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Mower departing points
Wire to trace; <
Departure position: 2 m
Probability 60%) 20 %
Verify Test

Park menu

Stay at charging station

Schedule restart time [ 3hs later]
Restart on schedule [ (Mon)11:00 AM]
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ENGLISH (Original instructions)

Introduction

This manual is the Robotic Mower Setup Guide. This manual describes the procedures for installation of charging station, installation of boundary
wire, installation of guide wire, and initial setting of the Robotic Mower. Be sure to check the Instruction Manual of this product regarding precau-
tions for use.

About the Robotic Mower

Robotic Mower performs laborious lawn mowing automatically. This product has following main components.

. Robotic Mower

This is the main unit that mows the lawn. It is charged by the charging station and automatically mows the lawn within the work area.
Charging station

This charges the Robotic Mower and flows signals in the boundary wire and guide wire.

Boundary wire

This wire is installed around the outermost side of the work area. It lets the Robotic Mower recognize the work area in which to mow the lawn.
Guide wire

This wire leads the Robotic Mower to the charging station. This wire also guides the lawn mower to areas that the lawn mower works less fre-
quently due to topographical reasons, etc.

(Installation of the guide wire is optional.)

» Fig.1: 1. Robotic Mower 2. Charging station 3. Boundary wire 4. Guide wire

| NOTE: It is recommended to make an installation drawing of the work area as illustrated above before performing the wire installation work.

Description of manuals

Setup Guide

This describes the procedures for installation of charging station, installation of boundary wire, installation of guide wire installation, and initial
setting of the Robotic Mower.

Instruction Manual of this product

This describes the main functions, safety precautions, various settings, and maintenance of the Robotic Mower.

Confirming the Contents in the Package

Charging station AC adapter Cabtire cable
(The shape of the plug of the AC adapter differs
depending on the country.)

Wire (150 m) Peg (for fixing wires) 150 pcs Screw peg (for fixing the charging station) (8 pcs)

4
/4
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Hex wrench 6 (1 pc) Mower blade Screw (for fixing the mower blade)
(total 12 pcs., 3 pcs. are installed, 9 pcs. for spare) (total 12 pcs., 3 pcs. are installed, 9 pcs. for spare)

TYVY

NV,
AW,

&/
Hi | 89959
%

Connector (5 pcs) Coupler (3 pcs) Instruction manual

T [T

LR
DS Q@

Measuring gauge (Trim out along the perforation from Robotic Mower
the package)

Tools Needed for Installation

Pliers Nippers Plastic hammer
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Carrying the Robotic Mower

AWARNING: Make sure that the power switch of the Robotic Mower is off.
AWARNING: Do not hold other than the grip when carrying the Robotic Mower.
AWARNING: Do not hold the Robotic Mower with the mower blades facing you.
AWARNING: Do not operate the Robotic Mower while other people are touching it.

1. If the Robotic Mower is operating, press the “STOP” button.
The display cover opens and the Robotic Mower stops.
2. Close the display cover and press the O side of the power switch.

3. Hold the grip and lift up the Robotic Mower.
» Fig.2: 1. Grip 2. Power switch

Preparing the Work Area

Prepare as follows so as not to obstruct the auto mowing of the Robotic Mower.
«  Clear away sticks, stones, and other largish objects from the work area.

. If the lawn height exceeds 65 mm, cut it down to that height or less.

. Fill in and smooth any sunken areas or places where puddles form.

Installing the AC Adapter

Choose a well-ventilated shaded place where raindrops do not fall into. Place the AC adapter keeping 30 cm or more height from the ground. It is
recommended to fix the AC adapter on the wall using screws.

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

NOTE: Household power supply for outdoor location that is not exposed to rain is required.
NOTE: If the installation location lacks sufficient load-bearing strength, reinforce it.

NOTE: After installing the AC adapter, unplug the power plug of the AC adapter.

NOTE: Do not chain the plural cabtire cables.

» Fig.3: 1.AC adapter 2. Cabtire cable

» Fig.3: a) 30 cm or more above the ground

Locating the charging station

The charging station charges the Robotic Mower and flows signals in the boundary wire and guide wire.

Charging station installation conditions

NOTICE: Do not bend the station base.

Choose a possibly level place near from power source (within £5°).

The place where the front end curvature of the station base is within £5 cm or less, and the both sides end curvatures of the station base are
within £2 cm or less, as shown in the figure.

Choose a place which is protected against direct sunlight.

If the charging station is placed on the lawn, the area to be placed should be mowed short.

There is a space of 3 m or more in front of the boundary wire.

» Fig.4: 1. Station base

» Fig.4: a)5cmorlessb)2cmorlessc)3 mormore

Determining the position of the charging station

Determine the position of the charging station by following the installation conditions.
Install the charging station so that the distance from the charging station to the power source is sufficient for the cabtire cable (10 m).

| NOTE: Do not fix the charging station. You only have to decide the position of the charging station in this step.

Installing the Boundary Wire

*  The boundary wire is installed around the outermost side of the area where the Robotic Mower will perform the mowing work. Install the bound-
ary wire so that it encloses the work area in a single, unbroken line and connect both ends of the boundary wire to the charging station.

*  The Robotic Mower will not operate properly if the boundary wire is not installed correctly. Be sure to install the boundary wire by following the
instructions on this manual.

. If there is a metal object such as steel bar on the ground, the metal object interferes the loop signal and cause stoppage.

NOTE: There are two ways to install the boundary wire; fixing with pegs or burying in the ground (up to 20 cm). This instruction manual explains
the installation using pegs.
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You can set the boundary overreach of the Robotic Mower between 20 - 50 cm. This manual describes the conditions at the default setting (32 cm).
For details on the setting, refer to the chapter "Navigtion Preferences" in the instruction manual.

Image

Condition

NS N

il

Separate by about 35 cm from obstacles with a height of 5 cm or more. (An area of
about 25 cm from the obstacle will be left unmowed. )

Use the supplied measuring gauge for making an appropriate distance from the
obstacles. (Trim out the measuring gauge along the perforation from the package.)

Separate by about 30 cm from obstacles with a height of less than 5 cm. (An area
of about 20 cm from the obstacle will be left unmowed. )

Separate by about 10 cm from obstacles with a height of less than 1 cm. (No area
will be left unmowed. )

If there are areas that the Robotic Mower should not enter or obstacles that the
Robotic Mower should not encounter, exclude the area by installing the boundary
wire around there. Refer to "Making an island" (page26) for details.

a) 15 cm or more b) 35 cm or more

Place partitions (obstacles) with a height of 15 cm or more around the areas that
the Robotic Mower should never enter. In addition, install the boundary wire 35 cm
or more away from the partition in order to prevent contact with the partition. (An
area of about 25 cm will be left unmowed. )
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Image

Condition

Do not bundle cables and wires. Doing so may intensify the signal and the Robotic
Mower will not operate properly.

- The width of the work area should be at least 1.5 m or more. The Robotic Mower
returns to the charging station by following the boundary wire in counterclockwise.
- Ensure that the boundary wire is at least 1.5 m from the side of the charging
station.

Place the boundary wire so that the distance from the boundary wire to the
Robotic Mower is less than 35 m. If the distance from the nearest boundary wire to
the Robotic Mower is more than 35 m, the Robotic Mower will not work properly.

(b)

1. Charging station 2. Guide wire 3. Boundary wire

a) 400 m or less b) 800 m or less

- The maximum length of the route starting from the charging station, guide wire,
boundary wire, and back in the charging station as illustrated in the figure should
be 400 m or less.

- 'I;he allowable space that you can limit by laying the boundary wire is up to 3,500
m-.

- The maximum length of the boundary wire is up to 800 m including the islands
and sub areas.
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Image Condition

- If there is a slope in the work area, lay the boundary wire on a slope of less than
10°.

- If you lay a boundary wire on a slope of more than 10°, lay an area of less than
10° below the slope for at least 1 m.

- You cannot lay a boundary wire on a slope of more than 10° in the outermost
work area.

- Lay the boundary wire about 20 cm away from the boundary between the slope
and the flat.

When using multiple stations and preparing multiple work areas, install the bound-
ary wires so that they are separated by distance of 1 m or more.

a) 1 mor more b) Less than 1 m

Installing the boundary wire

NOTE: The boundary wire should be extended straight 1.5 m or more from both sides of the charging station.
NOTE: For details such as the installation distance from obstacles, refer to “Connecting the Wires to the Charging Station” (page 28).

1. Drive the first peg near the charging station using a plastic hammer and place the boundary wire.
» Fig.5: 1. Charging station 2. Peg

» Fig.5: a) 1.5 mor more

2. Tension the boundary wire so as not to let it float from the ground, and then drive the next peg leaving about 1 m interval from the former one.

NOTE: If the boundary wire floats, use a narrower peg interval.
NOTE: For details such as the installation distance from obstacles, refer to "Boundary wire installation conditions" (page 23)

3. Make aloop (eyelet) of about 20 cm to provide slack in the boundary wire at the planned boundary wire - guide wire connection site for easier
connection later.
» Fig.6: 1. Planned connection site 2. Boundary wire 3. Guide wire

NOTE: The guide wire guides the Robotic Mower when it returns to the charging station. For details on connection with the guide wire, refer to
“Installing the guide wire” (page 27).

4. If there are areas that the Robotic Mower should not enter or obstacles that the Robotic Mower should not encounter, exclude the area by
installing the boundary wire around there.

NOTE: For details, refer to “Making an island’ (page 26).

5. After installing the boundary wire up to the charging station, drive the peg near the opposite side of the peg at the starting point using a plastic
hammer.
» Fig.7: 1. Peg at starting point 2. Peg at ending point

6. Cut the wire, leaving a length of wire that can be connected to the charging station.
» Fig.8: 1. Terminal L 2. Terminal R

7. Atthe point where the connector can reach to the terminal, align the boundary wire with the groove of supplied connector and then bind them
firmly using pliers.
» Fig.9: 1. Boundary wire 2. Groove in the connector
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8. Cutthe excess boundary wire using nippers leaving 1 cm of it from the connector.
» Fig.10

9. Attach a connector to the other boundary wire in the same manner.

NOTE: Mark the ends of the wires with "G1", "G2", "L", and "R", respectively. This will help ensure accurate wire connections when re-installing
after the long-term storage.

NOTE: Do not connect the connectors to the charging station at this time. The connection with the charging station is explained later in
“Connecting the Wires to the Charging Station” (page 28).

Making an island

If there are obstacles such as trees or rocks that cannot be cleared away in the mowing area, surround them with the boundary wire to make
islands.
. Install the boundary wire around obstacles to make islands. Use a narrow peg interval so that the distance from the obstacle is about 35 cm.
. Install two lines of the boundary wire going forth and back from the island close together (gap 0 cm). This will let the Robotic Mower traverse
the wires.
— Insert the two lines of boundary wire to the same peg.

NOTICE: Do not let the two lines of boundary wire cross each other. The Robotic Mower will stop due to an error.

» Fig.11: 1. Obstacle 2. Peg 3. Boundary wire
» Fig.11: a)About 35 cm b) Close together (gap 0 cm)

. Make multiple islands as follows.
» Fig.12: 1. Boundary wire 2. Peg

. If the charging station is positioned within the boundary wire that makes the island, lead the guide wire to the same island.
If the charging station is positioned outside the boundary wire that makes the island, do not lead the guide wire to neither the island nor the two
lines of the boundary wire.

» Fig.13: 1. Guide wire

Making a sub area

If there is a separate work area to which a path that enables the Robotic Mower to navigate automatically from the charging station cannot be pro-
vided, that work area is designated as a sub area (b). The area with the charging station is the main area (a).

. It is necessary to turn off the power of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand between the main area and the sub area.

. Place the boundary wire so that the path width between the main area and the sub area is 10 cm or less.

*  The boundary wire must be laid in a single, unbroken line around the entire work area ((a) and (b)).

*  When mowing the sub area, it is necessary to change the Robotic Mower settings. For details, refer to the Instruction Manual of this product.
» Fig.14: 1. Boundary wire 2. Charging station 3. 10 cm or less

» Fig.14: a) Main area b) Sub area

Installing the Guide Wire

The guide wire leads the Robotic Mower to the charging station. This wire also guides the Robotic Mower to areas that the Robotic Mower works
less frequently due to topographical reasons, etc.

NOTE: The Robotic Mower can be used without installing the guide wire.

NOTE: Up to 2 guide wires can be installed.
NOTE: Do not branch the guide wire.

Guide wire installation conditions

Condition

As shown in the figure, lay the guide wire at least 2 m straight from the charging
station. The Robotic Mower may not be able to return to the charging station.

a) 2 m or more

Mower may not be able to return to the charging station at an angle less than 90°.

______________ - Make sure that the straight diagonal line is at least 50 cm.

J(d) - If the guide wire is to be laid in a curved line, lay it so that the bend radius is 1 m
or more.

® - When making a curve, install the guide wire at an angle about 135°. The Robotic

a) About 135° b) 50 cm or more c¢) 1 m or more d) 90° or less
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Image Condition

The width of the work area should be 1.5 m or more. Make sure that the space on
the left side of the guide wire is wide because the Robotic Mower passes through
the left side of the guidewire and returns to the charging station.

a) 100 cm or more b) 50 cm or more

Do not let the guide wire cross the boundary wire.

’

| g S L

Installing the guide wire

1. Cut the boundary wire loop (eyelet) made in advance at the boundary wire - guide wire connection site.
» Fig.15: 1. Boundary wire

2. Insert the guide wire to the center port and the boundary wires to the left and right ports of the three connection ports of the supplied coupler.
» Fig.16: 1. Coupler 2. Boundary wire 3. Guide wire

NOTE: Insert all three wires as far as they will go.

3. Clamp the coupler with pliers to fix the wires.
» Fig.17

ACAUTION: Secure the coupler with pegs so that there is no gap between the coupler and the ground. Otherwise wires and couplers
may be damaged by the robotic mower.

4. Drive the pegs on both sides of the connecting point using a plastic hammer.
» Fig.18: 1. Peg

NOTE: Make sure that the connection between the guide wire and the boundary wire is approximately 90°.

5. Install the guide wire by driving the pegs up to the charging station using a plastic hammer.
»  Drive the pegs at intervals of about 1 m, but use a narrower interval if the guide wire floats.
*  When making a curve, install the guide wire at an angle about 135°.

. Install the guide wire in a straight line for 2 m or more in front of the charging station.

. For other guide wire installation conditions, refer to “Guide wire installation conditions” (page 26).
» Fig.19: 1. Charging station 2. Guide wire

» Fig.19: a) 2 m or more b) About 135°
6. When finished installing the guide wire up to the charging station, pass the guide wire to the back of the charging station through the hole at the

bottom of the charging station tower.
» Fig.20: 1. Hole 2. Tower

NOTE: Cut the guide wire so that about 30 cm or more is left extending from the back of the charging station.

7. Insert and fix the guide wire in the groove in the center of the station base.
» Fig.21: 1. Groove 2. Station base

8. Attach a connector to the tip of the guide wire.

| NOTE: Refer to page25 for how to attach the connector.

9. When installing a second guide wire, repeat steps 1 through 8.

| NOTE: For details of connection with the charging station, refer to “Connecting the Wires to the Charging Station” (page 28).

27 ENGLISH



Extending a Wire

When extending a wire, use a supplied coupler to connect the two wires.

ACAUTION: Secure the coupler with pegs so that there is no gap between the coupler and the ground. Otherwise wires and couplers
may be damaged by the robotic mower.

1. Insert the wires to the left and right of the three connection ports of the supplied coupler.
» Fig.22: 1. Coupler 2. Wire

NOTE: Insert both wires as far as they will go.

NOTE: Wire extension is possible by inserting into any two of the connection ports, but it is recommended to use the left and right connection
ports in order to extend in a straight manner.

2. Clamp the coupler with pliers to fix the wires.

v
Il
«Q
N
[X)

Securing the charging station

Make sure that the cabtire cable can reach to the charging station and then secure it with screw pegs (8pcs) using the hex wrench 6.
» Fig.24: 1. Hex wrench 6 2. Screw peg (for fixing the charging station) (8 pcs)

Connecting the Wires to the Charging Station

When finished installing the wires, connect the boundary wire, guide wire, and cabtire cable to the charging station.

Connecting the boundary wire

1. Open the terminal cover and remove the wire cover of the charging station.
» Fig.25: 1. Terminal cover 2. Wire cover

2. Stand behind the charging station and pass the boundary wire coming from the left through the hook on the left side (3 hooks) from the bottom.
» Fig.26: 1. Boundary wire coming from the left side 2. Left-side hooks (three places)

3. Insert the connector at the tip of the wire onto the terminal R.
» Fig.27: 1. Terminal R 2. Connector of boundary wire coming from the left side

NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

4. Likewise, pass the boundary wire coming from the right side through the right-side hooks (three places) in order from the bottom and insert the
connector onto the terminal L.
» Fig.28: 1. Terminal L 2. Connector of boundary wire coming from the right side 3. Right-side hooks (three places)

NOTICE: Check that the boundary wires are connected to the proper terminals. If the boundary wires are connected to the wrong terminals,
the Robotic Mower will be unable to recognize the work area.

» Fig.29: 1. Boundary wire 2. Work area

Connecting the guide wire

Pass the guide wire through the right-side or left-side hooks (two places) and attach the connector at the tip of the wire to the terminal G1 or G2.

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

| NOTE: The guide wire connector can be attached to either terminal G1 or G2.

» Fig.30: 1. Guide wire connector 2. Terminal G2 3. Right-side hooks (two places) 4. Notch (Do not pass the guide wire through here)

| NOTE: If there is a second guide wire, connect it to the open terminal G1 or G2 by the same procedure.

Connecting the cabtire cable

1. Connect the cabtire cable connector to the socket.
» Fig.31: 1. Socket 2. Cabtire cable connector

| NOTICE: To prevent the connector from being deformed or damaged, connect the connector straight without tilting it.

2. Pass the cabtire cable through the center hooks (three places) in order from the top.
» Fig.32: 1. Center hooks (three places)
3. Attach the wire cover.

Pass the cabtire cable through the notch in the wire cover.
» Fig.33: 1. Wire cover 2. Notch

.

4. Close the terminal cover and connect the power plug of the AC adapter to a power outlet.
» Fig.34: 1. Terminal cover

5. Check that the station indicator lights up green.

If the boundary wire is connected properly, the station indicator will light up green.

If there is a connection error, the station indicator will blink red. Remove any abnormalities in the charging station connection part or each wire,
and check the station indicator again.
» Fig.35: 1. Station indicator

.

.

6. Check the connection of the guide wire.
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Check the guide wire connection by the following steps.
1. Confirm that the boundary wire is connected successfully. (Check that the station indicator lights up green.)
2. Pull out the one of the boundary wire connectors from the terminal L or R.

3. Pull out the one of the guide wire connectors from the terminal G1 or G2, and then insert this connector onto the free terminal for the boundary
wire.

4. Check that the station indicator lights up green.

5. Always return to the original wire connections after the check.
» Fig.36

Charging the Robotic Mower

1. Press the | side of the power switch of the Robotic Mower and turn on the power.
» Fig.37

| NOTE: It is necessary to turn on the power when charging the Robotic Mower.

2. Dock the Robotic Mower with the charging station.
» Fig.38

NOTE: When charging starts, the LED of the Robotic Mower blinks green. When charging is complete, the LED turns off.
NOTE: If the battery is fully charged, the charging will not start and the LED of the Robotic Mower will not blink green.
NOTE: The station indicator light does not change depending on the charging status.

NOTE: The charging is possible even if the boundary wire or guide wire is not connected to the charging station.

Initial Setting

| NOTE: Peel off the protective sheet from the control part before use. |

When the power of the Robotic Mower is turned on for the first time, the initial setting screen shown below appears. Enter the display language,
date and time, mowing area, and PIN code.

1. Press the “STOP” button of the Robotic Mower and open the display cover.
» Fig.39: 1. Display cover 2. “STOP” button

2. Select the language to use with the [a]{~] keys, and press the (v] key.

» Fig.40

3. Select the desired date and time display formats with the (<> ifaf~ keys.
4. Select [Next] with the E/E/E]/E] keys, and press the key.

» Fig.41

5. Press [TM/mm keys to select the item and enter the date and time by pressing ﬂ to ﬂ keys.
6. Select [Verify] with the E]/E/E/E] keys, and press the E key.

» Fig.42

7. Select the mowing area with the E]/E keys, and press the key.

» Fig.43

8

Press ﬂ to El keys to enter PIN code.
» Fig.44

NOTE: In the initial state, no PIN code is set.

9. Enter the PIN code again for confirmation.
» Fig.45

NOTE: Write down the PIN code and keep it in a safe place so that you do not forget it.
Memo:

NOTE: If you have forgotten your PIN code, contact our sales office or local dealer.
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Checking the Wire Installation
Checking departure from the charging staion |

Checking departure from the charging station

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] > [Mower departing points]

Follow the procedure below and check that the Robotic Mower departs from the charging station. In departure operation, the Robotic Mower saves
the magnetic field strength of the charging station in its memory to enable proper docking.

NOTICE: Be sure to check departure after installing the wires. Otherwise the Robotic Mower may navigate at slow speed on the guide wire or
may not navigate at slow speed on the charging station.

NOTICE: Dock the Robotic Mower with the charging station before setting the departure method.

1. Pressthe (&) button on the control panel.

The [Main menu] appears.

2. Select [Navigation preferences] on the display with the [T/[T keys, and press the [7 key.

The sub menu appears.

3. Select [Mower departing points].

The menu select screen appears.

4. Select the profile number of the departure method that you want to set with [T/W keys, and press 2 key.
» Fig.46

The option menu appears.

5. Use the keypad and enter the desired conditions to the option format fields displayed on the screen.

Option Details

Wire to trace: Select the type of wire that the Robotic Mower is to trace after departing from the charging station. Use the E/E keys

to display the desired wire type. To depart directly from the charging station without tracing a specific wire, select [--].

Departure position: Enter the distance that the Robotic Mower is to move from the station before starting the mowing work. You
can enter a distance of 0 to 800 m.

Probability Enter the probability of executing the set profile as a percentage.
» Fig.47: 1. Maximum probability value that can be entered

NOTE: The maximum probability value that can be entered will be displayed in the left of entry area of each profile. Enter the value that is smaller
than the maximum value. If you enter the value beyond the allowable value, it will be replaced with the maximum value.

6. Select [Test] and execute test operation before registering the settings.
The Robotic Mower travels along the selected wire.
The Robotic Mower stops automatically after the distance you enter.

NOTE: The confirmation is finished if the Robotic Mower departs from the charging station and stops at the designated point.

7. Pressthe "STOP" button.

The display cover opens.

8. Select [Yes] to register or [No] to cancel the registration when the confirmation screen asking whether to register the test run departure method is displayed.
If you select [No], you need to start the setting from the beginning again.

Checking boundary wire installation

Check that the boundary wire is installed correctly.

1. Hold the grip of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand so that it faces the boundary wire.
» Fig.48: 1.Boundary wire

2. Press the “STOP” button.

The display cover opens.

3. Pressthe @ button, select [Auto mowing] and press the key.

4. Close the display cover.

The Robotic Mower starts mowing and travels toward the boundary wire.

5. Check that the Robotic Mower changes direction at the boundary wire and continues mowing.
» Fig.49: 1. Boundary wire

6. Press the "STOP" button.

The Robotic Mower stops.

7. Turn off the power switch of the Robotic Mower and carry it to another place, and then turn on the switch. Check that the Robotic Mower oper-
ates similarly even at other boundary wire locations.

Returning the Robotic Mower to the charging station

[Top menu] > [Park] > [Stay at charging station]

This procedure is not necessary when a guide wire is installed. Proceed to [Checking guide wire installation]. Perform this procedure when using
the Robotic Mower without installing a guide wire.

Return the Robotic Mower to the charging station.

NOTE: By default, the Robotic Mower preferentially searches for signals from the guide wire and returns to the charging station according to sig-
nals of the guide wire. Even if there is not any guide wire in your work area, the Robotic Mower first continues to search for signals from the guide
wire for a preset priority search time. After the priority search time has elapsed, the Robotic Mower then researches for signals from the boundary
wire and returns to the charging station according to signals of the boundary wire. If you do not want to lay down the guide wire, we recommend
changing the priority search time for the guide wire. For details, see "Setting the active search period for the guide signal" in the instruction manual.
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1. Pressthe @ button on the control panel.

The sub menu appears.
» Fig.50

2. Select [Stay at charging station].

Press the 2 key, and the message [Close the display cover to return to the charging station.] appears.
3. Close the battery cover.
Check that the Robotic Mower returns to the charging station.

Checking guide wire installation

Check that the guide wire is installed correctly.

1. With the power turned off, hold the grip of the Robotic Mower and move the Robotic Mower by hand so that it faces the guide wire.
» Fig.51: 1. Guide wire

2. Pressthe “STOP” button.

The display cover opens.

3. Pressthe ry button, select [Stay at charging station], and press the [7 key.
4. Close the display cover.

The Robotic Mower starts mowing navigation toward the guide wire.

5. Check that the Robotic Mower changes direction near the guide wire, navigates along the guide wire toward the charging station, and docks
with the charging station.

| NOTE: After the Robotic Mower detects the guide wire, it will run along the left side of the guide wire.

This completes the installation and operation checks. For the detailed usage of this product, refer to the Instruction Manual of this product.

CASES IN POINT

Here are some examples of installations and settings in use.
The details shown in the figures are only examples and to illustrate the different field scales where each case might be better suited. Make your
arrangement more appropriate according to your preferences.

Personal garden area for a resident

A cosy courtyard or a small square garden in the backyard of your house, surrounded by small fencing, paths and trails.
» Fig.52: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 500 m?

Weekly working days and hours 4 hours on 6 days of the week
8 hours on 3 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [100%]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.

ority (%)]

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the near end of the half line which divides the mowing area into two equal upper and
lower areas.

Install a guide wire along the half line which divides the mowing area into two equal upper and lower areas.

Home garden with a separate mowing work area

A wide open front garden that surrounds the house on two sides with a small separate area of lawn beside a mature planting garden or vegetable

» Fig.53: 1. Main area 2. Sub area 3. Charging station 4. Boundary wire 5. Guide wire

Practical guidance

Mowing area Main area 1,000 m?
Sub area 400 m?
Weekly working days and hours Main area 14 hours on 5 days of the week
Sub area 12 hours on 2 days of the week
Departure method from station [execution pri- Main area Depart directly from the charging station at [70%)]. Refer to the mower departing point "A"
ority (%)] in the figure.

Depart towards the far end of the main garden and start mowing from the guide wire termi-
nation area at [30%)]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Sub area Move the Robotic Mower by hand from the main area to the sub area in advance. Then
start mowing manually. Refer to the instructions under "Mowing without automatic
charging" in the instruction manual for details.

Need to create sub area settings Yes

Tips for installations and settings Place the charging station at the center of the front boundary of the main garden.

Install a guide wire along the half line which divides the main area into two equal left and
right areas.
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Grass lawn fields on small hills
Ahillside landscape of a green lawn in a park, golf course or the likes. The lawn grows at different heights and shades on one or more gentle and
steep slopes with some sand and water features.

» Fig.54: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 2,500 m?

Weekly working days and hours 24 hours on 7 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [40%)]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.
ority (%)]

Depart towards the one end of a level lawn surface on the hill and start mowing from the guide wire termination area
at [30%]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far end of a slightly sloped lawn surface on the downhill and start mowing from the guide wire
termination area at [30%)]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the one end of the half way line which divides the level lawn surface on the hill into two
equal left and right areas.

Install two guide wires along the half way line which divides the mowing area into two equal upper and lower areas.
One towards the one end of a level lawn surface on the hill, and the other towards the far end of a slightly sloped
lawn surface on the downhill.

Be sure to install a boundary wire on surfaces that are nearly flat or as less sloped as possible.

Run a guide wire diagonally across a slope as it makes it easier for Robotic Mower to climb the slope.

Well-designed garden with some hard-to-reach spots to get mowing work done

A fully fenced elaborate garden area that contains a large residence, water features and a wild assortment of plants and objects. The well-designed
landscape helps keep the garden beautifully intact, but creates isolated spots for lawn maintenance.
» Fig.55: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 2,500 m?

Weekly working days and hours 24 hours on 7 days of the week

Departure method from station [execution pri- Depart directly from the charging station at [30%]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.
ority (%)]

Depart towards the near side end of the mowing work area and start mowing at a couple of strides ahead of the
guide wire termination area at [20%)]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far distant corner of the mowing work area and start mowing at around the middle of the guide
wire length at [30%]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Depart towards the far distant corner of the mowing work area and start mowing at a couple of strides ahead of the
guide wire termination area at [20%)]. Refer to the mower departing point "D" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station in the backyard for a protection of the scenery and easy access to power supply.

Install two guide wires to lead the Robotic Mower to two of least accessible mowing areas in the garden. One
towards the near end of the garden running through between two garden objects, and the other towards far distant
corner of the garden running through between the parking lot and the plants.

Be sure to run guide wires a certain distance away from a boundary wire to avoid affecting robotic navigation.

Open formal garden subdivided into asymmetric sections by hedges, wild plants, paths and garden objects

Settled in the middle of forest filled with lots of plants and trees, a commercial estate has an unobstructed view over the backyard garden, in which
roughly subdivided into three lawn areas in different sizes and scales.
» Fig.56: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

Practical guidance

Mowing area 1,500 m? (Area-dividing ratio: approx. 55/30/15)
Weekly working days and hours 14 hours on 7 days of the week
24 hours on 4 days of the week
Departure method from station [execution pri- Sort out the execution priorities for mowing work in proportion to the sizes of the three areas.
ority (%)]

Depart directly from the charging station at [55%)]. Refer to the mower departing point "A" in the figure.

Depart towards the far end of the second largest mowing work area and start mowing from the guide wire termina-
tion area at [30%]. Refer to the mower departing point "B" in the figure.

Depart towards the far end of the third largest mowing work area and start mowing from the guide wire termination
area at [15%]. Refer to the mower departing point "C" in the figure.

Need to create sub area settings No

Tips for installations and settings Place the charging station at the near end of the half way line which divides the largest mowing area into two equal
left and right areas.

Install a guide wire along the half way line which divides the second largest mowing area into two equal left and right
areas.

Install a guide wire along the half way line which divides the third largest mowing area into two equal left and right
areas.
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POLSKI (Instrukcja oryginalna)

Wprowadzenie

Niniejszy podrecznik stanowi przewodnik konfiguracji robota koszacego. W niniejszym podreczniku opisano procedury montazu stacji tadujace;j,
przewodu ograniczajgcego i przewodu prowadzacego oraz konfiguracje poczatkowa robota koszgcego. Nalezy zapoznac¢ sie z dotyczacymi tego
produktu srodkami ostroznosci, ktore przedstawiono w instrukcji obstugi.

Informacje o robocie koszacym

Robot koszgcy kosi trawnik w sposob automatyczny. Ponizej przedstawiono gtéwne elementy tego produktu.

. Robot koszacy

Jest to jednostka gtéwna, ktéra kosi trawnik. Laduje sie za posrednictwem stacji tadujgcej i automatycznie kosi trawnik w obszarze roboczym.
Stacja fadujaca

taduje robot koszacy i przekazuje sygnaty do przewodu ograniczajgcego oraz przewodu prowadzacego.

Przewéd ograniczajacy

Ten przewdd znajduje sie wzdtuz granic obszaru roboczego. Wyznacza on obszar roboczy, ktéry bedzie koszony przez robot koszgcy.
Przewéd prowadzacy

Ten przewdd umozliwia powrét robota koszgcego do stacji tadujgcej. Przewod ten prowadzi takze kosiarke do trawy do obszaréw, w ktérych
pracuje ona rzadziej ze wzgledoéw topograficznych itp.

(Montaz przewodu prowadzacego jest opcjonalny.)

» Rys.1: 1. Robot koszgcy 2. Stacja tadujgca 3. Przewdd ograniczajgcy 4. Przewod prowadzgcy

| WSKAZOWKA: Przed rozpoczeciem montazu przewodéw zaleca sie stworzenie schematu instalacji, jak przedstawiono na powyzszym rysunku. |

Opis podrecznikow

Przewodnik konfiguracji

Opisano w nim procedury montazu stacji tadujgcej, przewodu ograniczajgcego i przewodu prowadzgcego oraz konfiguracje poczatkowg
robota koszgcego.

Instrukcja obstugi tego produktu

Zawiera opis gtownych funkcji, Srodkoéw ostroznosci, réznych ustawien oraz konserwacji robota koszgcego.

Sprawdzanie zawartosci opakowania

Stacja tadujaca Zasilacz sieciowy Przewdd wielozytowy
(Ksztalt wtyczki zasilacza sieciowego rézni sie zalez-
nie od kraju.)

Przewod (150 m) Kotek (do mocowania przewodow) 150 szt. Kotek gwintowany (do mocowania stacji fadujgcej)

W
Vi
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Klucz imbusowy 6 (1 szt.) N6z kosiarki Sruby (do mocowania noza kosiarki)
(tacznie 12 szt., 3 szt. do montazu, 9 szt. w zapasie)  (fgcznie 12 szt., 3 szt. do montazu, 9 szt. w zapasie)

AAAN
TYVY

Ztacze (5 szt.) tacznik (3 szt.) Instrukcja obstugi

T [T

LR
DS Q@

Wskaznik pomiarowy (nalezy go wycig¢ z opakowa-  Robot koszacy
nia wzdtuz perforowanych linii)

Narzedzia wymagane do montazu

Szczypce nastawne Szczypce boczne Plastikowy miotek
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Przenoszenie robota koszacego

AOSTRZEZ'ENIE: Upewnic¢ sie, ze przetgcznik zasilania robota koszgcego jest wytgczony.
AOSTRZEZ'ENIE: Podczas przenoszenia robota koszgcego nalezy go trzymac wytgcznie za uchwyt.
AOSTRZEZ'ENIE: Nie wolno trzymac robota koszacego z nozami skierowanymi w swojg strone.

A\ OSTRZEZENIE: Nie wolno wigczaé robota koszgcego, gdy inne osoby go dotykaja.

1. Jesli robot koszacy pracuje, nacisngc¢ przycisk ,STOP”.
Pokrywa wys$wietlacza zostanie otwarta, a robot koszgcy zatrzyma sie.
2. Zamknac¢ pokrywe wyswietlacza i nacisng¢ przetgcznik zasilania po stronie oznaczonej symbolem O.

Lad

Chwyci¢ robot koszacy za uchwyt i podnies¢ go.
» Rys.2: 1. Uchwyt 2. Przetgcznik zasilania

Przygotowanie obszaru roboczego

Nalezy wykona¢ ponizsze czynnosci przygotowawcze, aby nic nie blokowato automatycznego koszenia robota koszgcego.
Z obszaru roboczego usung¢ patyki, kamienie i inne wigksze przedmioty.

»  Jesli wysokosc¢ trawy przekracza 65 mm, przycig¢ jg do tej lub mniejszej wysokosci.

Wypetni¢ i wyréwnac¢ wgtebienia oraz miejsca, w ktérych powstajg katuze.

.

.

Montaz zasilacza sieciowego

Nalezy wybrac¢ zacienione i zabezpieczone przed deszczem miejsce z dobrg wentylacjg. Zasilacz sieciowy nalezy umiesci¢ na wysokosci co naj-
mniej 30 cm nad podtozem. Zaleca sie przymocowanie zasilacza sieciowego do $ciany za pomoca $rub.

| UWAGA: Aby zapobiec odksztatceniu lub uszkodzeniu ztgcza, nalezy je podiagczy¢ w linii prostej, nie pod katem.

WSKAZOWKA: Wymagane jest zrédio zasilania znajdujace sie na zewnatrz (odpowiednie dla potrzeb gospodarstwa domowego), ktére nie jest
narazone na deszcz.

WSKAZOWKA: Jesli dopuszczalne obcigzenie w miejscu montazu jest niewystarczajgce, nalezy je wzmocnig.
WSKAZOWKA: Po zamontowaniu zasilacza sieciowego nalezy odtgczy¢ wtyczke zasilacza.
WSKAZOWKA: Nie tgczyé réznych przewoddéw wielozytowych.

» Rys.3: 1. Zasilacz sieciowy 2. Przewdd wielozytowy
» Rys.3: a) Co najmniej 30 cm nad podtozem

Miejsce montazu stacji tadujacej

Stacja fadujgca taduje robota koszacego i przekazuje sygnaty do przewodu ograniczajgcego oraz przewodu prowadzacego.

Warunki montazu stacji tadujacej

UWAGA: Nie wolno wygina¢ podstawy stacji.

Wybraé mozliwie rowne miejsce w poblizu zrédta zasilania (w granicach +5°).

Miejsce, w ktérym nachylenie przedniej czesci podstawy stacji nie przekracza +5 cm, a nachylenie bokéw podstawy stacji nie przekracza +2
cm, jak przedstawiono na rysunku.

Wybraé miejsce zabezpieczone przed bezposrednim swiatlem stonecznym.

Jesli stacja tadujgca ma znajdowac sie na trawniku, skosi¢ w tym miejscu trawe na krétko.

Dostepny jest obszar o dtugosci co najmniej 3 m z przodu przewodu ograniczajgcego.

» Rys.4: 1. Podstawa stacji

» Rys.4: a)5cm lub mniej b) 2 cm lub mniej c) 3 m lub wiecej

Wybor miejsca montazu stacji tadujacej

Nalezy wybra¢ miejsce montazu stacji tadujgcej spetniajgce odpowiednie warunki.
Stacje fadujgca nalezy zamontowaé w taki sposéb, aby jej odlegtos¢ od zrédta zasilania umozliwita podtgczenie przewodu wielozytowego (10 m).

| WSKAZOWKA: Nie nalezy przymocowywa¢ stacji tadujgcej na state. Na tym etapie nalezy wytacznie wybraé miejsce montazu stacji tadujace;.

Rozmieszczanie przewodu ograniczajacego

Przewdd ograniczajgcy nalezy rozmiesci¢ wzdtuz granic obszaru, w ktérym robot koszgcy bedzie kosit trawe. Przewdd ograniczajgcy nalezy
rozmiescic¢ w taki sposéb, by obejmowat obszar roboczy pojedyncza, nieprzerwang linig i tgczyt sie na obu koncach ze stacja tadujgca.
Robot koszgcy nie bedzie dziatat prawidtowo, jesli przewdd ograniczajgcy zostanie niewtasciwie rozmieszczony. Przewdd ograniczajgcy
nalezy rozmiesci¢ zgodnie z instrukcjami zawartymi w niniejszym podreczniku.

Jesli na podtozu znajduje sie metalowy przedmiot, taki jak stalowy pret, bedzie on zaktocat sygnat petli i spowoduje zatrzymanie.

WSKAZOWKA: Przewdd ograniczajgcy mozna zamontowaé na dwa sposoby — za pomoca kotkéw lub zakopujgc go w podiozu (do gtebokosci
maks. 20 cm). W niniejszej instrukcji obstugi opisano sposéb z wykorzystaniem kotkéw.
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Warunki montazu przewodu ograniczajacego

Mozna ustawi¢ zasieg poza granicg robota koszgcego w zakresie 20-50 cm. W niniejszym podreczniku opisano konfiguracje domysing (32 cm).
Szczegodtowe informacje na temat ustawien zawiera rozdziat ,Navigation preferences (Preferencje dotyczgce przemieszczania)” w instrukcji
obstugi.

Rysunek Warunek

NS N

Zachowa¢ odlegto$¢ okoto 35 cm od przeszkod o wysoko$ci co najmniej 5 cm.
(Obszar o szerokosci okoto 25 cm od przeszkody pozostanie nieskoszony ).

Do wyznaczenia odpowiedniej odlegtosci od przeszkdd nalezy uzy¢ dotgczonego
wskaznika pomiarowego. (Wskaznik pomiarowy nalezy wycig¢ z opakowania
wzdtuz perforowanych linii).

/
/

(a)

_\
A VNN NN

Zachowac odlegtos¢ okoto 30 cm od przeszkdod o wysokosci ponizej 5 cm.
(Obszar o szerokosci okoto 20 cm od przeszkody pozostanie nieskoszony. )

Zachowaé odlegtos¢ okoto 10 cm od przeszkdd o wysokosci ponizej 1 cm. (Caty
obszar zostanie skoszony ).

Jesli istniejg obszary, do ktérych robot koszgcy nie powinien mie¢ dostgpu, lub
przeszkody, z ktérymi nie powinien mie¢ kontaktu, nalezy wykluczy¢ te obszary,
rozmieszczajac wokot nich przewdd ograniczajgcy. Szczegdtowe informacje
zawiera sekcja ,Wyznaczanie wyspy” (strona 39).

Otoczy¢ obszary, do ktérych robot koszacy nie powinien mie¢ dostepu, odgro-
dzeniem (przeszkodg) o wysokos$ci co najmniej 15 cm. Ponadto aby zapobiec
zetknigciu z odgrodzeniem, w odlegto$ci co najmniej 35 cm od niego nalezy
rozmiesci¢ przewod ograniczajgcy. (Obszar o szerokosci okoto 25 cm pozostanie
nieskoszony. )

a) 15 cm lub wiecej b) 35 cm lub wiecej
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Rysunek

Warunek

Nie wolno zwija¢ przewodéw. Mogtoby to spowodowac zwigkszenie natezenia
sygnatu, co uniemozliwi prawidtowe dziatanie robota koszgcego.

- Szeroko$¢ obszaru roboczego powinna wynosi¢ co najmniej 1,5 m. Robot
koszacy powraca do stacji tadujgcej, przemieszczajac sie wzdtuz przewodu ogra-
niczajgcego w kierunku przeciwnym do ruchu wskazoéwek zegara.

- Upewnic sig, ze przewdd ograniczajgcy znajduje sie¢ w odlegtosci co najmniej 1,5
m od boku stacji tadujgcej.

&

Rozmiesci¢ przewod ograniczajgcy w taki sposoéb, by odlegto$¢ migdzy nim a
robotem koszacym byta mniejsza niz 35 m. Jesli odlegto$¢ od najblizszego prze-
wodu ograniczajgcego do robota bedzie wynosi¢ powyzej 35 m, robot nie bedzie
dziatat prawidtowo.

—— 7]
|
2 — ! ________________________ ®
| | |
N | o |
3

1. Stacja tadujgca 2. Przewdd prowadzacy 3. Przewdd ograniczajgcy
a) 400 m lub mniej b) 800 m lub mniej

- Dtugo$c¢ trasy prowadzacej od stacji fadujgcej, wyznaczanej przez przewod
prowadzacy i przewdd ograniczajgcy, i biegngcej z powrotem do stacji fadujgcej
(jak przedstawiono na rysunku) nie powinna przekracza¢ 400 m.

- Przegvc’)d ograniczajgcy moze obejmowac obszar o maksymalnej powierzchni 3
500 m*.

- Maksymalna dtugo$¢ przewodu ograniczajgcego to 800 m (w tym wyspy i
obszary podrzedne).
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Rysunek Warunek

- Jesli w obszarze roboczym znajduje sie nachylenie, rozmiesci¢ przewod ograni-
czajacy na nachyleniu nieprzekraczajgcym 10°.

- W przypadku rozmieszczania przewodu ograniczajgcego na nachyleniu przekra-
czajgcym 10° nalezy rozmiesci¢ odcinek o dtugosci co najmniej 1 m na obszarze
ustawionym pod katem nieprzekraczajgcym 10° ponizej nachylenia.

- Nie mozna rozmiesci¢ przewodu ograniczajgcego na nachyleniu przekraczajg-
cym 10° przy granicy obszaru roboczego.

- Przewdd ograniczajacy nalezy rozmiesci¢ w odlegtosci okoto 20 cm od granicy
miedzy nachyleniem a ptaskim obszarem.

roboczych przewody ograniczajgce nalezy rozmiesci¢ w odlegtosci co najmniej 1

W przypadku korzystania z wigcej niz jednej stacji i wyznaczania kilku obszaréw
® (b) m od siebie.

a) 1 m lub wiecej b) Mniej niz1 m

Rozmieszczanie przewodu ograniczajacego

WSKAZOWKA: Przewdd ograniczajgcy nalezy rozciggnaé w linii prostej na dtugo$é co najmniej 1,5 m po obu stronach stacji tadujgce;.

WSKAZOWKA: Szczegdtowe informacje dotyczace na przyktad odlegtoéci montazu od przeszkdd zawiera sekcja ,Podtgczanie przewodéw do
stacji tadujgcej” (strona 41).

1. Wbi¢ pierwszy kotek w poblizu stacji tadujgcej za pomoca plastikowego mtotka i zaczepi¢ przewdd ograniczajacy.
» Rys.5: 1. Stacja tadujgca 2. Kotek

» Rys.5: a) 1,5 mlub wiecej

2. Naciggna¢ przewdd ograniczajacy w taki sposéb, aby przylegat $cisle do podtoza (nie byt luzny), a nastepnie wbi¢ kolejny kotek w odlegtosci
okoto 1 m od poprzedniego.

WSKAZOWKA: Jesli przewod ograniczajgcy nie przylega $cisle do podtoza (jest luzny), nalezy zmniejszy¢ odlegto$é miedzy kotkami.
WSKAZOWKA: Szczegdtowe informacje dotyczace na przyktad odlegtoéci montazu od przeszkdd zawiera sekcja , Warunki montazu przewodu
ograniczajgcego” (strona 36)

3. Wykona¢ petle (oczko) o $rednicy okoto 20 cm, aby pozostawi¢ dodatkowy odcinek przewodu ograniczajgcego w planowanym miejscu fgcze-
nia przewodu ograniczajgcego z przewodem prowadzgcym. Utatwi to podtgczenie go na pdzniejszym etapie.
» Rys.6: 1. Planowane miejsce tgczenia 2. Przewod ograniczajgcy 3. Przewdd prowadzgcy

WSKAZOWKA: Przewdd prowadzacy umozliwia powrdt robota koszacego do stacji tadujgcej. Szczegdtowe informacje na temat podtgczania
przewodu prowadzacego zawiera sekcja ,Rozmieszczanie przewodu prowadzgcego” (strona 40).

4. Jesliistniejg obszary, do ktorych robot koszacy nie powinien mie¢ dostepu, lub przeszkody, z ktérymi nie powinien mie¢ kontaktu, nalezy
wykluczy¢ te obszary, rozmieszczajgc wokot nich przewdd ograniczajacy.

WSKAZOWKA: Szczegdtowe informacje zawiera sekcja ,Wyznaczanie wyspy” (strona 39).

5. Po doprowadzeniu przewodu ograniczajgcego z drugiej strony do stacji tadujgcej wbi¢ kotek po przeciwnej stronie stacji, w pozycji analogicz-
nej do kotka wbitego uprzednio w punkcie poczgtkowym, za pomocg plastikowego mtotka.
» Rys.7: 1. Kotek w punkcie poczgtkowym 2. Kotek w punkcie korncowym

6. Przecig¢ przewdd, pozostawiajgc na koncu odcinek o dlugosci umozliwiajgcej podigczenie go do stacji tadujgce;.
» Rys.8: 1. Zacisk L 2. Zacisk R
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7. W miejscu umozliwiajgcym podtgczenie ztgcza do zacisku dopasowac przewod ograniczajgcy do rowka dostarczonego ztgcza i zacisng¢ ztg-
cze na przewodzie za pomocg szczypiec nastawnych.
» Rys.9: 1. Przewdd ograniczajgcy 2. Rowek w ztgczu

8. Odcig¢ nadmiar przewodu ograniczajgcego za pomocg szczypiec bocznych, pozostawiajgc odcinek o dtugosci 1 cm wystajacy ze ztgcza.
» Rys.10

9. W ten sam sposéb przymocowac ztgcze do drugiego konca przewodu ograniczajgcego.

WSKAZOWKA: Nalezy oznaczyé konce przewodéw kolejno jako ,G1”, ,G2”, ,L” i ,R”. Dzieki temu przewody zostang prawidtowo podigczone
podczas ponownego rozmieszczania po przechowywaniu dtugoterminowym.

WSKAZOWKA: Na tym etapie nie nalezy podigczaé zlgczy do stacji tadujgcej. Podtgczanie do stacji tadujgcej zostato opisane w dalszej sekcji —
LPodtgczanie przewodow do stacji tadujgcej” (strona 41).

Wyznaczanie wyspy

Jesli w obszarze koszenia znajdujg sie przeszkody, ktdrych nie mozna usungg, takie jak drzewa lub kamienie, nalezy otoczy¢ je przewodem ograni-

Czajgcym, wyznaczajgc wyspy.

*  Aby wyznaczy¢ wyspy, nalezy rozmiesci¢ przewod ograniczajgcy wokét przeszkod. Zastosowac niewielkie odstepy miedzy kotkami, tak aby
odlegto$¢ od przeszkody wynosita okoto 35 cm.

. Dwie linie przewodu ograniczajgcego prowadzgce w strone wyspy i z powrotem nalezy poprowadzi¢ blisko siebie (odstep 0 cm). Umozliwi to
przemieszczanie sie robota koszacego nad przewodami.
— Przymocowac dwie linie przewodu ograniczajgcego za pomocg tego samego kotka.

UWAGA: Nie wolno dopusci¢ do tego, by te dwie linie sie przecinaty. Spowodowatoby to btad skutkujgcy zatrzymaniem robota koszgcego.

» Rys.11: 1. Przeszkoda 2. Kotek 3. Przewdd ograniczajacy

» Rys.11: a) Okoto 35 cm b) Blisko siebie (odstep 0 cm)

*  Wiecej niz jedng wyspe wyznaczy¢ w nastepujacy sposob.

» Rys.12: 1. Przewdd ograniczajgcy 2. Kotek

«  Jesli stacja tadujgca znajduje sie w obrebie przewodu ograniczajgcego wyznaczajacego wyspe, nalezy doprowadzi¢ przewdd prowadzacy do
tej samej wyspy.
Jesli stacja tadujgca znajduje sie poza obrebem przewodu ograniczajgcego wyznaczajgcego wyspe, nie nalezy doprowadzac¢ przewodu pro-
wadzgcego do wyspy ani dwach linii przewodu ograniczajgcego.

» Rys.13: 1. Przewdd prowadzgcy

Wyznaczanie obszaru podrzednego

Osobny obszar roboczy, w przypadku ktérego nie jest mozliwe wyznaczenie $ciezki umozliwiajgcej automatyczne przemieszczenie robota koszg-
cego ze stacji tadujgcej do tego obszaru, jest nazywany obszarem podrzednym (b). Obszar, w ktérym znajduje sie stacja tadujaca, to obszar gtéwny
(a).

. Robot koszgcy nalezy wytgczy¢ i recznie przenie$¢ miedzy obszarem gtéwnym a podrzednym.

. Przewdd ograniczajgcy nalezy rozmiesci¢ w taki sposob, aby szeroko$c¢ $ciezki miedzy obszarem gtéwnym i podrzednym nie przekraczata 10
cm.

Przewdd ograniczajgcy nalezy rozmiesci¢ w jednej, nieprzerwanej linii wokot catego obszaru roboczego ((a) i (b)).

Na czas koszenia obszaru podrzednego nalezy zmieni¢ ustawienia robota koszgcego. Szczegdétowe informacje zawiera instrukcja obstugi tego
produktu.

» Rys.14: 1. Przewdd ograniczajgcy 2. Stacja tadujgca 3. 10 cm lub mniej

» Rys.14: a) Obszar gtéwny b) Obszar podrzedny

Rozmieszczanie przewodu prowadzgcego

Przewdd prowadzacy umozliwia powrét robota koszgcego do stacji tadujgcej. Przewod ten prowadzi takze robot koszgcy do obszaréw, w ktérych
pracuje on rzadziej ze wzgledéw topograficznych itp.

.

.

WSKAZOWKA: Robota koszgcego mozna uzywaé bez rozmieszczenia przewodu prowadzacego.
WSKAZOWKA: Mozna zamontowaé maksymalnie 2 przewody prowadzace.
WSKAZOWKA: Od przewodu prowadzacego nie moga odchodzié rozgatezienia.

Warunki montazu przewodu prowadzacego

Rysunek Warunek

Rozmiesci¢ przewdd prowadzgcy w linii prostej o dtugosci co najmniej 2 m od
stacji tadujacej, jak przedstawiono na rysunku. W przeciwnym razie powrét robota
koszacego do stacji fadujgcej moze by¢ niemozliwy.

a) 2 m lub wiecej
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Rysunek Warunek

- Kat zakrzywienia przewodu prowadzgcego powinien wynie$¢ okoto 135°. W
przypadku kata ponizej 90° powrét robota koszgcego do stacji tadujgcej moze byé
_______________________________ niemozliwy.
/"/(C) J(d) - Prosta linia uko$na musi mie¢ dtugo$¢ co najmniej 50 cm.
\ - Promien przewodu prowadzgcego rozmieszczonego po okregu musi wynosié co

najmniej 1 m.
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Szeroko$¢ obszaru roboczego powinna wynosi¢ co najmniej 1,5 m. Obszar po
lewej stronie przewodu prowadzgcego musi by¢ szeroki, poniewaz robot koszacy
przemieszcza sie po tej stronie i powraca do stacji tadujgcej.

a) 100 cm lub wigcej b) 50 cm lub wigcej

Nie dopusci¢ do przeciecia sie przewodu prowadzgcego i przewodu
ograniczajgcego.
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Rozmieszczanie przewodu prowadzacego

1. Przecigc¢ petle (oczko) przewodu ograniczajgcego pozostawiong wczesniej w miejscu tgczenia przewodu ograniczajgcego z przewodem
prowadzacym.
» Rys.15: 1. Przewdd ograniczajacy

2. Wsung¢ przewdd prowadzacy do srodkowego otworu, a przewody ograniczajgce do lewego i prawego otworu sposrdd trzech otworow dostar-
czonego tgcznika.
» Rys.16: 1.t3acznik 2. Przewdd ograniczajgcy 3. Przewdd prowadzacy

WSKAZOWKA: Wszystkie trzy przewody nalezy wsungé mozliwie najdale;.

3.  Scisngé tgcznik szczypcami nastawnymi, aby zamocowaé przewody.
» Rys.17

MA\PRZESTROGA: tacznik nalezy przymocowac¢ kotkami w taki sposoéb, by miedzy nim a podtozem nie byto szczeliny. W przeciwnym
razie robot koszgcy moze uszkodzi¢ przewody i tgczniki.

4. Whic¢ koftki po obu stronach punktu tgczenia za pomocg plastikowego miotka.
» Rys.18: 1. Kotek

WSKAZOWKA: Przewdd prowadzacy musi byé potgczony z przewodem ograniczajgcym pod katem okoto 90°.

5. Rozmiescic przewdd prowadzacy, wbijajac kotki kolejno az do stacji tadujgcej za pomocg plastikowego mtotka.

»  Zachowa¢ odlegtos$¢ okoto 1 m miedzy kotkami. Jesli przewdd prowadzacy nie przylega $cisle do podtoza (jest luzny), zmniejszy¢ te odlegtosc.
*  Kat zakrzywienia przewodu prowadzgcego powinien wynies¢ okoto 135°.

*  Zprzodu stacji fadujgcej przewod prowadzgcy musi zostaé poprowadzony w linii prostej na odcinku o dtugosci co najmniej 2 m.

*  Pozostate warunki montazu przewodu prowadzgcego opisano w sekcji ,Warunki montazu przewodu prowadzgcego” (strona 39).
» Rys.19: 1. Stacja fadujgca 2. Przewdd prowadzgcy

» Rys.19: a) 2 m lub wiecej b) Okoto 135°
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6. Po zakonczeniu rozmieszczania przewodu prowadzgcego i doprowadzeniu go do stacji tadujgcej przeciggnaé¢ przewod do tytu stacji przez
otwér w dolnej czesci kolumny stacji.
» Rys.20: 1. Otwoér 2. Kolumna

WSKAZOWKA: Odcigé przewod prowadzacy, pozostawiajgc odcinek o diugosci co najmniej 30 cm wystajacy z tytu staciji tadujacej.

7. Wsung¢ przewdd prowadzacy do rowka na $rodku podstawy stacji i przymocowac go.
» Rys.21: 1. Rowek 2. Podstawa stacji

8. Podtaczy¢ ztgcze na koncu przewodu prowadzgcego.

| WSKAZOWKA: Informacje na temat podtgczania ztgcza znajdujg sie na stronie 39.

9. W przypadku podtgczania drugiego przewodu prowadzgcego powtérzyc¢ kroki od 1 do 8.

WSKAZOWKA: Szczegdtowe informacje na temat podtgczania do stacji tadujgcej zawiera sekcja ,Podfgczanie przewodéw do stacji tadujgce)”
(strona 41).

Zwiekszanie diugosci przewodu

W celu zwiekszenia dlugosci przewodu nalezy potgczy¢ dwa przewody za pomocg dostarczonego tgcznika.

A PRZESTROGA: tacznik nalezy przymocowac¢ kotkami w taki sposob, by miedzy nim a podtozem nie byto szczeliny. W przeciwnym
razie robot koszacy moze uszkodzic¢ przewody i tgczniki.

1.  Wsuna¢ przewody do lewego i prawego otworu sposrdd trzech otworéw dostarczonego tgcznika.
» Rys.22: 1.tacznik 2. Przewdd

WSKAZOWKA: Oba przewody nalezy wsungé mozliwie najdalej.

WSKAZOWKA: Przewody mozna wsungé do dowolnych otworéw, jednak zaleca sie uzycie lewego i prawego otworu, aby zapewni¢ proste
potaczenie.

2. Scisngé tgcznik szczypcami nastawnymi, aby zamocowaé przewody.
» Rys.23

Montaz stacji tadujacej

Upewni¢ sie, ze przewdd wielozytowy siega do stacji fadujgcej, a nastepnie przymocowac jg kotkami gwintowanymi (8 szt.) za pomocg klucza imbu-
sowego 6.
» Rys.24: 1. Klucz imbusowy 6 2. Kotek gwintowany (do mocowania stacji tadujacej) (8 szt.)

Podtaczanie przewodow do stacji tadujacej

Po zakonczeniu rozmieszczania przewodéw nalezy podtgczy¢ przewdd ograniczajacy, przewod prowadzacy i przewod wielozytowy do stacji
tadujgce;j.

Podtaczanie przewodu ograniczajagcego

1. Otworzy¢ pokrywe zaciskow i zdjaé pokrywe przewodow stacji tadujacej.
» Rys.25: 1. Pokrywa zaciskéw 2. Pokrywa przewodow

2. Stana¢ za stacjg fadujaca i przeciagna¢ przewodd ograniczajacy wychodzacy z lewej strony przez zaczepy po lewej stronie (3 zaczepy) od dotu.
» Rys.26: 1. Przewdd ograniczajgcy wychodzacy z lewej strony 2. Zaczepy po lewej stronie (w trzech miejscach)

3. Nasuna¢ znajdujgce sie na koncu przewodu ztgcze na zacisk R.
» Rys.27: 1. Zacisk R 2. Ztgcze przewodu ograniczajgcego wychodzgcego z lewej strony

UWAGA: Aby zapobiec odksztatceniu lub uszkodzeniu ztgcza, nalezy je podigczy¢ w linii prostej, nie pod katem.

4. W ten sam sposob przeciggna¢ przewdd ograniczajgcy wychodzacy z prawej strony przez zaczepy po prawej stronie (w trzech miejscach) od
dotu, a nastepnie nasung¢ ztacze na zacisk L.
» Rys.28: 1. Zacisk L 2. Ztgcze przewodu ograniczajgcego wychodzgcego z prawej strony 3. Zaczepy po prawej stronie (w trzech miejscach)

UWAGA: Nalezy sprawdzi¢, czy konce przewodu ograniczajgcego sg podigczone do odpowiednich zaciskéw. Podtgczenie koncow prze-
wodu ograniczajgcego do niewtasciwych zaciskéw spowoduje, ze robot koszacy nie bedzie w stanie rozpozna¢ obszaru roboczego.

» Rys.29: 1. Przewdd ograniczajgcy 2. Obszar roboczy

Podtaczanie przewodu prowadzacego

Przeciggna¢ przewod prowadzacy przez zaczepy po prawej lub lewej stronie (w dwdch miejscach) i nasung¢ znajdujgce sie na koncu przewodu
ztgcze na zacisk G1 lub G2.

| UWAGA: Aby zapobiec odksztatceniu lub uszkodzeniu ztagcza, nalezy je podigczy¢ w linii prostej, nie pod katem.

| WSKAZOWKA: Ztgcze przewodu prowadzacego mozna podigczyé do zacisku G1 lub G2.

» Rys.30: 1. Ztgcze przewodu prowadzgcego 2. Zacisk G2 3. Zaczepy po prawej stronie (w dwdch miejscach) 4. Wyciecie (nie przeciagac przez
nie przewodu prowadzgcego)

| WSKAZOWKA: Jesli rozmieszczono drugi przewdd prowadzacy, nalezy podtgczyé go w ten sam sposéb do wolnego ztgcza (G1 lub G2).
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Podiaczanie przewodu wielozytowego

1. Podtgczyc¢ ztgcze przewodu wielozytowego do gniazda.
» Rys.31: 1. Gniazdo 2. Zigcze przewodu wielozytowego

| UWAGA: Aby zapobiec odksztatceniu lub uszkodzeniu ztagcza, nalezy je podiagczy¢ w linii prostej, nie pod katem.

2. Przeciggna¢ przewdd wielozytowy przez zaczepy znajdujgce sie na srodku (w trzech miejscach) od géry.
» Rys.32: 1. Zaczepy znajdujgce sie na srodku (w trzech miejscach)

3. Zalozy¢ pokrywe przewodow.

. Przeciggna¢ przewod wielozytowy przez wycigcie w pokrywie przewodéw.

» Rys.33: 1. Pokrywa przewodoéw 2. Wyciecie

4. Zamknac¢ pokrywe zaciskow i poditgczyé wtyczke zasilacza sieciowego do gniazda zasilania.

» Rys.34: 1. Pokrywa zaciskéw

5. Sprawdzi¢, czy wskaznik stacji zaswieci sie na zielono.

«  Jedli przewdd ograniczajgcy zostat prawidtowo podtgczony, wskaznik stacji zaswieci sie na zielono.

W przypadku btedu potgczenia wskaznik stacji bedzie migat na czerwono. Nalezy usung¢ wszelkie nieprawidtowos$ci w podtgczeniu poszcze-
golnych przewodow do stacji tadujgcej i ponownie sprawdzi¢ wskaznik staciji.

» Rys.35: 1. Wskaznik stacji

6. Sprawdzi¢ podtaczenie przewodu prowadzacego.

Aby sprawdzi¢ podtgczenie przewodu prowadzgcego, nalezy wykona¢ nastepujgce czynnosci.

1. Upewni¢ sie, ze przewodd ograniczajgcy zostat prawidtowo podigczony. (Sprawdzi¢, czy wskaznik stacji $wieci sie na zielono).
2. Odigczy¢ jedno ze ztgczy przewodu ograniczajgcego od zacisku L lub R.

3. Odigczy¢ jedno ze ztgczy przewodu prowadzgcego od zacisku G1 lub G2, a nastepnie podtgczy¢ to ztgcze do wolnego zacisku przewodu
ograniczajgcego.

4. Sprawdzi¢, czy wskaznik stacji zaswieci sie na zielono.

5. Po kazdym sprawdzeniu przywrécic oryginalne podtgczenie przewodow.
» Rys.36

tadowanie robota koszgcego

1. Nacisng¢ przetgcznik zasilania robota koszgcego po stronie oznaczonej symbolem | i wigczy¢ zasilanie.
» Rys.37

| WSKAZOWKA: Podczas tadowania robota koszgcego zasilanie musi byé wigczone.

2. Zadokowac robot koszgcy w stacji tadujgce;j.
» Rys.38

WSKAZOWKA: Po rozpoczeciu tadowania lampka LED robota koszgcego zacznie migaé na zielono. Po zakonczeniu tadowania lampka LED
wytgczy sie.

WSKAZOWKA: Jesli akumulator jest w petni natadowany, tadowanie nie rozpocznie sie, a lampka LED robota koszgcego nie bedzie migaé na
zielono.

WSKAZOWKA: Lampka wskaznika stacji nie zmienia sie zaleznie od statusu fadowania.

WSKAZOWKA: tadowanie jest mozliwe, nawet jesli przewéd ograniczajacy lub przewdd prowadzacy nie jest podtaczony do stacji tadujace;.

Konfiguracja poczatkowa

| WSKAZOWKA: Przed rozpoczeciem pracy nalezy zdjgé folie ochronng z panelu sterowania. |

Po wigczeniu robota koszacego po raz pierwszy pojawia sie widoczny ponizej ekran konfiguracji poczatkowej. Nalezy wybrac jezyk wyswietlacza,
ustawi¢ date i godzine oraz kod PIN, a takze zdefiniowa¢ obszar koszenia.

1. Nacisna¢ przycisk ,STOP” robota koszgcego i otworzy¢ pokrywe wyséwietlacza.
» Rys.39: 1. Pokrywa wyswietlacza 2. Przycisk ,STOP”

2. Wybra¢ jezyk za pomocg klawiszy E]E i nacisng¢ klawisz E

» Rys.40

3. Wybra¢ zadany format wyswietlania daty i godziny za pomocg klawiszy (/> [all~].

4. Wybrac opcje [Next (Dalej)] (Dalej) za pomocg klawiszy E]/E]/E]E i nacisnag¢ klawisz E

» Rys.41

5. Nacisna¢ klawisze E]/E/E/E] aby zaznaczy¢ wybrang pozycje, i wprowadzi¢ date oraz godzine, naciskajac klawisze od ﬂ do ﬂ
6. Wybra¢ opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz) za pomoca klawiszy [ ][aliv]i nacisng¢ klawisz v.

» Rys.42

7. Zdefiniowac obszar koszenia za pomoca klawiszy [I/E i nacisng¢ klawisz .

» Rys.43

8. Wprowadzi¢ kod PIN za pomoca klawiszy od [l do [EB.
> Rys.44

WSKAZOWKA: Poczatkowo zaden kod PIN nie jest ustawiony.
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9. Ponownie wprowadzi¢ kod PIN w celu potwierdzenia.
» Rys.45

WSKAZOWKA: Kod PIN nalezy zapisa¢ i przechowywa¢ w bezpiecznym miejscu, aby go nie zapomnieg.
Miejsce na zapisanie:

WSKAZOWKA: W przypadku zapomnienia kodu PIN nalezy skontaktowaé sie z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Sprawdzanie podtagczenia przewodéw
Sprawdzanie zwolnienia ze stacji fadujacej

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gféwne)] (Menu gtéwne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)] (Preferencje
dotyczace przemieszczania) > [Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)] (Punkty zwolnienia kosiarki)

Nalezy wykona¢ ponizsze czynnosci, aby sprawdzi¢, czy robot koszgcy opuszcza stacje tadujgcg. W momencie opuszczania stacji tadujgcej robot
koszgcy zapisuje moc jej pola magnetycznego w pamieci, aby umozliwi¢ prawidtowe dokowanie.

UWAGA: Po rozmieszczeniu przewodow nalezy sprawdzi¢ zwolnienie ze stacji. W przeciwnym razie robot koszgcy moze przemieszczac sie
powoli wzdtuz przewodu prowadzacego lub nie zachowywaé matej predkosci podczas powrotu do stacji tadujacej.

UWAGA: Przed skonfigurowaniem sposobu zwolnienia nalezy zadokowac robot koszacy w stacji fadujgcej.

1. Nacisna¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).

2. Wybrac¢ na wyswietlaczu opcje [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)] (Preferencje dotyczace przemieszczania) za pomocg
klawiszy E]/E] a nastepnie nacisng¢ klawisz v

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybra¢ opcje [Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)] (Punkty zwolnienia kosiarki).

Pojawi sie ekran wyboru menu.

4. Zapomocg klawiszy E]/E wybra¢ numer profilu sposobu zwolnienia, ktéry ma zosta¢ ustawiony, a nastepnie nacisng¢ klawisz [Z
» Rys.46

Pojawi sie menu opcji.

5. Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ zagdane warunki do pél formatowania opcji wyswietlanych na ekranie.

Opcja Szczegoty

Wire to trace: (Przew. do $ledz.:) Wybraé typ przewodu, wzdtuz ktdérego bedzie przemieszczac sie robot koszacy po opuszczeniu stacji tadujg-
cej. Wyswietli¢ zgdany typ przewodu za pomoca klawiszy m > |. Aby opuscié stacje tadujgcg bezposrednio,
bez przemieszczania sie wzdtuz okreslonego przewodu, wybra¢ opcje [--].

Departure position: (Pozycja Wprowadzi¢ odlegto$¢, na jaka robot koszacy odsunie sie od stacji przed rozpoczeciem koszenia. Odlegtos$¢
odjazdu:) mozna ustawi¢ w zakresie od 0 do 800 m.

Probability (Prawdopodobienstwo) | Wprowadzi¢ prawdopodobienstwo zastosowania skonfigurowanego profilu w procentach.
» Rys.47: 1. Maksymalna warto$¢ prawdopodobienstwa, jakg mozna wprowadzi¢

WSKAZOWKA: Maksymalna warto$é prawdopodobienstwa, jakg mozna wprowadzié, bedzie widoczna po lewej stronie obszaru wprowadzania
dla kazdego profilu. Nalezy wprowadzi¢ warto$¢ mniejszg od warto$ci maksymalnej. Warto$¢ wykraczajgca poza dozwolony zakres zostanie
zastgpiona warto$cig maksymalng.

6. Przed zarejestrowaniem ustawien wybrac¢ opcje [Test (Testuj)] i przeprowadzi¢ test dziatania.
Robot koszgcy bedzie przemieszczat sie wzdtuz wybranego przewodu.
Robot koszgcy zatrzyma sie automatycznie po pokonaniu zdefiniowanej odlegtosci.

WSKAZOWKA: Opuszczenie przez robot koszacy stacji tadujacej i zatrzymanie w okreslonym punkcie oznacza pomysiny wynik testu.

7. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.
Pokrywa wyswietlacza zostanie otwarta.

8. Po pojawieniu sie ekranu potwierdzenia z pytaniem o rejestracje sposobu zwolnienia na podstawie przebiegu testowego wybra¢ opcje [Yes
(Tak)] (Tak), aby zarejestrowac, lub [No] (Nie), aby anulowac rejestracje.

W przypadku wybrania opcji [No] (Nie) konieczne bedzie ponowne skonfigurowanie ustawiehn od nowa.
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Sprawdzanie podtaczenia przewodu ograniczajgcego

Nalezy sprawdzi¢, czy przewdd ograniczajgcy zostat prawidtowo podtgczony.

1. Trzymajgc uchwyt robota koszgcego, recznie przenies¢ robot i ustawi¢ go tak, by byt zwrdcony w strone przewodu ograniczajgcego.
» Rys.48: 1. Przewdd ograniczajgcy

2. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.

Pokrywa wyswietlacza zostanie otwarta.

3. Nacisng¢ przycisk [E wybraé opcje [Auto mowing (Automatycznie koszenie )] (Koszenie automatyczne) i nacisng¢ klawisz E
4. Zamknac¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy rozpocznie koszenie i bedzie przemieszczat sie w kierunku przewodu ograniczajgcego.

5. Sprawdzi¢, czy robot koszacy zmienia kierunek przy przewodzie ograniczajgcym, po czym kontynuuje koszenie.

» Rys.49: 1. Przewdd ograniczajgcy

6. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.

Robot koszgcy zatrzyma sie.

7. Wylaczy¢ przetgcznik zasilania robota koszacego i przenie$¢ go w inne miejsce, a nastgpnie wtaczy¢ przetacznik. Sprawdzic, czy robot
koszacy bedzie pracowat w podobny sposéb przy innych odcinkach przewodu ograniczajgcego.

Powrét robota koszacego do stacji tadujacej

[Menu poczatkowe] > [Park (Zaparkuj)] (Parkowanie) > [Stay at charging station (Pozostan w stacji fadowania)] (Pozostan w stacji
fadujacej)

Tych czynnosci nie trzeba wykonywag, jesli podtagczono przewdd prowadzacy. W takim przypadku nalezy przej$é do sekcji [Sprawdzanie podta-

czenia przewodu prowadzgcego] (Sprawdzanie podigczenia przewodu prowadzgcego). Czynnosci te nalezy wykona¢ w przypadku korzystania z
robota koszgcego bez montowania przewodu prowadzgcego.

Powro6t robota koszacego do stacji fadujace;j.

WSKAZOWKA: Domyslnie robot koszacy wyszukuje sygnaty pochodzace z przewodu prowadzacego i na ich podstawie powraca do stacji fadu-
jacej. Nawet jesli przewdd prowadzacy nie znajduje sie w obszarze roboczym, robot koszacy najpierw przez okreslony czas wyszukuje sygnaty
pochodzgce z tego przewodu. Po uptynieciu tego czasu wyszukiwania robot koszgcy wyszukuje sygnaty pochodzgce z przewodu ograniczajg-
cego i na ich podstawie powraca do stacji tadujgcej. W przypadku braku przewodu prowadzgcego zalecamy zmiane czasu wyszukiwania tego
przewodu. Szczegdtowe informacje zawiera sekcja ,Ustawianie okresu aktywnego wyszukiwania sygnatu prowadzacego” w instrukcji obstugi.

1. Nacisng¢ przycisk ry na panelu sterowania.

Pojawi sie menu podrzedne.

» Rys.50

2. Wybrac¢ opcje [Stay at charging station (Pozostan w stacji tadowania)] (Pozostan w stacji fadujgcej).

Po nacisnieciu klawisza W] pojawi sie komunikat [Close the display cover to return to the charging station. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby
powrdci¢ do stacji fadowania.)] (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby nastapit powrét do stacji tadujace;j).

3. Zamknac¢ pokrywe akumulatora.
Sprawdzi¢, czy robot koszgcy powrdci do stacji tadujgce;.

Sprawdzanie podtaczenia przewodu prowadzacego

Nalezy sprawdzi¢, czy przewod prowadzacy zostat prawidtowo podtgczony.

1. Trzymajgc uchwyt robota koszacego po wytgczeniu zasilania recznie przeniesc robot i ustawi¢ go tak, by byt zwrécony w strone przewodu
prowadzgcego.

» Rys.51: 1. Przewdd prowadzgcy

2. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.

Pokrywa wyswietlacza zostanie otwarta.

3. Nacisng¢ przycisk [E wybraé opcje [Stay at charging station (Pozostan w stacji tadowania)] (Pozostan w stacji tadujgcej) i nacisna¢ kla-
wisz LY.

4. Zamknac¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy rozpocznie koszenie, przemieszczajgc sie w strone przewodu prowadzgcego.

5. Sprawdzi¢, czy robot koszgcy zmienia kierunek w poblizu przewodu prowadzgcego, przemieszcza sie wzdtuz przewodu prowadzgcego w
kierunku stacji tadujgcej i dokuje sie w stacji tadujgce;.

WSKAZOWKA: Po wykryciu przewodu prowadzacego przez robot koszacy bedzie on przemieszczat sie po lewej stronie tego przewodu.

Na tym etapie konczg sie kontrole montazu i dziatania. Szczegdétowe informacje na temat korzystania z tego produktu zawiera jego instrukcja
obstugi.
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PRZYKLADOWE ZASTOSOWANIA

W niniejszej sekcji przedstawiono przyktadowe konfiguracje i ustawienia.
Szczegodtowe informacje pokazane na rysunkach stanowiag wytgcznie przyktady ustawien dopasowanych do réznych warunkéw. Wiasng konfigura-
cje nalezy dopasowac¢ do swoich preferenciji.

Ogroédek osobisty mieszkanca

Podworze lub niewielki kwadratowy ogrédek za domem otoczony niewielkim ogrodzeniem i $ciezkami.
» Rys.52: 1. Stacja fadujgca 2. Przewdd ograniczajgcy 3. Przewdd prowadzacy

Wskazéwki praktyczne

Obszar koszenia 500 m?

Dni i godziny pracy w ciggu tygodnia 4 godz. przez 6 dni w tygodniu
8 godz. przez 3 dni w tygodniu

Sposéb zwolnienia ze stacji [priorytet (%)] Zwolnienie bezposrednio ze stacji tadujgcej — [100%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,A” na rysunku.

Czy istnieje potrzeba utworzenia obszaru Nie

podrzednego?

Wskazowki dotyczace konfiguracji i ustawien Stacje tadujgca nalezy ustawi¢ na blizszym koncu linii Srodkowej dzielgcej obszar koszenia na dwa réwne obszary
— gorny i dolny.

Przewdd prowadzacy nalezy poprowadzi¢ wzdtuz linii Srodkowej dzielgcej obszar koszenia na dwa réwne obszary
— gorny i dolny.

Ogrédek domowy z osobnym obszarem koszenia

Otwarty ogréd z przodu otaczajgcy dom po obu stronach z niewielkim wydzielonym obszarem trawnika obok ogrédka z dojrzatymi roslinami lub
warzywnika.
» Rys.53: 1. Obszar gtéwny 2. Obszar podrzedny 3. Stacja tadujgca 4. Przewdd ograniczajgcy 5. Przewdd prowadzgcy

Wskazoéwki praktyczne

Obszar koszenia obszar gtéwny 1000 m?
obszar podrzedny 400 m?
Dni i godziny pracy w ciggu tygodnia obszar gtéwny 14 godz. przez 5 dni w tygodniu
obszar podrzedny 12 godz. przez 2 dni w tygodniu
Sposéb zwolnienia ze stacji [priorytet (%)] obszar gtéwny Zwolnienie bezposrednio ze stacji tadujgcej — [70%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,A”
na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego konca gtéwnego ogrodu i rozpoczecie koszenia w punk-
cie koncowym przewodu prowadzgcego — [30%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,B” na
rysunku.

obszar podrzedny Nalezy wczesniej recznie przenies¢ robot koszacy z obszaru gtéwnego do obszaru pod-
rzednego. Nastepnie nalezy recznie rozpoczg¢ koszenie. Szczegdtowe informacje zawiera
sekcja ,Koszenie bez automatycznego tadowania” w instrukcji obstugi.

Czy istnieje potrzeba utworzenia obszaru podrzednego? Tak

Wskazowki dotyczace konfiguracji i ustawien Stacje tadujaca nalezy ustawi¢ na $rodku przedniej granicy ogrodu gtéwnego.

Przewd6d prowadzacy nalezy poprowadzi¢ wzdtuz linii Srodkowej dzielgcej obszar gtéwny
na dwa réwne obszary — lewy i prawy.

Trawniki na niewielkich wzniesieniach

Trawnik na wzniesieniu w parku, na polu golfowym itp. Trawa ro$nie na roznych wysokosciach i przy réznym stopniu zacienienia na jednym lub
wiekszej liczbie fagodnych i stromych zboczy, na ktérych znajduje sie takze piasek oraz elementy wodne.
» Rys.54: 1. Stacja fadujgca 2. Przewdd ograniczajgcy 3. Przewdéd prowadzacy

Wskazéwki praktyczne

Obszar koszenia 2500 m’
Dni i godziny pracy w ciggu tygodnia 24 godz. przez 7 dni w tygodniu
Sposéb zwolnienia ze stacji [priorytet (%)] Zwolnienie bezposrednio ze stacji tadujgcej — [40%)]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,A” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku jednego konca réwnej powierzchni trawnika na wzniesieniu i rozpoczecie koszenia w punkcie
koncowym przewodu prowadzgcego — [30%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,B” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego konca nieznacznie nachylonej w dot powierzchni trawnika i rozpoczecie koszenia w
punkcie koncowym przewodu prowadzgcego — [30%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,C” na rysunku.

Czy istnieje potrzeba utworzenia obszaru Nie
podrzednego?
Wskazowki dotyczace konfiguracji i ustawien Stacje tadujgca nalezy ustawi¢ na jednym koncu linii Srodkowej dzielgcej rowng (poziomg) powierzchnie trawnika na

wzgorzu na dwa réwne obszary — lewy i prawy.

Dwa przewody prowadzace nalezy poprowadzi¢ wzdtuz linii Srodkowej dzielgcej obszar koszenia na dwa réwne
obszary — goérny i dolny. Jeden powinien przebiegaé w kierunku jednego konca réwnej powierzchni trawnika na
wzgorzu, a drugi — w kierunku dalszego konca nieznacznie nachylonej w dét powierzchni trawnika.

Przewdd ograniczajacy nalezy rozmiesci¢ na powierzchniach niemal ptaskich lub mozliwie najmniej nachylonych.

Przewodd prowadzacy nalezy rozmiesci¢ na skos nachylenia, poniewaz utatwia to przemieszczanie sie robota koszg-
cego w gore zbocza.
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Zaprojektowany ogrod z miejscami trudno dostepnymi do koszenia

W petni ogrodzony ogréd z duzym budynkiem, elementami wodnymi i wieloma roslinami oraz obiektami. Zaprojektowana przestrzen utatwia utrzy-
manie ogrodu w dobrym stanie, ale znajduja sie w niej odseparowane miejsca trudne do skoszenia.
» Rys.55: 1. Stacja fadujgca 2. Przewdd ograniczajgcy 3. Przewdd prowadzacy

Wskazowki praktyczne

Obszar koszenia

2500 m?

Dni i godziny pracy w ciggu tygodnia

24 godz. przez 7 dni w tygodniu

Sposéb zwolnienia ze stacji [priorytet (%)]

Zwolnienie bezposrednio ze stacji tadujgcej — [30%)]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,A” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku blizszego boku obszaru koszenia i rozpoczecie koszenia kilka krokéw przed punktem konco-
wym przewodu prowadzgcego — [20%)]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,B” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego naroznika obszaru koszenia i rozpoczgcie koszenia mniej wiecej w potowie dtugo-
$ci przewodu prowadzacego — [30%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,C” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego naroznika obszaru koszenia i rozpoczecie koszenia kilka krokéw przed punktem
koncowym przewodu prowadzgacego — [20%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,D” na rysunku.

Czy istnieje potrzeba utworzenia obszaru
podrzednego?

Nie

Wskazowki dotyczace konfiguracji i ustawien

Stacje tadujaca nalezy ustawi¢ z tytu, aby nie zakiécata wygladu, a dostep do zasilania byt tatwiejszy.

Nalezy poprowadzi¢ dwa przewody prowadzgce, aby umozliwi¢ dostanie sig robota koszgcego do dwdch najtrudniej
dostgpnych obszaréw koszenia w ogrodzie. Jeden nalezy poprowadzi¢ w kierunku blizszego kornca ogrodu, miedzy
dwoma obiektami, a drugi — w kierunku dalszego naroznika ogrodu, migdzy parkingiem a roslinami.

Przewody prowadzace nalezy rozmiesci¢ w pewnej odlegtosci od przewodu ograniczajgcego, aby nie zaktécac
przemieszczania sig robota.

Otwarty ogrod formalny podzielony zywoptotem, dzikimi roslinami, Sciezkami i obiektami ogrodowymi na

niesymetryczne sekcje

Znajdujgca sie w $rodku lasu, petna roslin i drzew nieruchomo$¢ komercyjna z widokiem na ogrod z tytu, ktéry zostat podzielony na trzy trawniki o

réznych rozmiarach i ksztattach.

» Rys.56: 1. Stacja tadujgca 2. Przewdd ograniczajacy 3. Przewdd prowadzacy

Wskazowki praktyczne

Obszar koszenia

1 500 m” (obszar podzielony w stosunku ok. 55/30/15)

Dni i godziny pracy w ciggu tygodnia

14 godz. przez 7 dni w tygodniu

24 godz. przez 4 dni w tygodniu

Sposodb zwolnienia ze stacji [priorytet (%)]

Priorytet koszenia nalezy nada¢ odpowiednio do rozmiaréw kazdego z trzech obszaréw.

Zwolnienie bezposrednio ze stacji tadujgcej — [55%)]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,A” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego konca drugiego co do wielkosci obszaru koszenia i rozpoczecie koszenia w punkcie
korncowym przewodu prowadzacego — [30%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,B” na rysunku.

Zwolnienie w kierunku dalszego konca trzeciego co do wielko$ci obszaru koszenia i rozpoczecie koszenia w punk-
cie koncowym przewodu prowadzgcego — [15%]. Patrz punkt zwolnienia kosiarki ,C” na rysunku.

Czy istnieje potrzeba utworzenia obszaru
podrzednego?

Nie

Wskazowki dotyczace konfiguracji i ustawien

Stacje tadujgca nalezy ustawic na blizszym koncu linii Srodkowej dzielgcej najwigkszy obszar koszenia na dwa
réwne obszary — lewy i prawy.

Przewdd prowadzacy nalezy poprowadzi¢ wzdtuz linii Srodkowej dzielgcej drugi co do wielkosci obszar koszenia na
dwa réwne obszary — lewy i prawy.

Przewdd prowadzacy nalezy poprowadzi¢ wzdtuz linii Srodkowej dzielgcej trzeci co do wielkosci obszar koszenia na
dwa réwne obszary — lewy i prawy.
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MAGYAR (Eredeti utasitasok)

Bevezetés

Ez a kézikdnyv a robotfiinyiré beallitasi Gtmutatdja. Ez a kézikonyv leirja a toltéallomas telepitésének, a hataroléhuzal felszerelésének, a vezetéhu-
zal felszerelésének és a robotflinyird kezdeti beallitdsanak eljarasait. A hasznalattal kapcsolatos évintézkedésekért feltétlenil olvassa el a termék
hasznalati kézikonyvét.

A robotfiinyirérol

A robotflinyiré automatikusan elvégzi a faradsagos flinyirast. Ez a termék a kdvetkez6 f6 6sszetevdkbdl all.

. Robotfiinyiré

Ez a f6 egység, amely a flvet nyirja. A toltéallomas tolti fel, és automatikusan lenyirja a fivet a munkateruleten beldil.

Toltéallomas

Ez tolti a robotflinyirét, és jeleket tovabbit a hataroldhuzalon és a vezetéhuzalon.

Hataroléhuzal

Ez a vezeték a munkaterilet legkilsd oldala kéré van felszerelve. Lehetévé teszi, hogy a robotflinyiré felismerje azt a munkateriletet, ahol a
fuvet nyirja.

Vezet6huzal

Ez a vezeték vezeti a robotflinyirdt a téltéallomashoz. Ez a vezeték vezeti a flinyirét olyan teruletekre is, ahol a flnyiré ritkabban dolgozik
topografiai okok stb. miatt.

(A vezetbhuzal felszerelése opcionalis.)

» Abra1: 1. Robotflinyiré 2. Télt6allomas 3. Hataroldhuzal 4. Vezetéhuzal

| MEGJEGYZES: Javasoljuk, hogy a huzalszerelési munkak elvégzése el6tt készitsen szerelési rajzot a munkateriiletrsl a fenti abra szerint.

A kézikonyvek leirasa

Beallitasi utmutatoé

Ez leirja a tolt6allomas telepitésének, a hatarolohuzal felszerelésének, a vezetbhuzal felszerelésének és a robotflinyird kezdeti beallitasanak
eljarasait.

A termék hasznalati kézikonyve

Ez leirja a robotflinyiro f6 funkcioit, biztonsagi ovintézkedéseit, kilonféle beallitasait és karbantartasat.

A csomag tartalmanak megerositése

Toltéallomas AC-adapter Cabtire kabel
(Az AC-adapter csatlakozéjanak formaja orszagon-
ként eltéré.)

Huzal (150 m) Csap (huzalok rogzitéséhez) 150 db Menetes csap (a téltéallomas rogzitéséhez) (8 db)

4
/4
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6-0s imbuszkulcs (1 db)

Flnyirékés

(6sszesen 12 db, 3 db beépitve, 9 db tartalék)

Csavar (a flnyiro kés régzitéséhez)
(6sszesen 12 db, 3 db beépitve, 9 db tartalék)

NV,
AW,

&/
0
&

AAAN
TYVY

Csatlakozé (5 db)

Kapcsol6 (3 db)

Hasznalati kézikdnyv
Beallitasi utmutato

LR
S

Q@

T [T

Méré (Vagja ki a perforacio mentén a csomagolasbol)

Robotflinyiré

A telepitéshez sziikkséges eszkdzok

Fogo

Csip6fogd

Muanyag kalapacs
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A robotfiinyiré szallitasa

AFIGYELMEZTETES: Mindenképp kapcsolja ki a robotflinyird fékapcsoldjat.
AFIGYELMEZTETE'S:A robotflinyiré hordozasakor a markolaton kivil ne fogjon mast.
AFIGYELMEZTETES: Ne tartsa a robotflnyirét agy, hogy a finyiré pengéi On felé nézzenek.
AFIGYELMEZTETES: Ne lGzemeltesse a robotfiinyirdt, mikdzben masok hozzaérnek.

1. Ha arobotfiinyiré mikddik, nyomja meg a ,STOP” gombot.
Akijelzd fedele kinyilik, és a robotflinyiré leall.
2. Csukja be a kijelz6 fedelét, és nyomja meg a fékapcsolo O oldalat.

3. Fogja meg a markolatot, és emelje fel a robotflnyirot.
» Abra2: 1. Markolat 2. Fékapcsolo

A munkateriilet elokészitése

Az alabbiak szerint készitse el6, hogy ne akadalyozza a robotflinyiré automatikus flnyirasat.

«  Tavolitsa el a botokat, kdveket és mas nagy targyakat a munkateruletrél.

. Ha a fli magassaga meghaladja a 65 mm-t, vagja le addig a magassagig vagy annal kevesebbre.
»  Toltse ki és simitsa ki a bestillyedt terlileteket vagy azokat a helyeket, ahol técsak alakulnak ki.

Az AC-adapter telepitése

Jol szell6z8, arnyékos helyet valasszon, ahova nem esik az esé. Helyezze az AC-adaptert legalabb 30 cm-re a talajtol. Javasoljuk, hogy az
AC-adaptert csavarokkal rogzitse a falra.

MEGJEGYZES: A csatlakozé deformalédasanak vagy karosodasanak elkeriilése érdekében a csatlakozét egyenesen, megdontés nélkiil
csatlakoztassa.

MEGJEGYZES: Es6nek nem kitett haztartasi aramellatas sziikséges kiiltéri helyekhez.
MEGJEGYZES: Ha a telepitési helynek nincs megfelels teherbirasa, erésitse meg.
MEGJEGYZES: Az AC-adapter beszerelése utan huzza ki az AC-adapter tapcsatlakozéjat.
MEGJEGYZES: Ne lancolja a tdbbes szamu cabtire kabeleket.

» Abra3: 1.AC-adapter 2. Cabtire kabel

» Abra3: a)30 cm-rel vagy magasabban a talaj felett

A toltéallomas helyének meghatarozasa

Atéltéallomas tolti a robotflinyirdt, és jeleket tovabbit a hataroldhuzalon és a vezetéhuzalon.

A toltéallomas telepitési feltételei

MEGJEGYZES: Ne hajlitsa meg az allomas talpat.

»  Valasszon egy lehet6leg vizszintes helyet az aramforras kdzelében (+5°-on belll).

* Az a hely, ahol az allomastalp ellilsé véggorbulete legfeljebb +5 cm-en bellil van, és az allomastalp mindkét oldalsé véggorbiilete legfeljebb +2
cm-en belul van, ahogy az abran lathaté.

*  Valasszon olyan helyet, amely védett a kzvetlen napfénytdl.

. Ha a téltéallomast a gyepen helyezi el, az elhelyezend® terlletet révidre kell nyirni.

*  Ahatéarolohuzal el6tt legalabb 3 m tavolsag van.

» Abra4: 1.Allomastalp

» Abrad: a)5cm vagy kevesebb b) 2 cm vagy kevesebb c) Legalabb 3 m

A toltéallomas helyének meghatarozasa

Hatarozza meg a télt6allomas helyét a telepitési feltételek betartasaval.
A toltéallomast Ugy telepitse, hogy a toltéallomas és az aramforras kdzotti tdvolsag elegendd legyen a cabtire kabel (10 m) szamara.

| MEGJEGYZES: Ne rogzitse a tltéallomast. Ebben a |épésben csak a téltéallomas pozicidjat kell elddntenie.

A hataroléhuzal telepitése

* Ahatéarolohuzal annak a teruletnek a legkllsé oldalara van felszerelve, ahol a robotflinyiré a flinyirasi munkat végzi. Szerelje fel a hata-
roléhuzalt ugy, hogy az egyetlen, megszakitas nélkuli vonalba zarja a munkateriletet, és csatlakoztassa a hatarolohuzal mindkét végét a
toltéallomashoz.

«  Arobotflinyird nem fog megfelel6en miikddni, ha a hataroldhuzal nincs megfeleléen telepitve. Feltétlenll telepitse a hataroldhuzalt a jelen
kézikdnyv utasitasait kdvetve.

. Ha fémtargy, példaul acélrad van a féldon, a fémtargy zavarja a hurokjelet, és leallast okoz.

MEGJEGYZES: A hataroléhuzal kétféleképpen telepitheté - csapokkal régzitve vagy foldbe dsva (20 cm-ig). Ez a hasznalati kézikényv elmagya-
razza a csapokkal torténd telepitést.
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tarolovezeték telepitési feltételei

A robotflinyird hatartullépését 20 - 50 cm koz6tt allithatja be. Ez a kézikdnyv az alapértelmezett beallitas (32 cm) koérulmeényeit irja le. A beallitas
részleteit |asd a hasznalati kézikdnyv ,Navigacios beallitasok” cimii fejezetében.

A
o
T

Feltétel

il

Kortlbelll 35 cm-re valassza el az 5 cm-es vagy annal magasabb akadalyoktdl.
(Az akadalytdl kérilbelll 25 cm-es teriilet levagatlanul marad. )

Hasznalja a mellékelt méréeszkdzt az akadalyoktdl valé megfeleld tavolsag meg-
allapitasahoz. (Vagja ki a méréeszkozt a perforacié mentén a csomagolasbol.)

Korilbelll 30 cm-re valassza el a 5 cm-nél kisebb magassagu akadalyoktdl. (Az
akadalytol korllbelll 20 cm-es terllet levagatlanul marad. )

Kérilbeldl 10 cm-re valassza el az 1 cm-nél kisebb magassagu akadalyoktol.
(Semmilyen terllet nem marad levagatlanul. )

Ha vannak olyan teriiletek, amelyekbe a robotflinyird6 nem léphet be, vagy olyan
akadalyok vannak, amelyekkel a robotflinyiré nem talalkozhat, zarja ki a teriletet
hatarolovezeték felszerelésével. A részletekért lasd: ,Sziget készitése” (53.
oldal).

a) Legalabb 15 cm b) Legalabb 35 cm

Helyezzen legalabb 15 cm magas valaszfalakat (akadalyokat) azokra a teriile-
tekre, amelyekbe a robotflinyiré soha nem léphet be. Ezenkivil a hataroléhuzalt
legalabb 35 cm-re kell elhelyezni a valaszfaltol, hogy elkeriilje a valaszfallal valé
érintkezést. (Kb. 25 cm-es terlilet marad levagatlanul. )
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Kép

Feltétel

Ne kdsse 0ssze a kabeleket és a vezetékeket. Ezzel a kdrnyez6 jelek feler6sod-
hetnek, és a robotflinyiré nem fog megfeleléen mikddni.

- A munkaterllet szélessége legalabb 1,5 m legyen. A robotflinyiré a hatarolohu-
zalt az 6ramutato jarasaval ellentétes iranyban kovetve tér vissza a toltéallomasra.
- Gy6z6djon meg arrol, hogy a hataroldhuzal legalabb 1,5 m-re van a téltéallomas
oldalatol.

a) 1,5 m vagy tébb b) 1,5 m vagy tébb
A hataroléhuzalt ugy helyezze el, hogy a tavolsag a hataroléhuzal és a robotfii-
—_———— ey —— —————— nyiré kozott kisebb legyen, mint 35 m. Ha a legkdzelebbi hatarolévezeték és a
robotflinyiré k6zotti tavolsag tébb mint 35 m, a robotflinyiré nem fog megfeleléen
mikaodni.
(a)

—— 7]
|
2 — ! ________________________ ®
| | |
N | o |
3

1. Toltéallomas 2. Vezetéhuzal 3. Hataroldhuzal
a) 400 m vagy kisebb b) 800 m vagy kisebb

- Atoltéallomastdl, vezetdhuzaltdl, hataroldhuzaltdl és a toltéallomasig vissza
vezetd utvonal maximalis hossza az abran lathaté médon legfeljebb 400 m lehet.
- A maximalis terllet, amelyet a hatarolohuzal telepitésével behatarolhat, legfel-
jebb 3 500 m”.

- A hataroléhuzal maximalis hossza 800 m, beleértve a szigeteket és az
alteruleteket.
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Kép Feltétel

- Ha a munkaterileten lejté van, fektesse a hataroléhuzalt 10°-nal kisebb lejtén.

- Ha a hataroléhuzalt 10°-nal nagyobb lejtén helyezi el, legalabb 1 m-re fektessen
egy 10°-nal kisebb teriletet a lejté alatt.

- Allegkiils6 munkaterileten nem fektethet le hataroléhuzalt 10°-nal nagyobb
lejtén.

- Fektesse le a hataroldhuzalt korilbelil 20 cm-re a lejté és a lapos hatarvonaltol.

Ha tébb allomast hasznal és tobb munkateriletet készit eld, tgy szerelje fel a
hatarolévezetékeket, hogy legalabb 1 m tavolsagra legyenek egymastol.

a) Legalabb 1 m b) Kevesebb, mint 1 m

A hataroléhuzal telepitése

MEGJEGYZES: A hataroléhuzalt legalabb 1,5 m-re kell kihtizni a téltéallomas mindkét oldalatdl.

MEGJEGYZES: Az olyan részletekért, mint példaul az akadalyoktdl valo telepitési tavolsag, lasd a ,A huzalok csatlakoztatasa a téltéalloméshoz’
cimi részt (55. oldal).

1.  Rogzitse az elsé csapot a toltéallomas kézelében egy milanyag kalapaccsal, és helyezze el a hatarolohuzalt.
» Abra5: 1. Tolt6allomas 2. Csap

» Abra5: a)legaldbb1,5m

2. Feszitse meg a hataroléhuzalt gy, hogy ne legyen a talaj fol6tt, majd rogzitse a kdvetkez6 csapot az el6z6t6l kb. 1 m tavolsagra.
MEGJEGYZES: Ha a hataroléhuzal a levegében van, hasznaljon révidebb régzitési intervallumot.

MEGJEGYZES: Az olyan részletekért, mint példaul az akadalyoktdl valo telepitési tavolsag, lasd a ,A hatérolévezeték telepitési feltételel” cimi
részt (50. oldal)

3. Készitsen egy kb. 20 cm-es hurkot (szemet), hogy a hataroldhuzal laza legyen a tervezett hataroléhuzal - vezetéhuzal csatlakozasi helyén a
kés6bbi kdnnyebb csatlakoztatas érdekében.
» Abra6: 1. Tervezett csatlakozasi hely 2. Hataroléhuzal 3. Vezet6huzal

MEGJEGYZES: A vezet6huzal vezeti a robotfiinyirét, amikor az visszatér a téltéallomashoz. A vezetdhuzalhoz valé csatlakoztatas részleteit lasd:
JA vezetbhuzal telepitése” (54. oldal).

4. Ha vannak olyan terlletek, amelyekbe a robotflinyir6 nem Iéphet be, vagy olyan akadalyok vannak, amelyekkel a robotflinyir6 nem talalkoz-
hat, zarja ki a terlletet hatarolovezeték felszerelésével.

MEGJEGYZES: A részletekért lasd: ,Sziget készitése” (53. oldal).

5. Miutan telepitette a hataroldhuzalt a téltéallomasig, egy mianyag kalapaccsal régzitse a csapot a kiindulasi pontnal az atellenes oldal
kdzelében.

» Abra7: 1. Csap a kiindulasi ponton 2. Csap a végponton

6. Vagja el a vezeteket, hagyjon meg egy hosszabb darabot, amely csatlakoztathato a téltéallomashoz.
» Abra8: 1.B terminal 2. J terminal
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7. Azon a ponton, ahol a csatlakozo elérheti a terminalt, igazitsa a hataroléhuzalt a mellékelt csatlakozd hornyahoz, majd rogzitse 6ket er6sen
fogoval.
» Abra9: 1. Hataroldhuzal 2. Horony a csatlakozéban

8. Vagja le a felesleges hatarolohuzalt fogokkal ugy, hogy 1 cm-re I6gjon ki a csatlakozotol.
» Abra10

9. Ugyanigy csatlakoztasson egy csatlakozot a masik hataroldhuzalhoz.

MEGJEGYZES: Jel6lie meg a vezetékek végeit ,G17, ,G2”, ,L” és ,R” jelzéssel. Ez biztositja a pontos vezetékcsatlakozasokat a hosszl tavi
tarolas utani ujbdli telepitéskor.

MEGJEGYZES: Ebben a pontban ne csatlakoztassa a csatlakozodkat a téltéallomashoz. A téltéallomashoz valé csatlakoztatast késébb a ,A huza-
lok csatlakoztatasa a télt6allomashoz” részben ismertetjuk (55. oldal).

Sziget készitése

Ha olyan akadalyok vannak, mint a fak vagy sziklak, amelyeket nem lehet eltakaritani a flinyirasi tertleten, kdrbe kell venni ket a hataroléhuzallal,

hogy szigeteket képezzen.

«  Telepitse a hataroléhuzalt az akadalyok koré, hogy szigeteket alakitson ki. Hasznaljon szlik csaptavolsagot ugy, hogy az akadalytél valé tavol-
sag korulbelll 35 cm legyen.

»  Telepitsen két sornyi hataroldhuzalt oda-vissza a szigetrél kozel egymashoz (0 cm-es rés). Ez lehetévé teszi, hogy a robotflinyird haladjon a
huzalok k6z6tt.
— lllessze a hataroldhuzal két vonalat ugyanahhoz a csaphoz.

MEGJEGYZES: Ne hagyja, hogy a hataroléhuzal két vonala keresztezze egymast. A robotfiinyiré hiba miatt leall.
» Abra11: 1.Akadaly 2. Csap 3. Hataroldhuzal
» Abra11: a) Kériilbelill 35 cm b) Kézel egymashoz (rés 0 cm)

*  Keszitsen tovabbi szigeteket az alabbiak szerint.
» Abra12: 1. Hataroléhuzal 2. Csap

* Haatodltéallomas a szigetet alkotd hataroldhuzalon beliil helyezkedik el, vezesse a vezet6huzalt ugyanahhoz a szigethez.
Ha a toltéallomas a szigetet alkot6 hataroléhuzalon kivil helyezkedik el, ne vezesse a vezet6huzalt sem a szigethez, sem a hataroléhuzal két
vonalahoz.

» Abra13: 1. Vezetéhuzal

Alteriilet készitése

Ha van egy kiildn munkaterilet, amelyhez nem biztosithat6 olyan utvonal, amely lehetévé teszi a robotflinyiré szamara a téltéallomasrdl torténd
automatikus navigaciot, akkor ez a munkaterilet altertletként (b) van kijeldlve. A télt6allomas terllete a f6 terilet (a).

. Ki kell kapcsolni a robotflinyirét, és kézzel kell mozgatni a robotflinyirot a f6 terllet és az alterilet kdzott.

*  Ahataroléhuzalt ugy helyezze el, hogy a f6 terilet és az alterilet kdzotti utszélesség 10 cm vagy kisebb legyen.

*  Ahatéaroléhuzalt egyetlen, megszakitas nélkili vonalban kell elhelyezni a teljes munkatertleten ((a) és (b)).

» Az alterulet nyirasakor meg kell valtoztatni a robotfiinyiré beallitasait. Tovabbi részletekért tekintse meg a termék hasznalati kézikdnyvét.
» Abra14: 1. Hataroldhuzal 2. Téltéallomas 3. Legfeliebb 10 cm

» Abral14: a)Fé teriilet b) Alteriilet

A vezetdhuzal telepitése

Ez a vezet6huzal vezeti a robotflinyirét a téltéallomashoz. Ez a huzal vezeti a robotflinyirét olyan terlletekre is, ahol a robotflinyiré ritkdbban dolgo-
zik topografiai okok stb. miatt.

MEGJEGYZES: A Robotfiinyiré a vezetéhuzal telepitése nélkiil is hasznalhatd.
MEGJEGYZES: Legfeljebb 2 vezetShuzal telepithets.
MEGJEGYZES: Ne agassza szét a vezetéhuzalt.

Vezetohuzal telepitési feltételei

Kép Feltétel

Az abran lathaté modon fektesse le a vezetéhuzalt legalabb 2 m-re egyene-
sen a toltéallomastol. Eléfordulhat, hogy a robotflinyiré nem tud visszatérni a
toltéallomashoz.

a) Legalabb 2 m
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Kép Feltétel

- Kanyarodaskor a vezetShuzalt korilbelll 135°-0s szogben telepitse.
® Eléfordulhat, hogy a robotflinyiré nem tud 90°-nal kisebb szdgben visszatérni a

______________ toltéallomashoz.
J(d) - Ugyeljen arra, hogy az egyenes atlés vonal legalabb 50 cm legyen.

- Ha a vezet6huzalt ivelt vonalban kell fektetni, ugy fektesse le, hogy a haijlitasi
sugar 1 m vagy nagyobb legyen.

a) Korulbelll 135° b) 50 cm vagy tébb c) 1 m vagy tobb d) Legfeljebb
90°
—_—— A munkatertlet szélessége legalabb 1,5 m legyen. Gy6z6djén meg arrol, hogy a
| -| vezet6huzal bal oldalan széles a hely, mert a robotflinyiré athalad a vezetéhuzal
| | bal oldalan, és visszatér a toltéallomashoz.
| 'L
I— ————————— : ______________________
| G
| |
| |
| |
L

a) Legalabb 100 cm b) Legalabb 50 cm

Ne hagyja, hogy a vezet6huzal keresztezze a hatarolohuzalt.

r - - " " A I'_:'_______ A
! :
\\ :
\\\ i
—~. ! —
@ D
\ﬁr) \\ N :\ K~|r) N
N AN L . AN
7S ﬂ N frs;
be— JL —_—— — — L p— JL\ —_—_—

A vezetdhuzal telepitése
1. Vagja el a hatarol6huzal - vezetShuzal csatlakozasi helyén korabban elkészitett hatarolohuzal hurkot (szemet).
» Abra15: 1. Hatarol6huzal

2. Dugja be a vezet6huzalt a mellékelt kapcsolé harom csatlakozoportjanak kézépsé portjaba, a hataroldhuzalokat pedig a bal és jobb oldali
portokba.
» Abra16: 1. Kapcsol6 2. Hatarol6huzal 3. Vezetéhuzal

MEGJEGYZES: Dugja be mindharom vezetéket, ameddig csak lehet.

3. Rogzitse a kapcsolét fogdval a vezetékek rogzitéséhez.
» Abra17

AVIGYAZAT: Rogzitse a kapcsolot csapokkal gy, hogy a kapcsolé és a talaj kozott ne legyen hézag. Ellenkezd esetben a robotflinyiré
sérllést okozhat a huzalokban és a kapcsoldkban.

4. Muanyag kalapaccsal régzitse a csapokat a csatlakozasi pont mindket oldalan.
» Abra18: 1.Csap

MEGJEGYZES: Gy6z6djdn meg arrdl, hogy a vezetShuzal és a hatarolohuzal kdzétti csatlakozas kériilbeliil 90°.

5. Szerelje fel a vezet6huzalt ugy, hogy a csapokat egy mlianyag kalapaccsal a téltéallomashoz rogziti.

. Kérllbelll 1 m-es id6kdzdnként rogzitse a csapokat, de ha a vezet6huzal a levegében van, hasznaljon rovidebb kézdket.
»  Kanyarodaskor a vezet6huzalt korulbelll 135°-0s szogben telepitse.

*  Telepitse a vezet6huzalt egyenes vonalban legalabb 2 m-re a toltéallomas el6tt.

: Tovabbi vezetéhuzal-telepitési feltételekért lasd a ,Vezetbhuzal telepitési feltételei”’ részt (53. oldal).
» Abra19: 1. Tolt6allomas 2. Vezet6huzal

» Abra19: a)2 m vagy t8bb b) Kériilbeldl 135°
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6. Ha veégzett a vezetShuzal téltéallomasig torténd telepitésével, vezesse at a vezetbhuzalt a tdltéallomas hatuljahoz a toéltéallomas tornyanak
aljan lévé lyukon keresztl.
» Abra20: 1. Furat 2. Torony

MEGJEGYZES: Vagja le a vezetShuzalt Ggy, hogy a téltéallomas hatuljatol kb. 30 cm vagy tébb maradjon.

7.  Helyezze be és rigzitse a vezetShuzalt az allomastalp kézepén lévé horonyba.
» Abra21: 1. Horony 2. Allomastalp

8. Csatlakoztasson egy csatlakozét a vezetéhuzal végéhez.
| MEGJEGYZES: A csatlakozd régzitésének modjat lasd a 53. oldalon.

9. A masodik vezetbhuzal telepitésekor ismételje meg az 1-8. Iépést.

| MEGJEGYZES: A t6ltéallomashoz valé csatlakoztatas részleteit 1asd: ,A huzalok csatlakoztatasa a télt6alloméshoz” (55. oldal).

Huzal meghosszabbitasa

Egy huzal meghosszabbitasakor hasznalja a mellékelt kapcsolot a két huzalrész csatlakoztatasahoz.

AVIGYAZAT: Rogzitse a kapcsolot csapokkal tigy, hogy a kapcsolé és a talaj kozott ne legyen hézag. Ellenkezd esetben a robotflinyiré
sérllést okozhat a huzalokban és a kapcsoldkban.

1. Dugja be a huzalokat a mellékelt kapcsolo harom csatlakozoportjatdl balra és jobbra.
» Abra22: 1. Kapcsol6 2. Huzal
MEGJEGYZES: Dugja be mindkét huzalt iitkbzésig.

MEGJEGYZES: A huzal meghosszabbitasa barmelyik két csatlakozéportba beilleszthetd, de az egyenes meghosszabbitas érdekében ajanlatos
a bal és a jobb oldali csatlakozoportot hasznaini.

2. Rogzitse a kapcsolét fogoval a vezetékek rogzitéséhez.
» Abra23

A toltéallomas rogzitése

Gy6z8djén meg arrol, hogy a cabtire kabel elérheti a toltéallomast, majd régzitse menetes csapokkal (8 db) 6-0s imbuszkulcs segitségével.
» Abra24: 1. 6-os imbuszkulcs 2. Menetes csap (a téltéallomas rogzitéséhez) (8 db)

”

A huzalok csatlakoztatasa a toltéallomashoz

A huzalok telepitése utan csatlakoztassa a hataroléhuzalt, a vezetéhuzalt és a cabtire kabelt a tolt6allomashoz.

A hataroléhuzal csatlakoztatasa

1. Nyissa ki a csatlakozéfedelet, és tavolitsa el a téltéallomas huzalfedelét.
» Abra25: 1. Terminalfedél 2. Huzalburkolat

2. Alljon a t6ltéallomas mogé, és vezesse at a balrél érkezé hataroldhuzalt a bal oldalon 1évé kampén (3 horog) alulrdl.
» Abra26: 1. Balrdl jové hataroldhuzal 2. Bal oldali horgok (harom helyen)

3. Dugja be a csatlakozot a huzal végén a J terminalra.
» Abra27: 1.Jterminal 2. Abal oldalrol érkezé hataroldhuzal csatlakozéja

MEGJEGYZES: A csatlakozé deformalédasanak vagy karosodasanak elkeriilése érdekében a csatlakozét egyenesen, megdontés nélkiil
csatlakoztassa.

4. Hasonloképpen vezesse at a jobb oldalrdl érkezé hataroléhuzalt a jobb oldali horgokon (harom helyen) alulrdl, és helyezze be a csatlakozét a
B terminalba.
» Abra28: 1.B terminal 2. A jobb oldalrdl érkez6 hataroldhuzal csatlakozéja 3. Jobb oldali horgok (harom helyen)

MEGJEGYZES: Ellenérizze, hogy a hataroléhuzal a megfelel kapcsokhoz van-e csatlakoztatva. Ha a hatarolohuzal rossz csatlakozokhoz
van csatlakoztatva, a robotflinyiré nem fogja tudni felismerni a munkaterdiiletet.

» Abra29: 1. Hataroldhuzal 2. Munkateriilet

A vezetohuzal csatlakoztatasa

Vezesse at a vezet6huzalt a jobb vagy bal oldali horgokon (két helyen), és csatlakoztassa a huzal végén Iévd csatlakozoét a G1 vagy G2
terminalhoz.

MEGJEGYZES: A csatlakozé deformalédasanak vagy karosodasanak elkeriilése érdekében a csatlakozét egyenesen, megdontés nélkiil
csatlakoztassa.

| MEGJEGYZES: A vezet6huzal csatlakozéja a G1 vagy G2 terminalhoz csatlakoztathato.
» Abra30: 1. Vezetdhuzal csatlakozo 2. G2 terminal 3. Jobb oldali horgok (két helyen) 4. Bevagas (ne vezesse &t itt a vezetéhuzalt)

| MEGJEGYZES: Ha van egy masodik vezetShuzal, ugyanezzel az eljarassal csatlakoztassa a nyitott G1 vagy G2 terminalhoz.
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A cabtire kabel csatlakoztatasa

1.  Csatlakoztassa a cabtire kabel csatlakozdjat az aljzathoz.
» Abra31: 1.Aljzat 2. Cabtire kabel csatlakoz6

MEGJEGYZES: A csatlakoz6 deformalédasanak vagy karosodasanak elkeriilése érdekében a csatlakozoét egyenesen, megdontés nélkiil
csatlakoztassa.

2. Vezesse at a cabtire kabelt a k6zéps6 horgokon (harom helyen) feldlrél.
» Abra32: 1.Ko6zéps6 horgok (harom helyen)

3. Rogzitse a huzalfedelet.

*  Vezesse at a cabtire kabelt a huzalfedélen lév6 bevagason.

» Abra33: 1. Huzalburkolat 2. Bevagas

4. Csukja le a csatlakozéfedelet, és csatlakoztassa az AC-adapter tapcsatlakozéjat egy aljzathoz.

» Abra34: 1. Terminalfedél

5. Ellenérizze, hogy az allomas jelzéfénye zdlden vilagit-e.

* Haa hatarolohuzal megfeleléen van csatlakoztatva, az allomas jelz6fénye zd6lden vilagit.

+  Csatlakozasi hiba esetén az allomas jelzéfénye pirosan villog. Tavolitson el minden rendellenességet a toltéallomas csatlakozasi részében
vagy az egyes huzalokban, és ellendrizze Ujra az allomasjelzét.

» Abra35: 1. Allomasjelz6

6. Ellendrizze a vezetbhuzal csatlakozasat.

Ellenérizze a vezet6huzal csatlakozasat az alabbi Iépésekkel.

1 Erésitse meg, hogy a hataroléhuzal sikeresen csatlakozik. (Ellenérizze, hogy az allomas jelzéfénye zdlden vilagit-e.)

2. Huzza ki az egyik hataroléhuzal-csatlakozot az L vagy R terminalbol.

3. Huzza ki az egyik vezet6huzal-csatlakozot a G1 vagy G2 terminalbdl, majd illessze be ezt a csatlakozét a hataroldhuzal szabad terminaljaba.
4. Ellenérizze, hogy az allomas jelz6fénye z6lden vilagit-e.
5.

»

_ Az ellendrzés utan mindig allitsa vissza az eredeti vezetékcsatlakozasokat.
Abra36

A robotfiinyiré toltése

1. Nyomja meg a robotflinyird f6kapcsoldjanak | oldalat, és kapcsolja be.
» Abra37

| MEGJEGYZES: A robotflinyiré téltésekor be kell kapcsolni a tapellatast.

2. Dokkolja a robotflinyirét a toltéallomasban.
» Abra38

MEGJEGYZES: A t6ltés megkezdésekor a robotflinyiré LED-je zélden villog. Amikor a toltés befejezédétt, a LED kialszik.
MEGJEGYZES: Ha az akkumulator teljesen fel van téltve, a téltés nem indul el, és a Robotfiinyiré LED-jelz6je nem fog zélden villogni.
MEGJEGYZES: Az allomas jelzéfénye nem valtozik a toltési allapottdl fliggden.

MEGJEGYZES: A toltés akkor is lehetséges, ha a hataroldhuzal vagy a vezetéhuzal nem csatlakozik a toltéallomashoz.

Kezdeti beallitas

| MEGJEGYZES: Hasznalat elétt hiizza le a védélapot a vezérlérészrél. |

Amikor a robotflinyirét el6szor kapcsolja be, megjelenik az alabb lathaté kezdeti beallitasi képernyd. Adja meg a kijelz6 nyelvét, a datumot és az
id6t, a flnyirasi terlletet és a PIN-kodot.

1. Nyomja meg a ,STOP” gombot a robotfinyiron, és nyissa fel a kijelz6 fedelét.
» Abra39: 1.Kijelzé fedél 2. ,STOP” gomb

2. Valassza ki a hasznalni kivant nyelvet a E/E] gombokkal, majd nyomja meg a E gombot.
» Abra40

3. Valassza ki a kivant datum- és idékijelzési formatumot a| <« [ » /{4 [l ¥ ] gombokkal.

4. AE]/E/E/E] gombokkal valassza ki a [Next (Tovabb)] opciét, majd nyomja meg a E gombot.
» Abra41

5. Nyomjamega E/@/@/@ gombokat az elem kivalasztasahoz, és adja meg a datumot és az id6t a m gombokkal.

6. AWFFH gombokkal valassza ki a [Verify (Jovahagyas)] opciét, majd nyomja meg a m gombot.
» Abra42

7. Valassza ki a nyirasi terlletet a @/@ gombokkal, majd nyomja meg a E gombot.
» Abra43

8. Nyomja meg a BN gombot a PIN kéd megadasahoz.
> Abrad4

MEGJEGYZES: A kiindul6 &llapotban nincs beallitva PIN-kod.
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9. A meger6sitéshez irja be Ujra a PIN kodot.
» Abra45

MEGJEGYZES: irja le a PIN kodot, és tartsa biztonsagos helyen, hogy ne felejtse el.
Emlékeztetd:

MEGJEGYZES: Ha elfelejtette a PIN-kddjat, Iépjen kapcsolatba értékesitési irodankkal vagy helyi kereskedénkkel.

A huzal telepitésének ellenérzése

A toltéallomastol valo indulas ellendrzése

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Navigation preferences (Navigdcios beallitasok)] > [Mower departing points (Filinyiré kezdési
pontjai)]
Kdévesse az alabbi eljarast, és ellendrizze, hogy a robotflinyiré elindul-e a téltéallomasrol. Indulas kdzben a robotflinyird elmenti a téltéallomas

MEGJEGYZES: A huzalok felszerelése utan feltétleniil ellenérizze az indulast. Ellenkez6 esetben eléfordulhat, hogy a robotflinyiré lassu sebes-
séggel navigal a vezet6huzalon, vagy nem navigal lassu sebességgel az allomason.

MEGJEGYZES: Az indulasi méd beallitasa elétt dokkolja a robotflinyirét a téltéallomasban.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlpanelen.

Megijelenik a [Main menu (Fé6menu)].

2. Valassza a |®[Navigation preferences (Navigacios beallitasok)] lehetéséget a kijelz6n a [Tm gombokkal, majd nyomja meg a [7 gombot.
Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Mower departing points (Flnyir6é kezdési pontjai)] lehetéséget.

Megjelenik a menuvalaszto képerny6.

4. Valassza ki a beallitani kivant indulasi mod profilszamat a BB gombokkal, és nyomja meg a gombot.

» Abra46

Megijelenik az opciomend.

5. Hasznalja a billentylizetet, és adja meg a kivant feltételeket a képernyén megjelend opciéformatum mezdékbe.

Opcid Részletek
Wire to trace: (Kovet. vezeték:) Valassza ki a huzal tipusat, amelyet a robotflinyironak nyomon kell kdvetnie, miutan elhagyta a télt6allomast.

Am/m gombokkal jelenitse meg a kivant huzaltipust. Ha kdzvetlenul a téltéallomasrél szeretne elindulni
anélkil, hogy egy adott huzalt kbvetne, valassza a [--] lehet&séget.

Departure position: (Kezd6 nyirasi | Adja meg azt a tavolsagot, amelyet a robotflinyironak meg kell tennie az allomastdl a flinyirasi munka meg-
pozicio:) kezdése el6tt. 0-t6l 800 m-ig terjedd tavolsagot adhat meg.

Probability (Valoszinlség) Adja meg a beallitott profil végrehajtasanak valdszinliségét szazalékban.
» Abra47: 1.Maximalis beirhaté valészinliségi érték

MEGJEGYZES: A beirhato legnagyobb valészintiségi érték minden profil beviteli teriiletének bal oldalan jelenik meg. Adjon meg egy, a maximalis
értéknél kisebb értéket. Ha a megengedett értéket meghalado értéket ad meg, a rendszer a maximalis értékre cseréli.

6. Valassza a [Test (Teszt)] lehet6séget, és a beadllitasok regisztralasa el6tt hajtsa végre a tesztmiveletet.
A robotflinyiré a kivalasztott huzalon halad.
A robotflinyiré automatikusan megall a megadott tavolsag megtétele utan.

MEGJEGYZES: A megerdsités akkor fejezddik be, ha a robotflinyiré elhagyja a toltallomast és megall a kijeldlt helyen.

7. Nyomja meg a ,STOP” gombot.
Akijelz6 fedele kinyilik.

8. Valassza a [Yes (Igen)] gombot a regisztralashoz, vagy a [No] gombot a regisztracio torléséhez, amikor megjelenik a megerdsité képernyd,
amely megkérdezi, hogy regisztralja-e a tesztlizem indulasi modjat.
Ha a [No] lehet&séget valasztja, Ujra eldlrél kell kezdenie a beallitast.
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A hataroléhuzal telepitésének ellendrzése

Ellenérizze, hogy a hataroléhuzal megfelel6en van-e telepitve.

1. Fogja meg a robotflinyiré markolatat, és kézzel mozgassa a robotfiinyirét gy, hogy az a hataroldhuzal felé nézzen.
» Abra48: 1. Hatarolohuzal

2. Nyomja meg a ,STOP” gombot.

Akijelz6 fedele kinyilik.

3. Nyomjamega gombot, valassza a [Auto mowing (Automatikus fiinyiras )] lehetéséget, majd nyomja meg a gombot.
4. Csukja le a kijelzé fedelét.

A robotflinyiré megkezdi a flinyirast, és elindul a hataroléhuzal felé.

5. Ellendrizze, hogy a robotflinyird iranyt valtoztat-e a hataroldhuzalnal, és folytatja-e a fiinyirasi navigaciot.

» Abra49: 1. Hatarolohuzal

6. Nyomja meg a ,STOP” gombot.

A robotflinyiré leall.

7. Kapcsolja ki a robotflinyiré fékapcsoldjat, vigye at egy masik helyre, majd kapcsolja be a kapcsolét. Ellendrizze, hogy a robotflinyiré hasonléan
mikodik-e még a hataroléhuzal mas helyein is.

A robotfiinyiré visszahelyezése a tolt6allomasra

[Top menu] > [Park (Pihenés)] > [Stay at charging station (Téltéallomdson marad)]

Ez az eljaras nem sziikséges, ha vezet6huzal van felszerelve. Folytassa a [A vezet6huzal telepitésének ellenbrzése] Iépéssel. Hajtsa végre ezt az
eljarast, ha a robotfiinyirét vezetéhuzal felszerelése nélkil hasznalja.

Helyezze vissza a robotflinyirét a téltéallomasra.

MEGJEGYZES: Alapértelmezés szerint a robotfiinyird elsésorban a vezetéhuzal jeleit keresi, és a vezetéhuzal jeleinek megfeleléen tér vissza

a toltéallomasra. Még akkor is, ha nincs vezetéhuzal a munkaterileten, a robotflinyiré el6szor tovabbra is keresi a jeleket a vezetéhuzaltél egy
el6re beallitott els6bbségi keresési ideig. Az elsébbségi keresési idd letelte utan a robotflinyiré megkeresi a hataroléhuzal jeleit, és a hatarold-
huzal jeleinek megfeleléen visszatér a toltéallomashoz. Ha nem akarja lefektetni a vezetéhuzalt, javasoljuk, hogy valtoztassa meg a vezetéhuzal
elsébbségi keresési idejét. A részletekért lasd a hasznalati kézikonyv ,A vezetbjel aktiv keresési idészakanak beallitasa” cim{ részét.

1. Nyomjamega (A gombot a vezérlpanelen.

Megijelenik az almend.

» Abra50

2. Valassza a [Stay at charging station (Téltéallomason marad)] lehetéséget.

Am gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to return to the charging station. (Csukja le a kijelz6 fedelét a tolt6allomasra valo
visszatéréshez.)] lizenet.

3. Zarja be az akkumulator fedelét.

Ellenérizze, hogy a robotflinyird visszatér-e a toltéallomashoz.

A vezetdhuzal telepitésének ellenérzése

Ellenérizze, hogy a vezetéhuzal megfeleléen van-e telepitve.

1. Kikapcsolt allapotban tartsa meg a robotfiinyiré markolatat, és kézzel mozgassa a robotflinyirét dgy, hogy az a vezetéhuzal felé nézzen.
» Abra51: 1. Vezet6huzal

2. Nyomja meg a ,STOP” gombot.

Akijelz6 fedele kinyilik.

3. Nyomjamega ry gombot, valassza a [Stay at charging station (T6lt6allomason marad)] lehetéséget, majd nyomja meg a v gombot.
4. Csukja le a kijelzé fedelét.

A robotflinyir6 megkezdi a navigaciot a vezetéhuzal felé.

5. Ellendrizze, hogy a robotflinyird iranyt valtoztat-e a vezet6huzal kdzelében, a vezetbhuzal mentén navigal-e a téltéallomas felé, és toltéallo-
masba dokkol-e.

MEGJEGYZES: Miutan a robotfiinyiré felismerte a vezetshuzalt, a vezetShuzal bal oldala mentén fut végig.

Ezzel befejezddik a telepités és a miikddés ellenérzése. A termék részletes hasznalatdhoz lasd a termék hasznalati kézikdnyvét.
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ESETEK PONTBAN

ime néhany példa a telepitésekre és beallitasokra a gyakorlatban.

Az abrakon lathato részletek csak példak, és a kilonbdzé terepi skalak illusztralasara szolgalnak, ahol az egyes alkalmasabbak. Tegye jobba az
elrendezését az On preferenciainak megfelelen.

Személyes kerthelyiség lakonak

Hangulatos udvar vagy egy kis négyzet alaku kert haza hats6 udvaran, kis keritéssel, 6svényekkel és gyalogutakkal tarkitva.
» Abra52: 1.Toélt6allomas 2. Hatarolohuzal 3. Vezet6huzal

Gyakorlati utmutatas

Nyirt teriilet 500 m?
Heti munkanapok és érak 4 6ra a hét 6 napjan
8 dra a hét 3 napjan
Indulasi méd az allomasrol [execution priority Indulas koézvetlenil a toltéallomastol [100%)]. Lasd a flinyiré ,A” indulasi pontjat az abran.
(%)]
Létre kell hozni az alteriilet bedllitasait Nem
Tippek a telepitéshez és beallitashoz Helyezze a téltéallomast a flnyirasi terlletet két egyenld felsd és alsé részre oszto félvonal kézeli végére.

Szereljen fel egy vezetéhuzalt a félvonal mentén, amely a nyirasi terlletet két egyenl6 felsé és also részre osztja.

Hazi kert kiilon nyirandé munkateriilettel

Tagas, nyitott el6kert, amely két oldalrdl veszi korll a hazat, kis kilon pazsittal egy kiskert vagy veteményes mellett.
» Abra53: 1. F6 terilet 2. Alterulet 3. Tolt6allomas 4. Hatarolohuzal 5. Vezetéhuzal

Gyakorlati utmutatas

Nyirt teriilet 16 teriilet 1000 m?
alteriilet 400 m?
Heti munkanapok és 6rak 6 terulet 14 6ra a hét 5 napjan
alterllet 12 6ra a hét 2 napjan
I(r;d)t]JIési mad az allomasrodl [execution priority f6 terilet Indulas kozvetlenil a toéltéallomastdl [70%)]. Lasd a flinyird ,A” indulasi pontjat az abran.
(o]

Induljon el a fékert tulsé vége felé, és kezdje el a flinyirast a vezet6huzal végpontjatdl
[30%]-nal. Lasd a flinyiré ,B” indulasi pontjat az abran.

altertlet Elézetesen vigye at kézzel a robotflinyirét a f6 teriletrdl az alterlletre. Ezutan kezdje el
kézzel a flnyirast. A részletekért olvassa el a hasznalati kézikényv ,Nyiras automatikus
toltés nélkil” ciml részében talalhato utasitasokat.

Létre kell hozni az alterllet beallitasait Igen

Tippek a telepitéshez és bedllitashoz Helyezze a toltéallomast a fékert ellilsé hataranak kzepére.

Szereljen fel egy vezet6huzalt a félvonal mentén, amely a f6 terliletet két egyenl6 bal és
jobb oldali részre osztja.

Fiives pazsit mezék kis dombokon

Domboldali taj zold pazsittal egy parkban, golfpalyan vagy hasonlé helyeken. A pazsit kiilonb6z6 magassagokban és arnyalatokban né egy vagy
tobb enyhe és meredek lejtén, néhany homok- és vizjellemzdvel.
» Abra54: 1. Tolt6allomas 2. Hataroldhuzal 3. Vezet6huzal

Gyakorlati utmutatas

Nyirt terilet 2500 m

Heti munkanapok és 6rak 24 6ra a hét 7 napjan

Indulasi méd az allomasrol [execution priority Indulas koézvetlenil a toltéallomastol [40%]. Lasd a flnyird ,A” indulasi pontjat az abran.
(%)]

Induljon el a dombon egy sik gyepfellilet egyik vége felé, és kezdje el a flinyirast a vezet6huzal végpontjatél [30%]-
ndl. Lasd a flinyiré ,B” indulasi pontjat az abran.

Induljon el egy enyhén lejtds gyepfellilet tulsé vége felé a lejtén, és kezdje el a flinyirast a vezetéhuzal végétdl
[30%]-nal. Lasd a flinyiré ,C” indulasi pontjat az abran.

Létre kell hozni az alterllet beallitasait Nem

Tippek a telepitéshez és beallitashoz Helyezze a toltéallomast a felezévonal egyik végére, amely a dombon 1évé sik gyepfeliiletet két egyenld bal és jobb
oldali teriiletre osztja.

Szereljen fel két vezet6huzalt a felez&vonal mentén, amely a nyirasi terlletet két egyenl6 felsé és alsé részre osztja.

Az egyik egy sik gyepfeliilet egyik vége felé a dombon, a masik pedig egy enyhén lejtés gyepfellilet tulsé vége felé
a lejtén.

Ugyeljen arra, hogy a hataroléhuzalt olyan feliiletekre szerelje fel, amelyek majdnem egyenesek vagy a lehetd
legkevésbé lejtések.

Vezessen at egy vezetShuzalt atlésan a lejtén, igy a robotflinyiré kénnyebben felmaszik a lejtén.
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Jol megtervezett kert néhany nehezen elérhet6 ponttal a flinyirasi munkak elvégzéséhez

Teljesen bekeritett, igényesen kialakitott kerthelyiség, amely egy nagy lakohelyet, vizi elemeket és vadon termd ndvényeket és targyakat tartalmaz.
A jol megtervezett taj segit megdrizni a kert gydnyori érintetlenségét, de elszigetelt helyeket hoz Iétre a pazsit karbantartasahoz.
» Abra55: 1.Tolt6allomas 2. Hataroléhuzal 3. Vezet6huzal

Gyakorlati utmutatas

Nyirt teriilet 2500 m?

Heti munkanapok és orak 24 6ra a hét 7 napjan

Indulasi méd az allomasrol [execution priority Indulas kodzvetlenil a téltéallomastol [30%]. Lasd a flnyird ,A” indulasi pontjat az abran.
(%)]

Haladjon el a nyirasi munkaterilet kzeli oldalsé vége felé, és kezdje el a nyirast néhany lépéssel a vezet6huzal
végpontja el6tt [20%]-nal. Lasd a flnyiré ,B” indulasi pontjat az abran.

Haladjon el a flinyirasi munkateriilet tavolabbi sarka felé, és kezdje el a flinyirast a vezet6huzal hosszanak kdze-
pén, [30%]-nal. Lasd a flinyir6 ,C” indulasi pontjat az abran.

Haladjon el a flinyirasi munkaterilet tavoli sarka felé, és néhany lépéssel a vezet6huzal végpontja el6tt kezdje el a
flnyirast [20%]-nal. Lasd az abran a flinyiré ,D” indulasi pontjat.

Létre kell hozni az alterilet beallitasait Nem

Tippek a telepitéshez és beallitashoz Helyezze a toltéallomast a hatsé udvarba, hogy megoévja a tajat és kdnnyen hozzaférjen az aramellatashoz.

Szereljen fel két vezetdhuzalt, hogy a robotfilinyirét a kert két legkevésbé hozzaférhetd nyirasi teriletére vezesse.
Az egyik a kert kdzeli vége felé halad at két kerti objektum koz6tt, a masik pedig a kert tavoli sarka felé haladva a
parkold és a névények kozott.

Ugyeljen arra, hogy a vezetéhuzalokat bizonyos tavolsagra vezesse el a hataroléhuzaltél, hogy elkertilje a robotna-
vigacio befolyasolasat.

Nyitott formalis kert aszimmetrikus részekre osztva sovényekkel, vadon é16 névényekkel, 6svényekkel és kerti

targyakkal

A sok novénnyel és faval teletlizdelt erdé kozepén megtelepedd kereskedelmi teleprél zavartalan kilatas nyilik a haztaji kertre, mely nagyjabol
harom, kuldonb6z6 méreti és Iépteki gyepteriletre oszlik.
» Abra56: 1. Tolt6allomas 2. Hataroldhuzal 3. Vezet6huzal

Gyakorlati utmutatas

Nyirt terulet 1 500 m” (Teriiletelosztasi arany: kb. 55/30/15)
Heti munkanapok és 6rak 14 6ra a hét 7 napjan
24 6ra a hét 4 napjan
Indulasi mod az allomasrol [execution priority Allitsa 8ssze a nyirasi munkak végrehaijtasi prioritasait a harom teriilet méretének aranyaban.
(%)]

Indulas kozvetleniil a toltéallomastol [55%]. Lasd a flinyiré ,A” indulasi pontjat az abran.

Induljon el a masodik legnagyobb nyirasi munkateriilet tilsé vége felé, és kezdje el a flinyirast a vezetéhuzal végte-
riletétdl [30%]-nal. Lasd a flinyird ,B” indulasi pontjat az abran.

Induljon el a harmadik legnagyobb nyirasi munkateriilet tulsé vége felé, és kezdje el a flinyirast a vezetéhuzal vég-
teruletétdl [15%)]-nal. Lasd a flinyir6 ,C” indulasi pontjat az abran.

Létre kell hozni az alterilet beallitasait Nem

Tippek a telepitéshez és beallitashoz Helyezze a toltéallomast annak a felezévonalnak a végére, amely a legnagyobb nyirasi teriiletet két egyenlé bal és
jobb oldali terlletre osztja.

Szereljen fel egy vezet6huzalt a felez&vonal mentén, amely a masodik legnagyobb nyirasi teriiletet két egyenl6 bal
és jobb oldali teriiletre osztja.

Szereljen fel egy vezet6huzalt a felez&vonal mentén, amely a harmadik legnagyobb nyirasi terliletet két egyenl6 bal
és jobb oldali tertiletre osztja.
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SLOVENCINA (Originalny navod)

Uvod

Tento navod je sprievodca nastavenim robotickej kosacky. Tento navod popisuje postupy inStalacie nabijacej stanice, instalacie ohranicujuceho
drétu, inStalacie navadzacieho drétu a pociato€ného nastavenia robotickej kosacky. Nezabudnite si precitat navod na obsluhu tohto vyrobku, v
ktorom su uvedené bezpecnostné opatrenia pri pouzivani.

Informacie o robotickej kosacke

Roboticka kosacka automaticky vykonava namahavé kosenie travnika. Tento produkt obsahuje nasledujice hlavné komponenty.

. Roboticka kosacka

Ide o hlavnu jednotku, ktora vykonava kosenie travnika. Nabija sa pomocou nabijacej stanice a automaticky kosi travnik v ramci pracovnej
oblasti.

Nabijacia stanica

Sluzi na nabijanie robotickej kosacky a odosiela signaly do ohrani¢ujuceho drétu a navadzacieho drotu.

Ohranicujuci drot

Tento drét je nain$talovany okolo vonkaj$ej strany pracovnej oblasti. Umozriuje robotickej kosacke rozpoznat pracovnu oblast, v ktorej ma
kosit’ travnik.

Navadzaci drot

Tento drét vedie roboticki kosacku k nabijacej stanici. Tento drét tiez vedie kosacku do oblasti, v ktorych kosacka kosi menej ¢asto z topogra-
fickych dévodov atd'.

(Instalacia navadzacieho drbtu je volitelna.)

» Obr.1: 1. Roboticka kosacka 2. Nabijacia stanica 3. Ohrani¢ujuci drét 4. Navadzaci drot

POZNAMKA: Pred vykonanim prac tykajlcich sa intalacie drétu sa odporuiéa vytvorit si indtaladny vykres pracovnej oblasti, ako je znazornené
vyssie.

Popis navodov

Sprievodca nastavenim

Popisuje postupy inStalacie nabijacej stanice, inStalacie ohranicujuceho drétu, instalacie navadzacieho drétu a pociato€ného nastavenia robo-
tickej kosacky.

Navod na obsluhu tohto vyrobku

Tento navod opisuje hlavné funkcie, bezpenostné opatrenia, r6zne nastavenia a udrzbu robotickej kosacky.

Kontrola obsahu balenia

Nabijacia stanica AC adaptér Flexibilny kabel
(Tvar zastr¢ky AC adaptéra sa lisi v zavislosti od
krajiny.)

Drét (150 m) Kolik (na upevnenie drétov) 150 ks Skrutkovaci kolik (na upevnenie nabijacej stanice)

W
Vi
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Sesthranny kitg 6 (1 ks)

Cepel kosagky
(Celkom 12 ks, 3 ks st nainstalované, 9 ks je

Skrutka (na upevnenie Eepele kosacky)
(Celkom 12 ks, 3 ks st nainstalované, 9 ks je
nahradnych)

nahradnych)

I
S

Konektor (5 ks)

Spojka (3 ks)

Navod na obsluhu
Sprievodca nastavenim

LR
SR

(A

—

Meracia pomdcka (vystrihnite z obalu pozdiz
perforacie)

Roboticka kosacka

Nastroje potrebné na instalaciu

Intalatérske klieste

Stiepacie klieste

Plastové kladivo
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Prenasanie robotickej kosacky

AVAROVANIE: Uistite sa, Ze je hlavny vypinac robotickej kosacky vypnuty.

A VAROVANIE: Pri prenasani robotickej kosacky ju nedrzte inak ako za rukovat.
AVAROVANIE: Roboticku kosacku nedrzte Cepelou kosaky smerom k sebe.
AVAROVANIE: Roboticku kosacku neprevadzkuijte, kym sa jej dotykaju iné osoby.

1. Ak je roboticka kosacka v prevadzke, stlacte tlacidlo ,STOP*.
Kryt displeja sa otvori a roboticka kosacka sa zastavi.
2. Zatvorte kryt displeja a stlacte stranu hlavného vypinaca so symbolom O.

3. Uchopte rukovat a zdvihnite roboticku kosacku.
» Obr.2: 1. Rukovat 2. Hlavny vypina¢

Priprava pracovnej oblasti

Nasledujucu pripravu vykonaijte tak, aby ste nebranili automatickému koseniu robotickej kosacky.
*  Zpracovnej oblasti odstrante palice, kamene a iné velké predmety.

* Ak vyska travy presahuje 65 mm, skratte ju na tato vySku alebo mensiu.

*  Vyplnte a uhladte vSetky prepadnuté miesta alebo miesta, kde sa tvoria kaluze.

Instalacia AC adaptéra

Vyberte si dobre vetrané zatienené miesto, kam nebudu padat’ dazdové kvapky. AC adaptér umiestnite do vysky 30 cm alebo viac od zeme.
Odporuca sa pripevnit AC adaptér k stene pomocou skrutiek.

| UPOZORNENIE: Konektor pripojte priamo bez jeho naklanania, aby ste zabranili jeho deformacii alebo poskodeniu.

POZNAMKA: VyZaduje sa doméace napéjanie pre vonkajsie umiestnenie, ktoré nie je vystavené dazdu.
POZNAMKA: Ak miesto instalacie nema dostatoénu nosnost, vystuzte ho.

POZNAMKA: Po in$talacii AC adaptéra odpojte sietovi zastréku AC adaptéra.

POZNAMKA: Nezapajajte za sebou viacero flexibilnych kablov.

» Obr.3: 1.AC adaptér 2. Flexibilny kabel

» Obr.3: a) 30 cm alebo viac nad zemou

Umiestnenie nabijacej stanice

Nabijacia stanica nabija roboticku kosacku a odosiela signaly do ohrani€ujuceho drétu a navadzacieho drétu.

Podmienky instalacie nabijacej stanice

UPOZORNENIE: Zakladnu stanice neohybaijte.
Vyberte ¢o najvyrovnanejsSie miesto v blizkosti zdroja napajania (v rozmedzi +5°).
Miesto, kde je zakrivenie predného konca zakladne stanice v rozmedzi £5 cm alebo menej a zakrivenie oboch bo&nych stran zakladne stanice
je vrozmedzi 2 cm alebo menej, ako je znazornené na obrazku.

*  Vyberte miesto, ktoré je chranené pred priamym slne€nym Ziarenim.

* Ak je nabijacia stanica umiestnena na travniku, oblast, kde sa ma umiestnit, by mala byt pokosena nakratko.

. Pred ohrani€ujucim drétom je vzdialenost najmenej 3 m.

» Obr.4: 1.Zakladna stanice

» Obr.4: a)5cm alebo menejb) 2 cm alebo menej c) 3 m alebo viac

Urcenie polohy nabijacej stanice

Polohu nabijacej stanice urcte podla podmienok instalacie.
Nabijaciu stanicu nainstalujte tak, aby vzdialenost od nabijacej stanice k napajaciemu zdroju bola dostato¢na pre flexibilny kabel (10 m).

| POZNAMKA: Nabijaciu stanicu neupeviiujte. V tomto kroku sa rozhodujete len o tom, kam umiestnite nabijaciu stanicu.

InStalacia ohranicujuceho drétu

Ohranicujuci drbt sa inStaluje po vonkajSej strane oblasti, kde bude roboticka kosacka vykonavat kosenie. Ohranicujuci drot nainstalujte tak,
aby ohrani€oval pracovnu oblast v jednej neprerusovanej linii, a oba konce ohranicujuceho drétu pripojte k nabijacej stanici.

Roboticka kosacka nebude fungovat spravne, ak nebude spravne nainstalovany ohranicujuci drét. Dbajte na to, aby bol ohranic¢ujuci drét nain-
Stalovany podfa pokynov v tomto navode.

« Ak sanazeminachadza kovovy predmet, napriklad ocelova ty¢, kovovy predmet prerusi signal slucky a spésobi zastavenie.

POZNAMKA: K dispozicii sii dva sposoby instalacie ohranigujliceho drétu: upevnenie pomocou kolikov alebo zakopanie do zeme (do hibky max.
20 cm). V tomto navode na obsluhu je vysvetlena inStalacia pomocou kolikov.
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PrekroCenie ohranicenia robotickej kosacky mozete nastavit v rozmedzi 20 — 50 cm. Tento navod opisuje podmienky pri predvolenom nastaveni
(32 cm). Podrobnosti o nastaveni najdete v kapitole ,Predvolby navigacie* v navode na obsluhu.

Obrazok

Podmienka

NS N

il

Umiestnite ho cca 35 cm od prekazok s vySkou 5 cm alebo viac. (Oblast cca

25 cm od prekazky zostane nepokosena. )

Na uréenie vhodnej vzdialenosti od prekazok pouzite dodani meraciu pomécku.
(Vystrihnite meraciu pomécku z obalu pozdiz perforacie.)

Umiestnite ho cca 30 cm od prekazok s vy$kou mensou ako 5 cm. (Oblast cca
20 cm od prekazky zostane nepokosena. )

Umiestnite ho cca 10 cm od prekaZok s vykou mengou ako 1 cm. (Ziadna oblast
nezostane nepokosena. )

Ak existuju oblasti, do ktorych by roboticka kosacka nemala vstupovat, alebo pre-
kazky, na ktoré by roboticka kosacka nemala narazit, inStalaciou ohranicujiceho
drétu po jej obvode tuto oblast’ vylucte. Podrobnosti najdete v asti ,Viytvorenie
ostrovéeka* (strana 67).

a) 15 cm alebo viac b) 35 cm alebo viac

Okolo oblasti, do ktorych by roboticka kosacka nikdy nemala vstupovat, umiest-
nite priecky (prekazky) s vyskou 15 cm alebo viac. Okrem toho nainstalujte ohrani-
Eujuci drot vo vzdialenosti 35 cm alebo viac od priecky, aby ste zabranili kontaktu s
prie¢kou. (Oblast cca 25 cm zostane nepokosena. )
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Obrazok

Podmienka

Kable a dréty nezvazujte do zvazkov. Takyto postup méze zosilnit signal a robo-
ticka kosacka nebude fungovat spravne.

- Sirka pracovnej plochy musi byt aspofi 1,5 m alebo viac. Robotické kosacka sa
vrati do nabijacej stanice sledovanim ohrani¢ujiceho drétu proti smeru hodino-
vych ruciciek.

- Uistite sa, Ze ohranicujuci drét je aspon 1,5 m od bo¢nej strany nabijacej stanice.

Ohranicujuci drét umiestnite tak, aby bola vzdialenost medzi ohrani¢ujucim dro-
tom a robotickou kosakou mensia ako 35 m. Ak je vzdialenost medzi najbliz$im
ohranicujucim drétom a robotickou kosackou vacsia ako 35 m, roboticka kosacka
nebude fungovat spravne.

(b)

1. Nabijacia stanica 2. Navadzaci drét 3. Ohranicujici drét

a) 400 m alebo menej b) 800 m alebo menej

- Maximalna dizka trasy od nabijacej stanice, navadzacieho drétu, ohranigujiceho
drétu a spat do nabijacej stanice, musi byt 400 m alebo menej, ako je znazornené
na obrazku.

- Pripustny priestor, ktory moézZete obmedzit umiestnenim ohranicujuceho drétu, je
do 3 500 m”.

- Maximalna diZzka ohraniéujuiceho drétu je 800 m vratane ostrovéekov a
podoblasti.
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Obrazok Podmienka

- Ak je v pracovnej oblasti svah, umiestnite ohrani€ujuci drét na svah so sklonom
mensim ako 10°.

- Ak ohranicujuci drét umiestriujete na svah so sklonom vaésim ako 10°, umiest-
nite ho na plochu so sklonom mensim ako 10° pod svahom vo vzdialenosti najme-
nej 1 m.

- Ohranicujuci drét nemézete umiestnit na svah so sklonom vaésim ako 10° v
najvzdialenejSej pracovnej oblasti.

- Ohranicujuci droét umiestnite priblizne 20 cm od hranice medzi svahom a rovinou.

Pri pouzivani viacerych stanic a priprave viacerych pracovnych oblasti nainsta-
lujte ohrani€ujuce dréty tak, aby boli od seba vzdialené 1 m alebo viac.

a) 1 m alebo viac b) Menej ako 1 m

InStalacia ohrani¢ujuceho drétu

POZNAMKA: Ohranigujuci drét by mal vychadzat priamo do vzdialenosti 1,5 m alebo viac z oboch stran nabijacej stanice.

POZNAMKA: Podrobnosti, napriklad vzdialenost instalacie od prekazok, najdete v &asti ,Pripojenie drétov k nabijacej stanici* (strana 69).

1. Zatl¢te prvy kolik do blizkosti nabijacej stanice pomocou plastového kladiva a umiestnite ohrani¢ujuci drét.
» Obr.5: 1. Nabijacia stanica 2. Kolik

» Obr.5: a) 1,5 malebo viac

2. Ohranicujuci drét napnite tak, aby sa nevznasal nad zemou, a potom zatléte dal$i kolik s odstupom asi 1 m od predchadzajuceho.

POZNAMKA: Ak sa ohranigujuci drét vznasa nad zemou, koliky umiestnite v krat$ej vzdialenosti od seba.

POZNAMKA: Podrobnosti, napriklad vzdialenost inétalacie od prekazok, najdete v dasti ,Podmienky instalacie ohraniéujiceho drétu’
(strana 64)

3. Vytvorte cca 20 cm slu¢ku (o€ko), aby ste uvolnili ohranicujuci drét v mieste planovaného pripojenia ohraniujuceho drétu — navadzacieho
drétu pre jednoduchsie neskorsie pripojenie.
» Obr.6: 1. Planované miesto pripojenia 2. Ohrani€ujuci drét 3. Navadzaci drot

POZNAMKA: Navadzaci drot vedie robotickt kosacku pri jej navrate do nabijacej stanice. Podrobnosti o pripojeni navadzacieho drétu najdete v
Casti ,InStalacia navadzacieho drétu” (strana 68).

4. Ak existuju oblasti, do ktorych by roboticka kosacka nemala vstupovat, alebo prekazky, na ktoré by roboticka kosacka nemala narazit, inStala-
ciou ohranicujuceho drétu po jej obvode tuto oblast vylucte.

POZNAMKA: Podrobnosti najdete v asti ,Vytvorenie ostrovéeka® (strana 67).

5. Po naindtalovani ohranicujuceho drétu k nabijacej stanici zatICte kolik v blizkosti protilahlej strany kolika v za€iatoénom bode pomocou plasto-
vého kladiva.
» Obr.7: 1. Kolik v za¢iatoénom bode 2. Kolik v koneénom bode

6. Skratte drét, pricom ponechaijte taku dizku, aby ho bolo mozné pripojit k nabijacej stanici.
» Obr.8: 1. Kontakt L 2. Kontakt R

7. V mieste, kde mdze konektor dosiahnut na kontakt, zarovnajte ohranicujuci drot s drazkou dodaného konektora a potom ich pevne spojte
pomocou inStalatérskych kliesti.
» Obr.9: 1. Ohrani€ujuci drot 2. Drazka v konektore
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8. Prebytocny ohrani€ujuci drot skratte pomocou Stiepacich kliesti a ponechajte ho vo vzdialenosti 1 cm od konektora.
» Obr.10

9. Rovnakym spésobom pripojte konektor k druhému ohraniujucemu drétu.

POZNAMKA: Oznadte konce vodicov ,G1¢, ,G2%, ,L* a ,R*. PomdZe to zabezpedit presné pripojenie kablov pri opatovnej intalacii po dlhodobom
skladovani.

POZNAMKA: V tejto chvili nepripajajte konektory k nabijacej stanici. Pripojenie k nabijacej stanici je vysvetlené dalej v &asti ,Pripojenie drétov k
nabijacej stanici* (strana 69).

Vytvorenie ostrovéeka

Ak sa v oblasti kosenia nachadzaju prekazky, napriklad stromy alebo skaly, ktoré nemozno odstranit, obklopte ich ohraniujucim drétom, ¢im vytvo-

rite ostrovceky.

. Nainstalujte ohrani€ujuci drét okolo prekazok, ¢im vytvorite ostrovéeky. Koliky umiestnite s malymi vzdialenostami od seba tak, aby vzdiale-
nost od prekazky bola cca 35 cm.

. Nainstalujte dve linie ohranicujuceho drétu tak, aby vychadzali z oboch stran ostrovéeka tesne vedla seba (medzera 0 cm). Vdaka tomu bude
moct roboticka kosacka prechadzat po drétoch.
— Obe linie ohrani¢ujuceho drétu zasunte do toho istého kolika.

UPOZORNENIE: Nedovolte, aby sa obe linie ohranicujuceho drétu navzajom krizovali. Roboticka kosacka sa zastavi kvoli chybe.
» Obr.11: 1. Prekazka 2. Kolik 3. Ohrani¢ujuci drot
» Obr.11: a) Cca 35 cm b) Blizko vedla seba (medzera 0 cm)

*  Viacero ostrovekov vytvorite nasledovne.
» Obr.12: 1. Ohranicujuci drot 2. Kolik

* Akje nabijacia stanica umiestnena v ramci ohrani¢ujuceho drétu, ktory tvori ostrov, vedte navadzaci drot k danému ostrovu.
Ak je nabijacia stanica umiestnena mimo ohranicujuceho dr6tu, ktory tvori ostrov, nevedte navadzaci drét k ostrovu ani k dvom vedeniam
ohrani€ujuceho drétu.

» Obr.13: 1. Navadzaci drot

Vytvorenie podoblasti

Ak existuje samostatna pracovna oblast, ku ktorej nie je mozné poskytnut cestu umoznujicu automaticki navigaciu robotickej kosacky z nabijacej
stanice, tak sa tato pracovna oblast oznaci ako podoblast (b). Oblast s nabijacou stanicou je hlavna oblast (a).

* Je potrebné vypnut napajanie robotickej kosacky a prestvat roboticki kosa¢ku ruéne medzi hlavnou oblastou a podoblastou.

»  Ohranicujuci drét umiestnite tak, aby Sirka drahy medzi hlavnou oblastou a vedlajSou oblastou bola 10 cm alebo mene;j.

»  Ohranicujuci drét musi byt umiestneny v jednej nepreruSovanej linii okolo celej pracovnej oblasti ((a) a (b)).

*  Pri koseni podoblasti je potrebné zmenit nastavenia robotickej kosa¢ky. Podrobnosti najdete v navode na obsluhu tohto vyrobku.

» Obr.14: 1. Ohranicujuci drét 2. Nabijacia stanica 3. 10 cm alebo menej

» Obr.14: a) Hlavna oblast b) Podoblast

InStalacia navadzacieho drotu

Navadzaci drét vedie roboticku kosacku k nabijacej stanici. Tento drét tiez vedie roboticku kosacku do oblasti, v ktorych roboticka kosacka kosi
menej Casto z topografickych dévodov atd.

POZNAMKA: Roboticka kosatka sa mdze pouZivat bez navadzacieho drétu.
POZNAMKA: Je mozné nainstalovat aZ 2 navadzacie droty.
POZNAMKA: Navadzaci drot nerozvetvuite.

Podmienky instalacie navadzacieho drétu

Obrazok Podmienka

Umiestnite navadzaci drét aspofi 2 m priamo od nabijacej stanice, ako je znazor-
nené na obrazku. Roboticka kosacka nemusi byt schopna vratit sa do nabijace;j
stanice.

a) 2 m alebo viac

kosacka nemusi byt schopna vratit sa do nabijacej stanice pod uhlom mensim
ako 90°.
J(d) - Uistite sa, Ze rovna diagonalna linia ma dizku aspori 50 cm.

- Ak ma byt navadzaci dr6t umiestneny v zakrivenej linii, umiestnite ho tak, aby bol
polomer ohybu 1 m alebo vacsi.

® - Pri vytvarani obluka nainstalujte navadzaci drét pod uhlom cca 135°. Roboticka

a) Cca 135° b) 50 cm alebo viac c) 1 m alebo viac d) 90° alebo menej
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Obrazok Podmienka

Sirka pracovnej plochy musi byt 1,5 m alebo viac. Uistite sa, Ze je priestor na lavej
strane navadzacieho drétu Siroky, pretoZe roboticka kosacka prechadza po lavej
strane navadzacieho drétu a vracia sa do nabijacej stanice.

a) 100 cm alebo viac b) 50 cm alebo viac

Nedovolte, aby navadzaci drét krizoval ohrani€ujuci drot.

’

| g S L

Instalacia navadzacieho drotu

1. Skratte vopred vyrobenu slucku (o€ko) ohraniujuceho drétu na mieste pripojenia ohrani¢ujuceho drotu — navadzacieho drétu.
» Obr.15: 1. Ohranicujuci drét

2. Vlozte navadzaci drdt do stredového portu a ohranicujuce dréty do favého a pravého portu troch pripojovacich portov dodanej spojky.
» Obr.16: 1. Spojka 2. Ohranic¢ujuci drét 3. Navadzaci drot

POZNAMKA: Zasufite vSetky tri droty aZ na doraz.

3. Spojku zovrite pomocou instalatérskych kliesti, ¢im upevnite droty.
» Obr.17

APozoR: Spojku zaistite kolikmi tak, aby medzi spojkou a zemou nebola ziadna medzera. V opaénom pripade mdze roboticka kosacka
poskodit droty a spojky.

4. Pomocou plastového kladiva zatl¢te koliky na oboch stranach spojovacieho bodu.
» Obr.18: 1. Kolik

POZNAMKA: Uistite sa, Ze je prepojenie medzi navadzacim drétom a ohrani¢ujdcim drétom cca 90°.

5. Nainstalujte navadzaci drét zatl€enim kolikov pri nabijacej stanici pomocou plastového kladiva.

+  Koliky zatikajte vo vzdialenosti cca 1 m od seba, ale ak sa navadzaci drét vznasa, umiestnite ich bliz$ie k sebe.
e Privytvarani obluka nainstalujte navadzaci drét pod uhlom cca 135°.

. Navadzaci drdt nainstalujte v priamej linii 2 m alebo viac pred nabijacou stanicou.

. Dalsie podmienky instalacie navadzacieho drotu najdete v Sasti ,Podmienky instalacie navéadzacieho drétu” (strana 67).
» Obr.19: 1. Nabijacia stanica 2. Navadzaci drot

» Obr.19: a)2 m alebo viac b) Cca 135°
6. Po dokonceni instalacie navadzacieho drétu k nabijacej stanici previecte navadzaci drét do zadnej Casti nabijacej stanice cez otvor v spodnej

Casti veze nabijacej stanice.
» Obr.20: 1. Otvor 2. Veza

POZNAMKA: Navadzaci drot skratte tak, aby zo zadnej strany nabijacej stanice vy&nievalo cca 30 cm alebo viac.

7. Navadzaci drét vliozte a upevnite do drazky v strede zakladne stanice.
» Obr.21: 1. Drazka 2. Zakladia stanice

8. Pripojte konektor k $picke navadzacieho drétu.

| POZNAMKA: Postup pripojenia konektora najdete na strane 66.

9. Priinstalacii druhého navadzacieho drétu zopakujte kroky 1 az 8.

| POZNAMKA: Podrobnosti o pripojeni nabijacej stanice najdete v asti ,Pripojenie drétov k nabijacej stanici* (strana 69).
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Predizenie drotu

Pri prediZzovani drétu pouzite na spojenie dvoch drétov dodanu spojku.

APOZOR: Spojku zaistite kolikmi tak, aby medzi spojkou a zemou nebola ziadna medzera. V opaénom pripade méze roboticka kosacka
poskodit droty a spojky.

1. Drbty vlozte vlavo a vpravo od troch pripojovacich portov dodanej spojky.
» Obr.22: 1. Spojka 2. Drét
POZNAMKA: Zasuiite oba drdty az na doraz.

POZNAMKA: Drot mézete predizit vioZenim do lubovolnych dvoch pripojovacich portov, ale odportga sa pouZit lavy a pravy pripojovaci port,
aby sa dosiahlo predizenie priamym spdsobom.

2. Spojku zovrite pomocou instalatérskych kliesti, ¢im upevnite droty.
» Obr.23

Zabezpecenie nabijacej stanice

Uistite sa, ze flexibilny kabel dosiahne k nabijacej stanici a stanicu potom zaistite skrutkovacimi kolikmi (8 ks) pomocou Sesthranného kluca 6.
» Obr.24: 1. Sesthranny klIG¢ 6 2. Skrutkovaci kolik (na upevnenie nabijacej stanice) (8 ks)

Pripojenie drétov k nabijacej stanici

Po dokonc¢eni instalacie drotov pripojte ohranicujuci drét, navadzaci drét a flexibilny kabel k nabijacej stanici.

Pripojenie ohrani€ujiceho drétu
1. Otvorte kryt kontaktov a odstrarite kryt drétu na nabijacej stanici.
» Obr.25: 1. Kryt kontaktov 2. Kryt drétu

2. Postavte sa za nabijaciu stanicu a prevlecte ohranicujuci drét prichadzajuci zlava cez hacik na lavej strane (3 haciky) zospodu.
» Obr.26: 1. Ohranicujuci drét prichadzajuci z lavej strany 2. Haciky na lavej strane (tri miesta)

3. Zasunte konektor na Spicke drétu do kontaktu R.
» Obr.27: 1. Kontakt R 2. Konektor ohrani€ujuceho drétu prichadzajuceho z lavej strany

UPOZORNENIE: Konektor pripojte priamo bez jeho naklanania, aby ste zabranili jeho deformacii alebo poskodeniu.

4. Podobne prevleéte ohranicujuci drét prichadzajuci z pravej strany cez haciky na pravej strane (tri miesta) zdola a zasurite konektor do kon-
taktu L.
» Obr.28: 1. Kontakt L 2. Konektor ohrani€ujiceho drétu prichadzajiceho z pravej strany 3. Haciky na pravej strane (tri miesta)

UPOZORNENIE: Skontrolujte, ¢i si ohranicujuce dréty pripojené k spravnym kontaktom. Ak su ohranicujuce droty pripojené k nespravnym
kontaktom, roboticka kosa¢ka nebude schopna rozpoznat pracovnu oblast.

» Obr.29: 1. Ohranicujuci drét 2. Pracovna oblast’

Pripojenie navadzacieho drétu

Prevle¢te navadzaci drot cez haciky na pravej alebo lavej strane (dve miesta) a pripojte konektor na Spicke drotu ku kontaktu G1 alebo G2.

| UPOZORNENIE: Konektor pripojte priamo bez jeho naklanania, aby ste zabranili jeho deformacii alebo poskodeniu.

| POZNAMKA: Konektor navadzacieho drétu je mozné pripojit ku kontaktu G1 alebo G2.

» Obr.30: 1. Konektor navadzacieho drétu 2. Kontakt G2 3. Haciky na pravej strane (dve miesta) 4. Vyrez (cez tuto ¢ast neprevliekajte navadzaci
drét)

| POZNAMKA: Ak existuje druhy navadzaci drét, rovnakym postupom ho pripojte k otvorenému kontaktu G1 alebo G2.

Pripojenie flexibilného kabla

1. Pripojte konektor flexibilného kabla do zasuvky.
» Obr.31: 1. Zasuvka 2. Konektor flexibilného kabla

| UPOZORNENIE: Konektor pripojte priamo bez jeho naklanania, aby ste zabranili jeho deformacii alebo poskodeniu.

2. Flexibilny kabel prevlecéte cez stredné haciky (tri miesta) zhora.
» Obr.32: 1. Stredné haciky (tri miesta)

3.  Pripevnite kryt drotu.

. Prevlecte flexibilny kabel cez vyrez v kryte drétu.

» Obr.33: 1. Krytdrétu 2. Vyrez

4. Zatvorte kryt kontaktov a zapojte zastrcku AC adaptéra do elektrickej zasuvky.
» Obr.34: 1. Kryt kontaktov

5. Skontrolujte, ¢i sa indikator stanice rozsvietil nazeleno.
Indikator stanice sa rozsvieti nazeleno, ak je ohranicujuci drét pripojeny spravne.

.

.

Ak dbjde k chybe pripojenia, indikator stanice bude blikat nacerveno. Odstrarte vSetky abnormality v pripojovacej €asti nabijacej stanice alebo
v jednotlivych drétoch a znova skontrolujte indikator stanice.
» Obr.35: 1. Indikator stanice

6. Skontrolujte pripojenie navadzacieho drotu.
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Skontrolujte pripojenie navadzacieho drétu podla nasledujucich krokov.
1. Skontrolujte, ¢i je ohrani€ujuci drét ispesSne zapojeny. (Skontrolujte, ¢i sa indikator stanice rozsvietil nazeleno.)
2. Vytiahnite jeden z konektorov ohrani€ujuceho drétu zo svorky L alebo R.

3. Vytiahnite jeden z konektorov navadzacieho drétu zo svorky G1 alebo G2 a potom zasurite tento konektor do volnej svorky pre ohrani¢ujuci
drét.

4. Skontrolujte, ¢i sa indikator stanice rozsvietil nazeleno.

5. Pokontrole sa vzdy vratte k pévodnym zapojeniam vodicov.
» Obr.36

Nabijanie robotickej kosacky

1. Stlagte stranu hlavného vypinac¢a so symbolom | na robotickej kosacke a zapnite napajanie.
» Obr.37

| POZNAMKA: Na nabijanie robotickej kosacky je potrebné zapnut napajanie.

2. Pripojte roboticku kosacku k nabijacej stanici.
» Obr.38

POZNAMKA: Po zagati nabijania bude LED kontrolka robotickej kosagky blikat nazeleno. Po dokong&eni nabijania LED kontrolka zhasne.
POZNAMKA: Ak je batéria Gplne nabit4, nabijanie sa nespusti a LED kontrolka robotickej kosaéky nebude blikat nazeleno.

POZNAMKA: Kontrolka stanice sa hnemeni v zavislosti od stavu nabijania.

POZNAMKA: Nabijanie je mozné, aj ked k nabijacej stanici nie je pripojeny ohraniéujtici drot alebo navadzaci drot.

Pocdiato¢né nastavenie

| POZNAMKA: Pred pouzitim odlepte ochrannt foliu z ovladacej Casti. |

Po prvom zapnuti napajania robotickej kosacky sa zobrazi Uvodna obrazovka nastavenia znazornena nizSie. Zadajte jazyk zobrazenia, datum a
Cas, oblast kosenia a PIN kod.

1. Stlacte tlac¢idlo ,STOP* na robotickej kosacke a otvorte kryt displeja.
» Obr.39: 1. Krytdispleja 2. Tlac¢idlo ,STOP*

2. Pomocou tlagidiel [TF vyberte jazyk, ktory chcete pouzit, a stlacte tlacidlo [W

» Obr.40

3. Pomocou tlacidiel [T/[T/[T/m vyberte pozadovany format zobrazenia datumu a ¢asu.

4. Pomocou tlagidiel [ [ * [~ [¥]vyberte moznost [Next (Dalej)] (Dalej) a stiacte tiagidlo ¥ .

» Obr.41

5. Stlacanim tlacidiel [T/W/m/m vyberte polozku a stla¢anim tlacidiel ﬂ az ﬂ zadajte datum a cCas.
6. Pomocou tlagidiel [+ /> 14 [¥]vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit) a stladte tiagidlo Y.

» Obr.42

7. Pomocou tlagidiel [ /> vyberte oblast kosenia a stlacte tlacidlo [ Y.
> Obr.43

8. stiaganim tiacidiel Il a2 I8 zadajte PIN kod.
> Obr.44

POZNAMKA: V pévodnom stave nie je nastaveny Ziadny PIN kod.

9. Znova zadajte PIN kod na potvrdenie.
» Obr.45

POZNAMKA: Zapiste si PIN kéd a uschovaijte ho na bezpe&nom mieste, aby ste ho nezabudli.
Poznamka:

POZNAMKA: Ak ste PIN kod zabudli, obratte sa na nasu predajfiu alebo miestneho predajcu.
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Kontrola instalacie drotu

Kontrola odchodu z nabijacej stanice

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu] (Main menu (Hlavna ponuka)) > [Navigation preferences (Predvol'by navigéacie)] (Predvolby
navigdcie) > [Mower departing points (Body odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu kosacky)

Postupujte podla nizSie uvedeného postupu a skontrolujte, i roboticka kosacka opusti nabijaciu stanicu. Pri odchode si roboticka kosacka ulozi do
pamate intenzitu magnetického pola nabijacej stanice, aby sa umoznilo spravne pripojenie.

UPOZORNENIE: Po inStalacii drétov nezabudnite skontrolovat odchod. V opaénom pripade sa roboticka kosacka mdze po navadzacom dréte
pohybovat pomaly alebo do nabijacej stanice nemusi vchadzat pri nizkej rychlosti.

UPOZORNENIE: Pred nastavenim spésobu odchodu pripojte roboticku kosacku k nabijacej stanici.

1. Stlacte tlagidlo (8 na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Pomocou tlagidiel [ € /1 » vyberte na displeji [Navigation preferences (Predvolby navigacie)] (Predvolby navigacie) a stlacte tlacidlo V]
Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte polozku [Mower departing points (Body odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu kosacky).

Zobrazi sa obrazovka na vyber ponuky.

4. Pomocou tlagidiel [~ /¥ vyberte Cislo profilu spésobu odchodu, ktory chcete nastavit a stlacte tlacidlo v.

» Obr.46

Zobrazi sa ponuka moznosti.

5. Pomocou klavesnice zadajte pozadované podmienky do poli formatu moznosti zobrazenych na obrazovke.

Moznost Podrobnosti

Wire to trace: (Kabel na sledov.:) Vyberte typ drétu, ktory ma roboticka kosacka sledovat’ po opusteni nabijacej stanice. Pomocou tlaci-
diel E]/ zobrazte pozadovany typ dr6tu. Na odchod priamo z nabijacej stanice bez sledovania konkrét-
neho drbtu, vyberte moznost [--].

Departure position: (Poloha Zadaijte vzdialenost, o ktoru sa ma roboticka kosacka posunut od stanice pred za¢atim kosenia. M6zete
odjazdu:) zadat vzdialenost od 0 do 800 m.
Probability (Pravdepodobnost) Zadaijte pravdepodobnost vykonania nastaveného profilu v percentach.

» Obr.47: 1. Maximalna hodnota pravdepodobnosti, ktord mozno zadat

POZNAMKA: Maximalna hodnota pravdepodobnosti, ktord je mozné zadat, sa zobrazi v lavej asti zadavacej oblasti kazdého profilu. Zadaijte
hodnotu nizSiu ako maximalna hodnota. Ak zadate hodnotu nad povolenou hodnotou, nahradi sa maximalnou hodnotou.

6. Pred registraciou nastaveni vyberte moznost [Test] a vykonajte testovaciu prevadzku.
Roboticka kosacka sa pohybuje po vybranom dréte.
Roboticka kosacka sa automaticky zastavi po prejdeni zadanej vzdialenosti.

POZNAMKA: Potvrdenie je dokonéené, ak roboticka kosadka opusti nabijaciu stanicu a zastavi sa na uréenom mieste.

7. Stlacte tlacidlo ,STOP*.
Otvori sa kryt displeja.

8. Vyberte [Yes (Ano)] (Ano) na registraciu alebo [No] (Nie) na zru$enie registracie, ked sa zobrazi obrazovka s potvrdenim, &i chcete zaregistro-
vat sposob odchodu pri skuSobnej prevadzke.

Ak vyberiete moznost [No] (Nie), musite za€at' s nastavovanim znova od zaciatku.

Kontrola instalacie ohrani¢ujuceho drotu

Skontrolujte, ¢i je ohraniCujuci drét spravne nainstalovany.

1. Uchopte rukovat robotickej kosacky a presurite roboticki kosacku ru€ne tak, aby smerovala k ohrani€ujucemu drétu.
» Obr.48: 1. Ohranicujuci drét

2. Stlacte tlacidlo ,STOP".

Otvori sa kryt displeja.

3. Stlacte tlacidlo [E vyberte moznost [Auto mowing (Auto kosenie )] (Automatické kosenie) a stlacte tlacidlo E

4. Zatvorte kryt displeja.

Roboticka kosacka spusti kosenie a pohybuje sa smerom k ohrani¢ujucemu drotu.

5. Skontrolujte, i roboticka kosacka zmeni smer pri ohrani¢ujucom dréte a pokracuje v navigacii pri koseni.

» Obr.49: 1. Ohranicujuci drét

6. Stlacte tlacidlo ,STOP".

Roboticka kosacka sa zastavi.

7. Vypnite hlavny vypina¢ robotickej kosacky a preneste ju na iné miesto a potom vypina¢ zapnite. Skontrolujte, ¢i roboticka kosacka funguje
podobne aj na inych miestach ohranicujuceho drotu.

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Park (Odparkovat)] (Zaparkovat) > [Stay at charging station (Zostat’ v nabijacej stanici)] (Zostat’ v nabija-
cej stanici)

Tento postup nie je potrebny, ked je nainStalovany navadzaci drét. Pokracujte na [Kontrola instalacie navadzacieho drétu] (Kontrola instalacie
navadzacieho drotu). Tento postup vykonajte, ak pouzivate roboticku kosacku bez nainstalovaného navadzacieho drétu.

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice.
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POZNAMKA: V predvolenom nastaveni roboticka kosacka prednostne vyhfadava signaly z navadzacieho drétu a vracia sa do nabijacej stanice podla signa-
lov z navadzacieho drétu. Aj ked sa vo va$ej pracovnej oblasti nenachadza Ziadny navadzaci drét, roboticka kosacka najskor pokracuje vo vyhladavani signa-
lov z navadzacieho drétu pocas prednastaveného prioritného hladania. Po uplynuti ¢asu prioritného hladania roboticka kosacka vyhlada signaly z ohranicu-
juceho drétu a vrati sa do nabijacej stanice podla signalov z ohrani¢ujuceho drétu. Ak nechcete umiestnit navadzaci drét, odpord¢ame zmenit ¢as prioritného
hladania navadzacieho drétu. Podrobnosti najdete v ¢asti ,Nastavenie aktivneho obdobia vyhladavania navadzacieho signalu® v navode na obsluhu.

1. Stlacte tlacidlo [ﬁ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa podponuka.

» Obr.50

2. \Vyberte moznost [Stay at charging station (Zostat v nabijacej stanici)] (Zostat v nabijacej stanici).

Po stlaceni tlaCidla m sa zobrazi hlasenie [Close the display cover to return to the charging station. (Zatvorenim krytu displeja sa vratite do nabija-
cej stanice.)] (Na navrat do nabijacej stanice zatvorte kryt displeja.).

3. Zatvorte kryt akumulatora.

Skontrolujte, ¢i sa roboticka kosacka vratila do nabijacej stanice.

Kontrola inStalacie navadzacieho drotu

Skontrolujte, &i je navadzaci drét spravne nainstalovany.

1. Pri vypnutom napajani uchopte rukovat robotickej kosacky a presurite roboticku kosacku rukou tak, aby smerovala k navadzaciemu drétu.
» Obr.51: 1. Navadzaci drot

2. Stlacte tlacidlo ,STOP*.

Otvori sa kryt displeja.

3. Stlacte tlacidlo [E vyberte moznost [Stay at charging station (Zostat v nabijacej stanici)] (Zostat v nabijacej stanici), a stlacte tlacidlo V]
4. Zatvorte kryt displeja.

Roboticka kosacka spusti kosenie s navigaciou smerom k navadzaciemu drétu.

5. Skontrolujte, & roboticka kosagka v blizkosti navadzacieho drétu zmenila smer, &i sa pohybuje pozdiZ navadzacieho drotu smerom k nabijacej
stanici a Ci sa pripojila k nabijacej stanici.

POZNAMKA: Ked roboticka kosatka rozpozna navadzaci drét, bude sa pohybovat pozdiz lavej strany navadzacieho drétu.

Tym sa dokongi inStalacia a kontrola prevadzky. Podrobné informacie o pouzivani tohto vyrobku najdete v navode na obsluhu tohto vyrobku.

PRIPADY, KTORE MOZU NASTAT NA KONKRETNYCH MIESTACH

V tejto Casti je uvedenych niekolko prikladov pouzivanych instalacii a nastaveni.
Podrobnosti uvedené na obrazkoch su len priklady, ktoré sluzia na ilustraciu réznych terénnych rozmiestneni, pri€om kazdy pripad je mozné prisp6-
sobit vhodnejsie. Vytvorte si vhodnejSie usporiadanie podla svojich preferencii.

Sukromna zahradna oblast’ pre obyvatelov

Utulny dvor alebo mala $tvorcova zahrada na dvore vasho domu obklopena malym oplotenim, cesti¢kami a chodnikmi.
» Obr.52: 1. Nabijacia stanica 2. Ohranicujuci drét 3. Navadzaci drét

Praktické pokyny
Oblast kosenia 500 m”
Pracovné dni a hodiny pocas tyzdna 4 hod. poc¢as 6 dni v tyzdni

8 hod. pocas 3 dni v tyzdni

Spodsob odchodu zo stanice [priorita vykonania (%)] Odchod priamo z nabijacej stanice s prioritou [100 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,A" na obrazku.

Je potrebné vytvorit nastavenia podoblasti Nie

Tipy pre instalacie a nastavenia Umiestnite nabijaciu stanicu na bliz§i koniec polovi¢nej linie, ktora rozdeluje oblast kosenia na dve rovnaké oblasti
—vrchnu a spodnd.

Nainstalujte navadzaci drét pozdiz poloviénej linie, ktora rozdeluje oblast kosenia na dve rovnaké oblasti — vrchni a spodnu.

Domaca zahrada s oddelenou pracovnou oblast’ou na kosenie

Siroka otvorena predzahradka, ktora obklopuje dom z dvoch stran, s malou travnatou plochou vedla okrasnej zahrady alebo zeleninového zahonu.
» Obr.53: 1. Hlavna oblast 2. Podoblast' 3. Nabijacia stanica 4. Ohrani¢ujuci drét 5. Navadzaci drot

Praktické pokyny
Oblast kosenia hlavna oblast 1000 m?
podoblast 400 m?
Pracovné dni a hodiny pocas tyzdna hlavna oblast 14 hod. poc¢as 5 dni v tyzdni
podoblast’ 12 hod. pocas 2 dni v tyzdni
Sposob odchodu zo stanice [priorita vykonania  hlavna oblast Odchod priamo z nabijacej stanice s prioritou [70 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky
(%)] ,A“ na obréazku.
Odchod smerom k vzdialenému koncu hlavnej zahrady a zaciatok kosenia od oblasti ukonce-
nia navadzacieho drotu s prioritou [30 %). Pozrite si miesto odchodu kosacky ,B* na obrazku.
podoblast’ Vopred ruéne presurite roboticku kosacku z hlavnej oblasti do podoblasti. Potom ruéne spustite kosenie.
Podrobné pokyny st uvedené v ndvode na obsluhu, v ¢asti ,Kosenie bez automatického nabijania“.
Je potrebné vytvorit nastavenia podoblasti Ano
Tipy pre inStalacie a nastavenia Umiestnite nabijaciu stanicu do stredu predného ohrani¢enia hlavnej zahrady.

Nainstalujte navadzaci drét pozdiz poloviénej linie, ktora rozdeluje hlavni oblast na dve
rovnaké oblasti — lavu a pravu.
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Travnaté plochy na malych kopcoch

Svahovita zatravnena oblast v parku, na golfovom ihrisku a pod. Travnik rastuci v réznych vySkach a v réznom zatieneni na jednom alebo viacerych
miernych a strmych svahoch s niekolkymi pieskovymi a vodnymi prvkami.

» Obr.54: 1. Nabijacia stanica 2. Ohranicujuci drét 3. Navadzaci drot

Praktické pokyny

Oblast kosenia 2500 m’

Pracovné dni a hodiny pocas tyzdna 24 hod. po€as 7 dni v tyzdni

Spbsob odchodu zo stanice [priorita vykonania ~ Odchod priamo z nabijacej stanice s prioritou [40 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,A" na obrazku.
(%)]

Odchod smerom k jednému koncu rovného povrchu travnika na kopci a zaciatok kosenia od oblasti ukonéenia nava-
dzacieho drétu s prioritou [30 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,B“ na obrazku.

Odchod smerom k vzdialenému koncu mierne nakloneného povrchu travnika smerom z kopca a zaciatok kosenia od
oblasti ukon&enia navadzacieho drétu s prioritou [30 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,,C* na obrazku.
Je potrebné vytvorit nastavenia podoblasti Nie

Tipy pre instalacie a nastavenia Umiestnite nabijaciu stanicu na jeden koniec polovi¢nej linie, ktora rozdeluje rovny povrch travnika na dve rovnaké
oblasti — lavu a pravu.

Nainstalujte dva navadzacie droty pozdiz poloviénej linie, ktoré rozdeluje oblast kosenia na dve rovnaké oblasti
—vrchnu a spodnu. Jeden smerom k jednému koncu rovného povrchu travnika na kopci a druhy smerom k vzdiale-
nému koncu mierne nakloneného povrchu travnika smerom z kopca.

Dbaijte na to, aby bol ohrani¢ujtci drét naintalovany na povrchoch, ktory je takmer rovny alebo ¢o najmenej
nakloneny.

Navadzaci drét vedte diagonalne cez svah, pretoZe sa tym robotickej kosacke ulah¢i stupanie do svahu.

Dobre navrhnuta zahrada s niekolkymi t'azko dostupnymi miestami na kosenie

PIne oplotena prepracovana zahradna oblast, na ktorej su velka rezidencia, vodné prvky a rézne druhy rastlin a objektov. Dobre navrhnuta plocha
pomaha udrziavat zahradu v krasnom stave, ale vytvara izolované miesta na udrzbu travnika.
» Obr.55: 1. Nabijacia stanica 2. Ohrani¢ujuci drét 3. Navadzaci drot

Praktické pokyny

Oblast kosenia 2500 m?

Pracovné dni a hodiny pocas tyzdfa 24 hod. pocas 7 dni v tyzdni

Sposob odchodu zo stanice [priorita vykonania ~ Odchod priamo z nabijacej stanice s prioritou [30 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,A“ na obrazku.
(%)]

Odchod smerom k bliz§iemu koncu oblasti kosenia a zaciatok kosenia par krokov pred oblastou ukonéenia nava-
dzacieho drétu s prioritou [20 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,B* na obrazku.

Odchod smerom k vzdialenému rohu oblasti kosenia a zagiatok kosenia priblizne v strede dizky navadzacieho drotu
s prioritou [30 %)]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,C“ na obrazku.

Odchod smerom k vzdialenému rohu oblasti kosenia a zagiatok kosenia par krokov pred oblastou ukonéenia nava-
dzacieho drbtu s prioritou [20 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky , D na obrazku.
Je potrebné vytvorit nastavenia podoblasti Nie

Tipy pre inStalacie a nastavenia

Nabijaciu stanicu umiestnite na dvor tak, aby nezasahovala do scenérie, a na miesto, kde je l'ahky pristup k
napajaniu.

Nainstalujte dva navadzacie droty, ktoré privedu robotickt kosaku k dvom najmenej dostupnym oblastiam kosenia
v zahrade. Jeden smerom k blizSiemu koncu zahrady prechadzajici medzi dvoma zahradnymi objektmi a druhy
smerom k vzdialenému rohu zahrady prechadzajlci medzi parkoviskom a rastlinami.

Dbaijte na to, aby ste navadzacie dréty viedli v urgitej vzdialenosti od ohrani¢ujuceho drétu, aby nebola ovplyvnena
navigdcia robota.

Otvorena formalna zahrada rozdelena na asymetrické €asti zivymi plotmi, vol'ne rastucimi rastlinami, chodnikmi

a zahradnymi objektmi

Komeréna nehnutelnost, ktora sa nachadza uprostred lesa pIného rastlin a stromov, s nerusenym vyhladom na zahradu vo dvore, ktora je zhruba
rozdelena na tri travnaté plochy s réznymi velkostami a mierkami.

» Obr.56: 1. Nabijacia stanica 2. Ohranic€ujuci drét 3. Navadzaci drot

Praktické pokyny

Oblast kosenia 1500 m* (pomer rozdelenia plochy: cca 55/30/15)

Pracovné dni a hodiny pocas tyzdna 14 hod. pocas 7 dni v tyzdni

24 hod. po€as 4 dni v tyzdni

Spdsob odchodu zo stanice [priorita vykonania  Priority vykonavania kosenia zoradte v pomere k velkostiam troch pléch.

(%)] Odchod priamo z nabijacej stanice s prioritou [55 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,,A“ na obrazku.
Odchod smerom k vzdialenému koncu druhej najvacsej oblasti kosenia a zaciatok kosenia od oblasti ukonéenia
navadzacieho drétu s prioritou [30 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,B“ na obrazku.

Odchod smerom k vzdialenému koncu tretej najvacsSej oblasti kosenia a zaciatok kosenia od oblasti ukonéenia
navadzacieho drbtu s prioritou [15 %]. Pozrite si miesto odchodu kosacky ,C" na obrazku.

Je potrebné vytvorit nastavenia podoblasti Nie

Tipy pre inStalacie a nastavenia

Umiestnite nabijaciu stanicu na bliz$i koniec polovi¢nej linie, ktora rozdeluje najvacsiu oblast kosenia na dve rov-
naké oblasti — lavu a pravu.

Nainstalujte navadzaci drét pozdiZ poloviénej linie, ktora rozdeluje druhd najvaésiu oblast kosenia na dve rovnaké
oblasti —lavu a pravu.

Nainstalujte navadzaci drét pozdiz poloviénej linie, ktora rozdeluje tretiu najvaésiu oblast kosenia na dve rovnaké
oblasti — lavu a pravu.
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CESKY (Pavodni navod k pouzivani)

Uvod

Tato pfirucka je pravodce nastavenim robotické sekacky. Tento navod popisuje postupy pro instalaci nabijeci stanice, instalaci hrani¢niho vodice,
instalaci vodiciho vodiCe a po€atecni nastaveni robotické sekacky. Nezapomerite prostudovat navod k pouziti tohoto produktu z hlediska bezpec-
nostnich opatfeni pfi pouziti.

O robotické sekacce

Roboticka sekacka provadi pracné sekani travy automaticky. Tento produkt ma nasledujici hlavni sou¢asti.

. Roboticka sekacka

Toto je hlavni jednotka, ktera seka travnik. Nabiji se z nabijeci stanice a automaticky seka travu v pracovni oblasti.

Nabijeci stanice

Timto se nabiji roboticka sekacka a vedou signaly v hrani¢nim vodi¢i a vodicim vodici.

Hraniéni vodic¢

Tento vodi¢ je instalovan kolem vnéjsi strany pracovni oblasti. Umoznuje robotické sekacce rozpoznat pracovni oblast, ve které ma sekat
travnik.

Vodici vodi¢

Tento vodi¢ vede robotickou sekacku k nabijeci stanici. Tento vodi¢ také vede sekacku do oblasti, kde sekacka na travu pracuje méneé ¢asto
z topografickych a podobnych davodu.

(Instalace vodiciho vodice je volitelna.)

» Obr.1: 1. Roboticka sekacka 2. Nabijeci stanice 3. Hrani¢ni vodi¢ 4. Vodici vodi¢

| POZNAMKA: Pied instalaci vodi¢e se doporuduje vytvotit instaladni vykres pracovni oblasti, jak je znazorn&no vyse.

Popis priruc¢ek

Privodce nastavenim

Zde jsou popsany postupy pro instalaci nabijeci stanice, instalaci hrani¢niho vodice, instalaci vodiciho vodice a pocate¢ni nastaveni robotické
sekacky.

Navod k obsluze tohoto produktu

Popisuje hlavni funkce, bezpeénostni opatfeni, rizna nastaveni a tdrzbu robotické sekacky.

Ovéreni obsahu baleni

Nabijeci stanice Adaptér stfidavého proudu Ohranicujici kabel
(Tvar zastrcky adaptéru stfidavého proudu se lisi
v zavislosti na zemi.)

Vodi¢ (150 m) Kolik (pro upevnéni vodicu) 150 ks Sroubovy kolik (pro upevnéni nabijeci stanice) (8 ks)

4
/4
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Sestihranny kli¢ 6 (1 ks) Sekaci ntiz Sroub (pro upevnéni sekaciho noze)
(celkem 12 ks, 3 ks je instalovano, 9 ks rezervnich) (celkem 12 ks, 3 ks je instalovano, 9 ks rezervnich)

TYVY
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%

Konektor (5 ks) Spojka (3 ks) Navod k obsluze

T [T

LR
DS Q@

Méridlo (vystfihnéte podél dérovani z obalu) Roboticka sekacka

Nastroje potrebné pro instalaci

Stipaci klesté Klesté Plastové kladivo
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Prenaseni robotické sekacky

AVAROVAN[: Ujistéte se, Ze je hlavni vypinac robotické sekacky vypnuty.
AVAROVANI: Pri prenaseni robotickou sekacku nedrzte za nic jiného nez rukojet.
AVAROVAN[: Nedrzte robotickou sekacku tak, aby sekaci noze mifily k vam.
AVAROVANI’: Robotickou sekacku nepouzivejte, kdyz se ji dotykaiji jini lidé.

1. Pokud je roboticka seka&ka v provozu, stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI*.

Kryt displeje se otevie a roboticka sekacka se zastavi.

2. Zavrete kryt displeje a stisknéte stranu O hlavniho vypinace.

3. Uchopte rukojet a zvednéte robotickou sekacku.
» Obr.2: 1. Rukojet 2. Vypina¢

Priprava pracovni oblasti

Provedte nasledujici pfipravu, abyste nebranili automatickému seceni robotické sekacky.
Odstrante z pracovni oblasti vétve, kameny a dalSi velké predméty.

Pokud vyska travy presahuje 65 mm, sekejte ji na tuto vySku nebo méné.

Vyplrite a uhladte vSechna propadla mista nebo mista, kde se tvofi kaluze.

o o

.

Instalace adaptéru stridavého proudu

Vyberte si dobfe vétrané zastinéné misto, kam neprsi. Umistéte adaptér stfidavého proudu do vysky 30 cm nebo vice od zemé. Adaptér stfidavého
proudu se doporucuje upevnit na sténu pomoci Sroub(.

| POZOR: Abyste zabranili deformaci nebo poskozeni konektoru, pripojte konektor rovné, bez naklonéni.

POZNAMKA: Je vyzadovan domaci napéajeci zdroj pro venkovni umisténi, které neni vystaveno desti.
POZNAMKA: Pokud misto instalace postrada dostate&nou nosnost, vyztuzte jej.

POZNAMKA: Po instalaci adaptéru stfidavého proudu odpojte napajeci zastréku adaptéru stfidavého proudu.
POZNAMKA: Nespojujte vice ohraniéujicich kabel(.

» Obr.3: 1.Adaptér stfidavého proudu 2. Ohranicujici kabel

» Obr.3: a) 30 cm nebo vice nad zemi

Umisténi nabijeci stanice

Nabijeci stanice nabiji robotickou sekacku a vysila signaly do hraniéniho vodi¢e a vodiciho vodice.

Podminky instalace nabijeci stanice

POZOR: Zakladnu stanice neohybejte.

Vyberte si pfipadné rovné misto v blizkosti zdroje napajeni (v rozmezi +5°).

Misto, kde je zakfiveni pfedni ¢asti zakladny stanice v rozmezi +5 cm nebo méné a obé bocni koncova zakfiveni zakladny stanice jsou v roz-
mezi £2 cm nebo méng, jak je znazornéno na obrazku.

Vyberte misto, které je chranéno pfed pfimym slunecnim zafenim.

Pokud je nabijeci stanice umisténa na travniku, méla by byt plocha, na ktera ma byt umisténa, posekana nakratko.

PFed hrani¢nim vodi¢em existuje prostor 3 m nebo vice.

» Obr.4: 1.Zakladna stanice

» Obr.4: a)5cm nebo méné b)2 cm nebo méné c) 3 m nebo vice

Urceni polohy nabijeci stanice

Urcete polohu nabijeci stanice podle podminek instalace.
Nabijeci stanici nainstalujte tak, aby vzdalenost od nabijeci stanice ke zdroji energie byla dostate¢na pro ohranicujici kabel (10 m).

| POZNAMKA: Nabijeci stanici neupeviiujte. V tomto kroku musite pouze rozhodnout o poloze nabijeci stanice.

Instalace hranicniho vodice

Hrani¢ni vodi€ je instalovan kolem nejvzdalenégjsi strany oblasti, kde bude roboticka sekacka provadét sekani. Nainstalujte hraniéni vodic tak,
aby obklopoval pracovni oblast v jediné nepreruSované linii, a pfipojte oba konce hrani¢niho vodi€e k nabijeci stanici.

Roboticka sekacka nebude spravné fungovat, pokud neni hraniéni vodi¢ spravné nainstalovan. Hrani¢ni vodi¢ nainstalujte dle pokynu v této
pfirucce.

Pokud je na zemi kovovy prfedmét, jako je ocelova ty¢, kovovy predmét rusi signal smycky a zpusobi zastaveni.

POZNAMKA: Existuji dva zp(isoby instalace hraniéniho vodi&e; upevnéni pomoci kolik(i nebo zakopani do zemé& (do 20 cm). Tento navod
k obsluze vysvétluje instalaci pomoci kolikd.
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Podminky instalace hrani¢niho vodice

Hrani¢ni presah robotické sekacky muzete nastavit v rozmezi 20 az 50 cm. Tento navod popisuje podminky pfi vychozim nastaveni (32 cm).
Podrobnosti o nastaveni naleznete v kapitole ,Pfedvolby navigace* v navodu k pouziti.

Obrazek

Podminka

NS N

il

Oddélte pfiblizné 35 cm od prekazek o vySce 5 cm nebo vice. (Plocha asi 25 cm
od pfekazky zustane neposekana. )

K uréeni vhodné vzdalenosti od pfekazek pouzijte dodanou mérku. (Vystfihnéte
mérku podél dérovani z obalu.)

Oddélte je asi 30 cm od piekazek s vyskou mensi nez 5 cm. (Oblast pfiblizné
20 cm od prekazky zustane neposekana. )

Oddélte priblizné 10 cm od prekazek s vyskou mensi neZ 1 cm. (Zadna oblast
nezlstane neposekana. )

Pokud existuji oblasti, do kterych by roboticka sekacka neméla vstupovat, nebo
prekazky, na které by roboticka sekacka neméla narazit, vylucte oblast tim, ze

kolem ni nainstalujete hrani¢ni vodi¢. Podrobnosti viz kapitolu , Vytvoreni ostrova®
(strana 80).

a) 15 cm nebo vice b) 35 cm nebo vice

Kolem oblasti, do kterych by roboticka sekacka nikdy neméla vstupovat, umistéte
prepazky (pfekazky) o vysce 15 cm nebo vice. Kromé toho nainstalujte hrani¢ni
vodi¢ 35 cm nebo vice od pfepazky, abyste zabranili kontaktu s pfepazkou.
(Oblast pfiblizné 25 cm zlstane neposekana. )
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Obrazek

Podminka

Nesvazujte kabely a vodi¢e. Tim se mUze signal zesilit a roboticka sekacka
nebude fungovat spravné.

- Sitka pracovni oblasti by méla byt 1,5 m nebo vice. Roboticka sekacka se vrati
do nabijeci stanice sledovanim hrani¢niho vodice proti sméru hodinovych rucicek.
- Ujistéte se, Ze je hrani¢ni vodi¢ nejméné 1,5 m od boku nabijeci stanice.

&

Umistéte hraniéni vodic tak, aby vzdalenost od hrani€niho vodice k robotické
sekacce byla mensi nez 35 m. Pokud je vzdalenost od nejbliz§iho hrani¢niho
vodiCe k robotické sekacce vétsi nez 35 m, roboticka sekacka nebude fungovat
spravné.

(b)

- Maximalni délka trasy zacinajici od nabijeci stanice, vodiciho vodice, hrani¢niho
vodic¢e a zpét do nabijeci stanice, jak je znazornéno na obrazku, by méla byt

400 m nebo méné.

- Pripustny prostor, ktery miiZzete omezit poloZzenim hrani¢niho vodice, je az 3
500 m*.

- Maximalni délka hrani¢niho vodice je az 800 m v€etné ostrovu a dil¢ich oblasti.

1. Nabijeci stanice 2. Vodici vodi¢ 3. Hrani¢ni vodi¢

a) 400 m nebo méné b) 800 m nebo méné
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Obrazek Podminka

- Pokud je v pracovni oblasti svah, poloZte hrani¢ni vodi¢ do sklonu mensiho nez
10°.

- Pokud polozite hraniéni vodi¢ na svah vétsi nez 10°, zajistéte sklon mensi nez
10° pod svahem v délce nejméné 1 m.

- V nejvzdalenégjsi pracovni oblasti nemuzete polozit hrani¢ni vodi¢ na svahu
vétsSim nez 10°.

- PolozZte hrani¢ni vodic¢ pfiblizné 20 cm od hranice mezi svahem a rovinou.

PFi pouZziti vice stanic a pfFipravé vice pracovnich oblasti nainstalujte hrani¢ni
vodice tak, aby byly oddéleny vzdalenosti 1 m nebo vice.

a) 1 m nebo vice b) Méné nez 1 m

Instalace hrani¢niho vodice

POZNAMKA: Hraniéni vodi¢ by mé&l byt prodlouZen rovné 1,5 m nebo vice od obou stran nabijeci stanice.
POZNAMKA: Podrobnosti, jako je vzdalenost instalace od prekazek, viz ,Pfipojeni vodiéii k nabijeci stanici* (strana 82).

1. Zatlucte prvni kolik do blizkosti nabijeci stanice pomoci plastového kladiva a umistéte hrani¢ni vodic.
» Obr.5: 1. Nabijeci stanice 2. Kolik

» Obr.5: a) 1,5 m nebo vice

2. Napnéte hrani¢ni vodi¢ tak, aby nevystupoval ze zemg, a poté zatlucte dalSi kolik, pfi¢emz od prvniho koliku ponechejte vzdalenost asi 1 m.
POZNAMKA: Pokud hraniéni vodié vystupuje, pouZijte mensi vzdalenost kolikd.
POZNAMKA: Podrobnosti, jako je vzdalenost instalace od prekazek, viz ,Podminky instalace hraniéniho vodice* (strana 77).

3. Udélejte smycku (ocko) o délce asi 20 cm, abyste zajistili provéSeni hrani¢niho vodice v misté planovaného pfipojeni hrani¢niho vodice — vodi-

» Obr.6: 1. Planované misto pfipojeni 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

POZNAMKA: Vodici vodi& vede robotickou sekagku, kdyZ se vraci do nabijeci stanice. Podrobnosti o pipojeni vodiciho vodige naleznete v &asti
JInstalace vodiciho vodi¢e" (strana 81).

4. Pokud existuji oblasti, do kterych by roboticka sekacka neméla vstupovat, nebo prekazky, na které by roboticka sekacka neméla narazit,
vylucte oblast tim, Ze kolem ni nainstalujete hrani¢ni vodic.

POZNAMKA: Podrobnosti viz , Vytvofeni ostrova® (strana 80).

5. Poinstalaci hrani¢niho vodice k nabijeci stanici zatlacte kolik na opacnou stranu koliku ve vychozim bodé pomoci plastového kladiva.
» Obr.7: 1. Kolik ve vychozim bodé 2. Kolik v koncovém bodé

6. Odriznéte vodi¢ a ponechte délku vodiCe, ktery Ize pfipojit k nabijeci stanici.

» Obr.8: 1. Svorkal 2. Svorka R

7. V misté, kde mize konektor dosahnout ke svorce, vyrovnejte hrani¢ni vodi¢ s drazkou dodaného konektoru a poté je pevné spojte pomoci
Stipacich klesti.

» Obr.9: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Drazka v konektoru

8. Odriznéte pfebytecny hrani¢ni vodi¢ pomoci klesti, ponechte jej 1 cm od konektoru.
» Obr.10
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9. Pripojte konektor k druhému hraniénimu vodiéi stejnym zplsobem.

POZNAMKA: Oznadte konce vodi&t pomoci ,G1¢, ,G2°, ,L“ a ,R*. To pom(iZe zajistit pfesné pfipojeni vodi&t pfi opétovné instalaci po dlouhodo-
bém skladovani.

POZNAMKA: V tuto chvili nepfipojujte konektory k nabijeci stanici. Pripojeni k nabijeci stanici je vysvétleno dale v &asti ,Pripojeni vodiéi k nabi-
jeci stanici* (strana 82).

Vytvoreni ostrova

Pokud jsou v oblasti sekani pfekazky, jako jsou stromy nebo kameny, které nelze odstranit, obklopte je hrani¢nim vodi¢em, abyste vytvofili ostrovy.

. Nainstalujte hraniéni vodi¢ kolem pfekazek, abyste vytvorili ostrovy. Pouzijte malou vzdalenost kolika tak, aby vzdalenost od pfekazky byla asi
35cm.

. Nainstalujte dvé ¢ary hrani¢niho vodi€e jdouci tam a zpét od ostrova blizko sebe (mezera 0 cm). To umozni robotické sekacce projizdét
vodice.
— VloZte dvé ¢ary hrani¢niho vodiCe na stejny kolik.

POZOR: Nedovolte, aby se dvé ¢ary hrani¢niho vodice kfizily. Roboticka sekacka se zastavi kvili chybé.
» Obr.11: 1. Prekazka 2. Kolik 3. Hrani¢ni vodi¢
» Obr.11: a) Pfiblizné 35 cm b) Blizko u sebe (mezera 0 cm)

*  Neékolik ostrovu vytvorte nasledovné.
» Obr.12: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Kolik

. Pokud je nabijeci stanice umisténa v oblasti ohrani¢ené hrani¢ni vodi€em, ktera tvofi ostrov, vedte vodici vodi¢ na stejny ostrov.
Pokud je nabijeci stanice umisténa mimo oblast ohrani¢enou hrani¢nim vodi¢em, ktera tvofi ostrov, nevedte vodici vodi€ ani k ostrovu, ani ke
dvéma ¢aram hrani¢niho vodice.

» Obr.13: 1. Vodici vodi¢

Vytvorieni dil€i oblasti

Pokud existuje samostatna pracovni oblast, do které nelze zajistit trasu, ktera umoznuje automatickou navigaci robotické sekacky z nabijeci sta-
nice, je tato pracovni oblast oznacena jako dil¢i oblast (b). Oblast s nabijeci stanici je hlavni oblast (a).

« Je nutné vypnout napajeni robotické sekacky a pfesunout robotickou sekacku ru¢né mezi hlavni a dil¢i oblasti.

. Umistéte hrani¢ni vodic¢ tak, aby Sitka drahy mezi hlavni oblasti a dil¢i oblasti byla 10 cm nebo méné.

. Hrani¢ni vodi€ musi byt poloZen v jediné nepferuSované ¢are kolem celé pracovni oblasti ((a) a (b)).

. PFi sekani dil¢i oblasti je nutné zménit nastaveni robotické sekacky. Podrobnosti naleznete v navodu k pouziti tohoto produktu.

» Obr.14: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Nabijeci stanice 3. 10 cm nebo méné

» Obr.14: a) Hlavni oblast b) Dil¢i oblast

Instalace vodiciho vodice

Vodici vodi¢ vede robotickou sekacku k nabijeci stanici. Tento vodi¢ také vede robotickou sekacku do oblasti, kde roboticka sekacka pracuje méné
Casto z topografickych a podobnych duvodu.

POZNAMKA: Robotickou sekacku Ize pouzivat bez instalace vodiciho vodice.
POZNAMKA: Lze nainstalovat az 2 vodici vodice.
POZNAMKA: Vodici vodié& nerozvétvuijte.

Podminky instalace vodiciho vodice

Obrazek Podminka

Jak je znazornéno na obrazku, polozte vodici vodi¢ alespori 2 m pfimo od nabijeci
stanice. MUzZe se stat, Ze se roboticka sekacka nebude moci vratit do nabijeci
stanice.

a) 2 m nebo vice

- PFi vytvareni kfivky nainstalujte vodici vodi€¢ pod thlem pfiblizné 135°. Roboticka
sekacka se nemusi byt schopna vratit do nabijeci stanice pod thlem mensim nez
90°.

- Ujistéte se, Zze pfima diagonalni ¢ara ma délku alespori 50 cm.

- Pokud ma byt vodici vodi¢ poloZen po kfivce, polozte jej tak, aby polomér ohybu
byl 1 m nebo vice.

a) Priblizné 135° b) 50 cm nebo vice ¢) 1 m nebo vice d) 90° nebo méné
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Obrazek Podminka

Sitka pracovni oblasti by méla byt 1,5 m nebo vice. Ujistéte se, Ze prostor na levé
strané vodiciho vodice je Siroky, protoZe roboticka sekacka prochazi levou stranou
vodiciho vodi€e a vraci se do nabijeci stanice.

a) 100 cm nebo vice b) 50 cm nebo vice

Nedovolte, aby vodici vodi¢ pfekrocil hraniéni vodic.

’

| g S L

Instalace vodiciho vodice

1. Odfiznéte pfedem vytvofenou smyc¢ku (ocko) hraniéniho vodice v misté pfipojeni hrani¢niho vodice a vodiciho vodice.
» Obr.15: 1. Hrani¢ni vodi¢

2. Vlozte vodici vodi¢ do stfedniho portu a hrani¢ni vodic¢e do levého a pravého portu tfi pfipojovacich portd dodané spojky.
» Obr.16: 1. Spojka 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

POZNAMKA: Zasufite v§echny tfi vodi¢e co nejdale.

3. Upnéte spojku Stipacimi kle§témi za ucelem upevnéni vodica.
» Obr.17

A\ UPOZORNENI: Spojku zajistéte koliky tak, aby mezi spojkou a zemi nezlistala zadna mezera. Jinak muZze roboticka sekacka poskodit
vodice a spojky.

4. Pomoci plastového kladiva zatlucte koliky na obou stranach spojovaciho bodu.
» Obr.18: 1. Kolik

POZNAMKA: Ujistéte se, Ze spojeni mezi vodicim vodi&em a hraniénim vodigem je pFiblizné 90°.

5. Nainstalujte vodici vodi¢ zatlacenim kolikd k nabijeci stanici pomoci plastového kladiva.

»  Zatlucte koliky ve vzdalenosti 1 m, ale pokud vodici vodi¢ vystupuje, pouzijte vzdalenost mensi.
«  Privytvafeni kfivky nainstalujte vodici vodi¢ pod uhlem pfiblizné 135°.

. Nainstalujte vodici vodi¢ v pfimé ¢afe 2 m nebo vice pfed nabijeci stanici.

. Dal$i podminky instalace vodiciho vodi¢e naleznete v ¢asti ,Podminky instalace vodiciho vodice" (strana 80).
» Obr.19: 1. Nabijeci stanice 2. Vodici vodi¢

» Obr.19: a)2 m nebo vice b) Pfiblizné 135°
6. Po dokonceni instalace vodiciho vodice k nabijeci stanici protahnéte vodici vodi¢ k zadni ¢asti nabijeci stanice otvorem ve spodni ¢asti véze

nabijeci stanice.
» Obr.20: 1. Otvor 2. Véz

POZNAMKA: OdFiznéte vodici vodi¢ tak, aby ze zadni &asti nabijeci stanice zbylo asi 30 cm nebo vice.

7. Vlozte a upevnéte vodici vodi¢ do drazky ve stfedu zakladny stanice.
» Obr.21: 1. Drazka 2. Zakladna stanice

8. Pripojte konektor ke Spicce vodiciho vodice.

| POZNAMKA: Informace o pfipojeni konektoru naleznete na strance 79.

9. Pfriinstalaci druhého vodiciho vodic¢e opakujte kroky 1 az 8.

| POZNAMKA: Podrobnosti o pfipojeni k nabijeci stanici naleznete v &asti ,Pfipojeni vodiéti k nabijeci stanici* (strana 82).
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Prodlouzeni vodice

Pfi prodluzovani vodi¢e pouzijte k propojeni dvou vodi¢d dodanou spojku.

A UPOZORNENI: Spojku zajistéte koliky tak, aby mezi spojkou a zemi neztistala zadna mezera. Jinak muZze roboticka sekacka poskodit
vodice a spojky.

1. Vlozte vodiCe vlevo a vpravo od tfi pfipojovacich portd dodané spojky.
» Obr.22: 1. Spojka 2. Vodi¢
POZNAMKA: Zasuiite oba vodi¢e co nejdale.

POZNAMKA: ProdlouZeni vodige je mozné vloZenim do libovolnych dvou pfipojovacich portl, ale pro pfimé prodlouZeni se doporuéuje pouzit
levy a pravy pfipojovaci port.

2. Upnéte spojku Stipacimi kleStémi za ucelem upevnéni vodicu.
» Obr.23

Zabezpeceni nabijeci stanice

Zajistéte, aby ohranicujici kabel dosahl k nabijeci stanici a poté jej zajistéte Sroubovymi koliky (8 ks) pomoci Sestihranného klice 6.
» Obr.24: 1. Sestihranny kli¢ 6 2. Sroubovy kolik (pro upevnéni nabijeci stanice) (8 ks)

Pripojeni vodic¢u k nabijeci stanici

Po dokonc¢eni instalace vodi¢u pfipojte hrani¢ni vodi¢, vodici vodi¢ a ohranicujici kabel k nabijeci stanici.

Pripojeni hrani¢niho vodice
1. Otevrete kryt svorek a sejméte kryt vodie nabijeci stanice.
» Obr.25: 1. Kryt svorky 2. Kryt vodice

2. Postavte se za nabijeci stanici a protahnéte hrani¢ni vodi¢ pfichazejici zleva hackem na levé strané (3 hacky) zespodu.
» Obr.26: 1. Hrani¢ni vodi¢ pfichazejici z levé strany 2. Levé hacky (tfi mista)

3. Konektor na konci vodi¢e zasunte do svorky R.
» Obr.27: 1. Svorka R 2. Konektor hrani¢niho vodice pfichazejici z levé strany

POZOR: Abyste zabranili deformaci nebo poskozeni konektoru, pripojte konektor rovné, bez naklonéni.

4. Podobné protahnéte hrani¢ni vodi¢ pfichazejici z pravé strany pres pravé hacky (tfi mista) v poradi zespodu a zasurite konektor do svorky L.
» Obr.28: 1. Svorka L 2. Konektor hrani¢niho vodice pfichazejici z pravé strany 3. Pravé hacky (tfi mista)

POZOR: Zkontrolujte, zda jsou hrani¢ni vodice pripojeny ke spravnym svorkam. Pokud jsou hrani¢ni vodi¢e pfipojeny k nespravnym svor-
kam, roboticka sekacka nebude schopna rozpoznat pracovni oblast.

» Obr.29: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Pracovni oblast

Pripojeni vodiciho vodice

Protahnéte vodici vodi¢ pfes hacky na pravé nebo levé strané (dvé mista) a pfipojte konektor na Spi¢ce vodice ke svorce G1 nebo G2.

| POZOR: Abyste zabranili deformaci nebo poskozeni konektoru, pripojte konektor rovné, bez naklonéni.

| POZNAMKA: Konektor vodiciho vodice Ize pfipojit ke svorce G1 nebo G2.
» Obr.30: 1. Konektor vodiciho vodice 2. Svorka G2 3. Pravé hacky (dvé mista) 4. Vyfez (zde neprotahuijte vodici vodic)

| POZNAMKA: Pokud existuje druhy vodici vodié, pfipojte jej k oteviené svorce G1 nebo G2 stejnym postupem.

Pripojeni ohrani€ujiciho kabelu

1. Pripojte konektor ohranicujiciho kabelu do zasuvky.
» Obr.31: 1. Zasuvka 2. Konektor ohranicujiciho kabelu

POZOR: Abyste zabranili deformaci nebo poskozeni konektoru, pripojte konektor rovné, bez naklonéni.

2. Protahnéte ohranicujici kabel stfedovymi hacky (tfi mista) v pofadi shora.
» Obr.32: 1. Stfedové hacky (tfi mista)

3. Pripevnéte kryt vodice.

. Protéahnéte ohranicujici kabel vyfezem v krytu vodice.

» Obr.33: 1. Kryt vodice 2. Vyfez

4. Zavrete kryt svorky a zapojte zastréku adaptéru stfidavého proudu do napajeci zasuvky.
» Obr.34: 1. Kryt svorky

5. Zkontrolujte, zda indikator stanice sviti zelené.

. Pokud je hrani¢ni vodi¢ spravné pfipojen, indikator stanice se rozsviti zelené.

. Pokud dojde k chybé pfipojeni, bude indikator stanice blikat Cervené. Odstrarite vSechny problémy v pfipojovaci ¢asti nabijeci stanice nebo na
kazdém vodici a znovu zkontrolujte indikator stanice.
» Obr.35: 1. Indikator stanice

6. Zkontrolujte pfipojeni vodiciho vodice.
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Zkontrolujte pFipojeni vodiciho vodi¢e postupovanim podle nasledujicich krokd.

1. Ovéfte Uspésné pfipojeni hrani¢niho vodi€e. (Zkontrolujte, zda indikator stanice sviti zelené.)

2. Vytahnéte jeden z konektor( hrani¢niho vodice ze svorky L nebo R.

3. Vytahnéte jeden z konektort vodiciho vodice ze svorky G1 nebo G2 a poté vlozZte tento konektor do volné svorky pro hrani¢ni vodic¢.
4. Zkontrolujte, zda indikator stanice sviti zelené.
5.

>

Po kontrole se vzdy vratte k plivodnimu zapojeni vodi¢u.
Obr.36

Nabijeni robotické sekacky

1. Stisknéte stranu | hlavniho vypinace robotické sekacky a zapnéte napajeni.
» Obr.37

| POZNAMKA: Pi nabijeni robotické sekadky je nutné zapnout napajeni.

2. Pripojte robotickou sekacku k nabijeci stanici.
» Obr.38

POZNAMKA: Po zahajeni nabijeni zaéne LED dioda robotické sekadky zelené blikat. Po dokon&eni nabijeni LED dioda zhasne.
POZNAMKA: Pokud je akumulator pln& nabity, nabijeni se nespusti a LED dioda robotické sekacky nebude blikat zelené.
POZNAMKA: Kontrolka stanice se neméni v zavislosti na stavu nabijeni.

POZNAMKA: Nabijeni je mozné, i kdyZ hraniéni vodi¢ nebo vodici vodi& neni pfipojen k nabijeci stanici.

Pocatecni nastaveni

| POZNAMKA: Pred pouzitim sloupnéte ochrannou folii z ovladaci ¢asti. |

PFi prvnim zapnuti robotické sekacky se zobrazi obrazovka po¢ate¢niho nastaveni zobrazena nize. Zadejte jazyk displeje, datum a ¢as, oblast
sekani a PIN kod.

1. Stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI" na robotické sgkaéce a otevrete kryt displeje.
» Obr.39: 1. Krytdispleje 2. Tla¢itko ,ZASTAVENI®

2. Pomoci klaves [TH vyberte jazyk, ktery chcete pouzit, a stisknéte klavesu [7
» Obr.40

3. Vyberte pozadovany format zobrazeni data a ¢asu pomoci klaves W/WFF

4. \Vyberte [Next (Dalsi)] (Dalsi) pomoci klaves [ J(> 14 /] a stisknate klavesu [Y],
> Obr.41

5. Stisknutim klaves F]FFH vyberte poloZzku a zadejte datum a ¢as stisknutim klaves ﬂ az El

6. Vyberte [Verify (Ovafit)] (Ovafit) pomoci kiaves [ <[ » )[4 [ ] a stisknate kiavesu [ .
> Obr.42

7. \Vyberte oblast sekani pomoci kiaves [ [ *_ a stisknéte klavesu [Y].
> Obr.43

8. stisknutim klaves [l a3 [l a2 zadejte PIN kod.
» Obr.44

POZNAMKA: Ve vychozim stavu neni nastaven zadny PIN kdd.

9. Pro potvrzeni zadejte PIN kéd znovu.
» Obr.45

POZNAMKA: Zapiste si PIN kod a uschovejte jej na bezpeéném misté, abyste jej nezapomnéli.
Pamatujte:

POZNAMKA: Pokud jste zapomnéli sviij PIN kod, obratte se na nasi prodejni kancelaF nebo mistniho prodejce.
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Kontrola instalace vodice

Kontrola odjezdu z nabijeci stanice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navigace)] (Predvolby
navigace) > [Mower departing points (Mista odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky)

Postupujte podle nize uvedeného postupu a zkontrolujte, zda roboticka sekacka odjizdi z nabijeci stanice. Pfi odjezdu si roboticka sekacka uklada
do paméti silu magnetického pole nabijeci stanice, aby bylo mozné spravné parkovani.

POZOR: Po instalaci vodi¢t nezapomernite zkontrolovat odjezd. Jinak se roboticka sekacka maze pohybovat na vodicim vodi¢i pomalou rychlosti
nebo se k nabijeci stanici nemusi pohybovat nizkou rychlosti.

POZOR: Pted nastavenim zpusobU odjezdu zaparkujte robotickou sekacku do nabijeci stanice.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte [®l[Navigation preferences (Pfedvolby navigace)] (Pfedvolby navigace) na displeji pomoci klaves [T/[T a stisknéte klavesu m
Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Mower departing points (Mista odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky).

Zobrazi se obrazovka vybéru nabidky.

4. Pomoci klaves [T/W vyberte Cislo profilu zptusobu odjezdu, ktery chcete nastavit, a stisknéte klavesu m

» Obr.46

Zobrazi se nabidka moznosti.

5. Pomoci klavesnice zadejte pozadované podminky do poli formatu moznosti zobrazenych na obrazovce.

Moznost Podrobnosti

Wire to trace: (Sledovany vodic:) Vyberte typ vodice, ktery ma roboticka sekacka sledovat po opusténi nabijeci stanice. Pomoci klaves E]/E]

zobrazte pozadovany typ vodic¢e. Chcete-li odjet pfimo z nabijeci stanice bez sledovani konkrétniho vodice,

vyberte [--].
Departure position: (Poloha Zadejte vzdalenost, o kterou se ma roboticka sekacka posunout od stanice pfed zahajenim sekani. MGzete
odjezdu:) zadat vzdalenost 0 az 800 cm.
Probability (Pravdépodobnost) Zadejte pravdépodobnost provedeni nastaveného profilu v procentech.

» Obr.47: 1. Maximalni hodnota pravdépodobnosti, kterou Ize zadat

POZNAMKA: Maximalni hodnota pravdépodobnosti, kterou Ize zadat, se zobrazi v levé ¢asti zadavaci oblasti kazdého profilu. Zadejte hodnotu,
ktera je mensi nez maximalni hodnota. Pokud zadate hodnotu nad povolenou hodnotu, bude nahrazena maximalni hodnotou.

6. Pred registraci nastaveni vyberte [Test] a provedte zkusebni provoz.
Roboticka sekacka se pohybuje po vybraném vodici.
Roboticka sekacka se automaticky zastavi po ujeti vzdalenosti, kterou zadate.

POZNAMKA: Potvrzeni je dokon&eno, pokud roboticka sekacka opusti nabijeci stanici a zastavi se na uréeném misté.

7. Stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI*.
Otevre se kryt displeje.

8. \Vyberte [Yes (Ano)] (Ano) pro registraci nebo [No] (Ne) pro zruSeni registrace, kdyz se zobrazi potvrzovaci obrazovka s dotazem, zda chcete
zaregistrovat zpusob odjezdu pfi zkusebnim provozu.

Pokud vyberete [No] (Ne), musite zacit s nastavenim znovu od za¢atku.

Kontrola instalace hrani¢niho vodice

Zkontrolujte spravnou instalaci hrani¢niho vodice.

1. Uchopte rukojet robotické sekacky a pohybujte robotickou sekackou rukou tak, aby smérovala k hraniénimu vodici.
» Obr.48: 1. Hrani¢ni vodi¢

2. Stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI“.

Otevre se kryt displeje.

3. Stisknéte tlacitko , vyberte [Auto mowing (Automatické sekani )] (Automatické sekani) a stisknéte klavesu .
4. Zavrete kryt displeje.

Roboticka sekacka zahaji sekani a jede smérem k hraniénimu vodi¢i.

5. Zkontrolujte, zda roboticka sekacka méni smér na hrani¢nim vodi¢i a pokracuje v navigaci sekani.

» Obr.49: 1. Hrani¢ni vodi¢

6. Stisknéte tladitko ,ZASTAVENI*.

Roboticka sekacka se zastavi.

7. Vypnéte hlavni vypinac robotické sekacky a pfeneste ji na jiné misto, poté vypinac zapnéte. Zkontrolujte, zda roboticka sekacka funguje
podobné i na jinych mistech hrani¢niho vodice.

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Park (Parkovani)] (Parkovani) > [Stay at charging station (Zistat v nabijeci stanici)] (Zistat v nabijeci
stanici)

Tento postup neni nutny, pokud je nainstalovan vodici vodi€. Pfejdete na [Kontrola instalace vodiciho vodi¢e] (Kontrola instalace vodiciho vodice).
Tento postup provedte, pokud pouzivate robotickou sekacku bez instalace vodiciho vodice.

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice.
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POZNAMKA: Ve vychozim nastaveni roboticka sekacka prednostné vyhledava signaly z vodiciho vodice a vraci se do nabijeci stanice podle
signall vodiciho vodice. | kdyz ve vasi pracovni oblasti neni zadny vodici vodi€, roboticka sekacka nejprve pokracuje ve vyhledavani signald

z vodiciho vodi¢e po dobu pfednastavené prioritni doby vyhledavani. Po uplynuti prioritni doby vyhledavani roboticka sekacka vyhleda signaly

z hrani¢niho vodiCe a vrati se do nabijeci stanice podle signald hraniéniho vodi¢e. Nechcete-li polozit vodici vodi¢, doporu€ujeme zménit prioritni
dobu vyhledavani vodiciho vodi¢e. Podrobnosti viz ,Nastaveni obdobi aktivniho vyhledavani pro signal navadéni v navodu k pouziti.

1. Stisknéte tlacitko [i] na ovladacim panelu.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

» Obr.50

2. \Vyberte [Stay at charging station (Zlstat v nabijeci stanici)] (ZUstat v nabijeci stanici).

Po stisknuti tlacitka [7 se zobrazi zprava [Close the display cover to return to the charging station. (Zavfete kryt displeje pro navrat do nabijeci
stanice.)] (Chcete-li se vratit do nabijeci stanice, zavrete kryt displeje.).

3. Zaviete kryt akumulatoru.
Zkontrolujte, zda se roboticka sekacka vraci do nabijeci stanice.

Kontrola instalace vodiciho vodice

Zkontrolujte spravnou instalaci vodiciho vodice.

1. P vypnutém napajeni uchopte rukojet robotické sekacky a pohybujte robotickou sekackou rukou tak, aby smeéfovala k vodicimu vodici.
» Obr.51: 1. Vodici vodi¢

2. Stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI*.

Otevre se kryt displeje.

3. Stisknéte tlacitko @ vyberte [Stay at charging station (ZUstat v nabijeci stanici)] (ZUstat v nabijeci stanici) a stisknéte klavesu v.
4. Zavrete kryt displeje.

Roboticka sekacka zahaji navigaci sekani smérem k vodicimu vodici.

5. Zkontrolujte, zda roboticka sekacka méni smér v blizkosti vodiciho vodi€e, naviguje se po vodicim vodi¢i smérem k nabijeci stanici a pfipoji se
k nabijeci stanici.

POZNAMKA: Poté, co roboticka sekacka detekuje vodici vodi&, pojede podél levé strany vodiciho vodice.

Tim je instalace a kontrola provozu dokoncena. Podrobné informace o pouziti tohoto produktu naleznete v navodu k pouziti tohoto produktu.

KONKRETNI PRIPADY

Zde je nékolik ptikladd pouzivanych instalaci a nastaveni.

Podrobnosti zobrazené na obrazcich jsou pouze pfiklady a pro ilustraci riznych méfitek pole, pficemz Ize nalézt lep$i vyuziti kazdého ptikladu.
Udélejte své usporadani vhodnéjsi podle vasich preferenci.

Vlastni zahrada pro rezidenta

Utulny dvir nebo mala &tvercova zahradka na dvorku vageho domu, obklopena malym oplocenim, cestickami a stezkami.
» Obr.52: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

Prakticky priivodce

Oblast sekani 500 m”
Tydenni pracovni dny a hodiny 4 hodin v 6 dnech v tydnu
8 hodin v 3 dnech v tydnu
Zpusob odjezdu ze stanice [priorita provedeni Vyjedte pfimo z nabijeci stanice na [100%]. Viz bod odjezdu sekacky ,A" na obrazku.
(%)
Je tfeba vytvorit nastaveni dil€i oblasti Ne
Tipy pro instalaci a nastaveni Umistéte nabijeci stanici na blizky konec osy, ktera rozdéluje oblast sekani na dvé stejné horni a dolni oblasti.

Nainstalujte vodici vodi¢ podél osy, ktera rozdéluje oblast sekani na dvé stejné horni a dolni oblasti.

Domaci zahrada s oddélenou pracovni oblasti sekani

Siroka oteviena predzahradka, ktera obklopuje dim ze dvou stran s malou oddélenou plochou travniku vedle vzrostlé zahrady nebo zeleninového
zahonu.

» Obr.53: 1. Hlavni oblast 2. Dil¢i oblast 3. Nabijeci stanice 4. Hrani¢ni vodi¢ 5. Vodici vodi¢

Prakticky priivodce
Oblast sekani hlavni oblast 1000 m?
dil&i oblast 400 m?
Tydenni pracovni dny a hodiny hlavni oblast 14 hodin v 5 dnech v tydnu
dil¢i oblast 12 hodin v 2 dnech v tydnu
Zpusob odjezdu ze stanice [priorita provedeni hlavni oblast Vyjedte pfimo z nabijeci stanice na [70%]. Viz bod odjezdu sekacky ,A" na obrazku.
(%)] Odjedte na vzdalenégjsi konec hlavni zahrady a za¢néte sekat z oblasti zakon¢eni vodiciho
vodi¢e na [30%)]. Viz bod odjezdu sekacky ,B* na obrazku.
dil¢i oblast Predem ru¢né presurite robotickou sekacku z hlavni oblasti do dil¢i. Poté zacnéte sekat ru¢né.
Podrobnosti naleznete v pokynech v &asti ,Sekani bez automatického nabijeni* v navodu k pouziti.
Je tfeba vytvorit nastaveni dil¢i oblasti Ano
Tipy pro instalaci a nastaveni Umistéte nabijeci stanici do stfedu pfedniho okraje hlavni zahrady.

Nainstalujte vodici vodi¢ podél osy, ktera rozdéluje hlavni oblast na dvé stejné levé a pravé
oblasti.
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Travnaté travniky na malych kopcich

Krajina na svahu zeleného travniku v parku, na golfovém hfisti nebo podobné. Travnik roste v riznych vyskach a odstinech na jednom nebo vice
mirnych a strmych svazich s trochou piseénych a vodnich prvkd.

» Obr.54: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

Prakticky priivodce

Oblast sekani 2500 m®

Tydenni pracovni dny a hodiny 24 hodin v 7 dnech v tydnu

Zpusob odjezdu ze stanice [priorita provedeni Vyjedte pfimo z nabijeci stanice na [40%]. Viz bod odjezdu sekacky ,A" na obrazku.
(%)]

Odjedte smérem k jednomu konci rovného povrchu travniku na kopci a zaénéte sekat z oblasti zakonéeni vodiciho
vodice na [30%)]. Viz bod odjezdu sekacky ,B“ na obrazku.

Odjedte smérem ke vzdalenému konci mirné naklonéné plochy travniku ve svahu a zacnéte sekat z oblasti zakon-
&eni vodiciho vodi¢e na [30%)]. Viz bod odjezdu sekacky ,C* na obrazku.
Je tfeba vytvofit nastaveni dil¢i oblasti Ne

Tipy pro instalaci a nastaveni

Umistéte nabijeci stanici na jeden konec osy, ktera rozdéluje rovny povrch travniku na kopci na dvé stejné levé a
pravé oblasti.

Nainstalujte dva vodici vodice podél osy, ktera rozdéluje oblast sekani na dvé stejné horni a spodni oblasti. Jedna

smérem k jednomu konci rovného povrchu travniku na kopci a druha smérem ke vzdalenému konci mirné nakloné-
ného povrchu travniku ve svahu.

Nezapomerite instalovat hrani¢ni vodi¢ na povrchy, které jsou témér ploché nebo co nejméné naklonéné.
Vedte vodici vodi¢ diagonalné pres svah, protoze robotické sekacce usnadriuje stoupani po svahu.

Dobfie navrzena zahrada s nékterymi tézko dostupnymi misty pro sekani

PIné oploceny rozmanity zahradni areal, ktery obsahuje velky dim, vodni prvky a fadu divokych rostlin a riznych objektd. Dobfe navrzena krajina
pomaha udrzovat zahradu krasné nedotéenou, ale vytvari izolovana mista pro udrzbu travniku.
» Obr.55: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

Prakticky privodce

Oblast sekani 2500 m?

Tydenni pracovni dny a hodiny 24 hodin v 7 dnech v tydnu

ZpUsob odjezdu ze stanice [priorita provedeni Vyjedte pfimo z nabijeci stanice na [30%]. Viz bod odjezdu sekacky ,A“ na obrazku.
(%)]

Odjedte smérem k blizkému konci pracovni oblasti sekani a zacnéte sekat nékolik kroku pred oblasti zakon&eni
vodiciho vodi¢e na [20%)]. Viz bod odjezdu sekacky ,B“ na obrazku.

Odjedte smérem k vzdalenému rohu pracovni oblasti sekani a zacnéte sekat pfiblizné uprostfed délky vodiciho
vodice na [30%]. Viz bod odjezdu sekacky ,C" na obrazku.

Odjedte smérem k vzdalenému rohu pracovni oblasti sekani a zacnéte sekat nékolik krok( pfed oblasti zakonceni
vodiciho vodi¢e na [20%]. Viz bod odjezdu sekacky ,D“ na obrazku.
Je tfeba vytvofit nastaveni dil¢i oblasti Ne

Tipy pro instalaci a nastaveni

Umistéte nabijeci stanici na dvorek pro ochranu krajiny a snadny pfistup k napajeni.

Nainstalujte dva vodici vodice, které vedou robotickou sekacku na dvé nejméné pristupné oblasti sekani na

zahradé. Jedna smérem k blizkému konci zahrady prochazejici mezi dvéma zahradnimi objekty a druha smérem
k vzdalenému rohu zahrady prochazejici mezi parkovistém a rostlinami.

Ujistéte se, Ze vodici vodiCe jsou vedeny v uréité vzdalenosti od hrani¢niho vodi€e, aby nedoslo k ovlivnéni robo-
tické navigace.

Oteviena formalni zahrada rozdélena do asymetrickych ¢éasti zivymi ploty, divokymi rostlinami, cestiCkami a

zahradnimi objekty

Usedlost zasazena doprostied lesa plného spousty rostlin a stroml ma neruseny vyhled na dvorni zahradu, ktera je zhruba rozdélena na tfi trav-
naté plochy rGznych velikosti a méfitek.

» Obr.56: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

Prakticky priivodce

Oblast sekani 1 500 m? (pomér déleni plochy: piblizné 55/30/15)

Tydenni pracovni dny a hodiny 14 hodin v 7 dnech v tydnu

24 hodin v 4 dnech v tydnu

ZpUsob odjezdu ze stanice [priorita provedeni

(%)]

Sefadte priority provadéni pro sekani v poméru k velikosti tfi ploch.
Vyjedte pfimo z nabijeci stanice na [55%]. Viz bod odjezdu sekacky ,A" na obrazku.

Odjedte ke vzdalenému konci druhé nejvétsi pracovni oblasti a zaénéte sekat z oblasti zakonceni vodiciho vodice
[30%]. Viz bod odjezdu sekacky ,B“ na obrazku.

Odjedte ke vzdalenému konci tfeti nejvétsi pracovni oblasti a zacnéte sekat z oblasti zakonéeni vodiciho vodice na
[15%]. Viz bod odjezdu sekacky ,C" na obrazku.

Je tfeba vytvofit nastaveni dil¢i oblasti Ne
Tipy pro instalaci a nastaveni

Umistéte nabijeci stanici na blizky konec osy, ktera rozdéluje nejvétsi oblast sekani na dvé stejné levé a pravé
oblasti.

Nainstalujte vodici vodi¢ podél osy, ktera rozdéluje druhou nejvétsi oblast sekani na dvé stejné levé a pravé oblasti.

Nainstalujte vodici vodi¢ podél osy, ktera rozdéluje tfeti nejvétsi oblast sekani na dvé stejné levé a pravé oblasti.
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YKPAIHCBKA (OpwuriHanbHi Bka3siBku)

Bctyn

Lle nokymMeHT siBnsie co60t0 NOCIGHMK 3 YCTaHOBIIEHHS ra30HOKOCapKM-poboTa. Y Uil iHCTpYKLii onncaHo npoLueaypu BCTaHOBMEHHS 3apsifiHOi CTaH-
Ui, NpoKnagaHHs MEX0BOro Ta HanpsIMHOro APOTiB | MOYaTKOBE HanalTyBaHHS ra3oHokocapku-poboTa. OB0B’AI3K0BO NpoYnUTaiTe PO3AINU iIHCTPYK-
Lii 3 ekcnnyaTadii uboro Bupoby, npucesiyeHi 3axogam 6e3neku nif Yac KOpUCTyBaHHS.

BigomocTi npo razoHokocapKy-poboTa

[a30HOKOCapka-pobOT peTENBbHO KOCUTbL ra30H B @aBTOMATUYHOMY PEXMMI. Y KOMMEKT NOCTaBku BUPOOY BXOAATb NepeniyeHi gani OCHOBHi
KOMTMOHEHTMW.

. Fa3oHoKocapka-po6oT

Lle ocHOBHWIA BNOK, IKMIA 3AINCHIOE KOCIHHSA ra3oHy. BiH 3apsimpkaeTbes Big 3apsgHOi CTaHLil Ta aBTOMATUYHO KOCUTL ra3oH y Mexax poboyoi
30HMU.

3apsigHa cTaHuin

Llen komnoHeHT 3abe3neyvye 3apsaxaHHA ra30HOKOCapK1-poboTa 11 MoAae CUrHanm Ha MeXoBUI | HaNPSAMHWIA APOTY.

MexoBun apit

Llen opiT BCTaHOBNIOETLCS B3AOBX 30BHILLHBLOIO Kpat poboyoi 30HM. BiH fae razoHokocapLi-poboTy 3Mory posnisHaBaTu poboyy 30HY, B SKil
Tpeba KoCUTU ra3oH.

Hanpamuun gpit

Lle gpiT Hanpaensie ra3oHoKocapky-poboTa [0 3apsaHoi cTaHuii. Lien apiT Takox cnpssMOBYe ra30HOKOCapKy A0 OiNsHOK, e BOHA npaLtoe
pigLe Yepe3 ocobnmBoCTi MiCLEEBOCTI TOLLO.

(MpoknapaHHst HAaNPSMHOIO APOTY He € 0OOB’I3KOBUM. )

» Puc.1: 1.TasoHokocapka-poboT 2. 3apsaHa ctaHuisa 3. Mexosun apiT 4. HanpamHuia gpit

| MPUMITKA: lMepLu Hi>X po3novnmHaTyi BCTAaHOBMNEHHSA APOTY, PEKOMEHA0BaHO CTBOPUTM CXeMy pob0oYOi 30HM, SIK MOKa3aHo BULLE.

Onuc nocioHukKiB

MociGHUK 3 ycTaHOBNEHHSA

Y HbOMY OMMCaHO NpoLeaypy BCTAHOBMEHHS 3apsagHOI CTaHLii, MpoKNnagaHHSA MeX0BOro Ta HanpsiIMHOro APOTIB | MOYaTKOBE HanalTyBaHHS
rasoHokocapku-pobora.

IHCTpyKUis 3 ekcnnyaTauii uboro BUpoGy

Y UbOMY JOKYMEHTI OnMcaHi OCHOBHI ¢hyHKLi, 3axoaun 6e3neku, pisHi HanalwTyBaHHs Ta 06CnyroByBaHHsi ra30HOKOCapKu-poboTa.

MiaTBepaXeHHS1 BMICTY KOMMNJIEKTY NOCTaBKU

3apsigHa cTaHuis ApanTtep 3MiHHOro CTpymy LLinaHrosuit kabenb
(Popma wTekepa agantepa 3MiHHOrO CTpyMy 3arne-
XKUTb Bif KpaiHW.)

Apit (150 m) Kinok (ans kpinneHHs gpotis) (150 wr.) TBUHTOBWI KINOK (AN KPINNEeHHS 3apsaHOT CTaHLii)

W
Vi
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LLlecTurpaHHuin kntoy Ha 6 MM (1 wT.)

Pixxy4e nonoTHo rasoHokocapku
(ycboro 12 wt.: 3 WT. ycTaHOBNeHi, 9 WT. 3anacHi)

BUHT (ans dikcauii pixxy4ymx nonoteH
razoHokocapku)
(ycboro 12 wr.: 3 WT. ycTaHoBneHi, 9 LWT. 3anacHi)

N,
AW,

&
&/
&

AAAN
AR

Pos’em (5 wr.)

3’egHyBay (3 wr.)

IHCTpyKLUiA 3 ekcnnyaTauii
MocibHuK 3 ycTaHOBNEHHS

LR
SR

(A

—

MipHa niHinka (BupixTe ii 3 ynakoBku no niHii
nepdopadlii)

[azoHokocapka-po6oT

IHCTpYyMeHTU, NOTPiOHI ANA BCTaHOBNEHHSA

Mnockory6ui

locTpory6ui

[MnacTmacoBuit MONOTOK
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MepeHeceHHs ra30HOKOCapKK-po6oTa

AI‘IOHEPE,E{)KEHHFI: MepekoHalnTecs, Lo NepemMumKad XXUBMEHHS ra30HOKOCapKnU-poboTa nepebyBae y BAMKHEHOMY MONOXKEHH.
AHOHEPE,E{)KEHHFI: [Mig yac nepeHeceHHs 3aBXAM TpUMaNTe ra3oHOKOCapKy-poboTa 3a pyyKy.

AI‘IOHEPE,E{)KEHHFI: He TpumariTe rasoHokocapKy-poboTa pixxy4numu nonotHamu Ao cebe.

AHOHEPE,CI)KEHHFI: He BrkopucTOBYINTE ra3oHOKOCapKy-poboTa, SKLLO ii TOPKaTLCS iHLLI NIOAN.

1. Akwo razoHokocapka-poboT NpaLtoe, HAaTUCHITL KHomnKy «3YTTUHKAY.
BiakpneTbes kpullka aucnnes, i ra3oHoKocapka-poboT 3ynmHNUTLCS.
3akpuinTe KpULLIKY AUCNNest Ta HAaTUCHITb Ha Bik nepeMukaya XuBneHHs 3 nosHavkoto O.

Lol

Bi3bMmiTbCA 3a pyyKy 11 NigHIMITL ra3oHOKOCapKy-poboTa.
» Puc.2: 1. Pyuka 2. lNepemukay XMBneHHs

MiaroroBka po6040i 30HU

BukoHawTe 3a3HaveHi Hk4e nigrotoByi poboTy, Wob ycyHyTH NepeLLkoam Ans aBTOMaTUYHOMO KOCIHHS ra3oHOKOocapku-poboTa.
. MpnbepiTb i3 po6OYOT 30HM TifIKW, KAMIHHSA 1 HLLI BENVKIi NpeamMeTH.

Akwo BucoTa Tpasu nepesuLLye 65 MM, CKOCITb TpaBy, LOG ii BUCOTa He NepeBuLLyBana LibOro 3HaYeHHs.

3acunTe 1 po3piBHANTE BCi 3arnMMbuHN Ta MicLd, Ae MOXYTb YyTBOPIOBATUCS Kartoxi.

.

.

BcTaHOBMEeHHA aganTtepa 3MiHHOro CTpymy

BubepiTb 4o6pe npoBiTproBaHe 1 3axuLleHe Big 4oLy Micle B 3aTiHKy. PO3MicTiTb agantep 3MiHHOrO CTpyMy Ha BUCOTI WwoHanmeHwe 30 cMm Big
3emni. PekomeHgoBaHo 3akpinuTy aganTtep 3MiHHOrO CTPyMYy Ha CTiHi 3@ LOMOMOIO0 MBUHTIB.

| YBArA: o6 3ano6irtu gedopmadii abo nowKoAXKEeHHIO WTeKkepa, Nig’eaHynTe NOoro NpAMO, He HaXUISIKUU.

MPUMITKA: HeobxigHo 3abe3neuntu HasiBHICTb NOBYTOBOI pO3ETKM, 3aXMLLEHOI Bif AOLLY, N03a NPUMILLEHHSIM.

MPUMITKA: Akwo micue BCTaHOBNEHHS HEe pO3paxoBaHe Ha BiANOBiAHE HaBaHTAXEHHS!, NOro cnig 3MiLHUTH.

MPUMITKA: MNicns BCTaHOBMNEHHS aganTepa 3aMiHHOro CTPyMy BiA’€AHaNTe BUNKY XUBMEHHS aganTtepa 3aMiHHOIo CTPYMY Bif PO3ETKU.
MPUMITKA: He 3’egHyviTe NOCMiAOBHO Kiflbka LUNaHroBux kabenis.

» Puc.3: 1. Apantep 3miHHOro ctpymy 2. LLinaHroBuii kabenb
» Puc.3: a) lWoHanmeHwe 30 cm Big 3emni

Po3MilleHHs 3apsaagHol cTaHLil

3apsigHa cTaHuis 3abesneyye 3apsgaHHsA ra3oHoKocapkn-poboTa 1 nogae CUrHanm Ha MeXoBUI | HAaNPSAMHWIA OPOTH.

Bumoru oo BCTaHOBNEHHA 3apsAgHOI CTaHLi

YBAIA: He ponyckante BUrMHY OCHOBM CTaHLU;i.

BnbepiTb MicLe 3 piBHOI ropn3oHTanbHOK NOBEPXHED (B Mexax +5°) nobnuay Big Axepena XBMNeHHS.

KpviBr3Ha nepeaHbOoro KiHUs OCHOBM CTaHLiil B LibOMY MicLi Mae byTu B Mexax +5 cM abo MeHLuUe, a KpuBM3Ha KiHLiB 060x 6okiB OCHOBU cTaHUil
— y Mexax +2 cM abo MeHLUe, siK NoKasaHo Ha PUCYHKY.

Bubepitb Micue, 3axuieHe Big NpsiMUX COHSIYHMUX MPOMEHIB.

AKwo 3apsigHa CTaHLis BCTaHOBMNIOETLCSA Ha ra3oHi, TpaBy B MiCLji BCTAHOBIIEHHS CAif KOPOTKO CKOCUTMW.

BigctaHb 4O MEXOBOro ApOTY Mae CTaHOBUTU HE MEHLLE HiX 3 M.

» Puc.4: 1. OcHoBa cTaHUii

» Puc.4: a)5cm abo meHLwe b) 2 cm abo meHLwe ¢) 3 m abo binbLue

Bu3sHauyeHHsA Micus po3TallyBaHHS 3apsAAHOI cTaHuUil

BubepiTb Micue po3sTallyBaHHS 3apsagHOi CTaHLii, Ake BianoBigae 3a3HavyeHnM BUMOram 40 BCTAHOBMIEHHS.

YCTaHOBITb 3apsiiHy CTaHLil0 TakuM YMHOM, LWo6 BiACTaHb Bif 3apsiaHOT CTaHLii 4o AXepena XuBMneHHs Gyna AoCTaTHbO AN LaHroBoro kabento
(10 m).

| MPUMITKA: He 3akpinntoiTe 3apsiaHy ctaHuilo. Ha ubomy etani Bam Tpeba nuiiie BU3Ha4MTUCs 3 MicLieM po3TallyBaHHs 3apsigHOT cTaHLji.

BcTaHOBIEHHSA MEX0OBOro ApoTy

Me>xoBuiA ApiT yCTaHOBNIOETLCS B3AOBX 30BHILLHBLOIO Kpato 30HU, ie ra30HOKOCapKa-poboT Mae 3AiNCHIOBATH KOCIHHS. YCTaHOBIONTE MEXOo-
BWI APIT Tak, o6 BiH oxonsoBaB poboyy 30HY oaHieto 6e3nepepBHOLO NiHieto, i Nig’eAHanTe obuaga KiHUi ApOTY A0 3apsaHOT cTaHuil.

Y pasi HenpaBWbHOTO BCTAHOBMEHHSI MEXOBOTO APOTY ra3oHOKOoCapka-poboT He npaLtoBaTMmMe HanexHUM YiHoMm. Mig Yac BCTaHOBMNEHHS
MEXOBOro POTY 06OB’A3KOBO AOTPUMYMTECH BKA3iBOK, HABEAEHUX Y LiIbOMY MOCIBHUKY.

Ao Ha 3emni € meTanesi NpeaMeTH, Hanpyknag cTaneBuii NpyT, BOHW MOXYTb CTBOPIOBATU 3aBaau ANs CUrHany KOHTYpy Ta Npu3BOAUTY A0
3YNUHKK poboTu.

MPUMITKA: MexoBui apiT MOXHa BCTaHOBUTU ABOMa cnocobamu: 3akpinuMTu kinkammu abo 3akonatu B 3eMnto (Ha mubuHy go 20 cm). Y uin
iHCTPYKLUIT 3 ekcnnyaTauii onmcaHo BCTAHOBMEHHS 3a AOMNOMOIOHO KiflKiB.
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Bumoru oo BCTaHOBNEHHA MEXOBOIro ApPoTy

Mo>kHa BCTaHOBWTW NMOKa3HWK BUXOAY 3@ MEXY ra3oHOKocapku-pobota B giana3ori 20—-50 cM. Y LboOMy MOCIGHMKY OMMCaHO yMOBM 3a CTaHAAPTHOTO
HanawTyBaHHs (32 cm). binblw geTanbHy iHpopMauito Npo HanawTyBaHHA AUB. Y po3dini «HanawTyBaHHA HaBirauii» B iIHCTPYKLIT 3 ekcrinyaradii.

IntocTpauis Bumora

N R =~ MpoknaganTe ApiT Ha BigcTaHi NpubnmaHo 35 cM Bif NepeLLKo BUCOTO 5 CM uun
6inbLe. (TpaBa Ha BiacTaHi NpubnmnaHo 25 cm Bif nepeLKoan 3anmaTumeTbes
HECKOLLEHOI0. )

BukopucToByiTe MipHy NiHiliKy, ika BXOAUTb [0 KOMMNEKTY NocTavaHHs, Ans
BM3HAYeHHs BiAcTaHi Ao nepelukoa. (BupixTe MipHy MiHiliky 3 ynakoBkW no niHii

nepdpopadii.)

/

/

(a)

_\
A VNN NN

MpoknagaiTe ApiT Ha BiacTaHi Npu6nmaHo 30 CM B NepeLIKo BUCOTOK MeHLe
5 cM. (TpaBa Ha BigcTaHi npubnusHo 20 cM Big NepeLLKoamn 3anuwaTMMeTbes
HECKOLLEHOH. )

MpoknagaiiTte ApiT Ha BigcTaHi NpMbnusHo 10 cM BiA NepeLLKos BUCOTOK MeHLLE
1 cm. (Ycio TpaBy HaBkorno nepelkoamn byae cKoLeHo. )

AKLo € 30HM, KyAn ra3oHoKocapKa-poboT He Mae 3axoanTu, abo nepeLukoaun,
3 KM BOHA HE Ma€ CTUKATUCS, BUKIIOYITh TakKi 30HW, yCTAHOBMBLUM HABKOIO
HUX MEXO0BUI ApiT. [Ins oTpumaHHs 6inbLl goknagHoi iHchopmauii AnB. po3ain
«CmeopeHHs ocmpigusi» (cTop. 93).

YCTaHOBITb 3aropoAkm (NepeLLKoam) BUCOTO He MeHLLe 15 cM HaBKOMO 30H, Kyan
rasoHokocapka-po6oT He NoBMHHA 3axoauTu. Kpim Toro, cnif ycTaHOBUTU MEXO-
BWW ApPIT Ha BiACTaHi WwoHanmMeHLwe 35 cM Bif 3aropoaku, wob 3anobirtv KoHTakTy
npucTpoto i3 3aropogakoto. (Tpaea Ha BiacTaHi NnpubnunsHo 25 cm 3anuwaTumeTbes
HECKOLLEHOI0. )

a) 15 cm abo GinbLue b) 35 cm abo binbLue
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IntocTpauin

Bumora

He 36upaiite kabeni Ta ApoTu B Nyyku. Lie npusseae Ao niacuneHHs curHany, i
rasoHokocapka-po6oT He npauBaTUMe HaNEXHUM YMHOM.

- LLnpuHa poboyoi 3oHn mae ByTn xo4a 6 1,5 M abo GinbLuoto. MazoHokocapka-
po6oT NnoBepTaeTbCs A0 3apsSAHOT CTaHLil, pyxalouncb 3a MEXOBVM APOTOM MPOTH
rOAVHHWUKOBOI CTPINKM.

- MepekoHaiTecs, Lo MexXoBWi ApiT nepebyBae LioHakMeHLwe 3a 1,5 M Big cTo-
POHU 3apsAAHOI CTaHLl.

Po3TalloByinTe MeX0OBWIA ApIT Tak, Wob BiAcTaHb BiA HbOrO A0 ra3oHoKocap-
Kkn-po6oTa 6yna meHwwe 35 M. FAKLLO BiACTaHb Bif HAMGNMXKYOro MEXXOBOro APOTY
[0 rasoHokocapku-pobota nepesuye 35 M, BOHa He npaLoBaTUMe HanexHuM
YMHOM.

(b)

1. 3apsigHa cTaHuia 2. Hanpamuuii gpit 3. Mexosuit apit

a) 400 m abo meHLwe b) 800 m abo mMeHLLe

- MakcumanbHa AOBXWUHA LLMAXY, AKUA NOYMHAETLCA Bif 3apsAHOI CTaHLUIil, Npoxo-
OWTb Y3[0BX HANPSIMHOIO Ta MEXOBOro APOTiB i NOBEPTAETLCA A0 3aPSAHOI CTaH-
uii, He Mmae nepesuLlyBaTy 400 M, ik NOKa3aHO Ha PUCYHKY.

- MakcumanbsHa nnowa AinsiHkK, Ky MOXXHa 06MEXUTU NpokrafaHHsIM MEXOBOro
[pOTY, CTaHOBUTb 3 500 M°.

- MakcumanbHa AOBXMHA MEXOBOro ApoTy cTaHoBMTb 800 M (3 ocTpiBUSIMK Ta
[00aTKOBUMU AinsiHKamu).
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IntocTpauin Bumora

- Akwo B po6ouilt 30Hi € CXuUnK, NpoknajanTe MEeXoBUI APIT Ha CXUMax 3 yXUIoM
He GinbLue 10°.

- AKWo BM NpoknagaeTe MEXOoBUWIA APIT Ha cxuni 3 yxunom Ginblwe 10°, npoknagitb
0ro TakoxX Ha AinsHuUi 3 yxunom MeHwe 10° HukYe cxuny NnpuHanmHi Ha 1 m.

- He MoxHa npoknagaTtvi MexoBuit ApiT Ha cxuni 3 yxunom binbe 10° Ha Hai-
6inbLU BigaaneHux ginsHkax pobo4yoi 30Hu.

- MpoknapganTe mexoBuUiA ApiT Ha BiAcTaHi NpubnusHo 20 cM Big Mexi cxuny Ta
PIBHOI AiNsHKN.

Y pasi BUKOPUCTaHHS KinbKOX CTaHLii i o6nawTyBaHHs Kiflbkox pobounx 30H npo-
® KnagawTte MexoBi APOTY Ha BiACTaHi He MeHLle 1 M OAuH Bif O4HOrO.

J

a) 1 m abo GinbLe b) MeHwe 1 m

BcTaHOBNEHHA MeXoBOro Apoty

MPUMITKA: MexoBuin 4piT crnig npoknacTy Ha BiacTaHi He meHwe 1,5 M Big 060x 6okiB 3apsigHOT cTaHuji.

MPUMITKA: JoknaaHi BigoMocTi, Hanpuknag BiAcTaHb A0 NepeLuko Nif Yyac YyCTaHOBMNEHHS, HaBeaeHi B po3Aini «/1id’eOHaHHs Opomig 0o 3apso-
Hoi' cmaHuyjii» (cTop. 95).

1. 3abwiiTe nnacTtMacoBMM MOSIOTKOM NEPLLUNIA KiNOK NOPSA, i3 3apsAHOI0 CTaHLIE Ta NPOKNaAiTe MEXOBUA ApIT.
» Puc.5: 1. 3apsagHa ctaHuisa 2. Kinok

» Puc.5: a)1,5mabo GinbLie

2. HatdrHitTe MexoBuWi ApiT Tak, Wob BiH He NigHIMaBcs Haf 3eMreto, Micns Yoro 3abuiiTe HACTYMHWUIA KINOK Ha BiAcTaHi NpMbnuaHo 1 M Big
nonepeaHbLoro.

MPUMITKA: AKLWwO Mex0BUIN APIT HEAOCTAaTHBO HAaTArHYTUM, 3MEHLUTE BiACTaHb MK KiflkaMu.

MPUMITKA: JoknagHi BigoMocTi, Hanpuknag BiAcTaHb A0 NepeLuKoa Nif Yyac YCTaHOBMEHHS, HaBeAeH B po3aini « Bumoau 0o 8cmaHO8eHHS
mexogoe2o Opomy» (ctop. 90)

3. 3pobiTb neTnto (ByLLUKO) AOBXUHOW NpubnunsHo 20 cm, wob 3abesneumnTn peseps MEXOBOro APOTY B 3aniaHOBaHOMY MICLi 3'€QHaHHSA MeXo-
BOrO APOTY 3 HANPAMHUM APOTOM i MONErnTN 3'€AHaHHS B ManbyTHbOMY.
» Puc.6: 1. 3annaHoBaHe micLe 3’egHaHHA 2. MexoBui apit 3. HanpsmHui apit

MPUMITKA: HanpssmMHuin ApiT ckepoBye rasaoHokocapKy-poboTa nif 4ac ii NToBepHeHHS A0 3apsiAHoi cTaHuii. [loknagHi BigOMOCTi Mpo 3’€AHaHHS 3
HanpsiMHUM OPOTOM HaBe[eHi B po3Aini «BcmaHoeneHHs HanpsmHo20 dpomy» (cTop. 94).

4. SKWwo € 30HM1, Kyau ra3oHoKocapka-poboT He Mae 3axoanTu, abo NnepeLlkoau, 3 SKMMU BOHa HE Mae CTUKaTUCS, BUKIIOYITh Taki 30HW, yCTaHO-
BMBLLW HABKOMNO HUX MEXOBWI OPiT.

MPUMITKA: JoknagHiwi BigomMocTi HaBegeHo B po3aini « CmeopeHHs1 ocmpigysi» (ctop. 93).

5. licnsa npoknagaHHs MeX0oBOro ApOTY A0 3apsAHOI CTaHLii 3abuiiTe NnacTMacoBM MOMOTKOM KoK 3 NPOTMIEXHOro 6oKy Bif Kinka B no4aTko-
Bil TOYLi.
» Puc.7: 1. Kinok y no4yaTtkoBin To4ui 2. Kinok y KiHueBiv To4Li

6. OO6pixTe opiT, 3anNULLMBLIN BiINbHUI KiHELb, SIKUA MOXKHa Byae nia’eqHaTv 4o 3apsagHoi cTaHLii.
» Puc.8: 1.Knemal 2. Knema R
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7. Y Touuj, Ae po3’eM Jocsirae knemu, BCTaBTe MEXOBUM APIiT Y Nas po3’eMy 3 KOMMMEKTY NocTa4yaHHs Ta HadiHo 3’eqHaviTe ApiT i3 po3’eMOM 3a
[0MOMOroto NnocKoryouis.
» Puc.9: 1. Mexosun apit 2. Ma3 pos’emy

8. OO6pixTe 3anBuU MEXOBUI APIT rocTporybusamu Tak, wob i3 pos’emy ctupdas 1 cm ApoTy.
» Puc.10

9. T[lpueaHante po3’em [0 iHLIOMO MEXOBOro ApPOTYy B TaKMM camuii Crocib.

MPUMITKA: No3HauTe kiHUi apoTiB sk «G1», «G2», «L» i «R» BignosigHo. Lie gonomoxe 3abe3neunT TouHe 3’e4HaHHs APOTiB Nig Yac NoBTOPHOI
YCTaHOBKM Nicnsi TpuBanoro 36epiraHHs.

MPUMITKA: He nig’egHynte po3’emu 0o 3apsiAHOT CTaHUii Ha uboMy eTani. Mpouec nig'egHaHHsA 4o 3apsiAHOT CTaHUil onncaHvn aani B posaini
«[1i0’edHaHHs1 dpomig Ao 3apsadHOI cmaHuii» (cTop. 95).

CTBOpEHHSA OCTpiBUA

FKLLO B 30Hi KOCIHHS € nepeLuKkoau, ki HEMOXITMBO YCYHYTUW, HanpyKknaz AepeBa Yu KaMeHi, OTOYITh Ui NepeLlkoay MexXoBUM APOTOM, Lob cTBO-

puTK OCTpIBL.

. [MpoknaganTe MexXoBWI APIT HABKOMO NepeLLKos, Wob cTBOpUTK OCTpiBLi. 3abuBaiiTe Kinku Ha MeHLUI BiACTaHi OAuH Big ofHoro, Wob Bia-
CTaHb [0 NepeLIKoAM cTaHoBUNa NpubnunsHo 35 cum.

. MpoknagaiTb ABi NiHii MexXoBOro ApoTY, SAKUIA NiAXOAWUTL Ta BiAXOAMTb Big OCTpIiBUS, Ay»Xe bnunsbko oaHa Ao oaHoI (i3 3a3opom 0 cm). Lie pacTb
rasoHokocapLi-poboTy 3mMory nepeTuHaTy Ui niHii.
— BcTtaBTe aBi niHii MexoBoro ApoTy B OAMH i TON CaMUI KifloK.

YBATIA: He ponyckavite nepexpeLleHHs LMx ABOX NiHii mexosoro ApoTy. Lie npuasene Ao 3ynuHKKU ra3oHoKocapku-poboTa Yepes noMurky.

» Puc.11: 1.Tllepewkoga 2. Kinok 3. Mexosui apit
» Puc.11: a) NpubnmaHo 35 cm b) [lyxe 6nunsbko (3a3op 0 cm)

. Bu moxeTe CTBOpUTU Aekinbka OCTPIBLIB, SIK MOKa3aHO HUXKYeE.
» Puc.12: 1. Mexosui apiT 2. Kinok

e fKuwo 3apsaHy CTaHLilo BCTAHOBIIEHO B MEXaxX MEXOBOro ApOTY, AKUI YyTBOPIOE «OCTPIB», NPOBEAiTb HANPSMHWIA APIT A0 TOrO X «OCTPOBa».
FAKLIO 3apsaHy CTaHLilo BCTAHOBIIEHO 3@ MeXaMy MEXOBOIo APOTY, AKUIA yTBOPIOE OCTPiB», HE NpoKNaAavTe HanpsaMHUIA ApIT aHi 40 Lboro
«OCTPOBay, aHi 4O ABOX MiHii MEXOBOro ApoTY.

» Puc.13: 1. Hanpsmnwun gpit

CTBOpEeHHsA A0AAaTKOBOI AiNAHKN

Axwo y Bac € okpema poboya 30Ha, 40 KO HEMOXITMBO MPOKMACTU LUMSX aBTOMATUYHOTO PyXy ra30HOKOCapKM-poboTa Bif 3apsagHoi cTaHLii, Taka

poboya 30Ha BBaXKaeTbCs 40AATKOBO AinsHkoto (b). 3oHa, Ae BCTaHOBMEHO 3apsaHy CTaHLilo, € OCHOBHO AiNAHKO0 (a).

e [nsa nepemilleHHsi ra30HOKOCapKM-poboTa Mixk OCHOBHOK Ta AOAATKOBOK AiNsAHKaMN HeOOXiAHO BUMKHYTU XUBIIEHHS ra30HOKOCapKu-poboTa 1
nepeHecTu ii B pyKax.

. [MpoknaganTe MeXoBUI APIT Tak, LWOO LWMPHHA LWINAXY MK OCHOBHO Ta A0AATKOBO AiNsiHKaMy cTaHoBWMa He bGinbLie 10 cm.

*  MexoBui ApiT crif NpoknagaTy ofHieto 6e3nepepBHOLO MiHiE HaBKomMo Beiei pobo4oi 3oHu ((a) Ta (b)).

. Mig yac kociHHA 4OAAaTKOBOI AiNsiIHKM HEOOXIAHO 3MIHUTW HaNaLTyBaHHS ra30HOKOCapku-poboTa. [loknagHilly iHdopMaLito MOXHa 3HaNTK B
iHCTpyKUIT 3 ekcnnyaTauii Lboro Bupooy.

» Puc.14: 1. Mexosun apit 2. 3apsgHa ctaxuis 3. 10 cm abo meHLwe

» Puc.14: a) OcHoBHa ginsiHka b) logaTtkoBa AinsiHka

BcTaHOBNEHHS HaNnpPSIMHOIo ApPOoTY

HanpsiMHiin apiT Hanpaensie ra3oHokocapky-poboTta Ao 3apsaHoi cTaHuii. Liel apiT Takox cnpsiMoBYe rasaoHOKocapKy-poboTa Ao AinsiHOK, e BoHa
npawtoe piglie Yepes ocobnmnBoCTi MiCLLeBOCTI TOLLO.

MPUMITKA: "asoHokocapky-poboTa MoXHa BUKOPUCTOBYBaTW, HE BCTAHOBIIOYMN HANPSMHWIA APiT.
MPUMITKA: By moxeTe NpoknacTu 2 HanpsiMHUX APOTH.

MPUMITKA: He cTBOptonTe BigranyxeHb HanpsiMHOro AporTy.

Bvmoru no BCTaHOBNEHHSA HanpsAMHOro gporty

IntocTpauis Bumora

MpoknaaiTe HAaNPAMHWUIA APIT Ha BiACTaHi NPUHANMHI 2 M NMPAMO Bif 3apsaHoI
CTaHUii, Ik NoKasaHo Ha PUCYHKY. IHaKLIe rasoHokocapka-poboT moxe ByTu He B
3MO3i NOBEpPHYTUCA A0 3apsfHOI CTaHLii.

a) 2 m abo GinbLue
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) MpubnusHo 135° b) 50 cm abo GinbLue ¢) 1 m abo binbLe d) He
inbwe 90°

[N

IntocTpauin Bumora
- CTBOpIOIOYM NOBOPOT, NPOKNaaanTe HanpsiMHUIA ApiT Nig KyTom npubnuaHo 135°.
[asoHokocapka-po6oT Moxe 6yTH He B 3MO3i NOBEPHYTUCS A0 3apsiAHOT CTaHLi,
_______________________________ AKLLO KyT Byae MmeHwe 90°.
/,';\(f) J(d) - MNepekoHanTecs, WO AOBXMHA NPAMOT AiaroHanbHOI MiHii CTAaHOBUTb NPUHANMHI
50 cm.

- AKLO HanpsIMHWIA ApiT Mae ByTu NpoknageHuii No KpUBIi, NpoknagiTe KOro Tak,
o6 padiyc BUrMHY CTaHOBMB LLOHaMeHLwe 1 M.

a) 100 cm abo 6inbLe b) 50 cm abo GinbLue

- lWwnpuHa poboyoi 3oHn mae 6yTtn 1,5 m abo binbLuoto. [NepekoHarnTecs, Wo Bia-
CTaHb MiBOPYY Bif HANPSIMHOTO APOTY € AOCTaTHBO, OCKINbKU ra30HOKOCapKa-po-
60T pyxaeTbCs 3 NiBOi CTOPOHM APOTY Ta NOBEPTAETLCS A0 3apsaHOT CTaHLji.

r - - " " A I'_:'_______ A
! :
\\ :
\\\ i
—~. ! —
@ D
\ﬁr) \\ N :\ K~|r) N
N AN L . AN
7S ﬂ N frs;
| SyEE— JL —_—— — — L p— JL\ —_—_—

He ponyckaiiTe nepexpeLleHHsi HanPSIMHOTO APOTY 3 MEXXOBUM POTOM.

BcTaHOBNEeHHA HanpPAMHOIo APOTY

1. TepepikTe NeTnio (BYLUKO) MEXXOBOro APOTY, 3a3faneriab CTBOPEHY B MiCLji 3'€AHAaHHSI MEXXOBOIO APOTY 3 HAaNPSAMHUM APOTOM.

» Puc.15: 1. MexoBuw gpit

2. BcraBTe HanpsSMHWI APIT Y LEeHTpanbHWIM NOPT, @ MEXO0Bi ApOTW — B NiBUIA | NpaBuii MOPTH 3’€AHYBaYa, KU BXOAUTL A0 KOMMNEKTY

nocrtadaHH4A.

» Puc.16: 1. 3’egHyBay 2. Mexosui Apit 3. HanpsmHui apit

MPUMITKA: BcTaBTe BCi Tpy OpOTU 40 ynopy.

3. 3atucHiTb 3’egHyBay nnockorybusimu, LWob 3adikcyBaTn APOTH.
» Puc.17

NOLUKOMKEHI Fa3OHOK00apKO}O-p060TOM.

AOEEPE)KHO: 3akpiniTb 3’eqHyBay Kinoykamu, Wwo6 3’egHyBay LWiNnbHO NpunsAraB Ao 3eMni. [Hakwe ApoTu Ta 3’egHyBadi MOXyTb ByTn

4. 3abwuiite kinkun 3 060x 6okiB MicLsa 3’€AHaHHSA NNacTMacoBUM MOJTOTKOM.

» Puc.18: 1. Kinok

MPUMITKA: MNMepekoHanTecs, WO 3'€AHAHHSA MK HAMPSIMHVM | MEXOBMM ApoTamu po3TalloBaHe nig KyToM npnbnusHo 90°.

5. Tpoknaaite HaNpsIMHUIA APIT 40 3apsigHOT CTaHLii, 3ab6K1Baro4M Kinku NnacTMacoByM MOSOTKOM.

. 3abuBaiiTe Kinku Ha BiAcTaHi npubnunsHo 1 M ogvH Bif 0QHOTO, ane 3MEHLUYINTE Lo BigCTaHb, SKLLO HanpsMHWUIA ApiT HeAOCTaTHbO HaTATHYTUN.
. CTBOpIOIOYN NOBOPOT, NpoKnaganTe HanpsMHUIA ApIT Mifg KyTom npubnuaHo 135°.

. MpoknagiTe HaNnPAMHWUIA APIT TaKMM YMHOM, LWOO nepes 3apsiAHO CTaHLieo OyB NPsSIMUIA KOro Bipi3oK AOBXUHOK LLOHANMEHLLE 2 M.

. IHLWi BUMOTW LLOA0 BCTAHOBIEHHS HAaNPSIMHOIO APOTY HaBeAeHi B po3aini «Bumoau 0o 8cmaHo8neHHs HarnpsiMHo2o Opomy» (cTop. 93).

» Puc.19: 1. 3apsigHa cTaHuia 2. Hanpsamuui gpit
» Puc.19: a)2 m abo 6inbwe b) MpubnusHo 135°
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6. T[licnsa 3aBepLUeHHSA NPOKNaAaHHs HanpsiMHOroO APOTY A0 3apsagHOi CTaHLiT BUBEAITb HAaNpsAMHWUIA OpiT 33a4y 3apsiAHOI CTaHUIT Yepes oTBIp y
HVDKHI YacTWHI TyMBU 3apsiiHOI CTaHLUii.
» Puc.20: 1. OtBip 2. Tymba

MPUMITKA: ObpixTe HanpssMHUIA OpiT TakMM YMHOM, W06 33aay 3apsAHOT CTaHLii CTMpYaB BiApi30K HaNpsIMHOTO APOTY AOBXWHOK NPUBNn3Ho
30 c™ un GinbLue.

7. BcraBTe i 3adikcyviTe HaNnpAMHUIA OpiT y Nasi nocepeavHi OCHOBU 3apsAAHOI CTaHLii.
» Puc.21: 1.Ta3 2. OcHoBa cTaHuii

8. T[lpueaHanTte po3’em 40 KiHUS HANPSIMHOIO APOTY.

| MPUMITKA: Cnocib npuegHaHHs po3’emy AuB. Ha cTop. 93.

9. Tlig yac ycTaHOBREeHHsA Apyroro HanpsIMHOro ApoTYy MNOBTOPITb KPOKKM 3 1 no 8.

MPUMITKA: [oknagHi BizoMOoCTi Npo 3’e€4HaHHs i3 3apsaHOL0 cTaHLielo HaBeaeHi B po3aini «/1id’eOHaHHs Opomie 0o 3apsiOHOI cmaHUjii»
(cTop. 95).

NMoanoBXeHHA ApOTY

Y pasi noTpetu NoJOBXUTY APIT CKOpUCTaNTeCA ANs 3'€AHaHHS ABOX APOTIB 3'€4HYBayYeM, KU BXOAWUTL 40 KOMMIIEKTY NOoCTayaHHs.

AOBEPE)KHO: 3akpiniTb 3’eqHyBay Kinovkamu, Wo6 3’eA4HyBay LWiNnbHO NpunAraB Ao 3eMni. [Hakwe ApoTu Ta 3’egHyBadi MOXyTb ByTn
MOLUKOMPKEHi ra30HOKOCApKO-po6oTOM.

1. BcTaBTe ApoTY B NiBUI | NpaBuii 3'eQHyBanbHi NOPTU 3'€AHYBava, SKUA BXOAUTb A0 KOMMIEKTY NOCTaYaHHs.
» Puc.22: 1. 3’egHyBay 2. [piT

MPUMITKA: BctasTe 06uaBa opoTv 4O ynopy.

MPUMITKA: [Ins nogoBXeHHS ApOTy APOTY MOXHa BCTaBnaTh B OyAb-gKi ABa 3'eAHyBanbHi NopTy 3'eQHyBava, NpoTe peKOMeHA0BaHO BMKO-
pVCTOBYBaTU MiBWI | NPaBWi 3'€AHYBasbHI NOPTY, WOO NOAOBXEHHS BiAOyBanocs no npsmin miHii.

2. 3atucHiTb 3'egHyBaY nNrnockorybusimMu, LWob 3adikcyBaTu ApOTH.
» Puc.23

KpinneHHsa 3apsgHoOi cTaHuil

[MepekoHarTecs, Lo WnaHroBuii kabenb AicTae Ao 3apsAHOi cTaHuii, nicnst Yoro 3akpiniTb i rBUHTOBUMU Kinkamu (8 LUT.) 32 JONOMOTOO LLECTUrpaH-
HOro Krtoya Ha 6 MM.
» Puc.24: 1. llecturpaHHuii kntod Ha 6 MM 2. TBUHTOBWIA KiNOK (N5 KpinneHHst 3apsaHoi cTaHuii) (8 wr.)

Mia’eaHaHHA OpoTiB A0 3apsaaHoIl cTaHuil

Micns 3aBepLUeHHA BCTAHOBMEHHS APOTIB Nig ' eqHanTe MEXOBUI APIT, HANPAMHWUIA PIT i LWNAHroBUA kabenb 40 3apsAHOT CTaHLUil.

Min’eaHaHHA MeXOBOro ApoTy
1. BigkpuinTe KpuULLKY KNeM i 3HIMiTb 3aX1CHY KPULLKY APOTY 3apsgHoi cTaHLii.
» Puc.25: 1. Kpuwka knem 2. 3axucHa KpuvLika gpoTy

2. CraHbTe No3aay 3apsaHOT CTaHLii Ta NPOCYHLTE MEXOBUIA APIT, SIKMIA NiAXOAMTb A0 CTaHLii 3niBa, 3HU3Y Kpidb rayku 3nisa (3 rayuku).
» Puc.26: 1. MexoBuin ApiT, AKuUIA NiAXoauTb A0 cTaHuii 3niBa 2. JliBi ravku (Tpy micus)

3. HagiHbTe po3’em Ha KiHLi ApoTy Ha knemy R.
» Puc.27: 1.Knema R 2. Po3’em MeX0BOro ApOoTyY, SKuUiA NigxoanTb 4O CTaHUii 3niBa

YBATA: lLo6 3ano6irtu gedopmadii abo NOLWKOMAKEHHIO WITeKepa, Nif’eaHYUTEe NOro NPsIMO, He HaXUIIAOUK.

4. Tak caMO NPOCYHbTE MEXOBWI APIT, AKUIM NiAXoauTb A0 CTaHUii cnpasa, 3HU3Y Kpi3b rayku cnpasa (y TPbOX MicUsX) i HadiHbTe po3’eM OPOTY Ha
knemy L.
» Puc.28: 1.Knewma L 2. Po3’em MexoBOro ApoTy, SKui nNigxoauTtb 40 cTaHuii cnpasa 3. Mpasi rauku (Tpu micus)

YBATA: YneBHIiTbCS, WO MEXOBi ApOTU Nig’eAHaHi A0 BiANOBIAHUX KneM. Y pasi HenpaBuIbHOro nig’eqHaHHS MEXO0BUX OPOTIB A0 KNem raso-
HoKocapka-poboT He 3MOXe po3ni3HaTV pobouy 30HY.

» Puc.29: 1. MexoBuit gpit 2. Po6oya 30Ha

Min’eAHaHHA HANPSAMHOro APOTY

[MpocyHbTe HaNPSMHWI APIT KPi3b radku cnpasa Yu 3risa (y ABOX MiCLsX) i npUeAHanTe po3’em Ha KiHUi ApoTy Ao knemu G1 abo G2.

| YBATA: lLo6 3ano6irtu gedopmadii ab0 NOLWKOMAKEHHIO WITeKepa, Nif’eaHYUTe MOro NPSAMO, He HaXUITAOYM.

| MPUMITKA: Po3’em HanpsiMHOro ApoTy MOxHa npuegHati go knemu G1 abo go knemu G2.

» Puc.30: 1. Po3’em HanpsamHoro apoty 2. Knema G2 3. lNpasi rayku (aBa micusi) 4. Bupis (HanpssMHMI ApiT clogn BCTaBnsiTn He Tpeba)

| MPUMITKA: 3a HasiBHOCTi Apyroro HanpsiMHOro ApoTy nia’egHanTe 1oro Ao BinbHoi knemun G1 abo G2, BUKOPUCTOBYHOUM Ty camy npoueaypy.
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Mig’eaHaHHA WNaHroBoro Kabento

1. Tlig’egHanTte wTekep LWNaHroBoro kabento A0 rHi3AoBoro pos’emy.
» Puc.31: 1.THisgosui pos’em 2. LLiTekep wnaHroBoro kabento

| YBATA: W06 3ano6irtu gedopmadii aGo NoLWKOAXKEHHIO WITeKepa, Nia’eaHyNTe MOro NPsiMo, He HaXUISOUK.

2. TlpocyHbTe WnaHroBuin kabenb Kpi3b LeHTparnbHi radku (y TPbOX MICLX) MO NOPSAKY, NOYMHAKYN 3 BEPXHBOTO.
» Puc.32: 1. LeHTpanbHirauku (Tpu micus)

3. TllpuenHanTe 3axnCHy KpULLKY OPOTY.

. [MpocyHbTe WwnaHroBuii kabernb Kpisb BUPI3 KPULLKK APOTY.

» Puc.33: 1. 3axucHa kpuiuka gpoty 2. Bupis

4. 3akpuiiTe KpPULLKY KIeM i BCTaBTE BUMKY XUBIIEHHSI aganTtepa 3MiHHOMO CTPYMY B PO3ETKY XMBMEHHS.

» Puc.34: 1. Kpuwka knem

5. TlepeBipTe, Yv ropuThb iHOUKATOP CTaHUji 3eneHnM.

. AKLWO MeXOBUWI ApIT Nig’eQHaHO HAaNeXHUM YMHOM, iHAMKATOp CTaHLil 3aCBIiTUTLCS 3eNeHNM.

. Y pasi noMunku 3’eQHaHHs iHguKaTop cTaHuii brnMMmaTmMe YepBOHUM. YCyHbTE BCi Npobnemu B Micui nig’€AHaHHS 40 3apsgHOi CTaHLiT KOXXHOro
OpOTY 1 3HOBY NepesipTe iHANKaTop CTaHuji.

» Puc.35: 1. lHgukaTop ctaHuii

6. lepeBipTe 3’eAHaHHS HANPSIMHOIO APOTY.

MepeBipTe 3'eQHaHHS HANPSIMHOTO APOTY, BUKOHABLUM HABEAEHI HWXKYe gii.

1. TepekoHanTecs, WO MEXOBMI APIT Nig'eQHaHO HanexHuMm YnHoM. (MepesipTe, Yn CBITUTLCS IHAMKATOP CTaHLil 3eNeHnM.)
2. Big’egHaviTe oguH i3 3’e4HyBadviB MEXOBOro ApoTy BiA knemu L abo R.

3. Big’egHainTe oguH i3 3’egHyBadiB HanpsiMHoro ApoTy Big knemu G1 abo G2, a noTiM NpueaHaiiTe LUel 3'eAHyBay A0 BifbHOI KNeMU A5 MeXo-
BOrO ApOTY.

4. TlepeBipTe, UM ropuTb iIHONKATOP CTaHLiT 3eNeHnM.

5. 3aexau noepTanTe 3'€AHaHHS APOTIB Y BUXiAHI MONOXEHHS MiCNs nepeBipKu.
» Puc.36

3apsiaXaHHA ra30HOKOCapKM-poboTa

1. HaTucHiTb Ha Bik nepemuKaya XMBMEeHHSA ra30HOKOCapK1M-poboTa 3 MO3HAYKOH0 | Ta BBIMKHITb XXUBMEHHS.
» Puc.37

| MPUMITKA: [Ins 3apsgKaHHS ra3oHOKOCapKkun-poboTa HeobxiaHO BBIMKHYTH Ti XXUBMEHHS.

2. BuKoHaliTe CTMKyBaHHSI ra30HOKOCapKU-poboTa i3 3apsiAHOK CTaHLiEr.
» Puc.38

MPUMITKA: Konu po3anovHeTbCs 3apsifpkaHHsl, CBITNOAIOAHUI iHAMKATOp ra3oHokocapku-poboTa noyHe 6rnvmaTty 3eneHum. lMicns saBepLUeHHs
3apsagKaHHA CBITNOA4IOAHUI iIHOMKATOP 3racHe.

MPUMITKA: Akwo akyMmynsaTop NOBHICTIO 3apsiiKeHnUi, 3apsa)aHHs He po3MoYHeTbCS i CBITNOAI0A ra3oHokocapku-poboTa He bnvmatuve
3erneHnMm.

MPUMITKA: Konip iHaMKaTopa cTaHuii He 3MiHIOETBCSA 3anexXHO Bif CTaHy 3apspKaHHS.
MPUMITKA: 3apsagxaHHa MOXIUBE, HABITb SIKLLO MEXOBUIN YN HANPAMHWIA APIiT He Nig’eQHaHo A0 3apsaHOoi CTaHuii.

NMouyaTkoBe HaalwTyBaHHA

| MPUMITKA: Mepen BUKOpUCTaHHAM 3HIMITb 3aXVCHY MNiBKY 3 NaHeni KepyBaHHS.

Micnsa nepLworo BBIMKHEHHS XMBIEHHSA ra30HOKOCapKn-poboTa BigKpMETLCH 300paXKeHUIN HDKYE eKpaH MOYaTKOBOro HanawTyBaHHs. Bubepite moBy
iHTepdericy, BBediTb AaTy 1 Yac, 30Hy KociHHs Ta PIN-kog.

1. HatucHitb kHonky «3YTUHKA» razoHokocapku-po6oTa i BiKpuiATe KpULLKY AWUCIes.

» Puc.39: 1. Kpuweka ancnnes 2. KHonka «3YTNHKA»

2. Bwubepitb MOBY iHTepdelicy 3a AONOMOrO0 KnaBiLl E]/E] i HATUCHITb KNa.iLLy E
» Puc.40

BnbepiTb dpopmat BifobpaxeHHs AaTu 1 Yacy 3a JONOMOrolo Knasilu [T]/[T/[TH

Bu6epitb [Next (Jani)] (Jani) 3a 4onoMoroto knasiLu @/@E/E i HATUCHITL KNaBiwy .
Puc.41

HaTtuckainTe knasiwi E/@B/B o6 BnbpaTtn NoTpibHe none, i BBEAITb A4ATY I Yac 3a 4ONMOMOrO KnasiLu M

Puc.42

3.
4,
>
5.
6. Bwubepitb [Verify (MigTBepautn)] (MiaTBepanTy) 3a 4ONOMOrO0 Knasilll [« (2l i watncwims KnasiLy v.
>
7. Bubepitb NnoLyy KOCIHHS 32 JONOMOIOH KraBiLl E]/E] i HATUCHITb KNaBiLy .

» Puc.43

8. Bsepitb PIN-koA 3a gonomoroto knasil (0N 9}

» Puc.44

MPUMITKA: Y novyaTkoBoMy cTaHi PIN-ko He BCTaHOBMNEHO.

96 YKPAIHCBHKA



9. Beepgitb uen PIN-kopg e pa3 anga niaTBepaKeHHs.
» Puc.45

MPUMITKA: 3anuwite PIN-kog i 36epiranTe Ler 3anuc y HagiiHomy micLi, o6 He 3abyTu Koa.
3ayBaXeHHs:

MPUMITKA: Axwo Bu 3abynun PIN-koa, 3BepHiTbCS B Hallle TOProBe NpeAcTaBHULITBO abo A0 MicLeBoro agunepa.

lNMepeBipka BCTaHOBNIEHHA OPOTIB

MNMepeBipka BiA’i3AQy Big 3apAAHOI cTaHLl

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FTonoeHe meHw)] (lonoesHe meHro) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHs1 Hagi2ayii)]
(HanawmyeaHHs1 Hagi2auyii) > [Mower departing points (Touyku 8id’i3dy 2a3oHokocapku)] (To4yku eid’i30y 2a30HOKOCapKu)
[oTpumyiTech onncaHoi HxXYe npoLeaypu i nepesipTe, Yn pylumna ra3oHokocapka-poboT Big 3apsaaHoi ctaHuii. [ig yac Big'isgy rasoHokocap-
ka-poboT 36epirae y cBoi NaM’sATi CUMy MarHiTHOro Nons 3apsiAHoI cTaHuil, Wob Hagani BUKOHaTV onepadito CTUKYBaHHS HaNeXHUM YMHOM.

YBATIA: O60B’s13k0BO NnepeBipTe Bif'i3a nicns BCTAHOBMNEHHS APOTIB. KO LbOro He 3pobuTU, ra3oHoKoCcapka-poboT Moxe pyxaTucsi NoBiNbHO
B3[0BX HanpsiMHOro ApoTy abo He Byae cnosinbHOBaTK pyx 6ins 3apsiaHOT cTaHLji.

YBATA: MpucTukyinTe ra3oHokocapky-poboTa Ao 3apsaHoi cTaHLii, nepLu HiXk HanawToByBaTh crnocib Big'iaay.

1. HaTWCHiTb KHOMNKY @ Ha naHeni kepyBaHHs.

Bigkpuetbca meHio [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeHto).

2. Bwubepitb Ha ekpaHi ¥ [Navigation preferences (HanawTyBaHHs HaBirauii)] (HanawTyBaHHSA Hagirauii) 3a 4ONOMOro KnasiLu [T]/[T i HaTuC-
HiTb KNa.iLy v,

Bigkpuetbes nigmeHio.

3. BubepiTb [Mower departing points (Touku Bifa'iaay rasoHokocapku)] (Toukm Bif'isgy rasaoHOKOCapKw).

BigkpueTbcst ekpaH BUGOPY MeEHI0.

4. 3a [onoMoror Knasill E]/[Z BMOGEpiTb HOMep Npodinto crocoby BiA'i3ay, SKMIN BU XO4eTe BCTAHOBUTH, i HATUCHITb KNaBilly [Z
» Puc.46

BiakpreTbcst MeHo onuin.

5. CkopwvcTanTecs knasiaTypoto Ans BBEAEeHHS NOTPiOHNX YMOB y nonsax hopmary onuin, siki BijobpaxatTbCs Ha ekpaHi.

Onuia Onuc
Wire to trace: (Opit aAns BubepiTb TN ApOTY, y300BX SKOr0 Ma€e pyxaTucs ra3oHokocapka-po6oT nicnsi Big'isgy Big 3apsaHol cTaHLuii.
BiACTEXEHHs:) BukopucTosyiiTe knasiwil € /1 * | ans BinobpaxeHHs noTpiGHoro Tuny apoTy. [ns 3Bu4ainHoro Big'isay npu-

CTPOIO Bif, 3apsaHOI CTaHLji 6e3 BiACTeXeHHSA NeBHOro ApoTy BUbepiTh [--].

Departure position: (MonoxeHHs BegiTb BiAcTaHb, Ha SKy Mae Bif iXxaxKaTun ra3oHoKkocapka-poboT Bif CTaHLjii, NepLU HiXX po3noyaTht KOCIHHS.
Bia’isay:) Bu moxeTte BBecTu 3Ha4eHHs BigcTaHi Big 0 go 800 m.

Probability (IMoBipHicTb) BBepgiTb iMOBIpHICTb 3aCTOCYBaHHSA HaNaWTOBaHOrO NPodinto y BigcoTKax.
» Puc.47: 1. MakcumanbHe 3Ha4eHHS MIMOBIPHOCTI, AKe MOXXHa BBECTU

MPUMITKA: MakcrmanbHe 3Ha4eHHs1 IMOBIPHOCTI, sike MOXHa BBECTW, BifobpaxaeTbcs MiBopyY Bif NoNnsi BBeAEHHS UMOBIPHOCTI KOXXHOrO Npo-
dinto. BBeaiTb 3Ha4YeHHS, sike € MEHLIMM 3a MaKkcMMarbHe. SAKLLO BBECTM 3HAYEHHS, sike NepeBULLYE MakCcumarnbHe, oro byae 3amiHeHo Ha Mak-
cMMarnbHe 3Ha4YeHHs.

6. Bwubepitb [Test (TecT)] (TecT) i BUKOHanTe BUNpobyBaHHA po6OTU NPUCTPOIO, MEPLU HiXX 3apeecTpyBaTh HanalTyBaHHS.
[asoHokocapka-poboT pyxaeTbCst B3AOBX BUOGpaHOro ApoTy.
[azoHokoCapka-pobOT aBTOMaTUYHO 3YMUHAETHLCS MICIst TPOXOAXEHHS 3a3Ha4YeHOoi BaMu BigCTaHi.

MNPUMITKA: MianTBEepaXeHHs1 BUKOHaHe, sSIKLO ra3oHoKocapka-poboT BiA kaxae Bif 3apsaaHOT CTaHLii Ta 3yNUHSETHCS B NMPU3HAYEHIN TouLi.

7. HatucHitb kHonky «3YTTNHKAY.
BigokpueTbes Kpuiika gucnnes.

8. Konu Bino6pa3nTbecs ekpaH NiATBEPKEHHS i3 3anUTOM NPOo peecTpaLito nepesipku cnocoby Bia'iaay, BubepiTeb [Yes (Tak)] (Tak), wob BrkoHaTu
peecTpauito, abo [No] (Hi), wob ckacysatm ii.

Axwo Bubpatn [No] (Hi), notpibHo Byae noyatn HanaluTyBaHHS 3aHOBO.
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MepeBipka BCTaHOBNEHHs1 MEXXOBOro APOTY

[MepeBipTe NpaBUNbHICTb BCTAHOBNEHHS MEXOBOIO APOTY.

1. BisbMiTbCs 3a pyyKy rasoHokocapku-poboTa Ta Bpy4Hy NOBEPHITb ra30HOKOCaPKy-poboTa A0 MEXOBOTO APOTY.

» Puc.48: 1. Mexosuw gpit

2. HatucHitb kHonky «3YTTNHKAY.

BigkpueTbcs kpuika amcnnes.

3. HaTtucHiTb kHonKy [®8), BGepiTh [Auto mowing (ABTOMaTUYHE KOCIHHS)] (ABTOMaTUYHE KOCIHHS) | HAaTUCHITL knasiwy LY.
4. 3akpuiiTe KpWLLKY AMCNnes.

["azoHokoCapka-poboT po3noyHe KOCiHHSA | Byae pyxaTncb 4O MEXOBOTO APOTY.

5. YneBHiTbCH, WO ra3oHoKocapka-poboT 3MiHIOE HAaNPAMOK pyxy 6ins MeXoBOro ApPOTY Ta NPOAOBXKYE PYX i3 KOCIHHAM.
» Puc.49: 1. MexoBun gpit

6. HatucHitb kHonky «3YTIMHKAY.

["a3oHoKOCapka-pobOoT 3yNUHNUTLCS.

7. BUMKHITb NepemMuKay XMBIEHHS ra3oHOKocapkn-poboTa i nepeHeciTsb i B iHLIE Micue, NiCNs YOoro 3HOBY BBIMKHITb MepemMmukay.
MepekoHawTecs, Wwob rasoHokocapka-poboT Jisina Tak camo B iHLWMX MiCUSIX, A€ NPOKIageHo MeXOoBUIA ApiT.

NMoBepHEHHSs1 ra30HOKOCAPKMN-PO6OoTa A0 3apAAHOI CTaHLii

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Park ([MapkyeaHHs1)] (MapkyeaHHsi) > [Stay at charging station (3anuwamucs Ha 3apsA0Hit cmaHyii)]
(3anuwamucs Ha 3apsiOHil cmaHUyii)

AKLL0 BCTAHOBNEHO HANPSIMHUIA APIT, y Lii npoueaypi Hemae notpedbu. MNepengite o [[Tepesipka ecmaHosneHHs HanpsimHozo Opomy] (MepeBipka
BCTaHOBJIEHHS HANPSIMHOIO ApOTY). BUKOHyWTe L0 Npoueaypy B pasi BUKOPUCTaAHHS ra30HOKOCapku-poboTa 6e3 yCcTaHOBNEHHS HANPSIMHOIO APOTY.

[NoBepHeHHSs razoHOKOCapKM-poboTa A0 3apsaaHOI CTaHLji.

MPUMITKA: 3a 3amoBYyBaHHSIM ra3oHOKOCapKa-poboT nepeBaXHo LLyKae CUrHanu Big HanpsMHOro ApoTYy Ta BiAMNOBIAHO A0 HUX NOBEPTAETLCH
[0 3apagHoi cTaHuii. HaBiTb SKLLO B poOouii 30Hi HEMae XOQHOro HaNPSIMHOIO APOTY, ra30HOKOCapKa-poboT CrnoYaTKy BUKOHYE MOLLYK CUrHariB
BifJ HANPSAMHOrO APOTY NPOTArOM 3a[4aHOro Yacy noLuyky. [licnsa 3aBepLUeHHs Yacy NOLLYKy ra3oHOKOCapKa-poboT LWyKae CUrHanmm Big MeXoBOro
OpOTY Ta BiAMNOBIOHO 4O HUX MOBEPTAETLCA 4O 3aPSIAHOT CTaHLUIT. AKLLO B HE XO4eTe NpoKnagaT HaNnpPSMHUIA APiT, PEKOMEHAYEMO 3MiHUTU Yac
NOLUYKy CUrHasny HanpsiMHoro Apoty. [logatkoBy iHbopmaLito AMB. Yy po3aini «HanawTyBaHHSA nepiofy akTUBHOMO NOLUYKY CUrHamny HanpsiMHOro
APOTY» B iHCTPYKLi 3 ekcnnyaradlii.

1.  HaTuCHITb KHOMKY ry Ha naHeni KepyBaHHS.

BigkpveTbes nigMeHto.

» Puc.50

2. Bwubepitb [Stay at charging station (3anuwarncs Ha 3apagHin ctaxuii)] (3anuwaTtncs Ha 3apsaaHin ctaHuii).

Micna HaTuckaHHA KnasiLwi [7 Ha ekpaHi 3'aBuTbcs nosigomneHHsi [Close the display cover to return to the charging station. (3akpuiTte kpuLky
avicnnes Ans noBepHeHHs Ao 3apsAHoi cTaHuii.)] (3akpuiTe KpULLKY Aucnnes Anst NOBEPHEHHS [0 3apsiaHOT CTaHLji.).

3. 3akpunTe KpuLLKY BiACIKy ANS akymynsaTopa.

YneBHITbCS, L0 ra3oHoKocapka-poboT MOBEPTAETLCA 40 3aPSIAHOT CTaHLl.

lNMepeBipKka BCTaHOBMEHHA HaNnpPAMHOro ApPOTYy

MepeBipTe NPaBUbHICTL BCTAHOBMEHHS HANPSIMHOTO APOTY.

1. BUWMKHITb XMBMNEHHS, Bi3bMiTbCA 3a py4Ky ra30HOKOCapPKW-pobOoTa Ta BPYyUYHY MOBEPHITL ra30HOKOCApKy-poboTa 0 HanpsAMHOro ApOTY.

» Puc.51: 1. Hanpsamuun gpit

2. HatucHitb kHomky «3YTTNHKAY.

BigkpueTbcs kpuLika gucnnes.

3. HatucHiTb kHomK @ BnbGepiTh [Stay at charging station (3anuwartucs Ha 3apsgHin cTaHuii)] (S3anuwarucs Ha 3apagHiv cTaHLii), nicnsg Yoro
HaTWCHITb KnaBiwy i

4. 3akpuiiTe KPULLKY AMChnes.

["a3oHoKOCapka-po6OT PO3MNOYHE KOCIHHS, PyXalovnch A0 HAMPSIMHOIO ApPOTY.

5.  YneBHiTbCH, L0 ra3oHoKocapka-poboT 3MiHIE HanNpsMOK pyxy Nobnuay Big HaNPsIMHOIO ApPOTY, NPOAOBXKYE PYX Y3A0BX HAMPSIMHOIO APOTY A0
3apsiAHOT CTaHUIT Ta 30iNCHI0E CTUKYBaHHS i3 3apsAHOI0 CTaHLiEl.

MPUMITKA: lMicns Toro sik ra3oHoKocapka-poboT BUSBUTbL HanpsIMHUIA ApiT, BOHA pyXaTUMEeTbCst B3AOBX HaNPsiIMHOro ApoTy 3MiBa Bif HbOrO.

Ha ubomMy nepeBipku BCTAHOBMNEHHS Ta (OYHKLIOHYBaHHSA MPUCTPOLO 3aBepLuyoTbes. [loknaaHy iHdopmaLiito Mpo KOPUCTYBaHHSA BUPOOOM MOXHa
3HaWTKM B iIHCTPYKLIi 3 ekcnnyaTauii Lboro Bupooy.
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NMPUKNAOU

Hwx4e HaBeaeHo Kinbka NpuKNazaiB yCTaHOBMEHHs Ta HanalTyBaHb NPUCTPOLO.
[OeTani, nokasaHi Ha pucyHKax, HaBe4eHi nuLle Ans npyknagy Ta sik inocTpauis MacwTabiB pisHUX GiNsHOK, 0 SKUX HalKpaLlle nacye BignoBiaHWNA
npuknag. Bu moxere BHOCUTM 3MiHM BigNOBIAHO [0 BiacHUX ynogobaHsb.

Ocobucta npucaguoHa AinaHKa MelKaHUsA 6yauHKy

3aTtuwwHe noagip’sa abo HeBenuUKK KBagpaTHUIN caj 3a BawmmM OyaNHKOM, HABKOSMO SIKOrO po3TalloBaHi HEBMCOKUI NapKaH, CTEXKU Ta JAOPIKKN.
» Puc.52: 1. 3apsgHa ctaHuis 2. Mexosui pit 3. HanpsmHui gpit

MpakTu4Hi pekomeHaauii

rnoLwa KoCiHHS 500 m?

KinbkicTe pobo4mx AHIB i roonH Ha TWXKAEHb 4 rop. 6 AH. Ha TXOEHb

8 rog. 3 AH. Ha TWXKAEHb

Cnoci6 Bia’i3gy Bif cTaHuii [execution priority 3BuyaiiHni Big'i3a BiA 3apsiaHOI cTaHuii 3 iMoBipHicTio [100%)]. Bignosigae Touui BiA'i3ay rasoHokocapku «A» Ha
(%)] (MmoBipHicTb 3acTocyBaHHs (%)) PUCYHKY.
Yn TpeGa cTBOPIOBaATM HanalTyBaHHs Ans Hi

[00aTKOBOT AiNsSAHKN

[Mopaau Woao BCTaHOBMNEHHS Ta HanawTyBaHb Po3awmicTiTb 3apsaHy cTaHuito 6ins GnmxHbOro KiHUs cepefHbOoi NiHii, Lo NOAINAE 30HY KOCIHHS Ha ABi PiBHi YacTuHM,
BEPXHIO 1 HUXKHIO.

MpoknagiTe HaNPSIMHWI APIT Y300BX CepeAHbOT MiHii, WO NoAinsAe 30Hy KOCIHHA Ha ABi PiBHI YaCTUHW, BEPXHIO 1
HIDKHIO.

NMpucagubHa cagoBa AiNAHKa 3 OKPEeMOI PO6OYOKD 30HOK KOCIHHA

Lnpoka BigkpuTa cnepeny cagosa AinaHka, ska oTo4ye 6y,EI,VIHOK i3 ABOX OOKIB, i3 HEBENNYKUM po3TaioBaHNM OKPEMO ra3oHOM nopy4y i3 cagom abo
ropoaom.

» Puc.53: 1. OcHoBHa ginsiHka 2. [looaTtkoBa ginsHka 3. 3apsigHa ctaHuia 4. Mexosun apit 5. HanpsmHaun apit

MpakTu4Hi pekomeHaauii

[noula KociHHA OcHoBHa finsHka 1000 m?
[onaTkoBa AinsHka 400 m?
KinbkicTe pob6o4mx AHIB i roonH Ha TUXKAEHb OcHoBHa finsiHka 14 roa. 5 oH. Ha TWXKAEHb
LopatkoBa AinsiHka 12 rod. 2 AH. Ha TWXKOEHb
Cnoci6 Big’i3gy Bif cTaHuii [execution priority OcHoBHa finsiHka 3BuyaiiHWi Bif'i3 BiA 3apsaHoi cTaHuii 3 iMoBipHicTio [70%)]. Binnosinae Touui Bin'isay
(%)] (MmoBipHicTb 3acTocyBaHHA (%)) ra3oHoKoCapkn «A» Ha PUCYHKY.

Bia'isn 4o AanbHLOro Kpak OCHOBHOT CafoBoi AiNSHKM 1 NOYaTOK KOCIHHS Bif Micus, Ae
3aKiH4YyeTbCS HaNPsIMHWI ApIT, 3 iMoBipHicTio [30%)]. Bianosiaae Touui Bia'i3gy rasaoHoko-
capkn «B» Ha puCyHky.

LopnatkoBa AinsHka 3aspanerigb NepeHeciTb ra3oHOKOCapKy-poboTa 3 OCHOBHOI AiNSAHKM Ha A0AaTKOBY AiNAHKY
B pykax. [licns uboro NOYHiTb KOCIHHSI B py4HOMY pexumi. [loknaaHi iHCTpyKLUii HaBefeHi B
po3aini «KociHHA 6e3 aBTOMaTUYHOTO 3apsiAXkaHHs» IHCTPYKUIi 3 ekcnnyaTauii.

Yu Tpeba cTBOpIOBATU HanalITyBaHHS ANst 4O0AATKOBOT AiNsHKN Tak

[Mopaau LWwoao BCTaHOBMNEHHA Ta HanawTyBaHb Po3micTiTb 3apsaHy cTaHLito nocepeanHi NnepeaHboro Kpat OCHOBHOI Caf0BOT AiNAHKN.

MpoknaaiTe HAaNPAMHWIA APIT y300BX CepeaHbOT MiHii, WO NOAINSE OCHOBHY AINSHKY Ha ABi
piBHi YacTWHW, NiBY Ta Npasy.

3acaaxeHi ra3oHHOKO TPAaBOKO NOJiA Ha HEBEJIUKUX N op6ax

[op6uctuin naHAWadT i3 ra3oHOM Y napky, Ha noni Ans ronbdy Towo. Ma3oHHa Tpasa pi3HOi BUCOTM Ta BiATIHKIB POCTE HA OJHOMY YU KiflbKOX MOS10-
rx abo KpyTMX cxumnax, Ae TakoX MPUCYTHi MiCOK i BOAONMMW.
» Puc.54: 1. 3apsgHa ctaHuis 2. Mexosui pit 3. Hanpsamuwui apit

MpakTu4Hi pekomeHaauii

MnoLua KoCiHHs 2 500 m?

KinbkicTe pob6o4mx AHIB i roonH Ha TUXKAEHb 24 rop. 7 oH. Ha TMXAEHb

Cnocib Big'i3ay Big cTaHuii [execution priority 3BuyariHui Big'i3g Bif 3apsaHoil cTaHuii 3 imoBipHicTio [40%)]. Bignosigae Touui Bia'iagy rasoHokocapku «A» Ha
(%)] (MmoBipHicTb 3acTocyBaHHs (%)) PUCYHKY.

Big’iag 4o ogHOro Kparo ropuM3oHTanbHOT AinsiHKK ra3oHy Ha naropbi i No4YaTok KOCiHHA Big Micus, Ae 3aKiHYyeTbest
HanpsiMHUiA ApiT, 3 imoBipHicTio [30%)]. Bignosiaae To4ui BiA'i3ay rasoHokocapku «B» Ha pUCyHKy.

Bin’ian Ao AanbHLOrO Kpato AiNSHKU ra3oHy 3 HEBEMUKUM KYTOM Haxuny Ha CXuri  noYaTok KOCiHHS Bif Micus, ae
3aKiH4yeTbCs HanpsIMHUIA ApiT, 3 iMoBipHicTio [30%)]. Bianosigae Touui Bin'iaay rasoHokocapkut «C» Ha pUCYHKY.
Yn Tpeba cTBOpIOBATH HanalwTyBaHHS Ans Hi
[00aTKOBOT AiNAHKN

Mopaau Woao BCTaHOBMNEHHS Ta HanawTyBaHb  Po3MicTiTb 3apsagHy cTaHuilo 6inst ogHOro 3 KiHLIB CepeaHbOI MiHil, WO NOAINAe ropu3oHTanbHy AiNsHKY ra3oHy Ha
narop6i Ha ABi PiBHI YaCTVHW, NiBY Ta Npa.y.

MpoknagiTe ABa HaNPAMHI APOTW B3AOBX CepeaHbOi MiHil, Lo NOAINAE 30HY KOCIHHA Ha ABI PiBHI YaCTUHW, BEPXHIO 11
HWxHI0. OfnH apiT Mae ByTv CNpsIMOBaHMWIA O OAHOIO Kpak ropu3oHTarnbHOI AiNsHKM ra3oHy Ha naropbi, a Apyrumn —
[0 JanbHbOro Kpato QiNSHKV ra3oHy 3 HEBEMUKMM KyTOM HaxXumy Ha CXuni.

BcTaHoBnMOMTE MEXOBUI APIT HA NOBEPXHSIX, SIKi € MalXe ropu3oHTanbHUMM abo MakoTb IKOMOra MEHLLWIA KyT
Haxuny.

Ha cxunax npoknagante HanpsiMHUIA ApiT NO AiaroHari, OCKiNbKW Lie NonerwmnTb ra3oHoKocapLi-poboTy nignom Ha
CXun.
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[ o6pe opraHizoBaHWI caf i3 BaXKKOAOCTYMHUMMU MiCLSIMA ANA KOCIHHA

MoBHicTio obropomxeHa npucagnbHa AinsHKa cknagHoro AnsariHy, Ha AKin po3TalloBaHi 6yaAMHOK, BOAOMMM 11 BENMKA KiNlbKICTb Pi3HOMaHITHUX
pocnuH Ta o6’exTiB. [Jobpe npogyMaHuii naHawadTHU An3anH gonomMarae 36epertv cag ManbOBHUYUM | €CTETUYHO AOCKOHANMM, ane CTBOPHE

DiNsHKU ra3oHy, HeAOCTYMHI A5 KOCIHHS.

» Puc.55: 1. 3apsgHa ctaHuis 2. Mexosui pitT 3. HanpsamHui opit

MpakTu4Hi pekomeHaauii

[nouwa KoCiHHA

2500 m?

KinbkicTe pob6o4mx AHIB i roonH Ha TUXKAEHb

24 rop. 7 OH. Ha TWXKAEHb

Cnocib Big'i3ay Big cTaHuii [execution priority
(%)] (MmoBipHicTb 3acTocyBaHHs (%))

3BuvariHui Big'i3a Bif 3apsaHoi cTaHuii 3 imoBipHicTio [30%)]. Bignosigae Touui BiA'iagy rasoHokocapku «A» Ha
PUCYHKY.

Big’ian Ao 6GnukHboro GiYHOro kpar po6ovoi 30HM KOCIHHS 1 MOYATOK KOCIHHSA 3a Kinbka KPOKIB Bif, MicLs, Ae 3akiHYy-
€TbCSA HaNPAMHUI ApIT, 3 iMoBipHicTio [20%)]. Bianosigae Touui Big'isgy rasoHokocapku «B» Ha pucyHKy.

Bin’ian Ao AanbHLOro KyTa poboyoi 30HK KOCIHHS A NOYaTOK KOCIHHS MPMBNMU3HO BiA cepeavHy HanpsIMHOTO APOTY, 3
imoBipHicTio [30%]. Bianosigae Touui BiA'i3ay rasoHokocapkn «C» Ha PUCYHKY.

Bin'isa 4o ganbHbOro Kyta po6o4oi 30HM KOCIHHS 14 MOYATOK KOCIHHS 3a Kirlbka KpOKiB Bif Micus, e 3aKiH4yeTbCs
HanpsiMHUiA ApiT, 3 imoBipHicTio [20%]. Bianosigae Touui Bia’i3gy rasoHokocapku «D» Ha pUCyHKy.

Yn Tpeba cTBOPIOBATM HanallTyBaHHs Ans
[0AaTKOBOI AiNAHKN

Hi

Mopaau Woao BCTaHOBIIEHHS Ta HanalTyBaHb

Po3MicTiTb 3apsifHy CTaHLj0 Ha 3aaHbOMY ABOPI, LWO6 He NcyBaTh KpaeBua, i 3a6e3neumnTi nerkuii 4OCTyn Ao Axe-
pena XUBMEHHS.

MpoknagaiTe ABa HaNpsIMHi APOTK, W6 HanpaBNATM ra3oHOKOCapPKy-poboTa A0 ABOX HAUMEHLL AOCTYMHUX 30H
KOCIHHSI npucaanbHoi AinsHkn. OauH ApiT Mae 6yTu cnpsiMoOBaHMii 40 BrIVKHBOIO Kpatko cagy i NPOXoaUTU Mix
[BOMa cagoBVMK 06’ekTaMu, a Apyruii — 40 AarnbHbOro KyTa cafy 1 MpoXoauTU Mixk MicLleM napkyBaHHS aBTOMOGi-
niB i pocnuHamu.

HanpsmHi ApoTu cnig npoknagaTty Ha NeBHilt BiACTaHi Bif MeXoBoro ApoTy, Wob BiH He CTBOpoBaB 3aBaj Ans
HaBirauji.

Heo6ropoaxeHuit cag-napk, noAineHun Ha aCUMeTPUYHI YaCTUHU XXUBOMSIOTOM, AUKMMU POCIIMHAMMU, CTEXKaMU

Ta cagoBUMM 06’EKTamMm

Capgwnba posTalloBaHa nocepeq nicy 3 BEMMKOK KiNbKICTIO AepeB Ta iHWMX POCNVH; 3 ByANHKY BiAKpUBAETbCS 6e3nepeLLKogHUii BUA Ha po3TalloBa-
HWUI No3agy cag, KM MOXHa NPUONU3HO NOZINUTY Ha TPW AiMNSHKM ra3oHy pi3HOro po3mipy Ta NPonopLin.
» Puc.56: 1. 3apsgHa ctaHuis 2. Mexosui ApiT 3. HanpsmHui gpit

MpakTu4Hi pekomeHaauii

[nowa KoCiHHA

1500 m? (cniBBigHOLWEHHS AiNsHOK NpnbnusHo 55/30/15)

KinbkicTe pobo4mx AHIB i roonH Ha TUXKAEHb

14 roa. 7 oH. Ha TWXKAEHb

24 ron. 4 OH. Ha TWXKOEHb

Cnoci6 Big’i3gy Bif cTaHuii [execution priority
(%)] (MmoBipHicTb 3acTocyBaHHs (%))

BcTaHoBITh NpiopuTeTn 3acToCyBaHHA AN KOCIHHA NPONOPLINHO PO3MIpY TPbOX AiNAHOK.

3BuvariHuiA Big'i3a Bif 3apsiAHOI cTaHuii 3 imoBipHicTio [55%)]. Bignosigae Touui Bia'iagy razoHokocapku «A» Ha
PVICYHKY.

Bin'isg 4o AanbHLOroO Kpato Apyroi 3a po3Mipom pobo40i 30HM KOCIHHS 14 MOYATOK KOCIHHSA Bif MicLA, A€ 3aKiHYyETbCA
HanpsiMHUiA ApiT, 3 imoBipHicTio [30%)]. Bignosiaae To4ui BiA'i3gy rasoHokocapku «B» Ha pyUCyHKy.

Big’ian Ao AanbHLOrO Kpak TPeThboi 3a PO3MIPOM Po6OYOT 30HM KOCIHHS 11 MOYaTOK KOCIHHS Bif Micusi, Ae 3aKiHuy-
€TbCA HaNPAMHWUI AT, 3 iMOBipHicTIO [15%)]. Bianosigae Touui Big'isgy rasoHokocapku «C» Ha PUCYHKY.

Yn Tpeba cTBOpIOBATM HaNaLITyBaHHS Ans
[04aTKOBOI AiNAHKM

Hi

Mopaau LWoao BCTaHOBMEHHS Ta HanawTyBaHb

Po3micTiTb 3apsiaHy cTaHuito 6ins GnmkxHboro KiHUA cepeaHboi NiHii, LWo noainse HanbinbLly 30HY KOCIHHSA Ha ABi
PiBHi YacTWHW, NiBy Ta Npasy.

MpoknagiTe HaNPSIMHWIA APIT Y300BX CepeAHbOT MiHii, Wo noginse apyry 3a po3MipoM 30HY KOCIHHS Ha ABi PiBHi
YacTWHK, NiBy Ta Npasy.

MpoknagiTe HaNPSMHWIA APIT Y300BX CEPeAHbOT MiHii, WO NoAinse TPeTHo 3a PO3MiPOM 30HY KOCIHHS Ha ABi PiBHi
YacTuHK, NiBy Ta Npasy.
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ROMANA (Instructiuni originale)

Introducere

Acest manual este Ghidul de instalare al masinii robotizate de tuns iarba. Acest manual descrie procedurile pentru instalarea statiei de incarcare,
instalarea sarmei de delimitare, instalarea sarmei de ghidare si configurarea initiala a masinii robotizate de tuns iarba. Asigurati-va ca consultati
manualul de instructiuni al acestui produs pentru precautiile de utilizare.

Despre masina robotizata de tuns iarba

Masina robotizata de tuns iarba efectueaza automat o tundere laborioasa a gazonului. Acest produs are urmatoarele componente principale.

*  Masina robotizata de tuns iarba

Aceasta este unitatea principala care tunde gazonul. Se incarca la statia de incarcare si tunde iarba automat in zona de lucru.

Statie de incarcare

Aceasta incarca masina robotizata de tuns iarba si trimite semnale catre sdrma de delimitare si sdrma de ghidare.

Sarma de delimitare

Aceasta sarma este instalata in jurul extremitatii zonei de lucru. 1i permite masinii robotizate de tuns iarba s& recunoascé zona de lucru in care
sa tunda iarba.

Sarma de ghidare

Aceasta sarma ghideaza masina robotizata de tuns iarba catre statia de incarcare. De asemenea, aceasta sarma ghideaza masina de tuns
iarba catre zonele in care masina de tuns iarba lucreaza mai rar din motive topografice etc.

(Instalarea sarmei de ghidare este optionala.)

» Fig.1: 1. Masina robotizata de tuns iarba 2. Statie de incarcare 3. S&rma de delimitare 4. Sarma de ghidare

NOTA: Este recomandat s& efectuati o schema de instalare a zonei de lucru, astfel cum este ilustrat mai sus, inainte de a efectua lucrarile de
instalare a sarmei.

Descrierea manualelor

Ghid de instalare

Acesta descrie procedurile pentru instalarea statiei de incarcare, instalarea sarmei de delimitare, instalarea sarmei de ghidare si configurarea
initialéa a masinii robotizate de tuns iarba.

Manualul de instructiuni al acestui produs

Acesta descrie principalele functii, masurile de siguranta, diferitele setari si intretinerea masinii robotizate de tuns iarba.

Confirmarea continutului pachetului

Statie de incarcare Adaptor c.a. Cablu flexibil izolat in cauciuc
(Forma fisei adaptorului c.a. difera in functie de tara.)

Sarma (150 m) Pana (pentru fixarea sarmelor) 150 buc. Surub bolt (pentru fixarea statiei de incarcare) (8

W
V7
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Cheie imbus de 6 (1 buc.) Panza masinii de tuns iarba Surub (pentru fixarea panzei masinii de tuns iarba)
(total 12 buc., 3 buc. sunt instalate, 9 buc. de rezerva) (total 12 buc., 3 buc. sunt instalate, 9 buc. de rezerva)

AAAN
TYVY

Conector (5 buc.) Cuplor (3 buc.) Manual de instructiuni

T [T

LR
S

Calibru de méasurare (decupati de-a lungul perforatiei Masina robotizata de tuns iarba
de pe pachet)

Unelte necesare pentru instalare

Cleste Cleste de taiat sarma Ciocan din plastic

T
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Transportarea masinii robotizate de tuns iarba

A AVERTIZARE: Asigurati-va céa intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns iarba este oprit.
AAAVERTIZARE: Nu tineti decat de maner atunci cand transportati masina robotizata de tuns iarba.
A AVERTIZARE: Nu tineti masina robotizata de tuns iarba cu panzele masinii de tuns iarba indreptate spre dumneavoastra.

AAVERTIZARE: Nu utilizati masina robotizata de tuns iarba n timp ce o ating alte persoane.

1. Daca masina robotizata de tuns iarba functioneaza, apasati butonul ,STOP”.
Capacul afisajului se deschide si masina robotizata de tuns iarba se opreste.
2. Inchideti capacul afisajului si ap&sati pe partea O a intrerupatorului de alimentare.

3. Tineti manerul si ridicati masina robotizata de tuns iarba.
» Fig.2: 1. Maner 2. Intrerupator de alimentare

Pregatirea zonei de lucru

Efectuati pregatirile urmatoare, astfel incat sa nu obstructionati tunderea automata a ierbii de catre masina robotizata de tuns iarba.
» Indepartati intotdeauna betele, pietrele si alte obiecte mari din zona de lucru.

«  Daca inaltimea ierbii depaseste 65 mm, taiati-o la aceastéa inaltime sau la o inaltime mai mica.
*  Umpleti si nivelati orice zone adancite sau locuri in care se formeaza balti.

Instalarea adaptorului c.a.

Alegeti un loc umbrit si bine ventilat, unde nu ajung stropii de ploaie. Pozitionati adaptorul c.a. mentinand o distanta de 30 cm sau mai mare de sol.
Este recomandat sa fixati adaptorul c.a. pe perete cu ajutorul suruburilor.

| NOTA: Pentru a impiedica deformarea sau deteriorarea conectorului, conectati conectorul drept, fara s il inclinati.

NOTA: Este necesaré o sursa de alimentare de uz casnic pentru o locatie exterioars, care nu este expusi la ploaie.
NOTA: Daci locul de instalare nu are o rezistenta suficientd pentru sustinerea sarcinii, consolidati-I.
NOTA: Dups instalarea adaptorului c.a., deconectati fisa de alimentare a adaptorului c.a.

NOTA: Nu atasati in lant mai multe cabluri flexibile izolate in cauciuc.

» Fig.3: 1.Adaptor c.a. 2. Cablu flexibil izolat in cauciuc
» Fig.3: a) O distanta de 30 cm sau mai mare deasupra solului

Amplasarea statiei de incarcare

Statia de incarcare incarca masina robotizata de tuns iarba si trimite semnale catre sarma de delimitare si sdrma de ghidare.

Conditii pentru instalarea statiei de incarcare

NOTA: Nu indoiti baza statiei.

*  Alegetiideal un loc nivelat, aproape de o sursa de alimentare (in intervalul £5°).

*  Locul in care curbura frontala a bazei statiei este de cel mult £5 cm, iar curburile de pe ambele laturi ale bazei statiei sunt de cel mult +2 cm,
astfel cum se arata in imagine.

»  Alegetiun loc care este protejat impotriva luminii directe a soarelui.

»  Daca statia de incarcare este pozitionata pe gazon, zona in care va fi pozitionata ar trebui sa fie tunsa scurta.

«  Exista un spatiu de cel putin 3 m in fata sarmei de delimitare.

> Fig.4: 1.Baza statie

» Fig.4: a)5 cm sau mai putin b) 2 cm sau mai putin ¢) 3 m sau mai mult

Stabilirea pozitiei statiei de incarcare

Stabiliti pozitia statiei de incarcare respectand conditiile pentru instalare.

Instalati statia de incarcare astfel incat distanta de la statia de incarcare pana la sursa de alimentare sa fie suficienta pentru cablul flexibil izolat in
cauciuc (10 m).

| NOTA: Nu fixati statia de incarcare. In aceasta etap4, trebuie doar s& decideti pozitia statiei de incarcare.

Instalarea sarmei de delimitare

*  Séarma de delimitare este instalata n jurul extremitatii zonei Tn care masina robotizaté de tuns iarba va efectua operatiunea de tundere a ierbii.
Instalati sdrma de delimitare astfel incat s& incadreze zona de lucru ntr-o linie unica, neintrerupta si conectati ambele capete ale séarmei de
delimitare la statia de incarcare.

*  Masina robotizata de tuns iarba nu va functiona in mod corespunzator daca sarma de delimitare nu este instalata corect. Asigurati-ca instalati
sarma de delimitare urmand instructiunile din acest manual.

. Daca exista un obiect din metal, cum ar fi o bara din otel, pe sol, obiectul din metal interfereaza cu semnalul in bucla si cauzeaza o intrerupere.

NOTA: Existé doud modalitéti de a instala sarma de delimitare — fixare cu pene sau ingropare in padmant (pana la 20 cm). Acest manual de
instructiuni descrie metoda de instalare cu ajutorul penelor.
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ii pentru instalarea sarmei de deli

Puteti configura depasirea perimetrului delimitat de catre masina robotizata de tuns iarba intre 20 si 50 cm. Acest manual descrie conditiile pentru
setarea implicita (32 cm). Pentru detalii despre setare, consultati capitolul ,Preferinte pentru deplasare” din manualul de instructiuni.

Imagine Conditie

NS N

Separati cu aproximativ 35 cm de obstacolele cu o inaltime de 5 cm sau mai mare.
(O zona de aproximativ 25 cm de la obstacol va raméane netunsa. )

Utilizati calibrul de masurare furnizat pentru a crea o distanta adecvata fata de
obstacole. (Decupati calibrul de masurare de-a lungul perforatiei de pe pachet.)

il

Separati cu aproximativ 30 cm de obstacolele cu o inaltime mai mica de 5 cm. (O
zona de aproximativ 20 cm de la obstacol va raméane netunsa. )

Separati cu aproximativ 10 cm de obstacolele cu o inaltime de mai putin de 1 cm.
(Nicio zona nu va ramane netunsa. )

Daca exista zone in care masina robotizata de tuns iarba nu ar trebui sa intre
sau obstacole pe care masina robotizata de tuns iarba nu ar trebui sé le intal-
neasca, excludeti zona respectivé instaland sarma de delimitare n jurul acesteia.
Consultati ,Crearea unei insule” (pagina 107) pentru detalii.

Amplasati despartitoare (obstacole) cu indltimea de 15 cm sau mai mare in jurul
zonelor in care masina robotizaté de tuns iarba nu ar trebui s& intre niciodata. Tn
plus, instalati sarma de delimitare la 35 cm sau mai mult de la despartitor pentru
a preveni contactul cu despartitorul. (O zona de aproximativ 25 cm va raméane
netunsa. )

a) 15 cm sau mai mult b) 35 cm sau mai mult
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Imagine

Conditie

Nu intersectati cablurile si sarmele. Acest lucru poate intensifica semnalul, iar
masina robotizata de tuns iarba nu va functiona corect.

|
|
Ll

- Latimea zonei de lucru ar trebui sa fie de cel putin 1,5 m. Masina robotizata de
tuns iarba revine la statia de incarcare urmand sarma de delimitare in sens invers
acelor de ceasornic.

- Asigurati-va ca sarma de delimitare se afla la cel putin 1,5 m de partea laterald a
statiei de incarcare.

Amplasati sarma de delimitare astfel incat distanta de la sdrma de delimitare pana
la masina robotizata de tuns iarba sa fie mai mica de 35 m. Daca distanta de la
cea mai apropiata sarma de delimitare pana la masina robotizata de tuns iarba
este mai mare de 35 m, masina robotizata de tuns iarba nu va functiona in mod
corespunzator.

(b)

1. Statie de incarcare 2. Sarma de ghidare 3. Sarma de delimitare

a) 400 m sau mai putin b) 800 m sau mai putin

- Lungimea maxima a traseului care porneste de la statia de incarcare, sdrma de
ghidare, sdrma de delimitare si inapoi la statia de incarcare conform ilustratiei din
imagine ar trebui sa fie de 400 m sau mai mica.

- Spatiul permis pe care il puteti incadra prin asezarea sarmei de delimitare este
de pana la 3.500 m*.

- Lungimea maxima a sarmei de delimitare este de pana la 800 m, inclusiv insulele
si zonele secundare.
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Imagine Conditie

- Daca in zona de lucru este o panta, asezati sdrma de delimitare pe o pantd mai
mica de 10°.

- Dacé asezati o sarma de delimitare pe o panta mai mare de 10°, Isati o zona
mai mica de 10° sub panta, pe o distanta de cel putin 1 m.

- Nu puteti aseza o sarma de delimitare pe o panta mai mare de 10° in extremita-
tea zonei de lucru.

- Asezati sarma de delimitare la aproximativ 20 cm distanta de limita dintre panta
si zona plana.

a) Mai putin de 10° b) 10° sau mai mult ¢) 1 m sau mai mult
d) Aproximativ 20 cm
Atunci cand utilizati mai multe statii si pregatiti mai multe zone de lucru, instalati
sarmele de delimitare astfel incat sa existe o distanta de 1 m sau mai mult intre
(a) _$) ele.
- - - - - - - it
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a) 1 m sau mai mult b) Mai putin de 1 m

Instalarea sarmei de delimitare

NOTA: Sarma de delimitare ar trebui sa fie intinsa drept pe o distanta de 1,5 m sau mai mare pe ambele parti ale statiei de incarcare.
NOTA: Pentru detalii precum distanta de instalare intre obstacole, consultati ,Conectarea sarmelor la statia de incércare” (pagina 109).

1. Introduceti prima pana aproape de statia de incarcare utilizand un ciocan din plastic si pozitionati sarma de delimitare.
» Fig.5: 1. Statie de incéarcare 2. Pana

» Fig.5: a) 1,5 m sau mai mult

2. Tensionati sarma de delimitare astfel incat sa nu se ridice deasupra nivelului solului si apoi introduceti urmatoarea pana pastrand o distanta de
aproximativ 1 m de la pana anterioara.

NOTA: Daca sarma de delimitare se ridica deasupra nivelului solului, pastrati o distantd mai scurta intre pene.
NOTA: Pentru detalii precum distanta de instalare de la obstacole, consultati ,Conditii pentru instalarea sédrmei de delimitare” (pagina 104)

3. Creati o bucla (ureche) de aproximativ 20 cm pentru a asigura un joc in sdrma de delimitare la locul planificat pentru conectarea dintre sarma
de delimitare si sarma de ghidare pentru o conectare mai usoara ulterior.
» Fig.6: 1. Loc de conectare planificat 2. Sarma de delimitare 3. Sarma de ghidare

NOTA: Sarma de ghidare ghideaza masina robotizata de tuns iarba cand aceasta revine la statia de incarcare. Pentru detalii privind conectarea
la séarma de ghidare, consultati ,/nstalarea sdrmei de ghidare” (pagina 108).

4. Daca exista zone Tn care masina robotizata de tuns iarba nu ar trebui sa intre sau obstacole pe care masina robotizata de tuns iarba nu ar
trebui sa le intélneasca, excludeti zona respectiva instaland sarma de delimitare in jurul acesteia.

NOTA: Pentru detalii, consultati ,Crearea unei insule” (pagina 107).

5. Dupa instalarea sarmei de delimitare pana la statia de incarcare, introduceti pana langa latura opusa a penei de la punctul de plecare utilizadnd
un ciocan din plastic.
» Fig.7: 1.Pana de la punctul de plecare 2. Pana de la punctul de sfarsit

6. Taiati sarma, pastrand o bucata de sarma care sa poata fi conectata la statia de incarcare.
» Fig.8: 1.Borna L (Borna stadnga) 2. Borna R (Borna dreapta)

7. In punctul in care conectorul poate ajunge la born4, aliniati sarma de delimitare cu canelura conectorului furnizat si apoi conectati-le ferm utili-
zand clestele.
» Fig.9: 1. Sarma de delimitare 2. Canelura din conector
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8. Taiati sarma de delimitare in exces utilizand clestele de taiat sdrma si pastrand o distanta de 1 cm de la ea la conector.
» Fig.10

9. Atasati un conector la cealalta sarma de delimitare in acelasi mod.

NOTA: Marcati capetele sarmelor cu ,G1”, ,G2”, ,L” si respectiv ,R”. Aceasta va asigura conexiunile corecte ale sarmelor la reinstalarea dupa o
depozitare pe termen lung.

NOTA: Nu conectati conectorii la statia de incércare in aceasta etap&. Conectarea la statia de incércare este explicata ulterior, in ,Conectarea
sédrmelor la statia de incarcare” (pagina 109).

Crearea unei insule

Daca exista obstacole precum copaci sau pietre, care nu pot fi indepartate din zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba, inconjurati-le cu sdrma de

delimitare pentru a crea insule.

» Instalati sarma de delimitare in jurul obstacolelor pentru a crea insule. Utilizati un interval scurt intre pene astfel incat distanta de la obstacol sa
fie de aproximativ 35 cm.

. Instalati doua linii ale sdrmei de delimitare care sa mearga impreuna apropiate inainte si inapoi catre si de la insula (spatiu 0 cm). Aceasta 1i va
permite masinii robotizate de tuns iarba sa traverseze sarmele.
— Prindeti cele doua linii ale sarmei de delimitare cu aceeasi pana.

NOTA: Asigurati-va ca cele doud linii ale sarmei de delimitare nu se intersecteaza. Masina robotizata de tuns iarba se va opri din cauza ca va
exista o eroare.

» Fig.11: 1. Obstacol 2. Pana 3. Sarma de delimitare

» Fig.11: a)Aproximativ 35 cm b) Foarte apropiate (spatiu 0 cm)
*  Creati mai multe insule dupa cum urmeaza.

» Fig.12: 1. Sarma de delimitare 2. Pana

»  Daca statia de incarcare este pozitionata in interiorul sdrmei de delimitare care formeaza insula, ghidati sdrma de ghidare catre aceeasi insula.
Daca statia de incarcare este pozitionata in exteriorul sdrmei de delimitare care formeaza insula, nu ghidati sdrma de ghidare nici catre insula,
nici catre cele doua linii ale sdrmei de delimitare.

» Fig.13: 1. Sarma de ghidare

Crearea unei zone secundare

Daca exista o zona de lucru separata pentru care nu se poate asigura un traseu care sa ii permita masinii robotizate de tuns iarba sa se deplaseze

automat de la statia de incarcare, zona de lucru respectiva este desemnata ca zona secundara (b). Zona in care se afla statia de incarcare este

zona principala (a).

»  Este necesar sa opriti alimentarea masinii robotizate de tuns iarba si sa mutati masina robotizata de tuns iarba manual intre zona principala si
zona secundara.

*  Amplasati sarma de delimitare astfel incat Iatimea traseului dintre zona principala si zona secundara sa fie de 10 cm sau mai mica.

»  Sarma de delimitare trebuie sa fie asezata astfel incat sa formeze o linie unica, neintrerupta, in jurul intregii zone de lucru ((a) si (b)).

»  Cand se tunde iarba din zona secundara, este necesar sa se modifice setarile masinii robotizate de tuns iarba. Pentru detalii, consultati manu-
alul de instructiuni al acestui produs.

» Fig.14: 1. Sarma de delimitare 2. Statie de incarcare 3. 10 cm sau mai putin

» Fig.14: a) Zona principala b) Zona secundara

Instalarea sarmei de ghidare

Sérma de ghidare ghideaza masina robotizata de tuns iarba cétre statia de incarcare. De asemenea, aceasta sarma ghideaza masina robotizata de
tuns iarba catre zonele In care masina robotizata de tuns iarba lucreaza mai rar din motive topografice etc.

NOTA: Masina robotizata de tuns iarba poate fi utilizata fara a instala sdrma de ghidare.
NOTA: Se pot instala pana la 2 sarme de ghidare.
NOTA: Nu ramificati sarma de ghidare.

Conditii pentru instalarea sarmei de ghidare

Imagine Conditie

Astfel cum se arata in figura, asezati sarma de ghidare drept pe o distanta de cel
putin 2 m de la statia de incarcare. Este posibil ca masina robotizata de tuns iarba
sa nu poata sa revina la statia de incarcare.

a) 2 m sau mai mult
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[

) Aproximativ 135° b) 50 cm sau mai mult ¢) 1 m sau mai mult d) 90°
sau mai putin

Imagine Conditie
- Cand creati o curba, instalati sarma de ghidare la un unghi de aproximativ 135°.
Este posibil ca masina robotizata de tuns iarba sa nu poata sa revina la statia de
_______________________________ ncarcare la unghiuri mai mici de 90°.
/,/ (©) J(d) - Asigurati-va ca linia diagonala dreapta este de cel putin 50 cm.
\ - Daca sarma de ghidare trebuie asezata in linie curbata, asezati-o astfel incat

raza de indoire sa fie de 1 m sau mai mare.

a) 100 cm sau mai mult b) 50 cm sau mai mult

Latimea zonei de lucru ar trebui sa fie de cel putin 1,5 m. Asigurati-va ca spatiul
din partea stanga a sarmei de ghidare este mare, deoarece masina robotizata
de tuns iarba trece prin partea stanga a sarmei de ghidare si revine la statia de
ncarcare.
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Asigurati-va ca sarma de ghidare nu se intersecteaza cu sarma de delimitare.

Instalarea sarmei de ghidare

1. Taiati bucla (urechea) sarmei de delimitare creata in prealabil la locul de conectare dintre sdrma de delimitare si sarma de ghidare.

» Fig.15: 1. Sarma de delimitare

2. Introduceti sarma de ghidare la portul din centru si sdrmele de delimitare in porturile din stdnga si dreapta ale celor trei porturi de conectare ale

cuplorului furnizat.
» Fig.16: 1. Cuplor 2. Sarma de delimitare 3. Sarma de ghidare

NOTA: Introduceti toate cele trei sarme pané la capat.

3.  Prindeti cuplorul cu clestele pentru a fixa sarmele.
» Fig.17

deteriorate de masina robotizata de tuns iarba.

AATEN]'IE: Fixati cuplorul cu pene, astfel incat sa nu existe niciun spatiu intre cuplor si sol. In caz contrar, sarmele si cuploarele pot fi

4. Introduceti penele pe ambele parti ale punctului de conectare utilizand un ciocan din plastic.

» Fig.18: 1.Pana

NOTA: Asigurati-va ca conexiunea dintre sdrma de ghidare si sarma de delimitare este de aproximativ 90°.

5. Instalati sdrma de ghidare introducand penele pana la statia de incarcare utilizand un ciocan din plastic.
* Introduceti penele la o distantd de aproximativ 1 m una de alta, dar scurtati intervalul daca sarma de ghidare se ridica deasupra nivelului

solului.

»  Cand creati o curba, instalati sarma de ghidare la un unghi de aproximativ 135°.
» Instalati sarma de ghidare in linie dreapta pe o distanta de 2 m sau mai mare in fata statiei de incarcare.
»  Pentru alte conditii de instalare a sarmei de ghidare, consultati ,Conditii pentru instalarea sarmei de ghidare” (pagina 107).

» Fig.19: 1. Statie de incarcare 2. Sarma de ghidare
» Fig.19: a) 2 m sau mai mult b) Aproximativ 135°
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6. Cand ati terminat de instalat sarma de ghidare pana la statia de incarcare, treceti sarma de ghidare prin spatele statiei de incarcare prin orifi-
ciul din partea de jos a turnului statiei de incarcare.
» Fig.20: 1. Orificiu 2. Turn

NOTA: Taiati sdrma de ghidare astfel incat sa ramana o parte de aproximativ 30 cm sau mai lunga in spatele statiei de incarcare.

7. Introduceti si fixati sdrma de ghidare in canelura din centrul bazei statiei.
» Fig.21: 1. Canelura 2. Baza statie

8. Atasati un conector la varful sdrmei de ghidare.

| NOTA: Consultati pagina 106 pentru modalitatea de a atasa conectorul.

9. Cand instalati o a doua sarma de ghidare, repetatii pasii de la 1 1a 8.

| NOTA: Pentru detalii privind conectarea la statia de incarcare, consultati ,Conectarea sarmelor la statia de incércare” (pagina 109).

Prelungirea unei sarme

Cand prelungiti o sarma, utilizati un cuplor furnizat pentru a conecta cele doua sarme.

AATEN]'IE: Fixati cuplorul cu pene, astfel incat sa nu existe niciun spatiu intre cuplor si sol. In caz contrar, sarmele si cuploarele pot fi
deteriorate de masina robotizata de tuns iarba.

1. Introduceti sdrmele in partea stanga si in partea dreapta a celor trei porturi de conectare ale cuplorului furnizat.
» Fig.22: 1. Cuplor 2. Sarma

NOTA: Introduceti ambele sdrme péana la capat.

NOTA: Prelungirea sarmelor este posibild prin introducerea in oricare dintre cele doua porturi de conectare, dar se recomanda s& se utilizeze
porturile de conectare stang si drept pentru a prelungi intr-un mod drept.

2. Prindeti cuplorul cu clestele pentru a fixa sarmele.
» Fig.23

Fixarea statiei de incarcare

Asigurati-va ca cablul flexibil izolat in cauciuc poate ajunge la statia de incarcare si apoi fixati-l cu suruburile bolt (8 buc.) utilizand cheia imbus de 6.
» Fig.24: 1. Cheie imbus de 6 2. Surub bolt (pentru fixarea statiei de incarcare) (8 buc.)

Conectarea sarmelor la statia de incarcare

Cand ati terminat de instalat sarmele, conectati sdrma de delimitare, sarma de ghidare si cablul flexibil izolat in cauciuc la statia de incarcare.

Conectarea sarmei de delimitare

1. Deschideti capacul bornelor si scoateti capacul sdrmelor din statia de incarcare.
» Fig.25: 1. Capac borne 2. Capac sarme

2. Statiin spatele statiei de incarcare si treceti sdrma de delimitare care vine din partea stanga prin carligul din partea stanga (3 carlige) din par-
tea de jos.
» Fig.26: 1. Sarma de delimitare care vine din partea stanga 2. Carligele din partea stanga (trei locuri)

3. Introduceti conectorul de la capatul sarmei in borna R (borna dreapta).
» Fig.27: 1.Borna R (Borna dreapta) 2. Conectorul sdrmei de delimitare care vine din partea stanga

NOTA: Pentru a impiedica deformarea sau deteriorarea conectorului, conectati conectorul drept, fara sa il inclinati.

4. 1In acelasi mod, treceti sdrma de delimitare care vine din partea dreapta prin cérligele din partea dreapta (trei locuri) in ordine, din partea de jos
si introduceti conectorul in borna L (borna stanga).
» Fig.28: 1. Borna L (Borna stanga) 2. Conectorul sarmei de delimitare care vine din partea dreapta 3. Céarligele din partea dreapta (trei locuri)

NOTA: Asigurati-va ca sarmele de delimitare sunt conectate la bornele corespunzitoare. Daca sarmele de delimitare sunt conectate la
bornele necorespunzéatoare, masina robotizata de tuns iarba nu va putea s& recunoasca zona de lucru.

» Fig.29: 1. Sarma de delimitare 2. Zona de lucru

Conectarea sarmei de ghidare

Treceti s&rma de ghidare prin cérligele din partea dreapta sau din partea stdnga (doua locuri) si atasati conectorul de la capatul sdrmei la borna G1
sau G2.

| NOTA: Pentru a impiedica deformarea sau deteriorarea conectorului, conectati conectorul drept, fara si il inclinati.

| NOTA: Conectorul sarmei de ghidare poate fi atasat atat la borna G1, cat si la borna G2.

» Fig.30: 1. Conectorul sarmei de ghidare 2. Borna G2 3. Céarligele din partea dreapta (doua locuri) 4. Fanta (nu treceti sdrma de ghidare prin
acest loc)

| NOTA: Daci instalati o a doua sarm& de ghidare, conectatj-o la borna deschisé G1 sau G2, urmand aceeasi procedura.
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Conectarea la cablul flexibil izolat in cauciuc

1. Conectati conectorul cablului flexibil izolat in cauciuc la mufa.
» Fig.31: 1. Mufa 2. Conectorul cablului flexibil izolat in cauciuc

| NOTA: Pentru a impiedica deformarea sau deteriorarea conectorului, conectati conectorul drept, fara sa il inclinati.

2. Treceti cablul flexibil izolat in cauciuc prin carligele din centru (trei locuri) in ordine, incepand din partea de sus.
» Fig.32: 1. Carligele din centru (trei locuri)

3. Atasati capacul sarmei.

»  Treceti cablul flexibil izolat in cauciuc prin fanta din capacul séarmelor.

» Fig.33: 1. Capac sarme 2. Fanta

4. nchideti capacul bornelor si conectati fisa de alimentare a adaptorului c.a. la o priza.

» Fig.34: 1. Capac borne

5. \Verificati daca indicatorul statiei emite o lumina verde.

«  Daca sarma de delimitare este conectata corect, indicatorul statiei va emite o lumina verde.

+  Daca existé o eroare de conectare, indicatorul statiei va emite o lumina rosie intermitentd. Indepartati orice anomalii din partea de conectare a
statiei de incarcare sau de la nivelul fiecarei séarme si verificati din nou indicatorul statiei.

» Fig.35: 1. Indicator statie

6. \Verificati conexiunea sarmei de ghidare.

Verificati conexiunea sarmei de ghidare parcurgand urmatorii pasi:

1. Confirmati ca sarma de delimitare a fost conectata cu succes. (Verificati daca indicatorul statiei emite o lumina verde.)
2. Scoateti unul dintre conectorii sdrmei de delimitare din borna L (stdnga) sau R (dreapta).

3. Scoateti unul dintre conectorii sdrmei de ghidare din borna G1 sau G2 si apoi introduceti acest conector in borna libera pentru sédrma de
delimitare.

4. Verificati daca indicatorul statiei emite o lumina verde.

5. Dupa verificare, reveniti intotdeauna la conexiunile initiale ale séarmelor.
» Fig.36

incarcarea masinii robotizate de tuns iarba

1. Apasati partea | a intrerupatorului de alimentare al masinii robotizate de tuns iarba si porniti alimentarea.
» Fig.37

| NOTA: Este necesar s porniti alimentarea cand incarcati masina robotizaté de tuns iarba.

2. Andocati masina robotizata de tuns iarba pe statia de incarcare.
» Fig.38

NOTA: Cand incepe incarcarea, LED-ul masinii robotizate de tuns iarba emite o lumina verde intermitenta. Atunci cand incarcarea este finalizatg,
LED-ul se stinge.

NOTA: Daca acumulatorul este incércat complet, incircarea nu va incepe, iar LED-ul masinii robotizate de tuns iarba nu va emite o lumina verde
intermitenta.

NOTA: Lumina indicatorului statiei nu se schimba in functie de starea de incércare.
NOTA: Incarcarea este posibil& chiar daca sarma de delimitare sau sarma de ghidare nu este conectata la statia de incarcare.

Configurarea initiala

| NOTA: Scoateti filmul de protectie din partea de control inainte de utilizare. |

Cand alimentarea masinii robotizate de tuns iarba este pornita pentru prima dat&, apare ecranul de configurare initiala prezentat mai jos. Introduceti
limba de afisare, data si ora, zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba si codul PIN.

1. Apasati butonul ,STOP” al masinii robotizate de tuns iarba si deschideti capacul afisajului.
» Fig.39: 1. Capacul afisajului 2. Butonul ,STOP”

2. Selectatilimba pe care sa o utilizati cu tastele (7] si apasati tasta v,

» Fig.40

3. Selectati formatele preferate de afisare a datei si orei cu tastele (v liady.

4. Selectati [Next (Inainte)] (Continuare) cu tastele @/@E/E si apasati tasta E

» Fig.41

5. Apasati tastele ety pentru a selecta elementul si introduceti data si ora apasand tastele de la 08
6. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare) cu tastele [« lfalf~ si apasati tasta v.

» Fig.42

7

>

Selectati zona In care urmeaza sa fie tunsa iarba cu tastele ] si apasati tasta 2

8. Apasatitastele de la Iil la El pentru a introduce codul PIN.
» Fig.44

NOTA: in starea initiald, nu este setat niciun cod PIN.
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9. Reintroduceti codul PIN pentru confirmare.
» Fig.45

NOTA: Notati codul PIN si pastrati-l intr-un loc sigur astfel incat sa nu l uitati.
Nota:

NOTA: Daci ati uitat codul PIN, contactati punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Verificarea instalarii sarmei

Verificarea plecarii de la statia de incarcare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte navigatie)]
(Preferinte pentru deplasare)> [Mower departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de plecare a masinii de tuns iarba)

Urmati procedura de mai jos si asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba pleaca de la statia de incarcare. in operatiunea de plecare, masina
robotizata de tuns iarba salveaza intensitatea campului magnetic al statiei de incarcare Tn memoria sa pentru a permite andocarea corecta.

NOTA: Asigurati-v& ca verificati plecarea dupé instalarea sarmelor. In caz contrar, este posibil ca masina robotizata de tuns iarba sa se deplaseze
la viteze mici pe sdrma de ghidare sau sa nu se deplaseze la viteza mica pe statia de incarcare.

NOTA: Andocati masina robotizatd de tuns iarba pe statia de incércare inainte de a seta metoda de plecare.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati [Navigation preferences (Preferinte navigatie)] (Preferinte pentru deplasare) pe afisaj, cu tastele [T/[T si apasati tasta m
Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Mower departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de plecare a masinii de tuns iarba).

Se afiseaza ecranul de selectare a meniului.

4. Selectati numarul profilului corespunzator metodei de plecare pe care doriti sa o setati cu tastele [Z/E si apasati tasta [Z
» Fig.46

Se afiseaza meniul de optiuni.
5. Utilizati tastatura si introduceti conditiile dorite Th cdmpurile pentru formatul optiunii afisate pe ecran.

Optiune Detalii

Wire to trace: (Fir de urmarit:) Selectati tipul de s&rma pe care trebuie sa il detecteze masina robotizata de tuns iarba dupa ce pleaca de la

statia de incarcare. Utilizati tastele [T/m pentru a afisa tipul de sarma dorit. Pentru a pleca direct de la sta-
tia de incarcare fara a detecta o anumita sarma, selectati [--].

Departure position: (Pozitie Introduceti distanta la care masina robotizata de tuns iarba trebuie sa se indeparteze de statie inainte de a
plecare:) incepe operatiunea de tundere a ierbii. Puteti introduce o distanta cuprinsa intre 0 si 800 m.
Probability (Probabilitate) Introduceti probabilitatea de executare a profilului setat sub forma de procent.

» Fig.47: 1. Valoarea maxima a probabilitatii care poate fi introdusa

NOTA: Valoarea maxima a probabilitatii care poate fi introdusa va fi afisata in partea stanga a zonei de introducere a fiecarui profil. Introduceti
valoarea care este mai mica decat valoarea maxima. Daca introduceti o valoare care depaseste valoarea permisa, aceasta va fi inlocuita cu
valoarea maxima.

6. Selectati [Test] si executati operatia de test inainte de inregistrarea setarilor.
Masina robotizata de tuns iarba se deplaseaza de-a lungul sdrmei selectate.
Masina robotizata de tuns iarba se opreste automat dupa distanta pe care o introduceti.

NOTA: Confirmarea este finalizati dac& masina robotizaté de tuns iarba pleacé de la statia de incarcare si se opreste in punctul desemnat.

7. Apasati butonul ,STOP”.
Se deschide capacul afisajului.

8. Selectati[Yes (Da)] (Da) pentru a inregistra sau [No] (Nu) pentru a anula inregistrarea atunci cand se afiseaza ecranul de confirmare prin care
sunteti intrebat daca doriti s& inregistrati metoda de plecare din deplasarea de test.

Daca selectati [No] (Nu), trebuie sa reincepeti configurarea de la inceput.
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Verificarea instalarii sirmei de delimitare

Verificati daca sdrma de delimitare a fost instalata corect.

1. Tineti manerul masinii robotizate de tuns iarba si miscati manual masina robotizata de tuns iarba astfel incat sa fie pozitionata in fata sarmei de
delimitare.

» Fig.48: 1. Sarma de delimitare

2. Apasati butonul ,STOP”.

Se deschide capacul afigajului.

3. Apasati butonul @ selectati [Auto mowing (Tuns automat )] (Tundere automata a ierbii) si apasati tasta v.

4. Inchideti capacul afisajului.

Masina robotizata de tuns iarba incepe sa tunda iarba si se deplaseaza in directia sarmei de delimitare.

5. Asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba Tsi schimba directia la sdrma de delimitare si continua sa se deplaseze pentru tunderea ierbii.
» Fig.49: 1. Sarma de delimitare

6. Apasati butonul ,STOP”.

Masina robotizata de tuns iarba se opreste.

7. Opriti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns iarba si transportati-o in alt loc si apoi porniti intrerupatorul. Verificati daca
masina robotizata de tuns iarba functioneaza similar si in alte locuri ale sarmei de delimitare.

Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incarcare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Park (Parcare)] (Parcare) > [Stay at charging station (Mentinere la statia de incdrcare)] (Riménere la
statia de incarcare)

Aceasta procedura nu este necesara cand este instalata o sarma de ghidare. Continuati cu [Verificarea instalarii sdrmei de ghidare] (Verificarea
instalarii sarmei de ghidare). Efectuati aceasta procedura atunci cand utilizati masina robotizata de tuns fara instalarea unei sdrme de ghidare.

Readucerea masginii robotizate de tuns iarba la statia de incarcare.

NOTA: in mod implicit, masina robotizata de tuns iarba cauta in principal semnale de la sdrma de ghidare si revine la statia de incarcare conform
semnalelor sarmei de ghidare. Chiar daca nu exista nicio sdrma de ghidare in zona dvs. de lucru, masina robotizata de tuns iarba continua mai
intai sa caute semnale de la sédrma de ghidare pentru o perioada de cautare prioritara presetata. Dupa scurgerea perioadei de cautare prioritare,
masina robotizata de tuns iarba cautd semnale de la sdrma de delimitare si revine la statia de incarcare conform semnalelor sarmei de delimitare.
Daca nu doriti sa instalati sdrma de ghidare, recomandam sa modificati perioada de cautare prioritara pentru sdrma de ghidare. Pentru detalii,
consultati ,Configurarea perioadei de cautare activa a semnalului de ghidare” in manualul de instructiuni.

1. Apasati butonul W de pe panoul de control.

Se afiseaza submeniul.

» Fig.50

2. Selectati [Stay at charging station (Mentinere |a statia de incarcare)] (Raméanere la statia de incarcare).

Cand este apasata tasta m se afiseaza mesajul [Close the display cover to return to the charging station. (Inchideti capacul afisajului pentru a
reveni la statia de incarcare.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a reveni la statia de incarcare.).

3. Inchideti capacul acumulatorului.
Verificati dacd masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incéarcare.

Verificarea instalarii sirmei de ghidare

Verificati daca sarma de ghidare a fost instalata corect.

1. Cu alimentarea oprita, tineti manerul masinii robotizate de tuns iarba si miscati manual masina robotizata de tuns iarba astfel incat sa fie poziti-
onata in fata sarmei de ghidare.

» Fig.51: 1. Sarma de ghidare

2. Apasati butonul ,STOP”.

Se deschide capacul afisajului.

3. Apasati butonul @ selectati [Stay at charging station (Mentinere la statia de incarcare)] (Ramanere la statia de incarcare) si apasati

tasta &

4. Inchideti capacul afisajului.

Masina robotizata de tuns iarba incepe sa tunda iarba Tn directia sdrmei de ghidare.

5. Asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba isi schimba directia in apropierea sérmei de ghidare, se deplaseaza de-a lungul sérmei de
ghidare in directia statiei de incarcare si se andocheaza pe statia de incarcare.

NOTA: Dupé ce masina robotizata de tuns iarba detecteaza sarma de ghidare, se va deplasa de-a lungul laturii stangi a sarmei de ghidare.

Tn acest moment instalarea si verificarile functionarii sunt finalizate. Pentru utilizarea detaliata a acestui produs, consultati manualul de instructiuni
al acestui produs.

112 ROMANA



EXEMPLE DE UTILIZARE

In continuare sunt prezentate cateva exemple de instalari si setari care pot fi utilizate.

Detaliile prezentate in imagini sunt doar exemple care ilustreaza diferitele aplicatii in care fiecare caz s-ar potrivi cel mai bine. Adaptati aceste
metode in functie de preferinte.

Zona gradinii personale a unei cladiri rezidentiale

O curte intima sau o gradina patratad mica in curtea casei, inconjurata de garduri mici, poteci si alei.
» Fig.52: 1. Statie de incarcare 2. Sarma de delimitare 3. Sarma de ghidare

Ghid practic
Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba 500 m?
Zile si ore de lucru saptamanal 4 ore in 6 zile ale saptamanii

8 ore in 3 zile ale saptamanii

Metoda de plecare de la statie [execution priority Plecare direct de la statia de ncarcare la [100%]. Consultati punctul de plecare a masinii de tuns iarba ,A” din
(%)] (prioritate de executie (%)) imagine.

Necesitate de a crea setari pentru zona Nu
secundara
Sfaturi pentru instalare si setari Pozitionati statia de incarcare la capatul apropiat al jumatatii de linie care desparte zona in care urmeaza sa fie

tunsa iarba in doua zone egale — superioara si inferioara.

Instalati o s&rma de ghidare de-a lungul jumatatii de linie care desparte zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba in
doua zone egale — superioara si inferioara.

Gradina casei cu o0 zona de lucru separata pentru tunderea ierbii

O gradina mare, deschisa, care inconjoara casa pe doua laturi, cu o zona mica de gazon separata, langa o gradina matura cultivata sau o gradina
de legume.

» Fig.53: 1. Zona principala 2. Zona secundara 3. Statie de incarcare 4. Sarma de delimitare 5. Sarma de ghidare

Ghid practic

Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba zona principala 1.000 m?
zoné& secundara 400 m*
Zile si ore de lucru saptamanal zona principala 14 ore in 5 zile ale saptamanii
zona secundara 12 ore in 2 zile ale saptamanii
Metoda de plecare de la statie [execution priority zona principala Plecare direct de la statia de incarcare la [70%]. Consultati punctul de plecare a masinii de
(%)] (prioritate de executie (%)) tuns iarba ,A” din imagine.

Plecare catre capatul indepartat al gradinii principale si inceperea operatiunii de tundere a
ierbii de la zona de sfarsit a sarmei de ghidare la [30%)]. Consultati punctul de plecare ,B”
al masinii de tuns iarba din imagine.

zona secundara Mutati manual masina robotizata de tuns iarba din zona principala in zona secundara in
prealabil. Apoi incepeti sa tundeti iarba manual. Consultati instructiunile din ,Tunderea
ierbii fara incarcare automata” din manualul de instructiuni pentru detalii.
Necesitate de a crea setari pentru zona secundara Da

Sfaturi pentru instalare si setari Pozitionati statia de incarcare in centrul partii limitei din fata a gradinii principale.

Instalati o s&rma de ghidare de-a lungul jumatatii de linie care desparte zona principala in
doua zone egale — din stanga si din dreapta.

Campuri de gazon pe dealuri mici

Peisaj in panta cu gazon verde dintr-un parc, de pe un teren de golf sau din zone asemanatoare. Gazonul creste la inaltimi diferite si in nuante
diferite, pe una sau mai multe pante usoare si abrupte, cu zone cu nisip si apa.
» Fig.54: 1. Statie de incarcare 2. Sarma de delimitare 3. Sarmé de ghidare

Ghid practic
Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba 2.500 m*
Zile si ore de lucru saptamanal 24 ore in 7 zile ale saptamanii

Metoda de plecare de la statie [execution priority Plecare direct de la statia de incarcare la [40%]. Consultati punctul de plecare a masinii de tuns iarba ,A” din
(%)] (prioritate de executie (%)) imagine.

Plecare catre capatul unei suprafete de gazon uniforme de pe deal si inceperea operatiunii de tundere a ierbii de la
zona de sfarsit a sdrmei de ghidare la [30%]. Consultati punctul de plecare ,B” al masinii de tuns iarba din imagine.

Plecare catre capatul indepartat al unei suprafete cu gazon usor inclinate pe partea de coborére si inceperea opera-

tiunii de tundere a ierbii din zona de sfarsit a sarmei de ghidare la [30%]. Consultati punctul de plecare ,C” al masinii
de tuns iarba din imagine.

Necesitate de a crea setari pentru zona Nu
secundara
Sfaturi pentru instalare si setari Pozitionati statia de incarcare la capatul jumatatii de linie care desparte suprafata de gazon plana de pe deal in

doua zone egale — dreapta si stanga.

Instalati doua sarme de ghidare de-a lungul jumatatii de linie care desparte zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba
n doud zone egale — superioara si inferioara. Una catre capatul suprafetei de gazon plane de pe deal, iar cealalta
catre capatul indepartat al suprafetei de gazon usor inclinate din partea de coboréare de pe deal.

Asigurati-va ca instalati o s&rma de delimitare pe suprafetele care sunt aproape plane sau mai putin inclinate.

Asezati o sarma de ghidare diagonal peste panta deoarece faciliteaza urcarea masinii robotizate de tuns iarba pe
panta.
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O gradina proiectata atent, cu cateva puncte greu accesibile pentru operatiunea de tundere a ierbii

O zona de gradina complexa, imprejmuita complet, care include o casa mare, obiecte decorative cu apa si o varietate mare de plante si obiecte.
Peisajul proiectat atent contribuie la mentinerea unui aspect frumos intact al gradinii, dar creeaza si zone izolate pentru intretinerea gazonului.
» Fig.55: 1. Statie de incarcare 2. Sarma de delimitare 3. Sarma de ghidare

Ghid practic

Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba 2.500 m?

Zile si ore de lucru saptamanal 24 ore in 7 zile ale saptamanii

Metoda de plecare de la statie [execution priority Plecare direct de la statia de incarcare la [30%]. Consultati punctul de plecare a masinii de tuns iarba ,A” din
(%)] (prioritate de executie (%)) imagine.

Plecare catre capatul lateral apropiat al zonei de lucru pentru tunderea ierbii si inceperea operatiunii de tundere a
ierbii la cativa pasi in fata zonei de sfarsit a sdrmei de ghidare la [20%]. Consultati punctul de plecare ,B” al masinii
de tuns iarba din imagine.

Plecare catre coltul indepartat al zonei de lucru pentru tunderea ierbii si inceperea operatiunii de tundere a ierbii la
aproximativ mijlocul lungimii sarmei de ghidare la [30%)]. Consultati punctul de plecare ,C” al masinii de tuns iarba
din imagine.

Plecare catre coltul indepartat al zonei de lucru pentru tunderea ierbii si inceperea tunderii ierbii la cativa pasi in fata
zonei de sfarsit a sarmei de ghidare la [20%]. Consultati punctul de plecare ,D” al masinii de tuns iarba din imagine.

Necesitate de a crea setari pentru zona Nu
secundara
Sfaturi pentru instalare si setari Pozitionati statia de incarcare in curte pentru a proteja peisajul si pentru un acces facil la sursa de alimentare.

Instalati doua sérme de ghidare care sa ghideze masina robotizata de tuns iarba catre doua dintre cele mai greu
accesibile zone pentru operatiunea de tundere a ierbii din gradina. Una catre capatul apropiat al gradinii, care sa
treaca printre doua obiecte din gradina, iar celalalt catre coltul indepartat al gradinii, care sa treaca printre parcare
si plante.

Asigurati-va ca pozitionati sdrmele de ghidare la 0 anumita distantd de o sdrma de delimitare pentru a evita sa
afectati deplasarea masinii robotizate.

Gradina formala deschisa, impartita in sectiuni asimetrice, cu garduri vii, plante salbatice, alei si obiecte de

gradina

Situata in mijlocul unei paduri cu numeroase plante si numerosi copaci, un imobil comercial are o vedere neobstructionata asupra gradinii din
spate, care este impartita in aproximativ trei zone cu gazon de diferite marimi si amplori.
» Fig.56: 1. Statie de incarcare 2. Sarma de delimitare 3. Sarma de ghidare

Ghid practic
Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba 1.500 m? (raport de divizare a zonei: aproximativ 55/30/15)
Zile si ore de lucru saptamanal 14 ore in 7 zile ale saptamanii

24 ore in 4 zile ale saptamanii

Metoda de plecare de la statie [execution priority ~Stabiliti prioritétile de executie pentru operatiunile de tuns iarba in raport cu dimensiunile celor trei zone.
(%)] (prioritate de executie (%))

Plecare direct de la statia de incarcare la [55%]. Consultati punctul de plecare a masinii de tuns iarba ,A” din
imagine.

Plecare catre capatul indepartat al celei de-a doua cea mai mari zone de lucru pentru tunderea ierbii si inceperea
operatiunii de tundere a ierbii de la zona de sfarsit a sdrmei de ghidare la [30%]. Consultati punctul de plecare ,B” al
masinii de tuns iarba din imagine.

Plecare catre capatul indepartat al celei de-a treia cea mai mari zone de lucru pentru tunderea ierbii si inceperea
operatiunii de tundere a ierbii de la zona de sfarsit a sdrmei de ghidare la [15%]. Consultati punctul de plecare ,C” al
masinii de tuns iarba din imagine.

Necesitate de a crea setari pentru zona Nu
secundara
Sfaturi pentru instalare si setari Pozitionati statia de incarcare la capatul indepartat al jumatatii de linie care desparte cea mai mare zona in care

urmeaza sa fie tunsa mai mare iarba in doua zone egale — stanga si dreapta.

Instalati o sarma de ghidare de-a lungul jumatatii de linie care desparte a doua cea mai mare zona in care urmeaza
sa fie tunsa iarba in doua zone egale — stanga si dreapta.

Instalati o sarma de ghidare de-a lungul jumatatii de linie care desparte a treia cea mai mare zona in care urmeaza
sa fie tunsa iarba in doua zone egale — stanga si dreapta.
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DEUTSCH (Original-Anleitung)

Bei diesem Handbuch handelt es sich um die Einrichtungsanleitung fir den Mahroboter. Dieses Handbuch beschreibt die Installation der
Ladestation, die Installation des Begrenzungsdrahtes, die Installation des Fiihrungsdrahtes und die Ersteinstellung des Mahroboters. Lesen Sie
unbedingt die Vorsichtshinweise flr den Gebrauch in der Betriebsanleitung dieses Produkts.

Ubersicht iiber den Mahroboter

Der Mahroboter fuhrt das miihsame Rasenmahen automatisch durch. Dieses Produkt hat die folgenden Hauptkomponenten.
¢ Mahroboter

Dies ist das Hauptgerat, das den Rasen maht. Es wird von der Ladestation aufgeladen und maht automatisch den Rasen innerhalb des Arbeitsbereichs.

Ladestation

Diese Station 1adt den Mahroboter auf und Iasst Signale in den Begrenzungsdraht und den Fiihrungsdraht flieRen.

Begrenzungsdraht

Dieser Draht wird an der Peripherie des Arbeitsbereichs installiert. Diese Begrenzung ermdglicht es dem Mahroboter, den zu mahenden
Bereich des Rasens zu erkennen.

Fithrungsdraht

Dieser Draht fiihrt den Mahroboter zur Ladestation. Dieser Draht leitet den Rasenmaher auch in Bereiche, in denen der Rasenmaher aufgrund

der Topografie usw. weniger haufig arbeitet.
(Die Installation des Fiihrungsdrahtes ist optional.)
» Abb.1: 1. Mahroboter 2. Ladestation 3. Begrenzungsdraht 4. Fiihrungsdraht

HINWEIS: Es wird empfohlen, eine wie oben abgebildete Installationszeichnung des Arbeitsbereichs anzufertigen, bevor die Drahte installiert
werden.

Beschreibung der Handbiicher

Einrichtungsanleitung

Dieses Handbuch beschreibt die Installation der Ladestation, die Installation des Begrenzungsdrahtes, die Installation des Fuhrungsdrahtes
und die Ersteinstellung des Mahroboters.

Betriebsanleitung dieses Produkts

In dieser Anleitung werden die Hauptfunktionen und SicherheitsmaRnahmen, verschiedene Einstellungen sowie die Wartung des Mahroboters

beschrieben.

Uberpriifen des Verpackungsinhalts

Ladestation Netzteil Cabtire-Kabel
(Die Form des Steckers des Netzteils ist je nach Land
unterschiedlich.)

Draht (150 m) Pflock (zur Befestigung der Drahte) 150 Stk. Schraubpflock (zur Befestigung der Ladestation) (8

W
Vi
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Inbusschlissel 6 (1 Stk)

Mahermesser
(insgesamt 12 Stk, 3 Stk sind installiert, 9 Stk als

Schraube (zur Befestigung des Mahermessers)
(insgesamt 12 Stk, 3 Stk sind installiert, 9 Stk als
Reserve)

&/
&

N,
AW,

AAAN
AR

Verbindungsstuck (5 Stk.)

Kupplung (3 Stk.)

Betriebsanleitung
Einrichtungsanleitung

LR
SR

(A

—

Messlehre (entlang der Perforation von der
Verpackung trennen)

Mahroboter

Fur Installation benotigte Werkzeuge

Zange

Kneifzange

Kunststoffhammer
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Tragen des Mahroboters

AWARNUNG: Vergewissern Sie sich, dass der Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters ausgeschaltet ist.
A WARNUNG: Tragen Sie den Mahroboter ausschlieRlich durch Halten des Giriffs.
A WARNUNG: Halten Sie den Mahroboter auf keinen Fall so, dass die Mahermesser auf Sie zu weisen.

AWARNUNG: Betreiben Sie den Mahroboter auf keinen Fall, wahrend er von einer anderen Person berihrt wird.

1. Wenn der Mahroboter in Betrieb ist, driicken Sie die STOP-Taste.
Daraufhin 6ffnet sich die Displayabdeckung, und der Mahroboter halt an.
2. SchliefRen Sie die Displayabdeckung, und driicken Sie die ,0“-Seite des Ein-/Aus-Schalters.

3. Halten Sie den Griff, und heben Sie den Mahroboter an.
» Abb.2: 1. Griff 2. Ein-/Aus-Schalter

Vorbereiten des Arbeitsbereichs

Treffen Sie die folgenden Vorbereitungen, damit das automatische Mahen des Mahroboters nicht behindert wird.
. Entfernen Sie Stocke, Steine und andere grofere Gegenstande aus dem Arbeitsbereich.

. Falls die Héhe des Rasens 65 mm Uberschreitet, schneiden Sie ihn auf diese maximale Hohe zurlck.

. Fullen Sie Vertiefungen oder Stellen auf, an denen sich Pfutzen bilden kdnnen, und glatten Sie diese.

Installieren des Netzteils

Wahlen Sie einen gut bellfteten Ort im Schatten, wo keine Regentropfen eindringen kénnen. Platzieren Sie das Netzteil in einer Hohe von mindes-
tens 30 cm Uber dem Boden. Es wird empfohlen, das Netzteil mit Schrauben an einer Wand zu befestigen.

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

HINWEIS: Erforderlich ist eine Haushaltsstromversorgung fir einen Ort im Freien, der nicht dem Regen ausgesetzt ist.

HINWEIS: Falls die zur Installation vorgesehene Oberflache keine ausreichende Tragfahigkeit besitzt, sorgen Sie fur eine angemessene
Verstarkung.

HINWEIS: Nach der Installation des Netzteils trennen Sie dessen Netzstecker von der Steckdose.
HINWEIS: Verketten Sie nicht die mehreren Cabtire-Kabel.

» Abb.3: 1. Netzteil 2. Cabtire-Kabel

» Abb.3: a) Mindestens 30 cm uber dem Boden

Aufstellen der Ladestation

Die Ladestation ladt den Mahroboter auf und lasst Signale in den Begrenzungsdraht und den Fihrungsdraht flieRen.

Bedingungen fiir die Installation der Ladestation

ANMERKUNG: Verbiegen Sie den Stationssockel nicht.

Wabhlen Sie einen moglichst ebenen Ort in der Nahe der Netzsteckdose (innerhalb von +£5°).

Die Stelle, an der die Krimmung des vorderen Endes des Stationssockels innerhalb von + 5 cm oder weniger liegt und die Krimmung der
beiden Seiten des Stationssockels innerhalb von + 2 cm oder weniger liegt, wie in der Abbildung gezeigt.

Wabhlen Sie einen Ort, der keiner direkten Sonneneinstrahlung ausgesetzt ist.

Wenn die Ladestation auf dem Rasen aufgestellt werden soll, muss der betreffende Platz vorher auf eine kurze Héhe gemaht werden.

. Es besteht ein Abstand von 3 Meter oder mehr vor dem Begrenzungsdraht.

» Abb.4: 1. Stationssockel

» Abb.4: a) 5 cm oder weniger b) 2 cm oder weniger c) Mindestens 3 m

Bestimmen der Position der Ladestation

Achten Sie bei der Bestimmung der Position der Ladestation darauf, die Installationsbedingungen zu erftllen.
Installieren Sie die Ladestation so, dass der Abstand von der Ladestation zur Stromquelle fiir das Cabtire-Kabel (10 m) ausreichend ist.

| HINWEIS: Befestigen Sie die Ladestation noch nicht. In diesem Schritt brauchen Sie lediglich die Position der Ladestation zu bestimmen.

Installieren des Begrenzungsdrahts

. Der Begrenzungsdraht wird an der Peripherie des Bereichs installiert, innerhalb dessen der Mahroboter die Maharbeit ausfiihren wird.
Installieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass er den Arbeitsbereich in einer einzelnen, ununterbrochenen Linie umschlieRt, und schliel3en
Sie die beiden Enden des Begrenzungsdrahtes an die Ladestation an.

. Der Mahroboter arbeitet nur dann ordnungsgemaf, wenn der Begrenzungsdraht korrekt installiert ist. Befolgen Sie bei der Installation des
Begrenzungsdrahts unbedingt die Anweisungen in diesem Handbuch.

. Falls ein Metallobjekt wie z. B. eine Stahlstange auf dem Boden liegt, stért das Metallobjekt das Schleifensignal und verursacht eine
Unterbrechung.

HINWEIS: Der Begrenzungsdraht kann auf zweierlei Weise installiert werden, durch Befestigen mit Pflocken oder durch Vergraben im Boden (bis
zu 20 cm tief). In diesem Handbuch wird die Installation mithilfe von Pfldcken erlautert.

117 DEUTSCH



Bedingungen fiir die Installation des Begrenzungsdrahts

Sie kénnen den Uberstand tiber Begrenzung des Mahroboters zwischen 20 - 50 cm einstellen. Dieses Handbuch beschreibt die Bedingungen bei
der Standardeinstellung (32 cm). Einzelheiten zu den Einstellungen finden Sie im Kapitel ,Navigationsvoreinstellungen® in der Betriebsanleitung.

Abbildung

Bedingung

il

Sorgen Sie fiir einen Abstand von ca. 35 cm zwischen dem Draht und
Hindernissen mit einer Hohe von mindestens 5 cm. (Ein Bereich von ca. 25 cm vor
dem Hindernis bleibt ungemaht.)

Verwenden Sie die mitgelieferte Messlehre, um den vorgeschriebenen Abstand

zu Hindernissen herzustellen. (Die Messlehre entlang der Perforation von der
Verpackung trennen.)

Sorgen Sie flr einen Abstand von ca. 30 cm zu Hindernissen mit einer Héhe von
weniger als 5 cm. (Ein Bereich von ca. 20 cm vor dem Hindernis bleibt ungemaht.)

Sorgen Sie fiir einen Abstand von ca. 10 cm zwischen dem Draht und
Hindernissen mit einer Hohe von weniger als 1 cm. (Kein Bereich bleibt
ungemaht.)

Falls es Bereiche gibt, die der Mahroboter nicht betreten darf, oder Hindernisse,
auf die der Mahroboter nicht stoRen darf, installieren Sie den Begrenzungsdraht,
um den Bereich abzugrenzen. Siehe ,Erstellen einer Insel* (Seite 121) fiir
Details.

a) Mindestens 15 cm b) Mindestens 35 cm

Platzieren Sie Abtrennungen (Hindernisse) mit einer Héhe von 15 cm oder mehr
um die Bereiche, die der Mahroboter nicht betreten darf. Installieren Sie den
Begrenzungsdraht auRerdem in einem Abstand von mindestens 35 cm von der
Abtrennung, um jeglichen Kontakt mit der Abtrennung zu verhindern. (Ein Bereich
von ca. 25 cm bleibt ungemaht.)
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Abbildung

Bedingung

Buindeln Sie Kabel und Drahte nicht. Anderenfalls kann sich das Signal verstéar-
ken, so dass der Mahroboter nicht ordnungsgeman arbeitet.

- Die Breite des Arbeitsbereichs sollte mindestens 1,5 m oder mehr betragen. Der
Mahroboter kehrt zur Ladestation zurlick, indem er dem Begrenzungsdraht entge-
gen dem Uhrzeigersinn folgt.

- Stellen Sie sicher, dass der Begrenzungsdraht mindestens 1,5 m von der Seite
der Ladestation entfernt ist.

Platzieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass der Abstand zwischen dem
Begrenzungsdraht und dem Mahroboter weniger als 35 m betragt. Falls der
Abstand zwischen dem nachstgelegenen Begrenzungsdraht und dem Méahroboter
groBer als 35 m ist, funktioniert der Ma@hroboter nicht ordnungsgeman.

—— 7]
|
2 — ! ________________________ ®
| | |
N | o |
3

1. Ladestation 2. Fihrungsdraht 3. Begrenzungsdraht
a) Hochstens 400 m b) Hochstens 800 m

- Die maximale Lange des Weges, ausgehend von der Ladestation, dem
Fuhrungsdraht, dem Begrenzungsdraht entlang und zurlick zur Ladestation, wie in
der Abbildung dargestellt, sollte hdchstens 400 m betragen.

- Die zulassige Flache, die Sie durch das Verlegen des Begrenzungsdrahtes
begrenzen kénnen, betragt bis zu 3.500 m”.

- Die maximale Lange des Begrenzungsdrahtes betragt bis zu 800 m, einschliel3-
lich der Inseln und Unterbereiche.
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Abbildung

Bedingung

- Falls der Arbeitsbereich einen Hang aufweist, verlegen Sie den
Begrenzungsdraht mit einer Neigung von weniger als 10°.

- Falls Sie einen Begrenzungsdraht an einem Hang von mehr als 10° verlegen,
verlegen Sie eine Flache von weniger als 10° unterhalb des Hanges fiir mindes-
tens 1 m.

- Sie kdnnen einen Begrenzungsdraht nicht mit einer Neigung von mehr als 10° im
aulersten Arbeitsbereich verlegen.

- Verlegen Sie den Begrenzungsdraht in einem Abstand von etwa 20 cm von der
Grenze zwischen dem Hang und der Ebene.

a) Mindestens 1 m b) Weniger als 1 m

Wenn mehrere Ladestationen verwendet und mehrere Arbeitsbereiche vorberei-
tet werden, installieren Sie die einzelnen Begrenzungsdrahte so, dass sie durch
einen Abstand mindestens 1 m voneinander getrennt sind.

Installieren des Begrenzungsdrahts

123).

HINWEIS: Dehnen Sie den Begrenzungsdraht in einem geraden Abstand von mindestens 1,5 m von beiden Seiten der Ladestation aus.
HINWEIS: Einzelheiten, wie z. B. der Installationsabstand zu Hindernissen, finden Sie unter ,Verbinden der Dréhte mit der Ladestation* (Seite

1. Treiben Sie den ersten Pflock mit einem Kunststoffhammer in der Nahe der Ladestation in den Boden, und platzieren Sie den
Begrenzungsdraht darunter.

» Abb.5:
» Abb.5:

1. Ladestation 2. Pflock
a) Mindestens 1,5 m

2. Straffen Sie den Begrenzungsdraht so, dass er nicht tiber dem Boden schwebt, und treiben Sie dann den nachsten Pflock in einem Abstand

von ca. 1 m vom vorhergehenden Pflock ein.

HINWEIS: Falls der Begrenzungsdraht tiber dem Boden schwebt, verkiirzen Sie den Abstand zwischen den einzelnen Pflocken.

HINWEIS: Einzelheiten, wie z. B. der Installationsabstand zu Hindernissen, finden Sie unter ,Bedingungen fiir die Installation des
Begrenzungsdrahts® (Seite 118).

3. Bilden Sie eine Schleife (Ose) in einer Lange von ca. 20 cm, um fiir Durchhang an der geplanten Verbindungsstelle zwischen
Begrenzungsdraht und Fiihrungsdraht zu sorgen und die spatere Verbindung der beiden Drahte zu erleichtern.
» Abb.6: 1. Geplante Verbindungsstelle 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

HINWEIS: Dieser Fihrungsdraht flihrt den Mahroboter auf seinem Weg zurtick zur Ladestation. Einzelheiten zur Verbindung mit dem
Fuhrungsdraht finden Sie unter ,Installieren des Flihrungsdrahts” (Seite 122).

4. Falls es Bereiche gibt, die der Mahroboter nicht betreten darf, oder Hindernisse, auf die der Mahroboter nicht stolRen darf, installieren Sie den

Begrenzungsdraht, um den Bereich abzugrenzen.

HINWEIS: Fur Details siehe ,Erstellen einer Insel* (Seite 121).

5. Nachdem Sie den Begrenzungsdraht bis zuriick zur Ladestation installiert haben, treiben Sie den letzten Pflock nahe der entgegengesetzten

Seite des Pflocks am Anfangspunkt mit dem Kunststoffhammer ein.
» Abb.7: 1. Pflock am Anfangspunkt 2. Pflock am Endpunkt

6. Durchschneiden Sie den Draht, wobei Sie eine fiir die Verbindung mit der Ladestation ausreichende Lange Ubrig lassen.

» Abb.8:

1. Anschluss L 2. Anschluss R
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7. Ander Stelle, an der das Verbindungsstiick den Anschluss erreichen kann, platzieren Sie den Begrenzungsdraht in der Nut des mitgelieferten
Verbindungsstiicks, und verwenden Sie dann eine Zange, um das Verbindungsstiick zusammenzudriicken und den Draht darin zu fixieren.
» Abb.9: 1. Begrenzungsdraht 2. Nutim Verbindungsstiick

8. Schneiden Sie den uberschiussigen Begrenzungsdraht mit einer Kneifzange ab, wobei Sie ihn in einer Lange von 1 cm vom Verbindungssttick
Uberstehen lassen.
» Abb.10

9. Befestigen Sie auf gleiche Weise ein Verbindungsstiick am anderen Ende des Begrenzungsdrahts.

HINWEIS: Markieren Sie die Enden der Drahte mit ,G1%, ,G2", ,L“ bzw. ,R". Dies tragt dazu bei, genaue Drahtverbindungen zu gewahrleisten,
wenn das Gerat nach langerer Lagerung wieder installiert wird.

HINWEIS: SchlieRen Sie die Stecker zu diesem Zeitpunkt nicht an die Ladestation an. Die Verbindung mit der Ladestation wird spater in
,Verbinden der Dréhte mit der Ladestation” (Seite 123) erklart.

Erstellen einer Insel

Falls Hindernisse wie Baume oder Felsen nicht aus dem Mahbereich entfernt werden kénnen, umgeben Sie diese mit dem Begrenzungsdraht, um

Inseln zu erstellen.

. Installieren Sie den Begrenzungsdraht so um Hindernisse herum, dass Inseln entstehen. Verwenden Sie einen kurzen Abstand zwischen
Pflocken, sodass der Abstand vom Hindernis ca. 35 cm betragt.

. Installieren Sie den Begrenzungsdraht in zwei Linien zur Insel und von der Insel weg, die eng aneinander angeordnet sind (Spalt 0 cm). Dies
ermdglicht es dem Mahroboter, diese Drahte zu Uberfahren.
— Befestigen Sie die zwei Linien des Begrenzungsdrahts unter dem gleichen Pflock.

ANMERKUNG: Achten Sie unbedingt darauf, dass sich die zwei Linien des Begrenzungsdrahts nicht kreuzen. Anderenfalls tritt ein Fehler auf,
und der M&hroboter halt an.

» Abb.11: 1. Hindernis 2. Pflock 3. Begrenzungsdraht
» Abb.11: a) Ca. 35 cm b) Eng aneinander (Spalt 0 cm)

. Gehen Sie wie folgt vor, um mehrere Inseln zu erstellen.
» Abb.12: 1. Begrenzungsdraht 2. Pflock

. Falls die Ladestation innerhalb des Begrenzungsdrahtes positioniert ist, der die Insel bildet, fihren Sie den Fihrungsdraht zur selben Insel.
Falls die Ladestation aul3erhalb des Begrenzungsdrahtes positioniert ist, der die Insel bildet, darf der Fihrungsdraht weder zur Insel noch zu
den beiden Linien des Begrenzungsdrahtes geflihrt werden.

» Abb.13: 1. Flihrungsdraht

Erstellen eines Unterbereichs

Bei einem Unterbereich (b) handelt es sich um einen separaten Arbeitsbereich, zu dem kein Pfad fir die automatische Navigation des Mahroboters

von der Ladestation angelegt werden kann. Der Bereich mit der Ladestation ist der Hauptbereich (a).

. Der Mahroboter muss ausgeschaltet und von Hand zwischen dem Hauptbereich und dem Unterbereich bewegt werden.

. Platzieren Sie den Begrenzungsdraht so, dass die Wegbreite zwischen dem Hauptbereich und dem Unterbereich hdchstens 10 cm betragt.

. Der Begrenzungsdraht muss in einer einzigen, durchgehenden Linie um den gesamten Arbeitsbereich ((a) und (b)) herum verlegt werden.

e Zum Mahen des Unterbereichs mussen die Einstellungen des Mahroboters geandert werden. Einzelheiten hierzu finden Sie in der
Betriebsanleitung dieses Produkts.

» Abb.14: 1. Begrenzungsdraht 2. Ladestation 3. Héchstens 10 cm

» Abb.14: a) Hauptbereich b) Unterbereich

Installieren des Fluihrungsdrahts

Dieser Fuhrungsdraht flhrt den Mahroboter zur Ladestation. Dieser Draht leitet den Mahroboter auch in Bereiche, in denen der Mahroboter auf-
grund der Topografie usw. weniger haufig arbeitet.

HINWEIS: Der Mahroboter kann verwendet werden, ohne den Fiihrungsdraht zu installieren.
HINWEIS: Es kénnen bis zu 2 Fiihrungsdrahte installiert werden.
HINWEIS: Der Fiihrungsdraht darf nicht verzweigt werden.

Bedingungen fiir die Installation des Fiihrungsdrahts

Abbildung Bedingung

Verlegen Sie den Fuhrungsdraht, wie in der Abbildung gezeigt, mindestens 2 m
gerade von der Ladestation aus. Anderenfalls kann es sein, dass der M@hroboter
nicht zur Ladestation zuriickkehren kann.

a) Mindestens 2 m
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Abbildung Bedingung

- Um ihn in einem Bogen zu verlegen, installieren Sie den Flihrungsdraht in einem
Winkel von ca. 135°. Wenn der Winkel kleiner als 90° ist, kann der Mahroboter
_______________________________ eventuell nicht zur Ladestation zurlickkehren.
/"/(C) J(d) - Achten Sie darauf, dass die gerade diagonale Linie mindestens 50 cm lang ist.
\ - Falls der Fiihrungsdraht in einer gebogenen Linie verlegt werden soll, verlegen

Sie ihn so, dass der Biegeradius 1 m oder mehr betragt.

Die Breite des Arbeitsbereichs sollte 1,5 m oder mehr betragen. Achten Sie dar-
auf, dass der Raum auf der linken Seite des Flihrungsdrahtes breit ist, da der
Mahroboter durch die linke Seite des Fiihrungsdrahtes fahrt und zur Ladestation
zuriickkehrt.

a) Mindestens 100 cm b) Mindestens 50 cm

Stellen Sie sicher, dass der Fihrungsdraht den Begrenzungsdraht nicht kreuzt.

r - A l'_:'_______ A
! :
\\ :
\\\ i
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Installieren des Fiihrungsdrahts

1. Durchschneiden Sie die Schleife (Ose), die Sie vorher an der Verbindungsstelle zwischen Begrenzungsdraht und Fiihrungsdraht gebildet
haben.
» Abb.15: 1. Begrenzungsdraht

2. Fihren Sie den Fithrungsdraht in die mittlere und die zwei Enden des Begrenzungsdrahts jeweils in die linke und die rechte der drei Offnungen
der mitgelieferten Kupplung ein.
» Abb.16: 1. Kupplung 2. Begrenzungsdraht 3. Fiihrungsdraht

HINWEIS: Fihren Sie alle drei Drahte bis zum Anschlag ein.

3. Klemmen Sie die Kupplung mit der Zange zusammen, um die Drahte darin zu fixieren.
» Abb.17

A\VORSICHT: Sichern Sie das Verbindungsstiick mit Pflocken, so dass kein Spalt zwischen dem Verbindungsstiick und dem Boden
entsteht. Andernfalls kdnnen Drahte und Verbindungsstlicke durch den Mahroboter beschadigt werden.

4. Treiben Sie die Pflocke auf beiden Seiten der Verbindungsstelle mit dem Kunststoffhammer ein.
» Abb.18: 1. Pflock

HINWEIS: Achten Sie darauf, dass die Verbindung zwischen dem Fiihrungsdraht und dem Begrenzungsdraht ungefahr 90° betragt.

5. Installieren Sie den Fuhrungsdraht, indem Sie Pflocke mit dem Kunststoffhammer bis zur Ladestation eintreiben.

»  Treiben Sie die Pflocke in Abstanden von ca. 1 m ein, aber verwenden Sie einen kleineren Abstand, falls der Fiihrungsdraht tiber dem Boden
schwebt.

* Umihnin einem Bogen zu verlegen, installieren Sie den Fiihrungsdraht in einem Winkel von ca. 135°.
* Installieren Sie den Fuhrungsdraht in einer geraden Linie Uiber eine Lange von mindestens 2 m vor der Ladestation.

*  Weitere Informationen zur Installation des Fuhrungsdrahtes finden Sie unter ,Bedingungen fiir die Installation des Fiihrungsdrahts® (Seite
121).
» Abb.19: 1. Ladestation 2. Fihrungsdraht

» Abb.19: a) Mindestens 2 m b) Ca. 135°
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6. Nachdem Sie den Fiihrungsdraht bis zur Ladestation installiert haben, fiihren Sie ihn durch das Loch an der Unterseite des Turms der
Ladestation zur Riickseite der Ladestation.
» Abb.20: 1. Loch 2. Tower

HINWEIS: Schneiden Sie den Fiihrungsdraht so durch, dass er in einer Lange von mindestens 30 cm aus der Riickseite der Ladestation
hervorsteht.

7. Platzieren und fixieren Sie den Fihrungsdraht in der Nut in der Mitte des Stationssockels.
» Abb.21: 1. Nut 2. Stationssockel

8. Befestigen Sie ein Verbindungsstiick an der Spitze des Fihrungsdrahts.
| HINWEIS: Siehe Seite 121 fir das Verfahren zum Befestigen des Steckers.

9. Um einen zweiten Fiihrungsdraht zu installieren, wiederholen Sie die Schritte 1 bis 8.

| HINWEIS: Einzelheiten zur Verbindung mit der Ladestation finden Sie unter ,Verbinden der Dréhte mit der Ladestation” (Seite 123).

Verlangern eines Drahts

Um einen Draht zu verlangern, verwenden Sie eine mitgelieferte Kupplung, um die zwei Drahte miteinander zu verbinden.

A\VORSICHT: Sichern Sie das Verbindungsstiick mit Pflocken, so dass kein Spalt zwischen dem Verbindungsstiick und dem Boden
entsteht. Andernfalls kdnnen Drahte und Verbindungsstlicke durch den Mahroboter beschadigt werden.

1. Fihren Sie die Drahte jeweils in die linke und die rechte der drei Offnungen der mitgelieferten Kupplung ein.
» Abb.22: 1. Kupplung 2. Draht

HINWEIS: Fihren Sie beide Drahte bis zum Anschlag ein.

HINWEIS: Eine Drahtverléngerung ist zwar méglich, indem die zwei Dréhte in beliebige zwei der drei Offnungen eingefiihrt werden, aber die
Verwendung der linken und rechten Offnung wird empfohlen, um eine gerade Verlangerung zu gewéhrleisten.

2. Klemmen Sie die Kupplung mit der Zange zusammen, um die Drahte darin zu fixieren.

v
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Sichern der Ladestation
Vergewissern Sie sich, dass das Cabtire-Kabel bis zur Ladestation reicht, und sichern Sie es dann mit den Schraubpflécken (8 Stk) mit Hilfe des

Inbusschlissel 6.
» Abb.24: 1. Inbusschlissel 6 2. Schraubpflock (zur Befestigung der Ladestation) (8 Stk)

Verbinden der Drahte mit der Ladestation

Nachdem Sie die Installation der Drahte abgeschlossen haben, verbinden Sie Begrenzungsdraht, Flihrungsdraht und Cabtire-Kabel mit der
Ladestation.

Verbinden des Begrenzungsdrahts

1. Offnen Sie die Anschlussabdeckung, und entfernen Sie die Drahtabdeckung der Ladestation.
» Abb.25: 1. Anschlussabdeckung 2. Drahtabdeckung

2. Stellen Sie sich hinter der Ladestation auf, und fiihren Sie den von links kommenden Begrenzungsdraht von unten durch den Haken auf der
linken Seite (3 Haken).
» Abb.26: 1. Von links kommender Begrenzungsdraht 2. Haken auf der linken Seite (3 Stellen)

3. Fuhren Sie das Verbindungsstiick an der Drahtspitze in Anschluss R ein.
» Abb.27: 1.Anschluss R 2. Verbindungsstlick des von links kommenden Begrenzungsdrahts

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

4. Fuhren Sie auf gleiche Weise den von rechts kommenden Begrenzungsdraht der Reihe nach von unten durch die Haken auf der rechten Seite
(3 Stellen), und fuhren Sie dann das Verbindungsstlck in Anschluss L ein.
» Abb.28: 1.Anschluss L 2. Verbindungsstiick des von rechts kommenden Begrenzungsdrahts 3. Haken auf der rechten Seite (3 Stellen)

ANMERKUNG: Uberpriifen Sie, dass die Begrenzungsdrihte mit den richtigen Anschliissen verbunden sind. Wenn die
Begrenzungsdrahte mit den falschen Anschliissen verbunden werden, kann der Mahroboter den Arbeitsbereich nicht erkennen.

» Abb.29: 1.Begrenzungsdraht 2. Arbeitsbereich

Verbinden des Fiihrungsdrahts

Fihren Sie den Fuhrungsdraht durch die Haken auf der rechten oder linken Seite (2 Stellen), und befestigen Sie das Verbindungsstlick an der
Drahtspitze an Anschluss G1 oder G2.

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen.

| HINWEIS: Das Verbindungsstiick des Fuhrungsdrahts kann wahlweise an Anschluss G1 oder G2 befestigt werden.

» Abb.30: 1. Verbindungsstiick des Fuhrungsdrahts 2. Anschluss G2 3. Haken auf der rechten Seite (2 Stellen) 4. Kerbe (Fuhrungsdraht nicht
hier durchfiihren)

HINWEIS: Wenn ein zweiter Flihrungsdraht vorhanden ist, verbinden Sie diesen anhand des gleichen Verfahrens mit dem offenen Anschluss G1
oder G2.
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AnschlieBen des Cabtire-Kabels

1. SchlieRen Sie den Stecker des Cabtire-Kabels an die Buchse an.
» Abb.31: 1. Buchse 2. Stecker des Cabtire-Kabels

| ANMERKUNG: Um zu verhindern, dass der Stecker verformt oder beschadigt wird, schlieBen Sie ihn gerade an, ohne ihn zu kippen. |

2. Fuhren Sie das Cabtire-Kabel der Reihe nach von oben durch die mittleren Haken (drei Stellen).
» Abb.32: 1. Mittlere Haken (3 Stellen)

3. Bringen Sie die Drahtabdeckung an.

»  Fuhren Sie das Cabtire-Kabel durch die Kerbe in der Drahtabdeckung.

» Abb.33: 1. Drahtabdeckung 2. Kerbe

4. SchlieBen Sie die Anschlussabdeckung, und schlieBen Sie dann den Netzstecker des Netzteils an eine Netzsteckdose an.

» Abb.34: 1.Anschlussabdeckung

5. Priufen Sie nach, dass die Stationsanzeige griin aufleuchtet.

*  Wenn der Begrenzungsdraht ordnungsgemaf verbunden ist, leuchtet die Stationsanzeige griin auf.

«  Wenn eine fehlerhafte Verbindung vorliegt, blinkt die Stationsanzeige rot. Beseitigen Sie Mangel beim Verbindungsteil der Ladestation oder bei
jedem Draht, und Uberprifen Sie die Stationsanzeige dann erneut.

» Abb.35: 1. Stationsanzeige

6. Uberpriifen Sie die Verbindung des Fiihrungsdrahtes.

Uberpriifen Sie die Verbindung des Fiihrungsdrahtes anhand der folgenden Schritte.

1. Stellen Sie sicher, dass der Begrenzungsdraht erfolgreich angeschlossen ist. (Prifen Sie nach, dass die Stationsanzeige griin aufleuchtet.)
2. Ziehen Sie einen der Stecker des Begrenzungsdrahtes vom Anschluss L oder R ab.

3. Ziehen Sie einen der Stecker des Fuhrungsdrahtes aus dem Anschluss G1 oder G2 und fuhren Sie diesen Stecker in den freien Anschluss fur
den Begrenzungsdraht ein.

4. Prifen Sie nach, dass die Stationsanzeige griin aufleuchtet.

5. Kehren Sie nach der Uberpriifung immer zu den urspriinglichen Drahtverbindungen zuriick.
» Abb.36

Aufladen des Mahroboters

1. Dricken Sie die ,|“-Seite des Ein-/Aus-Schalters des Mahroboters, um die Stromversorgung einzuschalten.
» Abb.37

| HINWEIS: Zum Aufladen des Mahroboters muss die Stromversorgung eingeschaltet werden.

2. Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation an.
» Abb.38

HINWEIS: Wenn das Aufladen beginnt, blinkt die LED des Mahroboters griin. Nach beendetem Aufladen erlischt die LED.
HINWEIS: Falls der Akku voll aufgeladen ist, startet der Ladevorgang nicht und die LED des Mahroboters blinkt nicht in Griin.
HINWEIS: Die Stationsanzeigeleuchte andert sich nicht in Abhangigkeit vom Ladestatus.

HINWEIS: Der Ladevorgang ist selbst dann moglich, wenn der Begrenzungsdraht oder der Fiihrungsdraht nicht an die Ladestation angeschlos-
sen ist.

Ersteinstellung

| HINWEIS: Ziehen Sie vor der Verwendung die Schutzfolie vom Steuerteil ab.

Beim ersten Einschalten des Mahroboters erscheint der unten abgebildete Ersteinstellungsbildschirm auf dem Display. Geben Sie die
Anzeigesprache, Datum und Uhrzeit, den Mahbereich und den PIN-Code ein.

1. Dricken Sie die STOP-Taste des Mahroboters, und 6ffnen Sie die Displayabdeckung.
» Abb.39: 1. Displayabdeckung 2. STOP-Taste

2. Wabhlen Sie die zu benutzende Sprache mit den Tasten E]/E] aus, und druicken Sie die Taste E

» Abb.40

3. Wabhlen Sie die gewlinschten Anzeigeformate fiir Datum und Uhrzeit mit den Tasten (2 v aus.

4. Wahlen Sie [Next (Weiter)] mit den Tasten [ {> [4){~¥] und driicken Sie die Taste [Y/.

» Abb.41

5. Betétigen Sie die Tasten E]E/E/E] zur Auswahl des Elements, und geben Sie Datum und Uhrzeit durch Betatigen der
Tasten ﬂ bis ﬂ ein.

6. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] mit den Tasten [ {> /4 ]{¥] und driicken Sie die Taste [Y/.

» Abb.42

7. Wabhlen Sie die Flache des Mahbereichs mit den Tasten [T/W aus, und dricken Sie dann die m-Taste.
» Abb.43

8. Betatigen Sie die Tasten El bis ﬂ zur Eingabe des PIN-Codes.
» Abb.44

HINWEIS: Im Ausgangszustand ist kein PIN-Code eingestellt.

124 DEUTSCH



9. Geben Sie den PIN-Code zur Bestatigung erneut ein.
» Abb.45

HINWEIS: Notieren Sie sich den PIN-Code, und bewahren Sie ihn an einem sicheren Ort auf, damit Sie ihn nicht vergessen kénnen.
Notiz:

HINWEIS: Falls Sie Ihren PIN-Code vergessen haben, wenden Sie sich bitte an unser Verkaufsbiiro oder Ihren Handler vor Ort.

Uberpriifen der Drahtinstallation

Uberpriifen des Verlassens der Ladestation

[Startmenlii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Mower departing points
(Méaher-Ausgangspunkte)]

Fuhren Sie das nachstehende Verfahren aus, und Uberprifen Sie, dass der Mahroboter die Ladestation verlasst. Beim Verlassen speichert der
Mahroboter die Starke des Magnetfelds der Ladestation, um ein ordnungsgemafRes Andocken zu ermdglichen.

ANMERKUNG: Uberpriifen Sie nach der Installation der Dréhte unbedingt das Verlassen. Anderenfalls kann es vorkommen, dass der
Mahroboter mit niedriger Geschwindigkeit auf dem Fuhrungsdraht navigiert oder dass er nicht mit niedriger Geschwindigkeit auf der Ladestation
navigiert.

ANMERKUNG: Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation an, bevor Sie die Ausgangsmethode festlegen.

1. Dricken Sie die @-Taste auf dem Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)] auf dem Display mit den Tasten mm und driicken Sie die Taste m
Das Unterment wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)] aus.

Der Menuauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Wahlen Sie mit den Tasten B/E] die Profilnummer der Ausgangsmethode, die Sie einstellen mochten, und driicken Sie die Taste .
» Abb.46
Das Optionsmenu wird angezeigt.

5. Verwenden Sie die Tastatur, um die gewiinschten Bedingungen in die Optionsformat-Felder einzugeben, die auf dem Bildschirm angezeigt
werden.

Option Details

Wire to trace: (Fahrt an Kabel:) Wahlen Sie den Typ des Drahts aus, den der Mahroboter nach Verlassen der Ladestation verfolgen soll.

Betatigen Sie die Tasten m/m um den gewinschten Drahttyp anzuzeigen. Wahlen Sie [--] aus, wenn der
Mahroboter die Ladestation direkt verlassen soll, ohne einen bestimmten Draht zu verfolgen.

Departure position: Geben Sie die Distanz ein, die der Mahroboter von der Station zurticklegen soll, bevor er mit der Maharbeit
(Ausgangsposition:) beginnt. Sie kénnen eine Distanz zwischen 0 und 800 m eingeben.

Probability (Wahrscheinlichkeit) Geben Sie die Wahrscheinlichkeit der Ausfuhrung des eingestellten Profils als Prozentwert ein.
» Abb.47: 1. GroRter Wahrscheinlichkeitswert, der eingegeben werden kann

HINWEIS: Der gréfte Wahrscheinlichkeitswert, der eingegeben werden kann, wird links neben dem Eingabebereich jedes Profils angezeigt.
Geben Sie einen Wert ein, der kleiner als der Hochstwert ist. Wenn Sie einen Wert eingeben, der den zulassigen Wert Uberschreitet, wird er durch
den Hoéchstwert ersetzt.

6. Wabhlen Sie [Test] aus, und fiihren Sie den Testvorgang aus, bevor Sie die Einstellungen registrieren.
Der Mahroboter fahrt entlang des ausgewahlten Drahtes.
Der Mahroboter halt automatisch an, nachdem die von Ihnen eingegebene Strecke zuriickgelegt wurde.

HINWEIS: Die Bestatigung ist abgeschlossen, falls der Mahroboter von der Ladestation abfahrt und an der vorgesehenen Stelle anhalt.

7. Dricken Sie die STOP-Taste.
Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

8. Wabhlen Sie [Yes (Ja)], um die Registrierung vorzunehmen, oder [Nein], um die Registrierung abzubrechen, wenn der Bestatigungsbildschirm
mit der Frage angezeigt wird, ob die Testlauf-Ausgangsmethode registriert werden soll.

Falls Sie [Nein] wahlen, missen Sie die Einstellung noch einmal von vorne beginnen.
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Uberpriifen der Installation des Begrenzungsdrahts

Uberpriifen Sie, dass der Begrenzungsdraht korrekt installiert wurde.

1. Halten Sie den Griff des Mahroboters, und bewegen Sie den Mahroboter von Hand, bis er auf den Begrenzungsdraht zeigt.
» Abb.48: 1.Begrenzungsdraht

2. Driicken Sie die STOP-Taste.

Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

3. Dricken Sie die Taste , wahlen Sie [Auto mowing (Automatisches Mahen )], und driicken Sie die Taste E

4. SchlieBen Sie die Displayabdeckung.

Der Mahroboter startet den Mahvorgang und fahrt zum Begrenzungsdraht.

5. Prufen Sie nach, dass der Mahroboter am Begrenzungsdraht die Richtung wechselt und mit der Mahnavigation fortfahrt.

» Abb.49: 1. Begrenzungsdraht

6. Drlcken Sie die STOP-Taste.

Der Mahroboter halt an.

7. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters aus, tragen Sie ihn an einen anderen Ort, und schalten Sie dann den Schalter ein. Prifen
Sie nach, dass der Mahroboter auch an anderen Stellen des Begrenzungsdrahts auf ahnliche Weise arbeitet.

Zuriickfiihren des Mahroboters zur Ladestation

[Startmenii] > [Park (Parken)] > [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)]

Dieses Verfahren ist nicht erforderlich, wenn ein Fiihrungsdraht installiert ist. Fahren Sie mit [Uberpriifen der Installation des Fiihrungsdrahts] fort.
Fihren Sie dieses Verfahren aus, wenn der Mahroboter verwendet wird, ohne einen Fiihrungsdraht zu installieren.

Flhren Sie den Mahroboter zur Ladestation zurick.

HINWEIS: Standardmafig sucht der Mahroboter bevorzugt nach Signalen vom Fiihrungsdraht und kehrt entsprechend den Signalen des
Fihrungsdrahtes zur Ladestation zuriick. Selbst wenn sich kein Flihrungsdraht in lnrem Arbeitsbereich befindet, sucht der Mahroboter zunachst
eine voreingestellte vorrangige Suchzeit lang kontinuierlich nach Signalen vom Fiihrungsdraht. Nachdem die vorrangige Suchzeit abgelaufen ist,
sucht der Mahroboter nach Signalen des Begrenzungsdrahtes und kehrt entsprechend den Signalen des Begrenzungsdrahtes zur Ladestation
zuruck. Falls Sie den Fihrungsdraht nicht ablegen wollen, empfehlen wir, die vorrangige Suchzeit fur den Fuhrungsdraht zu andern. Einzelheiten
finden Sie in der Betriebsanleitung unter ,Einstellen des aktiven Suchzeitraums fiir Fihrungssignal®.

1. Driicken Sie die [#]-Taste auf dem Bedienfeld.

Das Unterment wird angezeigt.

» Abb.50

2. Wabhlen Sie [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)] aus.

Nach Driicken der m-Taste wird die Meldung [Close the display cover to return to the charging station. (Displayabdeckung schlieBen, damit
Riickkehr zur Ladest. moglich ist.)] angezeigt.

3. SchlieRen Sie die Akkuabdeckung.
Prifen Sie nach, dass der Mahroboter zur Ladestation zurtickkehrt.

Uberpriifen der Installation des Fiihrungsdrahts

Uberpriifen Sie, dass der Fiihrungsdraht korrekt installiert wurde.

1. Halten Sie bei ausgeschalteter Stromversorgung den Griff des Mahroboters, und bewegen Sie den Mahroboter von Hand, bis er auf den
Flhrungsdraht zeigt.

» Abb.51: 1. Fuhrungsdraht

2. Dricken Sie die STOP-Taste.

Die Displayabdeckung 6ffnet sich.

3. Dricken Sie die Taste @ wabhlen Sie [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)], und driicken Sie die Taste 2

4. SchlieRBen Sie die Displayabdeckung.

Der Mahroboter startet die Mahnavigation auf den Fuhrungsdraht zu.

5. Prufen Sie nach, dass der Mahroboter in der Nahe des Flhrungsdrahts die Richtung wechselt, am Fuhrungsdraht entlang bis zur Ladestation
navigiert und dort andockt.

HINWEIS: Nachdem der Mahroboter den Fihrungsdraht erkannt hat, fahrt er entlang der linken Seite des Flihrungsdrahts.

Damit sind die Uberpriifungen von Installation und Betrieb abgeschlossen. Detaillierte Informationen zur Verwendung dieses Produkts finden Sie in
dessen Betriebsanleitung.
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BEISPIELFALLE

Es folgen mehrere Beispiele von Installationen und Einstellungen im Einsatz.

Bei den in den Abbildungen gezeigten Details handelt es sich lediglich um Beispiele, die verschiedene Dimensionen des Einsatzes aufzeigen, in
denen der jeweilige Fall am besten geeignet ist. Passen Sie die Anordnung lhren Vorstellungen optimal an.

Gartenbereich fiir Anwohner

Ein gemdtlicher Innenhof oder ein kleiner quadratischer Garten hinter Inrem Haus, der von einem kleinen Zaun und Garten- und FuRwegen umge-
ben ist.

» Abb.52: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs 500 m?

Woéchentliche Arbeitstage und -stunden 4 Stunden an 6 Tagen der Woche

8 Stunden an 3 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [100 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A“ in der Abbildung.
[Ausflihrungsprioritat (%)]

Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorge- Nein
nommen werden?

Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation am nahen Ende der Mittellinie, die den Mahbereich in zwei gleichgroRe Bereiche
unterteilt, einen oberen und einen unteren.

Installieren Sie einen Flihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den Méhbereich in zwei gleichgrofRe Bereiche unter-
teilt, einen oberen und einen unteren.

Hausgarten mit separatem Bereich fiir Maharbeit

Ein weit offener Vorgarten umgibt das Haus auf zwei Seiten mit einer kleinen separaten Rasenflache neben einem bepflanzten Gartenbereich oder
Gemusebeet.

» Abb.53: 1. Hauptbereich 2. Unterbereich 3. Ladestation 4. Begrenzungsdraht 5. Fiihrungsdraht

Praktische Anleitung
Flache des Mahbereichs Hauptbereich 1.000 m?
Unterbereich 400 m?
Wochentliche Arbeitstage und -stunden Hauptbereich 14 Stunden an 5 Tagen der Woche
Unterbereich 12 Stunden an 2 Tagen der Woche
Ausgangsmethode von Station Hauptbereich Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [70 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt
[Ausfiihrungsprioritét (%)] ,A“in der Abbildung.
Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des Hauptgartens
und startet den M@hvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [30 %)]. Siehe
Maher-Ausgangspunkt ,B“ in der Abbildung.
Unterbereich Bewegen Sie den Mahroboter im Voraus von Hand vom Hauptbereich zum Unterbereich.
Beginnen Sie dann mit dem manuellen Mahen. Einzelheiten hierzu finden Sie im Abschnitt
,Méahen ohne automatisches Aufladen® in der Betriebsanleitung.
Mussen Einstellungen fir Unterbereich vorgenommen werden? Ja
Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation in der Mitte der vorderen Begrenzung des Hauptgartens.

Installieren Sie einen Fihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den Hauptbereich in zwei
gleichgroRe Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Gras- und Rasenflachen auf kleinen Hiigeln

Eine Hiigellandschaft mit einem griinen Rasen in einem Park, auf einem Golfkurs o. A. Der Rasen wéchst mit unterschiedlichen Héhen- und
Schattenbedingungen auf einem oder mehreren sanften oder steilen Hangen mit Sand- und Wassermerkmalen.
» Abb.54: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs 2.500 m*

Wochentliche Arbeitstage und -stunden 24 Stunden an 7 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [40 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A” in der Abbildung.
[Ausfiihrungsprioritat (%)]

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung eines Endes einer ebenen Rasenflache auf dem Higel und

startet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,B“ in der
Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes einer leicht abwarts geneigten Rasenflache
und startet den M@hvorgang ab dem Endbereich des Flihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,C*
in der Abbildung.
Mussen Einstellungen fir Unterbereich vorge- Nein
nommen werden?

Tipps zu Installationen und Einstellungen Platzieren Sie die Ladestation an einem Ende der Mittellinie, die die ebene Rasenflache auf dem Hiigel in zwei
gleichgroRe Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie zwei Fiihrungsdrahte entlang der Mittellinie, die den Mahbereich in zwei gleichgroRe Bereiche unter-
teilt, einen oberen und einen unteren. Einen in Richtung des einen Endes einer ebenen Rasenflache auf dem Hugel,
den anderen in Richtung des fernen Endes einer leicht abwarts geneigten Rasenflache.

Achten Sie unbedingt darauf, einen Begrenzungsdraht auf nahezu ebenen oder méglichst wenig geneigten Flachen
zu installieren.

Verlegen Sie einen Fiihrungsdraht diagonal tber einen Hang, da dies dem Mahroboter das Erklimmen des Hangs
erleichtert.
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Gut entworfener Garten mit mehreren Stellen, die beim Mahen schwer zu erreichen sind

Ein vollstandig umzaunter, anspruchsvoller Gartenbereich, der ein groRes Wohnhaus, Wassermerkmale und eine wilde Sammlung von Pflanzen
und Objekten enthalt. Die gut entworfene Landschaft tragt dazu bei, den Garten schon intakt zu halten, erzeugt aber isolierte Stellen fir die

Rasenpflege.

» Abb.55: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs

2.500 m?

Woéchentliche Arbeitstage und -stunden

24 Stunden an 7 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station
[Ausfiihrungsprioritat (%)]

Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A" in der Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung des Endes der nahen Seite des Arbeitsbereichs und startet den
Méhvorgang etwa zwei Schritte vor dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [20 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt
,B“in der Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung der weit entfernten Ecke des Arbeitsbereichs und startet den

Méhvorgang etwa am Mittelpunkt der Lange des Fiihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,C* in der
Abbildung.

Der Maher verlasst die Ladestation in Richtung der weit entfernten Ecke des Arbeitsbereichs und startet den
Mahvorgang etwa zwei Schritte vor dem Endbereich des Fihrungsdrahts bei [20 %]. Siehe Mé&her-Ausgangspunkt
,D“in der Abbildung.

Mussen Einstellungen fiir Unterbereich vorge-
nommen werden?

Nein

Tipps zu Installationen und Einstellungen

Platzieren Sie die Ladestation zum Schutz der Landschaft und fiir bequemen Zugang zur Stromversorgung hinter
dem Haus.

Installieren Sie zwei Fuhrungsdrahte, um den Mahroboter zu zwei der am schwersten zuganglichen Mahbereiche im
Garten zu fihren. Einen Draht in Richtung des nahen Endes des Gartens, der sich zwischen zwei Gartenobjekten
erstreckt, den anderen Draht in Richtung der weit entfernten Ecke des Gartens, der sich zwischen dem Stellplatz
und den Pflanzen erstreckt.

Achten Sie unbedingt darauf, zwei Fiihrungsdréhte in einem bestimmten Abstand von einem Begrenzungsdraht zu
verlegen, um eine negative Auswirkung auf die Roboternavigation zu vermeiden.

Ein offener, formeller Garten, der durch Hecken, Wildpflanzen, Gartenwege und Gartenobjekte in

unsymmetrische Abschnitte unterteilt wird

Eingebettet in die Mitte eines mit vielen Pflanzen und Baumen gefiillten Waldstiicks, hat ein Gewerbegebiet freie Sicht auf den Hinterhofgarten, der
grob in drei Rasenflachen von unterschiedlicher Gréf3e und Dimension unterteilt ist.
» Abb.56: 1.Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht

Praktische Anleitung

Flache des Mahbereichs

1.500 m? (Flachenaufteilungsverhaltnis: ca. 55/30/15)

Woéchentliche Arbeitstage und -stunden

14 Stunden an 7 Tagen der Woche

24 Stunden an 4 Tagen der Woche

Ausgangsmethode von Station
[Ausfiihrungsprioritat (%)]

Bestimmen Sie die Ausflihrungsprioritaten fur die Maharbeit proportional zu den GréRRen der drei Bereiche.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation direkt bei [55 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,A” in der Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des zweitgréf3ten Arbeitsbereichs und star-

tet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fihrungsdrahts bei [30 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt B in der
Abbildung.

Der Mahroboter verlasst die Ladestation in Richtung des fernen Endes des drittgroRten Arbeitsbereichs und star-

tet den Mahvorgang ab dem Endbereich des Fiihrungsdrahts bei [15 %]. Siehe Maher-Ausgangspunkt ,,C* in der
Abbildung.

Mussen Einstellungen fir Unterbereich vorge-
nommen werden?

Nein

Tipps zu Installationen und Einstellungen

Platzieren Sie die Ladestation am nahen Ende der Mittellinie, die den groRten Mahbereich in zwei gleichgroRe
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie einen Fiihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den zweitgroRten Mahbereich in zwei gleichgrolRe
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.

Installieren Sie einen Flihrungsdraht entlang der Mittellinie, die den drittgrofRten Mahbereich in zwei gleichgrolle
Bereiche unterteilt, einen linken und einen rechten.
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