin-
guidjargmistel detailidel ning neid detaile k&sitletaksekulumaterjalina.

Kategooria Naide
Kuluosad* Aku
Kulumaterjal / Kuluosad* Terad
Puuduolevad detailid

* ei pruugi tingimata tarnekomplektiga kaasas olla!

Puuduste voi rikete korral palume Teid registreerida see internetis aadressil www.Einhell-Service.com.
Markigekindlasti vea tpne kirjeldus ja vastake lisaks igal juhul jargmistele kisimustele.

o Kas seade on td6tanud voi oli ta algusest peale defektne?
o Kas Teile hakkas enne defekti iimnemist midagi silma (defekti tunnused)?
® Missugune torge Teie arvates seadmel on (p&hitunnus)?

Kirjeldage seda torget.
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Art.-No.: 34.140.56

1.-No.: 21016

Subject to change without notice

* EN Robot lawn mower - FR Tondeuse robot - /T Robot tagliaerba - DA/NO

Tury Gao/Product-Management
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C€

20.01.2027

EU

DE Konformitéatserklarung: Wir erkléren Konformitat geman EU- HR 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduje sljedec¢u uskladenost prema
Richtlinie und Normen fiir Artikel smjernicama EU i normama za artik|
EN Declaration of conformity: We declare conformity in accordance BS 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduije sliedeéu uskladenost prema
with the EU directive and standards for article smjernicama EU i normamaza artikl
FR Déclaration de conformité : Nous déclarons la conformité confor- SR DEKLARACIJA O USUGLASENOST potvrduje sledeéu
mément aux directives et normes UE pour l‘article uskladenost prema smernicama EZ i normama za artikal
IT Dichiarazione di conformita: dichiariamo la conformita secondo la TR  Uygunluk Deklarasyonu: AB direktifi ve triin standartlar uyarinca
direttiva UE e le norme per l‘articolo uygunlugunu beyan ederiz
DA Overensstemmelseserkleering: Vi attesterer overensstemmelse iht. RU 3asBneHue o cooTBeTCTBUM ToBapa: HacTosAwmm
EU-direktiv samt standarder for artikel YAOCTOBEPAETCA, YTO CNEAYIOWME NPOAYKTbI COOTBETCTBYIOT
SV Forsékran om dverensstdmmelse: Vi férklarar foljande 6verens- [AMpeKTnBam 1 Hopmam EC
stammelse enl. EU-direktiv och standarder for artikeln ET Vastavusdeklaratsioon: Toendame toote vastavust EL direktiivile ja
CS Prohlaseni o shodé: Prohlasujeme shodu podle smérnice EU a standarditele
norem pro vyrobek ) LV  Atbpilstibas deklaracija: Més apliecinam atbilstibu ES direktivai un
SK  Vyhlasenie o zhode: Vyhlasujeme zhodu podla smernice EU a standartiem talak minétajam precém
noriem pre vyrobok LT  Atitikties deklaracija: deklaruojame, kad gaminys atitinka ES
NL  Conformiteitsverklaring: wij verklaren conformiteit conform EU- direktyva ir standartus
richtlijn en normen voor artikel PL Deklaracja Zgodnosci - deklarujemy zgodno$é wymienionego
ES Declaracion de conformidad: declaramos la conformidad a tenor ponizej artykutu z nastgpujgcymi normami na podstawie
de la directiva y normas de la UE para el articulo dyrektywy EU
FI Standardinmukaisuustodistus: Me vakuutamme, ettéd EU-direktiivin BG /[leknapauus 3a CboTBeTCTBUE: Hie AeKknapupame CbOTBETCTBUE
ja standardien vaatimukset tayttyvat tuotteelle Ha inpexTtusute 1 Hopmute (EC) 3a usgenmns
SL  1ZJAVA O SKLADNOSTI potrjuje sledeco skladnost s smernico EU UK /[leknapalyisi BiANOBiAHOCTI: MM 3aABAAEMO NPO BIANOBIAHICTL
in standardi za izdelek 3rigHo 3 [lnpekTuBoto EC Ta cTaHAapTaMy CTOCOBHO apTUKyna
HU  Konformitasi nyilatkozat: Az EU-iranyvonal és norméak szerinti MK MsjaBa 3a coobpasHocT: U3jaByBame cOO6pa3HOCT CO
konformitast jelentjuk ki a cikkekhez perynatusara u co HopmuTe Ha EY 3a aptukam
RO Declaratie de conformitate: Declardm conformitate conform NO Samsvarserkleering: Vi erkleerer samsvar i henhold til EU-direktiv
directivei si normelor UE pentru articolul og standarder for artikkel
EL AnAwon ouppdpdwong: ANAWVOULE CUPHOPGWOT) GUUGWVA LE IS Samraemisyfirlysing: Vié Utskurdum samraemi vid EU-reglugerd og
Oényia Ee kat tpéTuTIA yla Ta IPoidvTa stédlum fyrir vérutegund
PT Declaragdo de conformidade: Declaramos a conformidade de
acordo com a diretiva CE e normas para o artigo
Mé&hroboter* RSM5/850 (Einhell)
[J2014/29/EU [x] (EU)2023/1230
[[] 2005/32/EC_2009/125/EC [JAnnex |
Notified Body:
[J(Eu)2015/1188 Reg. No.:
[J2014/35/EU [[12000/14/EC_2005/88/EC
[]2006/28/EC E AnnexV
Annex VI
D 2014/30/EU Noise: measured L, = dB (A); guaranteed L, = dB (A)
[J2014/32/EU P =kW;L/@=cm
IX‘ 2014/53/EU D Notified Body:
2012/46/EU_(EU)2016/1628
D 2014/68/EU Emission No.:
[](Eu)2016/426

Notified Body:

[1(Eu)2016/425
[x] 2011/65/EU_(EU)2015/863

Standard References: EN 60335-1; EN 50636-2-107; EN IEC 55014-1; EN IEC 55014-2; EN IEC 61000-3-2;

ISC GmbH - EschenstraBe 6 - D-94405 Landau/lsar

Landau/Isar, den 05.08.2026

EN 61000-3-3; EN 301 489-1; EN 301 489-3; EN 301 489-17; EN 301 489-19; EN 300 328; EN 300 440;

EN 301 893; EN 303 413; EN IEC 62311; EN 62479; EN 18031-1; EN 18031-2

Andreas Weichselgartner/General-Manager

First CE: 2026

Art.-No.: 34.140.56

1.-No.: 21016

Subject to change without notice

* EN Robot lawn mower - FR Tondeuse robot - /T Robot tagliaerba - DA/NO

Tury Gao/Product-Management

Archive-File/Record: NAPR036616
Documents registrar: Viktor Fillinger
Wiesenweg 22, D-94405 Landau/Isar

CS Roboticka sekacka - SK Roboticka kosacka - NL Maairobot - ES Robot

sv
cortacésped - FI Robottiruohonleikkuri - SL Robotna kosilnica - HU Robotfiinyiré - RO Robot de tuns gazonul EL XAOOKOTTTIKO popToT - PT Robd corta-relvas - HR/BS Robot za kodnju - SR Robotska

kosagica - PL Kosiarka automatyczna - TR Gim bigme robotu - RU P

rasoHoKocapKa - MK PoBoTHanpana Kocua 3a Tpesa
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UK

C A Declaration of conformity
We, Einhell UK Ltd

Champions Business Park, First Floor Unit 10, Arrowe Brook Rd, Upton, Wirral CH49 0AB,
United Kingdom

declare the conformity to UK standards and legislation was assessed for:

Robot Lawn Mower RSM5/850 (Einhell)

UK legislation

|:| Simple Pressure Vessels (Safety) Regulation |:| Electromagnetic Compatibility Regulation
|:| Electrical Equipment (Safety) Regulation |:| Measuring Instruments Regulation

|X| Radio Equipment Regulation |:| Pressure Equipment (Safety) Regulation

|:| Personal Protective Equipment Regulation
|:| The Ecodesign for Energy-Related Products and Energy Information Regulation
|z| The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Electronic Equipment Regulation
|:| Noise Emission in the Environment by Equipment for use Outdoors Regulation
|:| Annex V

|:| Annex VI
Noise: measured L, = dB (A); guaranteed L, = dB (A)
P=kW;L/@ = cm
UK Approved Body:

|Z| Supply of Machinery (Safety) Regulation

|:| Annex IV
UK Approved Body:

UKTE Certificate No.:

Standard references: BS EN 60335-1; BS EN 50636-2-107; BS EN IEC 55014-1; BS EN IEC 55014-2; BS EN IEC 61000-3-2;
BS EN 61000-3-3; BS EN 301 489-1; BS EN 301 489-3; BS EN 301 489-17; BS EN 301 489-19; BS EN 300 328; BS EN 300 440;
BS EN 301 893; BS EN 303 413;BS EN IEC 62311; BS EN 62479; BS EN 18031-1; BS EN 18031-2

Wirral, 2026.08.05 15 Crambers, Managing Director Einhell UK Ltd.

Archive-File/Record: NAPR036616
Article Number: 34.140.56  1.-No.:21016 Documents registrar: Viktor Fillinger
Subject to change without notice Wiesenweg 22, 94405 Landau/lsar, Germany
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C€

19.01.2027 =

DE Konformitéatserklarung: Wir erkléren Konformitat geman EU- HR 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduje sljedec¢u uskladenost prema
Richtlinie und Normen fiir Artikel smjernicama EU i normama za artik|
EN Declaration of conformity: We declare conformity in accordance BS 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduije sliedeéu uskladenost prema
with the EU directive and standards for article smjernicama EU i normamaza artikl
FR Déclaration de conformité : Nous déclarons la conformité confor- SR DEKLARACIJA O USUGLASENOST potvrduje sledeéu
mément aux directives et normes UE pour l‘article uskladenost prema smernicama EZ i normama za artikal
IT Dichiarazione di conformita: dichiariamo la conformita secondo la TR  Uygunluk Deklarasyonu: AB direktifi ve triin standartlar uyarinca
direttiva UE e le norme per l‘articolo uygunlugunu beyan ederiz
DA Overensstemmelseserkleering: Vi attesterer overensstemmelse iht. RU 3asBneHue o cooTBeTCTBUM ToBapa: HacTosAwmm
EU-direktiv samt standarder for artikel YAOCTOBEPAETCA, YTO CNEAYIOWME NPOAYKTbI COOTBETCTBYIOT
SV Forsékran om dverensstdmmelse: Vi férklarar foljande 6verens- [AMpeKTnBam 1 Hopmam EC
stammelse enl. EU-direktiv och standarder for artikeln ET Vastavusdeklaratsioon: Toendame toote vastavust EL direktiivile ja
CS Prohlaseni o shodé: Prohlasujeme shodu podle smérnice EU a standarditele
norem pro vyrobek ) LV  Atbpilstibas deklaracija: Més apliecinam atbilstibu ES direktivai un
SK  Vyhlasenie o zhode: Vyhlasujeme zhodu podla smernice EU a standartiem talak minétajam precém
noriem pre vyrobok LT  Atitikties deklaracija: deklaruojame, kad gaminys atitinka ES
NL  Conformiteitsverklaring: wij verklaren conformiteit conform EU- direktyva ir standartus
richtlijn en normen voor artikel PL Deklaracja Zgodnosci - deklarujemy zgodno$é wymienionego
ES Declaracion de conformidad: declaramos la conformidad a tenor ponizej artykutu z nastgpujgcymi normami na podstawie
de la directiva y normas de la UE para el articulo dyrektywy EU
FI Standardinmukaisuustodistus: Me vakuutamme, ettéd EU-direktiivin BG /[leknapauus 3a CboTBeTCTBUE: Hie AeKknapupame CbOTBETCTBUE
ja standardien vaatimukset tayttyvat tuotteelle Ha inpexTtusute 1 Hopmute (EC) 3a usgenmns
SL  1ZJAVA O SKLADNOSTI potrjuje sledeco skladnost s smernico EU UK /[leknapalyisi BiANOBiAHOCTI: MM 3aABAAEMO NPO BIANOBIAHICTL
in standardi za izdelek 3rigHo 3 [lnpekTuBoto EC Ta cTaHAapTaMy CTOCOBHO apTUKyna
HU  Konformitasi nyilatkozat: Az EU-iranyvonal és norméak szerinti MK MsjaBa 3a coobpasHocT: U3jaByBame cOO6pa3HOCT CO
konformitast jelentjuk ki a cikkekhez perynatusara u co HopmuTe Ha EY 3a aptukam
RO Declaratie de conformitate: Declardm conformitate conform NO Samsvarserkleering: Vi erkleerer samsvar i henhold til EU-direktiv
directivei si normelor UE pentru articolul og standarder for artikkel
EL AnAwon ouppdpdwong: ANAWVOULE CUPHOPGWOT) GUUGWVA LE IS Samraemisyfirlysing: Vié Utskurdum samraemi vid EU-reglugerd og
Oényia Ee kat tpéTuTIA yla Ta IPoidvTa stédlum fyrir vérutegund
PT Declaragdo de conformidade: Declaramos a conformidade de
acordo com a diretiva CE e normas para o artigo
Méhroboter* RSM5/1100 (Einhell)
[J2014/29/EU [x]2006/42/EC
[[] 2005/32/EC_2009/125/EC [JAnnex Iv
Notified Body:
[J(Eu)2015/1188 Reg. No.:
[J2014/35/EU [[12000/14/EC_2005/88/EC
[]2006/28/EC E AnnexV
Annex VI
D 2014/30/EU Noise: measured L, = dB (A); guaranteed L, = dB (A)
[J2014/32/EU P =kW;L/@=cm
IX‘ 2014/53/EU D Notified Body:
2012/46/EU_(EU)2016/1628
D 2014/68/EU Emission No.:
[](Eu)2016/426

Notified Body:

[1(Eu)2016/425
[x] 2011/65/EU_(EU)2015/863

Standard References: EN 60335-1; EN 50636-2-107; EN IEC 55014-1; EN IEC 55014-2; EN IEC 61000-3-2;

ISC GmbH - EschenstraBe 6 - D-94405 Landau/lsar

Landau/Isar, den 06.08.2026

EN 61000-3-3; EN 301 489-1; EN 301 489-3; EN 301 489-17; EN 301 489-19; EN 300 328; EN 300 440;

EN 301 893; EN 303 413; EN 18031-1; EN 18031-2; EN IEC 62311; EN 62479

Andreas Weichselgartner/General-Manager

First CE: 2026

Art.-No.: 34.140.61

1.-No.: 21016

Subject to change without notice

* EN Robot lawn mower - FR Tondeuse robot - /T Robot tagliaerba - DA/NO

Tury Gao/Product-Management

Archive-File/Record: NAPR037456
Documents registrar: Viktor Fillinger
Wiesenweg 22, D-94405 Landau/Isar
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sv
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C€

20.01.2027

EU

DE Konformitéatserklarung: Wir erkléren Konformitat geman EU- HR 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduje sljedec¢u uskladenost prema
Richtlinie und Normen fiir Artikel smjernicama EU i normama za artik|
EN Declaration of conformity: We declare conformity in accordance BS 1ZJAVA O SUKLADNOSTI potvrduije sliedeéu uskladenost prema
with the EU directive and standards for article smjernicama EU i normamaza artikl
FR Déclaration de conformité : Nous déclarons la conformité confor- SR DEKLARACIJA O USUGLASENOST potvrduje sledeéu
mément aux directives et normes UE pour l‘article uskladenost prema smernicama EZ i normama za artikal
IT Dichiarazione di conformita: dichiariamo la conformita secondo la TR  Uygunluk Deklarasyonu: AB direktifi ve triin standartlar uyarinca
direttiva UE e le norme per l‘articolo uygunlugunu beyan ederiz
DA Overensstemmelseserkleering: Vi attesterer overensstemmelse iht. RU 3asBneHue o cooTBeTCTBUM ToBapa: HacTosAwmm
EU-direktiv samt standarder for artikel YAOCTOBEPAETCA, YTO CNEAYIOWME NPOAYKTbI COOTBETCTBYIOT
SV Forsékran om dverensstdmmelse: Vi férklarar foljande 6verens- [AMpeKTnBam 1 Hopmam EC
stammelse enl. EU-direktiv och standarder for artikeln ET Vastavusdeklaratsioon: Toendame toote vastavust EL direktiivile ja
CS Prohlaseni o shodé: Prohlasujeme shodu podle smérnice EU a standarditele
norem pro vyrobek ) LV  Atbpilstibas deklaracija: Més apliecinam atbilstibu ES direktivai un
SK  Vyhlasenie o zhode: Vyhlasujeme zhodu podla smernice EU a standartiem talak minétajam precém
noriem pre vyrobok LT  Atitikties deklaracija: deklaruojame, kad gaminys atitinka ES
NL  Conformiteitsverklaring: wij verklaren conformiteit conform EU- direktyva ir standartus
richtlijn en normen voor artikel PL Deklaracja Zgodnosci - deklarujemy zgodno$é wymienionego
ES Declaracion de conformidad: declaramos la conformidad a tenor ponizej artykutu z nastgpujgcymi normami na podstawie
de la directiva y normas de la UE para el articulo dyrektywy EU
FI Standardinmukaisuustodistus: Me vakuutamme, ettéd EU-direktiivin BG /[leknapauus 3a CboTBeTCTBUE: Hie AeKknapupame CbOTBETCTBUE
ja standardien vaatimukset tayttyvat tuotteelle Ha inpexTtusute 1 Hopmute (EC) 3a usgenmns
SL  1ZJAVA O SKLADNOSTI potrjuje sledeco skladnost s smernico EU UK /[leknapalyisi BiANOBiAHOCTI: MM 3aABAAEMO NPO BIANOBIAHICTL
in standardi za izdelek 3rigHo 3 [lnpekTuBoto EC Ta cTaHAapTaMy CTOCOBHO apTUKyna
HU  Konformitasi nyilatkozat: Az EU-iranyvonal és norméak szerinti MK MsjaBa 3a coobpasHocT: U3jaByBame cOO6pa3HOCT CO
konformitast jelentjuk ki a cikkekhez perynatusara u co HopmuTe Ha EY 3a aptukam
RO Declaratie de conformitate: Declardm conformitate conform NO Samsvarserkleering: Vi erkleerer samsvar i henhold til EU-direktiv
directivei si normelor UE pentru articolul og standarder for artikkel
EL AnAwon ouppdpdwong: ANAWVOULE CUPHOPGWOT) GUUGWVA LE IS Samraemisyfirlysing: Vié Utskurdum samraemi vid EU-reglugerd og
Oényia Ee kat tpéTuTIA yla Ta IPoidvTa stédlum fyrir vérutegund
PT Declaragdo de conformidade: Declaramos a conformidade de
acordo com a diretiva CE e normas para o artigo
Méhroboter* RSM5/1100 (Einhell)
[J2014/29/EU [x] (EU)2023/1230
[[] 2005/32/EC_2009/125/EC [JAnnex |
Notified Body:
[J(Eu)2015/1188 Reg. No.:
[J2014/35/EU [[12000/14/EC_2005/88/EC
[]2006/28/EC E AnnexV
Annex VI
D 2014/30/EU Noise: measured L, = dB (A); guaranteed L, = dB (A)
[J2014/32/EU P =kW;L/@=cm
IX‘ 2014/53/EU D Notified Body:
2012/46/EU_(EU)2016/1628
D 2014/68/EU Emission No.:
[1(Eu)2016/426

Notified Body:

[](Eu)2016/425
[x] 2011/65/EU_(EU)2015/863

Standard References: EN 60335-1; EN 50636-2-107; EN IEC 55014-1; EN IEC 55014-2; EN IEC 61000-3-2;

ISC GmbH - EschenstraBe 6 - D-94405 Landau/lsar

Landau/Isar, den 06.08.2026

EN 61000-3-3; EN 301 489-1; EN 301 489-3; EN 301 489-17; EN 301 489-19; EN 300 328; EN 300 440;

EN 301 893; EN 303 413; EN 18031-1; EN 18031-2; EN IEC 62311; EN 62479

Andreas Weichselgartner/General-Manager

First CE: 2026

Art.-No.: 34.140.61

1.-No.: 21016

Subject to change without notice

* EN Robot lawn mower - FR Tondeuse robot - /T Robot tagliaerba - DA/NO

Tury Gao/Product-Management

Archive-File/Record: NAPR037456
Documents registrar: Viktor Fillinger
Wiesenweg 22, D-94405 Landau/Isar

CS Roboticka sekacka - SK Roboticka kosacka - NL Maairobot - ES Robot

sv
cortacésped - FI Robottiruohonleikkuri - SL Robotna kosilnica - HU Robotfiinyiré - RO Robot de tuns gazonul EL XAOOKOTTTIKO popToT - PT Robd corta-relvas - HR/BS Robot za kodnju - SR Robotska

kosagica - PL Kosiarka automatyczna - TR Gim bigme robotu - RU P

rasoHoKocapKa - MK PoBoTHanpana Kocua 3a Tpesa
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UK

C A Declaration of conformity
We, Einhell UK Ltd

Champions Business Park, First Floor Unit 10, Arrowe Brook Rd, Upton, Wirral CH49 0AB,
United Kingdom

declare the conformity to UK standards and legislation was assessed for:

Robot Lawn Mower RSM5/1100 (Einhell)

UK legislation

|:| Simple Pressure Vessels (Safety) Regulation |:| Electromagnetic Compatibility Regulation
|:| Electrical Equipment (Safety) Regulation |:| Measuring Instruments Regulation

|X| Radio Equipment Regulation |:| Pressure Equipment (Safety) Regulation

|:| Personal Protective Equipment Regulation
|:| The Ecodesign for Energy-Related Products and Energy Information Regulation
|z| The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Electronic Equipment Regulation
|:| Noise Emission in the Environment by Equipment for use Outdoors Regulation
|:| Annex V

|:| Annex VI
Noise: measured L, = dB (A); guaranteed L, = dB (A)
P=kW;L/@ = cm
UK Approved Body:

|Z| Supply of Machinery (Safety) Regulation

|:| Annex IV
UK Approved Body:

UKTE Certificate No.:

Standard references: BS EN 60335-1; BS EN 50636-2-107; BS EN IEC 55014-1; BS EN IEC 55014-2; BS EN IEC 61000-3-2;
BS EN 61000-3-3; BS EN 301 489-1; BS EN 301 489-3; BS EN 301 489-17; BS EN 301 489-19; BS EN 300 328; BS EN 300 440;
BS EN 301 893; BS EN 303 413;BS EN 18031-1; BS EN 18031-2; BS EN IEC 62311; BS EN 62479

Wirral, 2026.08.06 1 Chambers, Managing Director Einhell UK Ltd.

Archive-File/Record: NAPR037456
Article Number: 34.140.61 1.-No.: 21016 Documents registrar: Viktor Fillinger
Subject to change without notice Wiesenweg 22, 94405 Landau/lsar, Germany
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