MR E GRASS

ROBOTICKA SEKACKA NA TRAVU
NAVOD K POUZITI

DEKUJEME ZA ZAKOUPENi ROBOTICKE SEKACKY MR.GRASS

Pfed pouzitim si peclivé prectéte tento navod a uschovejte jej pro budouci pouziti.



MR.GRASS je baterii napapena roboticka sekacka na travu. Sece travu samostatné, pficemz

neustale stfida seceni a nabijeni. Diky planované draze docili rychlého efektivniho seceni.

Sbér travy neni nutny.

Pracovni oblast sekaCky se nachazi uvnitf obvodovym dratem ohrani€ené oblasti. Kdyz se
sekacka priblizi k obvodovému dratu, sensory sekacky jej zaznamenaji. Celo sekacky vzdy

prochazi v urdité vzdalenosti od obvodového dratu, nez se sekacka otoci.

Provozni nastaveni mizete ovladat pomoci tlaitek na displeji robota nebo v aplikaci.

UvoD

Tyto symboly najdete na vyrobku. Ujistéte se, Ze jim rozumite.

A
A

VAROVANI: Pred pouzitim sekacéky si
peclivé prectéte navod k pouZiti, abyste
porozuméli jeho vyznamu.

VAROVANI: Pred praci na vyrobku nebo
pfed jeho zvedanim vyrobek vypnéte.

VAROVANI: Pfi obsluze dodrzujte
bezpeCnou vzdalenost od vyrobku. Za
robotem nebéhejte.

VAROVANI: Na vyrobku nejezdéte.
Nedavejte ruce ani nohy do blizkosti
vyrobku nebo pod né;j.




A VAROVANI

Nedodrzeni nasledujicich upozornéni mize mit za nasledek poskozeni sekacky nebo vazné zranéni.

OBECNA VAROVANI

- Robot je uren pouze k sekani travy, nesmi byt pouzivan k jinym aéeldm.

- Pfed pouzitim nebo udrzbou si pfectéte navod k pouZiti. Déti a osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi
nebo dusevnimi schopnostmi nebo osoby s nedostatkem zkuSenosti a znalosti nesmi robota pouZivat,
pokud nejsou pod dohledem nebo nebyly pouCeny o bezpecném pouZzivani robota a nejsou si védomy
nebezpeci, ktera s tim souviseji. Déti nesmi provadét ¢isténi a udrzbu bez dozoru.

- Pokud se roboticka sekacka pouziva na vefejnych prostranstvich, musi byt kolem jejiho pracovniho prostoru
umistény vystrazné znacky. Znac¢ky musi mit nasledujici text: "Varovani! Automaticka sekacka na travu!
Nepfiblizujte se ke stroji! Dohlédnéte na déti!"

- S vyjimkou jednoduché béZné udrzby popsané v této priru¢ce by mél byt robot za vSech okolnosti pfedan k
odborné udrzbé.

- Montazni firmy musi postupovat podle pokynl vyrobce a dodrzovat narodni nebo mistni montazni normy.
Vyrobce v Zadném pfipadé nenese odpoveédnost za nasledky vyplyvajici z nedodrzeni platnych norem nebo
mistnich predpisu.

- Nespravna instalace nebo pouzivani robota muze zpulsobit vazné Skody na majetku nebo zranéni osob.

- Pokud dojde ke zranéni nebo nehodé, okamZité vyhledejte Iékafskou pomoc.

- Pouzivejte pouze nabijeCku a napajeci zdroj dodané vyrobcem. Pfi nespravném pouziti muze dojit k
poskozeni baterie elektrickym proudem, pfehfati nebo uniku korozivnich kapalin. V pfipadé uniku kapaliny
vyCistéte baterii vodou/neutralizatorem; v pfipadé neumysiného zasazeni o¢i okamzité vyhledejte lIékafskou
pomoc.

- Nikdy nepfipojujte napajeci zdroj do zasuvky, pokud je zastréka nebo kabel poSkozeny. PoSkozeny kabel
musi vymeénit servisni pracovnik.

- Nepouzivejte robota, pokud se v pracovnim prostoru nachazeji osoby, zejména déti nebo zvifata.

- Nikdy nedavejte ruce nebo nohy do blizkosti zapnutého robota nebo pod néj.

- Nikdy nedovolte lidem sedét na robotovi.

- Nikdy robota nezvedejte za u€elem kontroly noZe nebo jeho pfenaseni za chodu.

- PouZivejte pouze originalni baterie doporu¢ené vyrobcem.

- Lithium-iontové baterie mohou explodovat nebo zplsobit pozar, pokud jsou rozebrany, zkratovany,
vystaveny vodé, ohni nebo vysokym teplotam.

- Nenabijejte robota pokud doslo k zaplaveni spodni ¢asti robota vodou, hrozi nebezpeci vybuchu baterie. V
pfipadé zaplaveni robota v€as odjedte do bezpecné vzdalenosti.

VAROVANI PRI POUZITI

- Vyrobek smi obsluhovat, udrZzovat a opravovat pouze osoby, které jsou plné seznameny s jeho specifickymi
vlastnostmi a bezpe&nostnimi pfedpisy. Pfed pouZzitim vyrobku si peclivé pfectéte navod k pouziti a ujistéte
se, ze jste porozumeéli jeho pokynim.

- Pfed provadénim jakéhokoli sefizeni nebo udrzby, kterou je opravnén provadét uzivatel, robota vypnéte.
Pouzivejte osobni ochranné prostfedky doporu¢ené vyrobcem, zejména pfi manipulaci s fezacim nozem
vzdy pouzivejte ochranné rukavice.

- Vyrobek by mél byt pouzivan pouze se zafizenim doporu¢enym vyrobcem.

- Neni dovoleno upravovat plvodni design vyrobku. Veskeré Upravy jsou na vlastni nebezpedi.

- Neinstalujte nabijeci stanici (v€etné pfisluSenstvi) pod hoflavy material nebo do vzdalenosti 60 cm od néj. V
pfipadé poruchy se nabijeci stanice a zdroj napajeni mohou zahfat a vytvofit potencialni nebezpeci pozaru.

- Neinstalujte nabijeci stanici na mistech, kde se vyskytuji Skidci (napf. mravenci) nebo kde hrozi nebezpedi
nahromadéni vody.




- Nepokladejte napajeci kabel a prodluzovaci kabel do pracovniho prostoru robota. Nepokladejte napajeci
zdroj na zem nebo do vysky, kde hrozi riziko, Zze se dostane do vody, protoze by mohlo dojit k jeho
poskozeni.

- V pracovnich oblastech, které nejsou ohraniCeny plotem, ktery nelze snadno prelézt, dohlizejte na zafizeni
béhem provozu.

- Zkontrolujte cizi pfedméty, jako jsou kameny, vétve, naradi nebo hracky na travniku. Pokud noze narazi na
cizi pfedméty, muze dojit k poskozeni nozli, pfed odstranénim prekazky vyrobek vypnéte. Pred dalSim
zapnutim vyrobku zkontrolujte, zda nedoslo k jeho poSkozeni.

- Pokud vyrobek zaéne abnormalné vibrovat, vypnéte jej a zkontrolujte, zda neni poSkozen.

- Nepouzivejte robota s poSkozenymi vnéjSimi ¢astmi. Pokud jsou mechanické Casti robota posSkozené,
vymeérite je.

- Nepouzivejte robota, pokud je fezaci ntiz poskozeny. Rezaci niiz vymérite.

- Pravidelné robota vizualné kontrolujte, zda nejsou noze, montazni Srouby a fezaci mechanismus
opotifebované nebo poskozené. VSechny Srouby a vruty je tfeba dotahnout, aby byl robot v dobrém
provoznim stavu.

- Nikdy se nedotykejte pohybujicich se nebezpecnych Casti, jako je napfiklad kotou€, dokud se zcela
nezastavi.

- Nepokladejte na vyrobek ani na jeho nabijeci stanici zadné tézké predméty.

ZVLASTNi PODMINKY PLATNE PRO ROBOTA

- Teplotni rozsah pro provoz je 0-50 °C/32-122 °F, pro skladovani -20-50 °C/-4-122 °F, pro nabijeni
5-45 °C/41-113 °F. P¥ili§ vysoké teploty mohou vyrobek poskodit.

- Robot nezaru€uje plnou kompatibilitu vyrobku s jinymi typy bezdratovych systém, jako jsou dalkova
ovladani, radiové vysilace, sluchové smycky, podzemni elektrické ohradniky pro zvifata apod.

- Kovové pfedméty a uzaviené civky mohou rusit signal smycky, coz mize vést k vypnuti nebo jinym
abnormalitam.

- Nepouzivejte robota za bourky nebo bouflivého pocasi.

- Pokud hrozi nebezpedi bourky, je nutné odpojit vSechna pfipojeni k nabijeci stanici (napajeni, ohranicujici
vodic).

- Nenechavejte robota pracovat na pracovistich se stojatou vodou, napfiklad v kaluzich vzniklych pfi silném
desti. Mohlo by dojit k poSkozeni stroje a travniku.

- Pokud tlacitkovy panel a tlaCitko STOP nefunguiji, robota nepouZziveijte.

- Robot nepracuje, nachazi-li se mimo dratem ohrani¢eny prostor. Je tfeba ho pfesunout dovnitf do
vymezeného prostoru.
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CAST 1. POPIS VYROBKU

1.1 Obsah baleni

Nasledujici polozky jsou soucasti baleni robota, pokud dojde k jejich poSkozeni nebo ztraté, kontaktujte

svého prodejce.

-_—

Robot

Nabijeci stanice
Hydrogelova spojka dratu
Sestihranny kli¢

Nabijeci adaptér

Navod k pouziti
Obvodovy drat

Prodluzovaci kabel

© ©® N o o &~ @ DN

Sada nahradnich bfitd

10. Fixacni koliky
11. Upeviiovaci Srouby

12. Pravitko pro instalaci ohranicujiciho vodi€e (vyjima se z krabice vyrobku).

Poznamka: RGzné modely mohou mit v baleni riizné polozky.
Radné uchovavejte dodany obal pro kazdoroéni Gdrzbu a zimni servis.

1.2 Casti robota

Nabijeci kontakty

Kryt ovladaciho panelu

Destové éidlo Predni kolo
Nuz

Nozovy kotoué
Zadni kolo

Tlacitko STOP

Kryt akumulatorové

Zvedaci madlo baterie

Zvedaci madlo



1.3 Technické specifikace

Model Al55 Al36 Al25
Provozni udaje

Plo$na kapacita, m’ <2000 <1100 <500
Doporucéena plocha pro S Path, m’ <1000 <800 <500
Doba seceni na 1 nabiti, h 5.5 3.6 25
Typ baterie Li-ion Li-ion Li-ion
Kapacita baterie, Ah 10 6 4
Napéti baterie,V 21 21 21
Dobijeci proud, A 4 4 2
Doba nabijeni, h 2.5 1.5 2
Zaci systém

Brity 3 3 3
Otacky zaciho ustroji, ot/min 2300-3100 2300-3100 2300-3100
Vyska Fezu min/max, mm 30-60 30-60 30-60
Sitka zab&ru, mm 180 180 180
Rychlost se€eni, m/s 0.35 0.35 0.35

Maximalni sklon uvnitf/u obvodu

45% 1 10%

45% 1 10%

45% 1 10%

Vlastnosti

Hladina hluku, dB(A) 55 55 55
Aplikace / WiFi / Bluetooth Ano Ano Ano
Optimalni pracovni teplota,°C 0-50 0-50 0-50
Stupen kryti (vodotésnosti) IP66 IP66 IP66
Rozméry, mm 566*402*259 566*402*259 566*402*259
Cista hmotnost, kg 10 9.9 9.8
Prodluzovaci kabel, m 10 10 Na pfani
Ultrazvukovy protikolizni senzor Ano Ano Ano

Navigacni systém

Nahodné / S PATH

Nahodné / S PATH

Nahodné / S PATH




CAST 2. Instalace

2.1 VSeobecné pokyny

Pro spravnou instalaci robota doporucujeme peclivé dodrZzovat nasledujici pokyny k instalaci. Obecné
pozadavky najdete na obrazku a podrobny popis niZe.
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S ::{ * Chodnik nebo jina ohraniéeni stejné vy$ky s okrajem travniku
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<= Lo

3



2.2 Postup pfi instalaci

2.2.1 Navod k zapojeni nabijeci stanice
Nabijeci stanice je misto, kde se robot nabiji a kde spociva po sec€eni. Jeji umisténi je pro spravny chod
robota kli¢ové. Pfi vybirani vhodného mista, postupujte podle nasledujicich kroku:

Krok 1
(1) Umistéte nabijeci stanici v dosahu zasuvky 100-240 V AC.
(2) Umistéte nabijeci stanici do stinu se silnym signalem Wi-Fi (pokud je to mozné).

Krok 2

(1) Pro Systematicky rezim seéeni S Path

PoloZte obvodovy drat pfed nabijeci stanici nejméné 1,5 m rovné bez zatoCeni a sklonu alespori do
vzdalenosti 1 m od stanice.

Konec obvodového dratu pfed zadni stranou nabijeci stanice vedte rovné bez zatoceni nejméné 1,0 m.

(2) Pro Nahodny rezim seéeni

PoloZte obvodovy drat pfed nabijeci stanici nejméné 1 m rovné bez zato€eni a sklonu alespori do vzdalenosti
1 m od stanice.

Poznamka: Neumist'ujte zadné prekazky ve svislé vzdalenosti do 1 m od nabijeci stanice.

Kontrolni seznam pro systematicky rezim seceni

@ Plocha travniku < 800 m’

>
>150cm >100cm
@ Sklon travniku < 8°(14%)

® Pocet zakazanych zén <3 @ Prekazky | >100cm @

Poznamka: Pokud zahrada splinuje vySe uvedeny kontrolni seznam, mizete zvolit systematicky
rezim seceni S-Path.

@ Uzké prujezdy =1,5m

Nahodny rezim seéeni o 3
Nabijeci adaptér

<2m
Prodluzovaci kabel

a
y

>100cm
<10m

Prekazky | 1oocm

8 > 35cm

>




Aby bylo zajiSténo u¢inné dobijeni, musi byt nabijeci stanice umisténa na plochém a vodorovném
podkladu. Sipka se zna¢kou travniku musi smérovat k vnitini strané travniku, Sipka se znaékou domu
naopak mimo travnik.

Sipka ukazuje smérem k travniku

2.2.2 Polozeni obvodového dratu

Obvodovy drat vedte jako smy&ku kolem pracovniho prostoru. Cidla robota poznaji, kdyZ se robot pfiblizi
k dratu, a robot nasledné zvoli jiny smér.

Obvodovy drat musi byt umistén v urcité vzdalenosti od okraje travniku. Tato vzdalenost se liSi v
zavislosti na tom, ¢im je okraj tvofen. RGzné ¢asti travniku mohou mit odliny okraj: napfiklad kamennou

dlazbu, plot, bazén atd.

(DPokud okraj travniku tvofi zed/kef: poloZte drat 35 cm od okraje.
(2)Pokud okraj travniku tvofi rovna plocha ve vysce travniku: poloZzte drat 20 cm od okraje.
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(3)Pokud okraj travniku hrani¢i se zapusténym bazénem:
A. Polozte drat 35 cm od okraje; v pfipadé€, Ze ma bazén pevné ohraniCeni o vysce min. 10 cm
B. Pokud bazén pevné ohranieni o vySce min. 10 cm nema, drat musi byt veden 100 cm od okraje bazénu.
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>100cm
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Poznamka: Pokud okraj travniku hrani€i

s fekouljezirkem: ved'te drat 100 cm od okraje.

(9)Pokud okraj travniku lemuje sestupny schod nebo

svah (>5°/10 %): vedte drat 45 cm od okraje.
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(5)Pokud je travnik v rozich, zajistéte, aby byl drat
ohnuty pod uhlem vétsim nez 30°.

A
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2.2.3 Vytvoreni ostrivkl / zakazanych zén
Ostrlivky Ize pouzit pro: (Najdéte tyto oblasti a ohradte je ohraniéujicim dratem).
A. Oblasti, které ovliviiuji vykon robota, jako jsou svahy se sklonem véts§im nez 25° (45 %).

B. Bazény, jidelni stoly a dal$i mista, kam robot nesmi zajizdét.
Nékteré prfekazky, napfiklad stromy, jsou odolné proti kolizi, robot do nich narazi a zvoli novy smér.



(DObvodovy drat je jedna smycka, ktera zadina u
nabijeci stanice. Vedte obvodovy drat od obvodu k
prekazce a kolem ni, abyste vytvofili ostrivek, a
nasledné vedte drat stejnou drazkou zpét velmi blizko
sebe, smé&rem k obvodu travniku.

(20d ohranigeni ostrivku k obvodu travniku udrzte
vzdalenost minimalné 1,5 m. Také jednotlivé ostrivky od
sebe musi byt vzdaleny vice nez 1,5 m a v3echny
objekty v ostrlivku musi byt vzdaleny minimalné 35 cm
od drétu.

>150cm

2.2.4 Vytvoreni sekundarnich oblasti

Pokud ma zahrada 2 nebo vice ¢asti, které nejsou propojeny Sirokym prichodem, vytvofte sekundarni

oblasti. Pracovni oblast v nizZ je umisténa nabijeci stanice se rozumi jako hlavni oblast, ostatni ¢asti

zahrady jsou sekundarni oblasti. PfestoZe se jedna o vice samostatnych oblasti, obvodovy drat musi

tvofit pouze jednu smycku.

Poznamka: Robota je nutné mezi hlavni a sekundarni oblasti pfenaset ruéné.

Sekundarni oblast




2.2.5 Postup pfi instalaci

(DPomoci prilozeného $estihranného klice pfipevnéte
pfiloZenymi Srouby nabijeci stanici k zemi.

(2)Zasuiite odizolovany zadatek dratu do otvoru ve
spodni ¢asti nabijeci stanice a protdhnéte jej skrz

nabijeci stanici. V zadni €asti nabijeci stanice ponechte
dratu vuli 15-20 cm.

ko]
o —
o} 15-20
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(3)Polozte obvodovy drat podle potteby, koliky
rozmistéte zhruba 0,5-1 m od sebe. V rozich, zatackach
a ve svazich rozestupy zmenSete podle potreby.

(@)Zatluste koliky az k zemi tak, aby mezi napnutym
dratem a zemi nebyla Zzadna mezera.

s

(5)Odizolujte pomoci odizolovacich klesti konec dratu o
délce 2 cm. Nasledné obnazeny drat v puli pfelozte a
stocte dratky tak, aby utvofily zavit.

(6)Dokongete smycku obvodového dratu a umistéte

zacatek dratu vedeného ze stanice do cervené
svorky v nabijeci stanici a konec dratu do cerné
svorky.

(cervend)




(7)Hydrogelové spojky Ize pouzit v pFipadé Ze:

A. Potfebujete prodlouzit obvodovy drat k dokonceni instalace.

B. Potfebujete opravit pretrzeny obvodovy drat nebo upravit pavodni instalaci obvodového dratu.

Na koncich dratu odstrante 2 cm €erné izolace. Vlozte drat do spojky a stisknéte ji kleStémi, tak, aby modra svorka

zcela zapadla do téla konektoru.
'\stlaéit

vlozit

(8)Pripojte nabijeci stanici k napajecimu adaptéru, dobfe utahnéte zavit a zapojte adaptér do zasuvky 100-240 V
AC. Pokud kontrolka na nabijeci stanici sviti zelené, pfipojeni se zdafilo. Kontrolka by méla po vlozeni robota do
nabijeci stanice pulzovat. Jestlize pulzuje, mlzete robota nabijet. Pfed pouzitim jej nabijte alespoii na 70 %.




CAST 3. OVLADANI

3.1 Popis ovladaciho panelu

4

Displej «——e

-

Zpét na nabijeni

Posunout dolu
—»Snizit hodnotu ¢gisla

Stisknutim tlacitka po dob

u 3 sekundy se vratite o

krokzpét

Spustit seceni
Posunout nahoru «——e
Zvysit hodnotu Cisla

+

MOWw,

Potvrdit

Vstoupit do nabidky
Stisknutim tlacitka po dobu

Zvysit |

C CA

Snizit

5sekund zapnete/vypnete

> Nastaveni vysSky seceni

Il
/ -
| STOP |
L

\

—

Nouzové zastaveni
\ Zadejte PIN pro odblokovani

\
g&

J
%

—— Systematické seceni %
— Nahodny rezim seceni EI_'I

L}
o

—— Casovy rozvrh segeni 0
[4

= —— Seteni okrajli
. Stisknéte g9
Domu

Spiralové seleni

— Vytvorit mapu

—— Nastaveni

Stisknéte OOK,E,

—— Jazyk
—— Nastavit datum a ¢as
I—— Destovy senzor

I—— Nastaveni Wifi
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—— Chybovy Protokol
Zménit PIN = —— Pracovni Protokol
Stisknéte LS
—— Informace > Oblast mapy
—— Resetovat

—— Management baterie

—— Senzory narazu L Software verze
— Seceni z6n

—— Rychlejsi seéeni

— Protikolizni senzor



3.2 Popis rezimu seceni

3.2.1 Systematické secCeni

1.Pfed prvnim se€enim zvolte ikonku “vytvofit mapu”. Robot objede obvodovy drat a nasledné nakalibruje
vymezenou pracovni plochu na nékolik zén o rozmérech 4*6 m.

2.Bude sekat zénu po z6né pod uhlem 90°. Po dokon&eni posledni oblasti o rozmérech 46 m robot prejde do
sousedni oblasti.

3.V systematickém reZimu sece robot kazdou z6nu pod uhly: 90°. 45°, 135°. Dohromady tedy seCe robot cely
travnik ve tfech smérech.

4.Po dokonéeni seceni travniku ze tfi uhld, robot poseka obvod travniku podél obvodového dratu a poté se
automaticky vrati do nabijeci stanice.

3.2.2 Nahodny rezim seCeni

Robot seka nahodné&, dokud nedosahne nizkého stavu baterie, a poté se automaticky vrati do nabijeci
stanice. Pro komfortni pouziti doporu€ujeme nastaveni ¢asového rozvrhu se€eni na displeji robota nebo v
aplikaci.

3.2.3 Seceni okraju
Robot jednou poseka travu podél vymezeného obvodu travniku a poté se automaticky vrati do nabijeci
stanice.

3.2.4 Spiralové sedeni
Robot sece spiralovitym pohybem na misté, ve kterém se nachazi (kromé nabijeci stanice). Zastavi se po 3
minutach spiralovitého seceni a nasledné pokracuje v plvodnim rezimu podle vaseho nastaveni.

3.2.5 Rezimy Turbo/Standard/Tichy

Robot sece pfi vysSich/normalnich/nizSich otackach zaciho motoru. Tyto tfi rezimy maji rizny vykon seceni.
Turbo rezim doporuCujeme pro rychlé vegetacni obdobi a naroéné podminky, rezim Standard pro
kazdodenni seceni a Tichy rezim pro zkracovani délky travy o 1 cm.

3.3 Pokyny pro prvni pouziti
3.3.1 Zapnuti robota

.

1.Drzte tlacitko {OOIQ po dobu 5-ti sekund, dokud se nerozsviti displej.

2 Vyberte jazyk. Tlacitky / se pohybujte nahoru/dolu, pro potvrzeni volby pouzijte tlacitko T)OKJ .

SET,

.Nastavte datum a €as. Volbou tlaCite 1 e rok, potvrdte tlacitkem . ejr plsobem
3.Nastavte dat Volbou tlagitek > te rok, potvrdte tlacitk St K

dokoncete i mésic/datum/hodinu/minutu.
p—
4.Nastavte si bezpecnostni PIN kod. PIN je kombinaci 4 Cislic od 0 az do 9, volbou tlaél'tek/

’_?)\

\ HOME )

vyberte Cislo PIN, stisknutim T)OIS(J potvrdte. Opétovnym zadanim PIN kodu jej potvrdte a dobfe si kod

zapamatujte / zaznameneijte.

Poznamka: Pokud jste zapomnéli PIN kéd, obrat'te se na svého prodejce .
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@ @)
1/3 Nastavit datum a &as
Vytvofit PIN kod ] z
Deutsch Datum: FIiR4/01/01 Nowj : - - - - Zadejte PIN kod
Frangais Cas: 00: 00 ' 0
Espafiol Potvrdit: - - - -

3.3.2 Nastaveni ¢asového rozvrhu secéeni

1.Stisknutim tlacitka {OKJ pfejdéte do menu, pomoci tlacCitek / najdéte o a potvrdte

=
ta&itkem { ‘oK .

2.Stejnym zpusobem jako u data a €asu vyberte tlacitky / den a Cas, na které chcete seceni

naplanovat.
3.V rozvrhu Ize nastavit maximalné dva Casy se€eni na den.
4.Rozvrh mizZete odstranit jednim kliknutim: pfesurite kurzor na “Kazd.den” (obr. (2)) a poté tisknéte 3

sek.tlacitko PTJ .

MOw,

v Casovy rozvrh seéeni Start Konec 3 Start Konec 4 Start Konec
Kaz.cen R Kazaden (3100 i SRR 98100 1 0o

(&0 [y | ~ Po I I Po 96100 18:00
- T ou T O 18100 18:00

3.3.3 Nastaveni vy8ky seceni a zahajeni seCeni

1.Nastavte vysku fezu na 6,0 cm, aby robot mohl Uspésné vytvofit mapu.

2.Pokud zvolite a robot za¢ne ve vychozim nastaveni sekat v Nahodném rezimu.

3.Alternativné muzete zvolit a vybrat % nebo E Robot zagne vytvaret mapu a poté sekat v
Systematickém rezimu S-Path.

4.Kdyz robot poprvé pracuje v Systematickém rezimu, sleduje nejdfive po dobu jednoho cyklu obvodovy drat

a nasledné vytvofi mapu vaseho travniku. S touto mapou bude robot sekat v planovaném rezimu.

Poznamka:
Pokud je trava vysoka nebo husta, posekejte okraje travniku pred vytvorenim mapy manualné.

Robota pri ukladani mapy v nabijeci stanici neprerusujte pouzitim nouzového tlacitka "STOP".

3.3.4 Signaliza¢ni pipani robota
1.Pfi spusténi se€eni neni spustény zvukovy signal a Zaci Ustroji se zacne otacet po 5-ti sekundach.

2.Pokud robot spusti kalibraci, zméni polohu nebo je zvednuty, spusti se po opétovném spusténi zaciho
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ustroji signalizaéni pipani. Zaci kotoug se zaéne otadet po 5-ti sekundach chodu robota.

3.Signalizace se spusti pfi kolizi robota.

3.4 Obecna nastaveni

3.4.1 Vybér rezimu seceni

P

1.Stisknutim tlagitka T)OKJ pfejdéte do menu, tlacitky / vyberte rezim seceni a poté zvolte vykon

SET,

seceni (Turbo/Standard/Tichy) a spustte se¢eni stisknutim tlacitka .

2.V hlavni zahradé s nabijeci stanici, mizete pokud jste jiz vytvofili mapu, zvolit a robot , aby
robot sekal v Systematickém rezimu. Bez vytvofené mapy bude robot sekat v Nahodném rezimu.

3.V sekundarni oblasti (bez nabijeci stanice) mlze robot sekat pouze v nahodném rezimu. Pokud pfesto
zvolite Systematicky rezim, robot bude chvili sekat a poté ohlasi chybu, protoze mu nepujde detekovat signal
z nabijeci stanice.

4.Po dokonceni rezimu Systematicky/Nahodny/Sec¢eni okraji se robot automaticky vrati do nabijeci stanice.
5.Pfi Spiralovém seceni umistéte robota minimalné do vzdalenosti 0,75 m od obvodového dratu. Po ukoncéeni
rezimu Spiralové seceni robot bude pokracovat v plvodnim rezimu, ktery jste primarné nastaveny.
Poznamka:

1. Rezimy: Systematické seceni/Vytvorit mapu/Rychloseceni nelze pouzit v sekundarni oblasti.

2. Poté, co robot vytvori mapu, je tfeba ji smazat pomoci funkce "Resetovat"”, aby se pfi kazdém

dalSim spusténi sekalo v nahodném rezimu.

Systematické seceni Nahodny reZim se&eni Seceni okraju Spiralové seéeni

OER | BERDL «BE2Ohm | (LB O

3.4.2 Seceni jednotlivych zon
1.Stisknutim tlac¢itka {OOKJ prejdéte do menu, tlaCitky /

a vstupte na stranku "Sedeni zon".

P

prejdéte na stranku 0 poturcie [

SET,

\ HOME )

FQ

2.Zadejte v metrech postupné pfibliznou vzdalenost ke vstupu do jednotlivych zo6n, pficemz se
pravdépodobna vzdalenost oblasti 5-ti zon scita do hodnoty 100 %.

Poznamka: Funkce Zonového seceni je k dispozici pouze v rezimu Nahodné seceni.
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(A)

Nastaveni 2/3 /Z.c')na DIS(m) PCT(%) z.c'ma DIS(m) PCT(%)
" 1 1 10 20
. Zmenit PIN 9 2 40 20
‘ I:, O % } Informace > 3 3 80 20
Resetovat 4 4 100 20
-~ 5 5 120 20

3.4.3 Manualni obnoveni mapy
1.Pokud upravite ohrani¢eni pracovni plochy nebo robota pfesunete na jiny travnik, pivodni mapa se stane

neplatnou, robot musi vytvofit novou mapu, aby mohl pokraéovat v seceni v Systematickém rezimu.

vyberte | il stisknutim tlacitka T)OKJ

SET,

__HOME

2.Pomoci tlagitka {OKJ vstupte do menu, tIaC|tky .
vytvoite novou mapu.

3.Pfi vytvafeni mapy se Zaci kotou€ s bfity neotaci.

Vytvofit mapu | lok 1] lok
‘ o B:I O } Vytvofit novou mapu? v %
_

3.4.4 Zména PIN kédu
1 Stlsknutlmvstupte do menu, tIaCItky./

. SET

P

oOlg prejdéte na

najdeteo, stisknutim tlacitka

__HOME

stranku nastaveni, vyberte a vstupte na stranku "Zménit PIN".

A

HOME

N

AR

zadejte stary a novy PIN, stisknutim tlacitka MOKJ potvrdte a zopakovanim

SET,

2.Pomoci tIaCItek ) J /

MOw,

noveho PINu novy PIN ovéfte.

@
Nastaveni 2/3
Zménit PIN Plvodni: - - - -
> Informace > Novy - - - .
‘ E O % } Resetovat y
o Seceni zon Potvrdit : - - - -

3.4.5 Vypnuti deét’ového a ultrazvukového protikolizniho senzoru
1.Volbou tIaC|tka prejdete do menu, tIaC|tky ./ |

prejdéte na stranku nastaveni, zvolte {OKJ a vstupte na stranku "Destovy sensor" / "Protikolizni sensor".

2.Vybérem moznosti “vypnuto” / “zapnuto” senzor vypnete / zapnete.
3.Robot bude pracovat i béhem destivého pocasi, pokud je "Destovy senzor" v poloze "Vypnuto".
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4.Pokud si prejete, aby robot zacal sekat az poté, co dést na néjakou dobu ustane, mizete v mobilni aplikaci
nastavit prodlevu se¢eni po desti.

Poznamka:

1. Ultrazvukovy protikolizni senzor se automaticky prepne do stavu "Vypnuto", kdyz robot sece
okraje travniku/vraci se do nabijecky/vytvari mapu/méni polohu. Po dokonceni operace se sensor
opét automaticky zapne.

2.V case, kdy je robot v pohotovostnim rezimu na nabijeci stanici, destovy senzor neni aktivni. V
pripadé, ze béhem pohotovostniho rezimu prsi, bud'te opatrni a zruste rozvrh seceni, aby nedoslo za

predpokladu, ze nemate nastavenou funkci "Prodlevy po desti", k poSkozeni travniku.

a @ 3
Nastaveni 1/3 3/3 =1 lok
Jazyk Rychlejsi se€eni
p O % } Nastavit datum a &as Protikolizni senzor Vypnuto
(% 2 apnuto|
- Nastaveni Wifi

aby se robot vydal po obvodovém dratu k nabijeci stanici a dobil se na 100 %.
2.Kdyz je baterie vybita, robot se automaticky vrati do nabijeci stanice, aby se dobil alespor do 90-ti%
kapacity baterie a dokoncil nasledné zbyvajici ukoly.

3.LED dioda nabijeci stanice pfi nabijeni pulzuje a po dokonc€eni nabijeni se rozsviti nepferuSované.

3.6 Nastaveni WiFi
3.6.1 Nastaveni WiFi na robotu a instalace aplikace

1.Volbou {Olg prejdéte do menu, stisknutim tlacitka / pfejdéte na stranku nastaveni, vyberte

0 a pomoci rﬂj vstupte na stranku "Nastaveni WiFi".
2.Stisknéte tlacitko a na displeji se zobrazi napis "HOTOVOQO". To znamena, Ze se robot pfipojuje.
3.Potvrdte, Ze jste pfipojeni k 2,4GHz Wi-Fi a mate zapnuté Bluetooth, oteviete aplikaci "InverGo" pro
vyhledani zafizeni a pfejdéte na pfifazovani.

Poznamka:

Naskenujte QR koéd a stahnéte si aplikaci "InverGo" v obchodé iOS App Store/Google Play.
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Nastaveni 1/3 = lok <5 [ok

Jazyk
» Nastavit datum a ¢as Pripojit k Wifi? Hotovo
‘ B'l O % } DeStovy senzor
P Nastaveni Wifi

3.6.2 Viytvoreni uctu

10:25 ull & @
Register

Mobile Number/Email

| AgreeUser AgreementandPrivacy Policy

Enter Verification
Code

A verification code has been sent to your emai

Set Password

Password

Use 6-20 characters with a mix of letters and numbers

3.6.3 Pridani zafizeni

Poznamka:

Vyhledejte robota v ¢asovém limitu do 2 minut a kliknéte na tla¢itko "Pfidat" nebo zopakujte 3.6.1 a
znovu ji vyhledejte.

Pokud se pridani sekacky nezdari, zkontrolujte, zda je WIFI 2,4GHz, nebo pouzijte osobni hotspot k

opétovnému pfipojeni.

16



No devices

Home

Choose Wi-Fi and enter password

= Fairland

17

Devices to be added: 1

&0

FYLD-WIFI-...

Do not add Go to add

Found 1 devices. Added 1 successfully.

X

"6‘ Robotic Lawn Mower




3.6.4 Aktualizace

Kliknutim na v pravém rohu domovské stranky vstoupite na stranku nastaveni.

18:38

<

e AQ Inver Mow

Robot Information

&40 Robotic Lawn Mower

Device Information

Log Query
Tap-to-Run and Automation

PIN to Modify D

evice Offline Notificatior

Offline Notification

Share Device

FAQ & Feedback

Add to Home Screen
Check Device Network

Device Update

Remove Device

Device Update Device Update

Update Found: v0.0.14 A dating to: V0.0.14

KB

Updating...

Automatic Updates

Automatic Updates
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Poznamka: Pro aktualizaci musi byt robot v misté se silnym signalem WiFi.
(D Robota muzete aktualizovat, zatimco se nabiji na nabijeci stanici.
(@ Robota muzete také k aktualizaci pfesunout na misto se silnym signalem WiFi. Baterie musi byt

nabita na 80 %. Méjte na paméti, ze robota budete muset nasledné manualné restartovat.

CAST 4. UDRZBA

Pro optimalni provoz a dlouhou Zivotnost vyrobku jej pravidelné Cistéte a vyménujte opotfebované dily.

Pfi udrzbé pouzivejte ochranné rukavice, zejména pfi praci s brity. Pfed provadénim jakéhokoli typu udrzby
se ujistéte, Ze je robot vypnuty.

NiZze jsou uvedeny nékteré body nezbytné bézné udrzby. Pro podrobnou udrzbu se obratte na svého

prodejce.

4.1 Plan udrzby

Frekvence Cast Typ udrzby Odkaz
Vycistéte a zkontrolujte ucinnost
BFity bfitd. Pokud jsou ohnuté nebo silné | Viz "4.3 Vyména bfitd".
opotiebované, vyméiite je.
Tydenni
Destovy senzor Vycistéte a odstrarite pfipadnou rez | Viz "4.2.4 De&tovy senzor".
Nabijeci kontakty Vycistéte a odstrante pfipadnou rez | Viz "4.2.5 Nabijeci kontakty".
Spodni ¢ast robota Cisténi dna robota Viz "4.2.1 Spodni ¢ast".
Pololetné
Kola robot Cisténi kol robota Viz "4.2.2 Kola".
Mésiéni Robot Cisténi robota Viz "4.2 Cisténi robota"
.. Nechte robota  servisovat v | | o
Kazdy rok Robot . i o Lo Viz " 6.1 Skladovani robota"
autorizovaném servisnim stfedisku.

4.2 Péce a c¢isténi robota

1.Robot a nabijeci stanice jsou vodotésné podle normy IPX6 a k ¢isténi vSech jejich povrchi mlzete pouzit

hadici.

2.Pro lepSi vysledek doporucujeme pied splachnutim pouzit karta¢ a hadfik k ocisténi ulomku travy a blata.

3. Necistéte vnitfni ¢asti robota a nepouzivejte vysokotlaky proud vody, protoze by mohlo dojit k poSkozeni

elektrickych a elektronickych &asti.
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4.2.1 Spodni ¢ast robota
1.Vypnéte robota a vycistéte jej kartacem a hadici.
2.Po vycisténi robota prekontrolujte a ujistéte se, ze se se kotou€ a noze volné otaceji.

Poznamka: Pokud pracuje robot na mokrém travniku, oCistéte dno robota ihned po skon€eni seceni.

4.2.2 Kola
Odstrante z kol blato a travu pomoci kartace a hadice s vodou, abyste zajistili spravnou trakci kol.

Poznamka: Pokud pracuje robot na mokrém travniku, oCistéte spodni ¢ast robota ihned po skon¢eni

seceni.

4.2.3 Kryt robota
1.K Cisténi krytu robota pouzijte hadr a hadici s vodou.
2.Nepouzivejte rozpoustédla ani lestidla, abyste zabranili moznému poskozeni.

Poznamka: Pred ciSténim krytu robota zavrete kryt ovliadaciho panelu, neoplachujte pfimo obrazovku,

aby nedoslo k poskozeni robota.

4.2.4 DeStovy senzor
Pravidelné Cistéte a odstranujte oxidy z deStového senzoru hadrem. Zabrarite vzniku rzi na deStovém
senzoru v dUsledku dlouhodobého vystaveni vody, zejména v destivych dnech.

4.2.5 Nabijeci kontakty

1.Vycistéte nabijeci kontakty nabijeci stanice a robota hadrem a hadici s vodou.

2.Pravidelné odstrafiujte posekanou travu a prach z okoli nabijecich kontaktd, abyste zajistili, ze se robot
vzdy Uspésné nabije.

Nabijeci kontakty




4.3 Vyména britt

1.Vypnéte vyrobek.

2.0tocte robota vzhuru nohama a polozte ho na mékky a Cisty povrch, abyste zabranili poSkrabani vyrobku.
3.Pfed demontazi nebo instalaci Sroub( zajistéte pomoci dlouhého Sroubovaku Zaci kotoué proti otaceni.
Zabrante tak nahodnému poranéni v dusledku otaceni kotouce noze.

4 K odstranéni Sroubl pouzijte Sroubovak s rovnou drazkou nebo kfizovy Sroubovak.

5.Vyjméte opotfebovany niz a nasadte novy.

6.K utazeni Sroubu pouzijte Sroubovak s rovnou drazkou nebo kfizovy Sroubovak a ujistéte se, Zze se noze
mohou volné otacet.

Poznamka:

Brity se dvéma otvory prinaseji dvojnasobnou Zivotnost, kazdy z otvortli pouzijte pro jednu sérii
pouziti.

Obvykla zivotnost bfritll je 1 az 3 mésice.

Zajistéte bezpecény provoz vyménou opotiebovaného ¢i poskozeného bfitu.

Pro dosazeni uspokojivych vysledkii seéeni a nizké spotieby energie brity vyménujte pravidelné.

Vsechny 3 brity a Srouby je tfreba vyménit soucasné, aby byl zaci systém vyvazeny.

4.4 Baterie

1.Doporucujeme, abyste baterii vzZdy uchovavali na chladném a suchém misté a z bezpec¢nostnich d{ivodu ji v
pifipadé potfeby vymeénil vas prodejce.

2.Zivotnost baterie zavisi na po&tu hodin pouzivani a délce pouzivani za den.

3.Pokud robota del$i dobu nepouzivate, doporucujeme jej alespon jednou za Sest mésicu piné nabit, aby se

ochranila kapacita baterie.
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CAST 5. RESENi PROBLEMU

5.1 Provozni informace

Informace

Pric¢ina

Akce robota

Baterie je témér
vybita

Baterie ma kapacitu méné nez 20 %

Navrat k nabijeci stanici pro dobiti

Baterie je pfi zahajeni naplanované ulohy
nebo pfi ru¢nim spusténi seCeni nabita na
méneé nez 70 %.

Pokracujte v nabijeni, dokud nebude baterie
nabita na vice nez 70 %.

Robot neni v
nabijeci stanici

Spusténi Systematického rezimu seceni
mimo nabijeci stanici

Navrat do nabijeci stanice pro spusténi rezimu

systematickeho seceni

Umistéte robota do
ohrani¢eného
prostoru a zkuste
to znovu

Spusténi rezimu spiralového seceni v
nabijeci stanici nebo na obvodovém dratu

Navrat do nabijeci stanice po 3 sekundach

Spiralovi seceni
ukonceno

Robot dokongil rezim spiralového seceni

Pohotovostni rezim po dobu 3 sekund

Nabijeni pferuSeno

Nabijeni bylo manualné zastaveno

Pohotovostni rezim po dobu 3 sekund

Cas zavlazovani

Zahajeni seCeni v Case zavlazovani

Zpét na predeslou stranku po 3 sekundach

Casovy interval by
mél byt delSi nez
30 minut

Délka prodlevy mezi dvéma ukoly je méné
nez 30 minut

Zpét na predeSlou stranku po 3 sekundéach

Neplatny ¢as

Ukol kong&i dfive, nez je &as zahajeni

Zpét na predeSlou stranku po 3 sekundach

Nacitani mapy...

Robot nacita mapu

Zpét na predeslou stranku po 3 sekundach

Ukladani mapy...

Robot uklada mapu

Zpét na predeslou stranku po 3 sekundach

Nyni prsi, vracim
se na nabijeCku

Destovy senzor je spustén

Navrat do nabijeci stanice po 3 s

Destovy senzor
aktivovan

Destovy senzor neni pfi zahajeni seCeni
suchy

Zpét na prfedeSlou stranku po 3 sekundach

Aktualizace selhala

Aktualizace firmwaru se nezdafrila

Zpét na predeSlou stranku po 3 sekundach

Zaviete prosim
viko

Spusténi seceni

Zpét na prfedeSlou stranku po 3 sekundach

Casovy limit
kalibrace

Kalibrace robota pfesahla 3 minuty

Zpét na predeSlou stranku po 3 sekundach

Anomalie v
systému GPS

Z4&dna data z GPS po kalibraci

Zpét na predeSlou stranku po 3 sekundach
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5.2 Chybova hlaseni

Zprava

Pric¢ina

Akce

Signal obvodového

dratu ztracen

Napajeci zdroj je poSkozeny nebo neni
pfipojeny

Pokud na nabijeci stanici nesviti LED kontrolka,
znamena to, Ze neni k dispozici napajeni.
Zkontrolujte pfipojeni k zasuvce, opétovné jej
pfipojte nebo vyménte

Obvodovy drat je pferuSen nebo neni
pfipojen k nabijeci stanici nebo je mezi draty
uvolnény kontakt

Pokud kontrolka LED na nabijeci stanici
zelené blika, znamena to, ze doSlo k preruseni
obvodového dratu nebo k uvolnéni kontaktu
mezi draty. Najdéte pferuSeni a opravte ho
pomoci hydrogelové spojky nebo drat znovu
pevné spojte

Robot je pfili§ daleko od ohrani€ujiciho dratu

Zkontrolujte, zda pracovni plocha nepfesahuje
kapacitu plochy, a zmensete pfipadné pracovni
plochu

Zablokovany levy
motor

Trava nebo jiné pfedméty jsou zapletené do
levého zadniho kola

Zkontrolujte levé zadni kolo a odstrarite travu
nebo jiné pfedméty

Zablokovany pravy

motor

Trava nebo jiné pfedméty zapletené do
pravého zadniho kola

Zkontrolujte pravé zadni kolo a odstrarite travu
nebo jiné pfedméty

Zablokovani zaciho

Do zZaciho kotoude noze se zamotala trava

Zkontrolujte Zaci kotou€ a odstrarite trdvu nebo

motoru nebo jiné pfedméty. jiné pfedméty
., L. i o . Restartujte robota. Pokud problém pretrvava,
Levy motor Mozny problém s pfipojenim levého motoru k i ) o
. . i obratte se na autorizovaného servisniho
odpojen ovladacimu panelu

prodejce

Pravy motor

Mozny problém s pfipojenim pravého motoru

Restartujte robota. Pokud problém pretrvava,
obratte se na autorizovaného servisniho

odpojen ovladacimu panelu ,
prodejce
. L. i L Restartujte robota. Pokud problém pfetrvava,
Zaci motor Mozny problém s pfipojenim Zaciho motoru k ) . . o
. . i obratte se na autorizovaného servisniho
odpojen ovladacimu panelu

prodejce

Abnormalita v
levém motoru

VSechny tfi urovné Hallova senzoru v levém
motoru jsou trvale nizké nebo vysoké.

Nezvedejte robota a zadanim kédu PIN poruchu
deaktivujte

Abnormalita v
pravém motoru

VSechny tfi urovné Hallova senzoru v
pravém motoru jsou trvale nizké nebo
vysoké

Umistéte robota do ohraniCené pracovni plochy,
poté zadejte PIN pro deaktivaci poruchy

Abnormalni chod
zaciho motoru

VSechny tfi urovné Hallova senzoru v Zacim
motoru jsou detekovany jako trvale nizké
nebo vysoké

Umistéte robota vodorovné do ohranicujiciho
dratu a zadejte kod PIN pro deaktivaci poruchy

Zavada na
levém motoru

Trava nebo jiné pfedméty zapletené do
levého zadniho kola

Zkontrolujte levé zadni kolo a odstrarite travu
nebo jiné predméty

Zavada na
pravém motoru

Trava nebo jiné pfedméty zapletené do
pravého zadniho kola

Zkontrolujte praveé zadni kolo a odstrarite travu
nebo jiné predméty
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Zavada na
Zacim motoru

Do zaciho kotouCe se zamotava trava nebo

jiné predméty

Zkontrolujte Zaci kotou¢ a odstrante travu nebo
jiné pfedméty

Nizka teplota
baterie

Teplota baterie je pfili§ nizka

Prehrata baterie

Teplota baterie je pfiliS vysoka

Robot za¢ne znovu sekat, jakmile se teplota
bude pohybovat mezi nastavenymi limity a
nastaveni rozvrhu mu umozni pracovat.
Zajistéte, aby byla nabijeci stanice umisténa na
misté chranéném pred sluncem

Nadmérné napéti
v baterii

Napajeci jednotka je pod nadmeérnym
napétim nebo je vadna

Restartujte robota. Pokud problém pfetrvava,
obratte se na autorizovaného servisniho
prodejce

Poskozeni baterie

Nevhodny typ baterie

Pouzivejte pouze originalni baterie doporu¢ené
vyrobcem

Nizké napéti v
baterii

Baterie nebyla dlouho pouzivana

Nabijeni baterie

Sekacka naklonéna

Naklonéni robota nad 35°a méné nez 55°

Prfemistéte robota na rovnou plochu

Sekacka zdvizena

Pfedni kola jsou zvednuta

Prfemistéte robota na rovnou plochu

Sekacka

prevracena

Naklonéni robota nad 55°

Pfemistéte robota na rovnou plochu

Uviznuti robota

Uviznuti v nabijeci stanici déle nez 3 min.

Vysvobodte robota z potizi ru¢né

Automatické dobijeni se tfikrat nezdafilo

Ujistéte se, Ze je nabijeci stanice spravné
nainstalovana na rovném povrchu. VycGistéte
nabijeci kontakty

Doba trvani kolize je delSi nez 10 sekund
nebo boural tfikrat

Odstranite prekazky a restartujte robota

Mimo pracovni
prostor

Pripojeni obvodovych dratd k nabijeci stanici

se kfizi

Ujistéte se, Ze je obvodovy drat pfipojen
k nabijeci stanici spravné

Pracovni plocha je u obvodového dratu pfilis

strma

Obvodovy drat je pfili§ blizko ohrani¢eni.
pracovni oblasti

Obvodovy drat kolem ostrivku neni spravné
nainstalovan. Obvodové draty jsou zkfizené

Zajistéte spravné polozeni ohraniCujiciho dratu.
Viz "CAST 2. Instalace"

Rudeni obvodového dratu kovovymi
predméty (ploty, Zelezy) nebo draty
uloZzenymi v blizkosti

Zkuste posunout obvodovy drat a/nebo v
inkliminované &asti vytvofit

ostriivkek, kam robot nesmi zajizdét, aby se
zvysila sila signalu

Robot nemuze najit obvodovy signal kvuli
ruseni signalem smyc¢ky z jiného robota
instalovaného v blizkosti

Umistéte robota na nabijeci stanici a vytvofte
novy signal smycky. Viz "5.3"
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Na obvodovém dratu nebo na nabijeci

. e . Odstranéni prekazek
stanici se nachazeji néjaké predméty

Vytvoreni mapy ) o Ruéné posekejte hustou a vysokou travu na
Sklouznuti robota pfi vytvareni mapy . .
selhalo obvodovém dratu

Pracovni plocha pfesahuje ramec kapacity

ZmenSeni pracovni plochy
plochy

Protikolizni
Ultrazvukovy
senzor odpojen

Porucha senzoru
zdvihu Restartujte robota. Pokud problém pretrvava,

- Potencialni problém na desce plosnych ) . ) o
Porucha levého L obratte se na autorizovaného servisniho
spoju (DPS) )
Senzoru prodejce

obvodového dratu

Porucha pravého
senzoru
obvodoveého dratu

5.3 Kontrolka nabijeci stanice

Svétlo Popis

Zelené pulzovani Robot se nabiji v nabijeci stanici

Zelené konstantni Robot je v nabijeci stanici plné nabity/Signal smycky obvodového dratu je v pofadku.

Zelené blikani Signal smyc¢ky obvodového dratu je neobvykly.

Cervené blikani Stisknutim tlaCitka na nabijeci stanici vytvorte novy signal smycky obvodového dratu.

Poznamka: V nasledujicich dvou pfipadech lze signal obvodového dratu stisknutim tladitka na
nabijeci stanici pfepnout.

(D Kontrolka blika zelené, signal smyéky je neobvykly.

(2 Ruseni signalu zplisobené tim, ze jsou obvodové draty dvou robota pfili$ blizko sebe.

Kontrolka

Tlacitko signalového spinace
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5.4 Priznaky

Priznaky

Akce robotu

LED kontrolka na
nabijeci stanici nesviti

Chyba napajeni

Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice spravné
pfipojena k nabijece a zda je nabijecka
pfipojena k vhodnému zdroji napajeni

Blikani zelené
kontrolky na nabijeci
stanici

Obvodovy drat je pferuden, neni pfipojen
nebo jsou draty do nabijeci stanice
pfipojeny obracené

Zkontrolujte, zda je obvodovy drat spravné
pfipojen k nabijeci stanici a zda neni drat v
nékterém misté po obvodu pferusen

Robot se zapne, ale
zaci kotouc se

Robot vytvari mapu / vraci se do nabijeci
stanice

Jedna se o normaini chovani: kdyz robot vytvafi
mapu / vraci se do nabijeci stanice , Zaci kotou¢

neotaci. s bfity se neotadi
e Lo .| Zkontrolujte bfity a v pfipadé poskozeni je
o Nevyvazeny Zaci kotou¢, bfity mohou byt . . o . .
Robot vibruje vymeénte, odstrarite z bfitd a kotou€e necistoty a

poSkozené

cizi pfedméty

Trava je seCena
nerovhomerné

Robot pracuje pfili§ malo hodin denné

ProdlouzZeni doby seceni

Bfity jsou opotfebované a nejsou ostré

Vymeérite vSechny bfity tak, aby bylo dosazeno
maximalni efektivity pfi seceni

Vyska seceni je nastavena pfilis nizko
vzhledem k délce travy

Zvyste vySku se€eni a postupné ji snizujte

Trava nebo jiné predméty zapletené do
Zaciho kotouce

Zkontrolujte kotou¢ a odstrante travu nebo jiné
predméty, které by mohly branit otaCeni kotouce

Robot je ve svém
pracovnim prostoru a
obvodovy drat je
pfipojen, ale na displeji
se zobrazuje” Robot je
mimo ohrani€enou
oblast”

Konce obvodového dratu jsou pfipojeny
obracené

Vymeérite / pfipojte konce obvodového dratu k
nabijeci stanici obracené

Doba nabijeni vyrazné
prekraCuje udavanou
dobu nabijeni

Spatné pripojeni zplisobené nedistotami
na nabijeci stanici

Vycistéte kontaktni ploSky na nabijeci stanici a
nabijeci kontakty na robotu.

Teplota baterie je pfilis vysoka

Umistéte nabijeci stanici na misto chranéné
pfed sluncem nebo pockejte, az se teplota snizi

Robot seké kratsi
dobu mezi nabijenimi,
nez je obvyklé

Baterie muze byt vybita nebo stara

Vyména baterie

Trava nebo jiny cizi pfedmét blokuje Zaci
kotou¢

Vyjméte a vycistéte zaci kotou¢

Tupé bfity, pfi sekani travy robot
spotifebuje vice energie

Vyméfite bity

Robot neni spravné
propojen s nabijeci

Nabijeci stanice na nerovném podkladu

Pouzijte vodovahu, abyste se ujistili, ze nabijeci
stanice stoji na rovném povrchu
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stanici

Spatné ptipojeni zplisobené nedistotami
na nabijeci stanici

Vycistéte kontaktni ploSky na nabijeci stanici a
nabijeci kontakty na robotu.

Prokluzovani nebo
opakované
prokluzovani zadnich
kol

Pod robotem mohou uviznout cizi
prekazky, napfiklad vétve.

Odstrarite cizi pfedméty ze spodni &asti robota

Travnik je pfilis mokry

Pockejte, dokud travnik nevyschne

Selhani
ultrazvukového
senzoru pfi vyhybani
se prekazkam

Poloha pfekazky je mimo dosah
ultrazvukového senzoru. (Rozsah
rozpoznani: 1. Uhel mezi robotem a
prekazkou: 60-120°, 2. Minimalni velikost
pfekazky: 25 cm*@3 cm)

Robot se otali nebo se ndhle objevi
prekazka

Kromé ultrazvukového senzoru ma robot také
ochranu proti kolizi s proudem.

U mékkych prekazek v pevnych polohach se
doporucuje ohrani€it je jako zakazané zény

Ovladaci systém
robota se pfi nabijeni
nebo v pohotovostnim
rezimu zhrouti

Zavada softwaru nebo displeje

Restartujte robota. Pokud problém pfetrvava,
obratte se na autorizovaného servisniho
prodejce

Robot se pfi dokovani
v nabijeci stanici
vypne

Robot se nenabiji kvali ochrané proti
prehfati a je vypnut

Umistéte nabijeci stanici na misto chranéné
pfed sluncem nebo pockejte, az se teplota snizi

Spatné pripojeni zplisobené nedistotami
na nabijeci stanici

Zkontrolujte LED kontrolku na nabijeci stanici a
spojeni mezi kontaktnimi ¢idly umisténymi na
nabijeci stanici a nabijecimi kontakty na
sekacce

CAST 6. SKLADOVANI A LIKVIDACE

6.1 Skladovani robota

Po skonéeni Zaci sezdny je nutné provést fadu udrzbovych praci, aby bylo zajiténo, Ze robot bude v dobé

opétovného pouziti dobfe fungovat.

1.Pfed uskladnénim v zimé pIné nabijte baterii a zajistéte, aby byla dobijena nejméné kazdych 6 mésicu.

2.0dpoijte zastréku od elektrické zasuvky. V pfipadé potfeby odpojte také vSechny pfivodni $idry na nabijeci

stanici.

3.Vycistéte robota a nabijeci stanici, zkontrolujte vSechny opotfebované nebo poskozené dily (napf. noze) a

vyhodnotte, zda je potfeba provést vymeénu.

4 .Skladujte robota a nabijeci stanici na chladném a suchém misté pfi okolni teploté 10-20 °C, mimo dosah déti,

zvirat, jinych cizich pfedmétl apod.
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Aby byl robot v dobrém stavu, doporucujeme provadét jeho pravidelny servis u autorizovaného prodejce.
Profesionalni servis obvykle zahrnuje nasledujici operace:

1.Kompletni &isténi robota a vSech ostatnich pohyblivych ¢asti.

2.Kontrola funkci robota.

3. Kontrola opotfebenych nebo poskozenych dilll a v pfipadé potfeby vyména soudéastek (napft. bfitl).
4.Kontrola kapacity baterie a jeji pfipadna vyména za novou.

5.V pripadé potfeby prodejce aktualizuje software robota.

6.2 Likvidace robota

Po skonceni zivotnosti bude tento vyrobek klasifikovan jako OEEZ (odpadni elektrické a
elektronické zafizeni). Proto nesmi byt likvidovan jako bé&zny domovni odpad, smésny

komunalni odpad (netfidény) nebo komunalni odpad (tfidény).

Pokud je nutna likvidace, musi uzivatel zajistit recyklaci vyrobku v souladu s pozadavky
mistni legislativy; zejména elektrické a elektronické sou€asti musi byt oddéleny a roztfidény v [
autorizovaném stfedisku pro likvidaci odpadd z elektrickych a elektronickych zafizeni nebo
pfedany prodejci v plvodnim stavu pfi nakupu nového vyrobku. Zneuziti OEEZ bude

postihovano podle platné mistni legislativy.

Poznamka:

1. Obaly - Uzivatelé musi obaly vyrobkd likvidovat udrzitelnym zplsobem ve vyhrazenych
kontejnerech na odpad nebo v autorizovanych strediscich pro likvidaci odpadu.

2. Baterie - Staré nebo vybité baterie obsahuiji latky, které jsou Skodlivé pro zivotni prostredi a lidské
zdravi, a proto se nesmi likvidovat jako bézny domovni odpad. Uzivatel musi baterie zlikvidovat
Setrnym zplsobem do specialniho kontejneru na odpad nebo v autorizovaném stredisku pro

likvidaci odpadu.
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CAST 7. ZARUKA

Zaruka spole¢nosti AQUARK se vztahuje na funkénost vSechn modell po dobu 2 let od data nakupu. Zaruka
se vztahuje na zavazné zavady tykajici se materiald nebo vyrobnich vad. V zaruéni dobé vam vyrobek
vyménime nebo bezplatné opravime, pokud jsou splnény nasledujici body:

Robot a nabijeci stanice se smi pouzivat pouze v souladu s pokyny uvedenymi v tomto navodu k obsluze.
Tato zaruka vyrobce nema vliv na zaruéni naroky vici prodejci.

Koncovi uzivatelé nebo neautorizované treti strany se nesmi pokouset vyrobek opravovat.

Priklady zavad, na které se zaruka nevztahuje:

Poskozeni zplsobené prlisakem vody pfi pouziti vysokotlaké my¢ky nebo ponofenim pod vodu, napfiklad pfi
silném desti, kdy se vytvofi kaluZe vody.

Poskozeni zplsobené nezavienim krytu ovladaciho panelu pred ¢isténim robota a pfimym oplachnutim
obrazovky.

Skody zptisobené bleskem.

Poskozeni zpusobené nespravnym skladovanim baterie nebo manipulaci s baterii.

Poskozeni zplsobené pouzitim jiné nez originalni baterie AQUARK. Poskozeni zplsobené tim, Ze nebyly
pouzity originalni nahradni dily a pfisluSenstvi AQUARK, jako jsou bfity a instalaéni material.

Poskozeni dratu smycky.

Poskozeni zpusobené neautorizovanou zménou nebo zasahem do vyrobku nebo jeho napajeni.

Bfity a koleCka jsou povaZovany za jednorazové a nevztahuje se na né zaruka. Pokud se u vaseho vyrobku
AQUARK objevi zavada, obratte se na zakaznicky servis spole¢nosti Mr.Grass s.r.o., ktery vam poskytne
dalSi pokyny. Pfi kontaktovani zakaznického servisu spole¢nosti MrGrass s.r.o. méjte po ruce uctenku a

sériové Cislo vyrobku.
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CAST 8. PROHLASENI O SHODE

Spole¢nost AQUARK TECHNOLOGY LIMITED, RM D 10/F TOWER A BILLION CTR1 WANG KWONG RD
KOWLOON BAY KL, prohladuje, Ze robotické sekacky MR.GRASS splfiuji pozadavky SMERNICE RADY:

Cisla modelti vyrobkii: Al55, AI36, AI25

Predmétem popsaného prohlaseni je zajistit, aby modely byly v souladu s prisluSnymi harmonizaénimi
pravnimi predpisy Unie:

Smeérnice 2014/53/EU o rozhlasovém vysilani (RED)

Smeérnice o elektromagnetické kompatibilité 2014/30/EU

Smérnice LVD 2014/35/EU

Smeérnice 2006/42/ES o strojnich zafizenich

Smérnice RoHS 2011/65/EU a pozménujici smérnice ((EU)2015/863)

Splnuje nasledujici harmonizované normy:

EN IEC 62311: 2020

EN 301 489-1 vV2.2.3

EN 301 489-17 V3.2.6

EN 55032:2015/A11:2020

EN 55035:2017/A11:2020

EN 300 328 v2.2.2

EN 60335-1:2012/AC:2014+A11:2014+A13:2017+A1:2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 50636-2-107:2015/A1:2018+A2:2020+A3:2021
EN 62233:2008

EN IEC 63000:2018

(Autorizovany zastupce spole¢nosti AQUARK TECHNOLOGY, zodpovédny za technickou dokumentaci.)

Povinnosti................  Hedouci oddéleni certifikace
Misto a datum..........:  Guangzhou 2024.11.28
Jméno a pfijmeni.... Eric Zhang
Podpis.................... Kﬁ

p 7/»'\.9 ?L:wua
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