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Specifications

Model: RM350D
Rated voltage D.C.18V
Battery capacity 5.0 Ah

Dimensions 700 mm x 560 mm x 270 mm
(Lx W x H)

Weight 13.7 kg

No load motor speed Blade motor 2,300 min™
Maximum mowing area 3,500 m?

Maximum slope climbing angle

26° (49%)

Mower blade Swing back blade
3 blades

Part number of replacement mower blade 1913M9-3

Mowing width 240 mm

Cutting height

20 mm - 60 mm
9-step electric adjustment in 5 mm increments

(measured according to EN303 447)

Protection degree IPX4
Applicable AC adapter AADO1
Applicable charging stations RST001
Boundary wire Operating frequency band 3.3 kHz - 50 kHz
Guide wire Maximum magnetic field strength 38 dBuA/m

. Due to our continuing program of research and development, the specifications herein are subject to change without notice.

. Major features and AC adapter may differ from country to country.
*  Weight according to EPTA-Procedure 01/2014
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Symbol marks

The followings show the symbols which may be used for the equip-
ment. Be sure that you understand their meaning before use.

WARNING — Read user instructions before operating
the machine.

WARNING - Keep a safe distance from the machine
when operating.
The machine may throw objects and injury resuilt.

WARNING - Set the anti-theft function and then turn
off the power of the machine before working on or
lifting the machine.

Otherwise the mower blade may injure your hand

and foot.

The disabling device for this machine is a restart lock
by the PIN code.

You can operate the restart lock in the anti-theft func-
tion settings.

If restart lock is enabled, you will be required to enter
your PIN to restart the machine.

WARNING — Do not ride on the machine.
Otherwise the mower blade may injure your hand
and foot.

Only for EU countries

Due to the presence of hazardous components in the
equipment, waste electrical and electronic equipment,
accumulators and batteries may have a negative
impact on the environment and human health.

Do not dispose of electrical and electronic appliances
or batteries with household waste!

In accordance with the European Directive on waste
electrical and electronic equipment and on accumu-
lators and batteries and waste accumulators and
batteries, as well as their adaptation to national law,
waste electrical equipment, batteries and accumula-
tors should be stored separately and delivered to a
separate collection point for municipal waste, oper-
ating in accordance with the regulations on environ-
mental protection.

This is indicated by the symbol of the crossed-out
wheeled bin placed on the equipment.

Intended use

This machine is intended for automatic mowing and charging.

Safety precautions

N

N
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Warning — Do not touch rotating blades.

Doing so may cause injury.

Never allow children, persons with reduced physical,
sensory or mental capabilities or lack of experience and
knowledge or people unfamiliar with the instructions to use
the machine, local regulations may restrict the age of the
operator.

Do not to allow children to be in the vicinity or play with the
machine when it is operating.

Do not touch the mower blades or wheels until they have
come to a complete stop.

Do not charge the machine with other than the supplied
charging station. Do not use an AC adapter other than one
specified in this Instruction Manual.

When disposing of the internal battery at the end of its
service life, follow your local regulations relating to battery
disposal. For how to remove the battery, refer to the chapter
"When disposing of this product" hereafter.

Turn off the power switch of the Robotic Mower in the fol-
lowing cases.

When removing foreign matter jammed in the machine.
Before inspecting, cleaning, or working on the machine or
the charging station.

Also unplug the power cable of the AC adapter before inspect-
ing, cleaning, or working on the charging station.

When inspecting the machine for damage after striking a
foreign object.

If the machine starts to vibrate abnormally. In this case,
check that the machine is not damaged before restarting it.
Inspect the machine, peripheral devices, power cable, and
extension cable before use to make sure there is no damage
or signs of aging deterioration.

15

10.

1.

12.

13.

15.

16.

17.

18.

Never operate the machine or peripheral devices with defec-
tive guards or shields, without safety devices, or with dam-
aged or worn cables.

Do not connect a damaged cable to a power supply. If a
cable connected to a power supply is damaged, do not
touch the cable before disconnectiong from the power sup-
ply. Otherwise, electric shock may result.

Install the AC adapter and cabtire cable outside the mowing
area. Otherwise, cable damage or electric shock may result.
Stop using the machine immediately if an accident or break-
down occurs.

Stop using the machine immediately if the electrolyte leaks.
Unplug the power plug from the power outlet if the cable
becomes damaged during use.

It is recommended to connect the power plug of the cabtire
cable only to a power supply circuit that is protected by a
residual current device (RCD) with a trip current of 30 mA or
less.

Avoid using this machine or peripheral devices in bad
weather and especially when there is a risk of lightning.
Stop using the machine immediately if abnormal vibration
occurs.

When using the machine in a public space, it is necessary
to post warning signs around the work area. The warning
signs should display the following text contents.

"Warning! Automatic lawnmower! Keep away from the machine!
Supervise children!"

> Fig.1

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

35.

36.

The power cable of the AC adapter cannot be replaced. If the
power cable becomes damaged, it is necessary to dispose
of the AC adapter.

If the work area adjoins a public road, establish a border
between the work area and the public road. Otherwise, the
machine may reach over into the public road and cause an
accident.

Make sure that there are no people, pets, or small animals in
the work area before use. They may get caught in the machine,
resulting in injury.

Do not use the AC adapter in a location that is exposed to
rain, damp, or wet. Otherwise, electric shock may result.

Do not touch the AC plug of the AC adapter with wet hands.
Otherwise, electric shock may result.

Connect the AC plug of the AC adapter to an outdoor power
outlet.

Wear gloves when installing and removing wires. Otherwise,
the wires may cause an injury.

Be careful not to hit your fingers or hand with the hammer
when driving the pegs.

Install the wires so that they do not float from the ground.
Otherwise, your foot may get caught, resulting in injury.

Be careful not to pinch your fingers when opening and clos-
ing the terminal cover.

Do not touch the mower blades while they are rising or low-
ering. Your fingers may get caught, resulting in injury.

Be careful not to pinch your fingers when opening and clos-
ing the display cover.

Keep your face away from rotating tires and mower blades.
Your clothing may become caught, resulting in suffocation.

Do not look into the mower blades during operation. Flying
objects may get into your eyes.

Do not touch rotating wheels. Your fingers may get caught,
resulting in injury.

Be sure to install the mower blades properly according to
this Instruction Manual. Otherwise, the mower blades may
come loose unexpectedly, resulting in injury.

Carry this machine with the mower blade side facing away
from you. Otherwise, you may come into contact with the
wheels and mower blades, resulting in injury.

Carry this machine by holding the grip. If carried by holding
other than the grip, the machine will be unstable and may be
dropped, resulting in injury.

Important safety instructions for battery

1.

Before using the Robotic Mower, read all instructions and
warning markings.

2. If operating time has become excessively shorter, stop
operating immediately. It may result in a risk of overheating,
possible burns and even an explosion.

3. Do not store and use the machine in locations where the
temperature may reach or exceed 45 °C (113 °F).

4. Do not incinerate the battery even if it is completely worn
out. The battery can explode due to heating.

ENGLISH
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The contained lithium-ion batteries are subject to the
Dangerous Goods Legislation requirements.

For commercial transports e.g. by third parties or forwarding
agents, special requirement on packaging and labeling must be
observed.

For preparation of the item being shipped, consulting an expert
for hazardous material is required. Please also observe possible
more detailed national regulations.

Do not use the machine near high-voltage electrical power
transmission lines. Doing so may result in a malfunction or
breakdown of the machine or battery.

o

o~

Never service damaged battery. Service of battery should
only be performed by the manufacturer or authorized service
providers.

SAVE THESE INSTRUCTIONS.

Store the product in a safe place out of the reach of children.

AcAuTion: Only use genuine Makita batteries. Use of
non-genuine Makita batteries, or batteries that have been altered,
may result in the battery bursting causing fires, personal injury and
damage. It will also void the Makita warranty for the Makita tool and
charger.

Tips for maintaining maximum battery life
1. Never recharge a fully charged battery. Overcharging short-
ens the battery service life.

2. Charge the battery with ambient temperature at 10 °C - 40 °C
(50 °F - 104 °F). Let a hot battery cool down before charging
it.

3. Charge the battery if you do not use it for a long period

(more than six months).

Names of parts

l 4
=
()
N

Robotic Mower
"STOP" button
Display cover
Rear wheel
LED
Charging socket
Control panel
Top cover
Chassis
10. Slider shaft
11. Rubber retainer
12. Front wheel
13. Power switch
14. Grip
15. USB cap

(Do not open. This is for maintenance servicing.)
16. Blade cover
17. Blade base
18. Mower blade
19. Skid plate

ONoO A WD

Introduction of separately sold items

The typical A-weighted noise level determined according to
EN50636-2-107:

Sound pressure level (L,a) : 70 dB(A) or less

Sound power level (Lya) : 59 dB (A)

Uncertainty (K) : 3.1 dB (A)

The noise level under working may exceed 80 dB (A).

NOTE: The declared noise emission value(s) are measured by the
standard test method, and may be used for mutual comparison
between machines.

NOTE: The declared noise emission value(s) may also be used in a
preliminary assessment of exposure.

AWARNING: The noise actually emitted in use of the machine
may differ from the declared value(s) depending on the usage
of the machine, and especially the type of material to be
processed.

AWARNING: Be sure to take safety measures to protect work-
ers based on estimates of exposure under the actual condi-
tions of use (consider the entire operating cycle including the
time the machine is switched off and the idling time in addition
to the operating time).

Declarations of Conformity

For European countries only

The Declarations of conformity are included in Annex A to this instruc-
tion manual.

20. Charging station
21. Station base
22. Charging terminal
23. Terminal cover
24. Station housing
25. Station indicator
26. Wire cover
27. Boundary wire
28. Guide wire
29. Wire
30. Peg
31. Connector
32. Coupler
33. AC adapter
(The plug shape will differ from region to region.)
34. Cabtire cable
35. Screw peg
(For fixing the charging station)
36. Hex wrench 6

ACAUTION: These accessories or attachments are recommended
for use with your Makita products specified in this manual. The use
of any other accessories or attachments might present a risk of injury to
persons. Only use accessory or attachment for its stated purpose.

For details of separately sold items, refer to the catalog or contact the
dealer or our sales office.
. Blade set

— Set of mower blades and fixing screws

PREPARATION

«  Wire
*  Wire repair set
— Set of wire, couplers, and pegs
. Peg
. Coupler

NOTE: Some separately sold items in the list may be supplied
with the machine as standard accessories at the time of purchase.
Standard accessories may differ depending on the country of
purchase.

The following preparations are needed to use this product.

1. Preparing the work area

Determine the range to be mowed by the Robotic Mower. Enclose the
work area with the boundary wire, and connect the power supply to
the charging station. Install a guide wire as necessary.

For the detailed procedure, refer to the enclosed Setup Guide.

2. Initial setting of the Robotic Mower

When using the Robotic Mower for the first time, it is necessary to set
the language, date and time, mowing area, and PIN code.
For the detailed procedure, refer to the enclosed Setup Guide.

3. Charging the Robotic Mower

The battery of the Robotic Mower is not charged sufficiently when
factory-shipped. Charge the battery before use.

For the charging procedure, refer to the section "Charging the Robotic
Mower" (Page 17) in this manual.

ENGLISH



Turning the power on/off

The power switch is located on the underside of the Robotic Mower.
Press the ! side of the power switch to turn on the power, or

the O side to turn off the power.

» Fig.3: 1. Power switch

ACAUTION: When the robotic mower is not operating (includ-
ing when stored), make sure that the power switch is turned
off.

If the robotic mower is left unoperated for a long time with the power
turned on, the battery may over discharge and become unusable.

Charging the Robotic Mower

Checking the remaining battery capacity
1. Press the "STOP" button.

The display cover opens.
» Fig.4: 1."STOP" button 2. Display cover 3. Control panel

2. Turn on the power switch of the Robotic Mower.

3. Pressthe @ button on the control panel.

The [Main menu] appears. You can check the remaining battery
capacity at the upper right of the screen.

Main menu
» Fig.5: 1. Remaining battery capacity indication

LCD screen indication Remaining battery capacity
80 - 100 %
[
60 - 80 %
20-60 %
0-20%

Charging
1. Turn on the power switch of the Robotic Mower.

NOTE: Charging is performed only when the power switch of the
Robotic Mower is turned on.

NOTE: If the battery is fully discharged, it will take longer than usual
for the charging to begin.

NOTE: If the battery is hot or cold, charging will not begin.

2. Dock the Robotic Mower with the charging station.
» Fig.6: 1. Charging station 2. LED

When charging starts, the LED blinks green. When charging is com-
plete, the LED turns off.

Things that should be understood before use

Work environment

Check that the area to be mowed by the Robotic Mower conforms to
the following items.
e The grass heightis 65 mm or less.
If the grass is too long, cut it down in advance.
. There are no obstacles such as stones, sticks, or tools.
The Robotic Mower may fling or catch obstacles, resulting in an
accident.
e There are no puddles.
The Robotic Mower can mow lawns in the rain, but wet grass
tends to stick to the Robotic Mower, and the possibility of slipping
on steep slopes increases.
»  Thereis no snow accumulation.
The Robotic Mower may slip and not operate correctly.

Charging station

The charging station charges the Robotic Mower and flows signals in
the boundary wire and guide wire.
Check that the location to install the charging station conforms to the
following items.
. Itis close to the power supply.
. Itis a level location.
The installation location has a slope within £5° of level.
. The location should be protected from the sun.
*  When installing the charging station on the lawn directly, keep
the lawn short.
*  Thereis a space of 3 m or more in front of the boundary wire.

NOTICE: Do not bend the station base.

Boundary wire

The boundary wire defines the area where the Robotic Mower is to
perform mowing work.

Install the boundary wire around the boundary of the area where the
Robotic Mower is to perform mowing work.

For the installation method, refer to the chapter "Installing the
Boundary Wire" in the Setup Guide.

Guide wire

This wire guides the Robotic Mower when it returns to the charging
station. This wire also guides the lawn mower to areas that the lawn
mower works less frequently due to topographical reasons, etc.

For the installation method, refer to the chapter "Installing the Guide
Wire" in the Setup Guide.

Lamp lighting

The Robotic Mower and the charging station indicate various states
by the lighting patterns of their lamps.
» Fig.7: 1.LED 2. Station indicator

Robotic Mower

LED State

Green/blinking Charging (Turns off when charging is complete)

White/blinking Operating (Blinks for the time specified by the [LED]

setting)

Red/blinking Error occurrence

Yellow/blinking Standby (excluding cases such as when being on
standby outside of the scheduled operating times

during automatic operation)

Off Power off / Empty battery
or other than the above

Charging station

Station indicator State

Red/lighted Error occurrence

Red/blinking There is an abnormality in the boundary wire

connection

Greenl/lighted The boundary wire is connected successfully

17 ENGLISH



HOW TO USE

Control panel operations

When the "STOP" button is pressed, the display cover opens and the
control panel can be operated.
» Fig.8: 1.LCD screen 2. Menu buttons 3. Operation keys

4. Numeric keys 5. "STOP" button

Button/key Function
Menu Returns the Robotic Mower to the
buttons n charging station. After pressing this
button, select the desired return
method.
Q Displays the [Main menu].
- Starts mowing. After pressing this
'." button, select the desired mowing

method.

Select items on the screen. The
selected item is highlighted (white-
black inverted display).

Operation

keys

LI
Returns to the previous screen/

g operation.
Executes the selected item.

Numeric

keys ~

Selecting and executing items on the LCD screen

LCD screen operations are performed mainly with the Main menu.
Press the @ button to display the Main menu.

Enter numbers. They can be operated
only when numeric entry is possible.

Main menu

» Fig.9: 1. Date 2. Time 3. Remaining battery capacity 4. Cutting
height 5. Currently selected setting menu 6. Setting menu
icons

Operations within the LCD screen use the operation keys and
numeric keys. The available buttons/keys differ according to the items
displayed on the screen.

When selection items are arranged side by side

When items are arranged side by side, select with the E]/E] keys
and execute with the | Y key.

» Fig.10: 1. Selected item

When selection items are arranged vertically

When items are arranged vertically, select with the E/E keys and
execute with the [7 key.

» Fig.11: 1. Selected item

When further options are available

When triangular arrow marks appear next to the selected item, further
options are available. Select the item with the direction key(s) (E]/E]
A{TH) indicated by the triangular arrow marks, and finalize the

selection with the LY _ key.
> Fig.12

When entering numbers

On the PIN code entry screen and for selection items where values
are entered, enter with the - EI keys and finalize the entry with
the key.

» Fig.13

NOTE: When entering a value with two or more digits, enter in order
from the upper digits (or the first number). If you make a mistake,
enter arbitrary numbers to all digits and then enter the correct num-

bers again.

Starting mowing

A WARNING: Be sure to observe the following items when the

Robotic Mower is in operation.

. Do not put your hands and feet under or look under the
chassis.

. Keep your face and hands away from rotating wheels.

. Do not let children or pets enter the work area.

NOTICE: The Robotic Mower is intended only for mowing
lawns. Clear away any weeds from the work area in advance.

NOTICE: Clear away objects such as small stones and sticks
that may hinder Robotic Mower operation from the work area
in advance.

NOTICE: Mowing will be unable to start if the station indicator
is off or if it is lighted or blinking red.

There may be an error in the charging station or a broken boundary

wire. If the station indiator is blinking in red, check the following.

. Is the AC adapter connected to a power outlet?

. Is the cabtire cable connected correctly to the AC adapter and
the charging station?

*  Are the charging station and the boundary wire connected
correctly?

. Is there an open circuit in the boundary wire?

*  Are the connectors and couplers on the boundary wire con-
nected correctly?

There may be an temporary error due to lightning or other causes or
temperature protection of the charging station. If the station indiator
is lighted in red, take the following actions.

. Unplug the cabtire cable ftom the charging station, wait until
the station indiator goes out, and then reconnect the cabtire
cable.

. If this does not solve the problem, connect the cabtire cable
after some time has passed.

» Fig.14: 1. Station indicator

The factory default settings are defined as follows. To change the
default settings, refer to the instructions on the major setting items
listed under "SETTING MENUS” (Page 19).

Major setting item Initial value
Mowing area Area set by the initial setting
Cutting height Consistent (60 mm)
Boundary overreach 32cm
Spiral cutting Enable

To start mowing at once

To start mowing at once, perform the mowing start operation on the
control panel.

1. Press the "STOP" button.

The display cover opens.

» Fig.15: 1."STOP" button 2. Display cover 3. Control panel
2. Pressthe button on the control panel.

3. Select the desired option.

Option Details

Auto mowing Mows by automatic operation and charging. When
the remaining battery capacity becomes low,

the Robotic Mower automatically returns to the
charging station and charges. When charging is
complete, mowing restarts. The operation is per-
formed within the scheduled mowing period that

you configured

Mowing without | Mows without charging. If the remaining battery
charging capacity runs out partway, the machine stops at
that point. You can select the duration time for
mowing without charging. (Until battery empty /
For 30 min / For 90 min)

¢ The scheduled mowing will be disabled
during this option.

«  Select this option in a sub area.
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Option Details

Deactivate Disables the scheduled mowing and starts mow-

schedules ing at once. You can select the period to disable
the schedules. (For 24 hours / For 3 days)

Mowing - With | Starts mowing in a spiral pattern from an arbitrary

spiral cutting location. Select [Auto mowing] in the main area
and [Mowing without charging] in a sub area.

NOTE: Main area refers to the work area where the charging sta-
tion is installed and the Robotic Mower can return automatically.

In contrast, sub area refers to a work area where there is no path
wide enough for the Robotic Mower to return to the charging station
and it is necessary to move the Robotic Mower by carrying it by
hand. For details, refer to "Start Mowing Menu" (Page 20) in this
manual.

4. Close the display cover.

Stopping mowing

There are two methods for stopping mowing as follows.

Stop mowing and remain in place

When the "STOP" button is pressed during operation, the display
cover opens and mowing will stop.
» Fig.16: 1."STOP" button 2. Display cover

Stop mowing and return to the charging station (End)

1. Press the "STOP" button during operation, and then press

the @ button on the control panel.
» Fig.17: 1."STOP" button 2. Display cover 3. Control panel

2. Select the desired option.

Option Details

Mowing starts. The LED blinks white during operation. Stay at The Robotic Mower returns to and stays at the

NOTE: The LED will blink for the time set in advance by the [LED] charging charging station.

setting. station

. - : - . Schedule The Robotic Mower returns once to the charging
NOTICE: Wh | the displ , d firml til it . f -
clicks e closing the display cover, press down firmly untitt restart time station, and then restarts mowing after the set
- time.
Specifying the date and time to start mowing Restart on The Robotic Mower returns to the charging sta-
. . ) ) schedule tion, and then starts mowing at the scheduled date

Specify the date and time to perform mowing from the following set- and time.
ting item, and put the Robotic Mower into the stand-by state.
[Top menu] > [Main menu] > [Mowing preferences] > [Schedule] 3. Close the display cover.
For the detailed setting method, refer to the section "Start Mowing NOTICE: When closing the display cover, press down firmly until it
Menu" (Page 20). clicks.

SETTING MENUS

Operate the three menu buttons and the keypad on the control panel to set the Robotic Mower in accordance with the application and purpose. This
chapter introduces the setting contents in the six menus and their multiple sub menus.

Top menu screen that appears after the power is turned on (except when starting up for the first time)

» Fig.18
Button Menu name What can be set using the sub menus s:;irence

Mow by automatic operation and charging. 20
4_“ Start mowing I\S/It(;z \;Vlthout au.tomanc charglng. — - 20
uto mowing at the desired timing. (Scheduled mowing is put on hold.) 20
Mow in a spiral pattern. 20
Return the Robotic Mower to the charging station. 21
@ Return the Robotic Mower to the charging station, and restart operation at the 21

Park scheduled time.
Return the Robotic Mower to the charging station, and restart operation at the 21

preset schedule.
Change and register the mowing area. 21
Mowing preferences Schedule mowing. 21
Determine the cutting height. 22
Set the guide signal active search period. 23
Cut the grass near the boundary. 23
Set the movement distance to the mowing start point. 23
Navigation preferences | Select the departure method from the charging station. 23
Adjust the departure angles from the charging station. 24
Adjust the width of offset navigation. 24
Mow unmowed grass. 25
@ Main menu Set the alarm sounding time. 25
Security Change the PIN codle. 25
Prevent wire signal interference. 26
Protect the Robotic Mower from theft. 26
Save/load user preferences. 26
Change the date and time settings. 26
Change the display language. 27
Others Reset the user preferences. 27
Browse the product information. 27
Manage the LED on/off time. 27
Check the details of operation errors. 27
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Start Mowing Menu

A CAUTION: When starting up the Robotic Mower for the first
time after installing the wires in the work area as advance
preparation, be sure to have the Robotic Mower automatically
depart once from the docked state with the charging station.

When the Robotic Mower automatically departs from the charging
station, it saves the magnetic field in its memory and performs
autonomous control so that docking operation is performed properly
thereafter. If this task is not performed, the Robotic Mower may not
execute docking properly when returning, or may otherwise not
function properly.

Select and execute one of the following two methods to have the

Robotic Mower automatically depart from the charging station.

*  Dock the fully charged Robotic Mower with the charging station
within the pre-scheduled operation time (or at any time when
using the [Deactivate schedules] sub menu), and then issue
the start instruction using the [Start mowing] menu. For details,
refer to "Start Mowing Menu" (Page 20).

«  Tentatively register the departure method in the [Mower depart-
ing points] sub menu of the [Navigation preferences] menu,
and perform test navigation. For details, refer to "Selecting the
departure method from the charging station" (Page 23).

Mowing with automatic operation and charging

[Top menu] > [Start mowing] > [Auto mowing]

The lawn of the main area enclosed by the boundary wire is mowed
automatically. When this menu is selected, the Robotic Mower is
automatically controlled according to the contents set by each menu.
Even if the remaining battery capacity becomes low, the Robotic
Mower can automatically repeat charging and continue to neatly mow
the lawn within the area.

About the main area

This is the mowing work area that has the charging station located
within its boundary. The Robotic Mower continues to navigate ran-
domly and mow the lawn within this area while repeatedly returning
and departing centering on the charging station.

» Fig.19: 1. Main area 2. Charging station 3. Boundary wire

1. Press the (8 button on the control panel.

The sub menu appears.

» Fig.20

2. Select [Auto mowing].

Press the key, and the message [Close the display cover to start
mowing.] appears.

3. Close the display cover.
The Robotic Mower starts mowing.

Mowing without automatic charging

[Top menu] > [Start mowing] > [Mowing without charging]

Automatic operation continues within the time set in advanced or until
the battery capacity runs out.

Operate the Robotic Mower with this setting when mowing the sub
are which has no path to and from the main area. Also in the main
area, use this setting when mowing only for the selected time which
does not need to return to the charging station or to charge.

About the sub area

This is a separate mowing work area that is enclosed by the boundary

wire but does not have a path wide enough for the Robotic Mower

to pass to the main area. Mowing is performed automatically while

detecting the wire signals, but automatic return to the charging station

is not possible.

» Fig.21: 1. Main area 2. Charging station 3. Boundary wire 4. Path
5. Sub area

NOTICE: In order to operate the Robotic Mower in a sub area,
move the Robotic Mower by hand from the main area to the
sub area in advance.

NOTICE: To charge the Robotic Mower working in a sub area,
stop the Robotic Mower and turn off the power, and then carry
it to the main area. After moving the Robotic Mower, turn

on the power again and manually connect it to the installed
charging station.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The sub menu appears.

2. Select [Mowing without charging].

The option menu appears.

3. Select the desired option.

Option Details

Until battery Mows automatically until the remaining battery
empty capacity runs out.

For 30 min Mows automatically for 30 minutes.
Mows automatically for 90 minutes.

For 90 min

Press the E key, and the message [Close the display cover to start
mowing.] appears.

4. Close the display cover.
The Robotic Mower starts mowing.

NOTE: When [Until battery empty] is executed, the Robotic Mower
will stop at the point where the remaining battery capacity runs out.
To charge the Robotic Mower, manually connect it to the charging
station in the main area.

Starting auto mowing at the desired timing (Putting

scheduled mowing on hold)

[Top menu] > [Start mowing] > [Deactivate schedules]

You can put pre-scheduled mowing work on hold for a certain period
and have the Robotic Mower operate automatically at the necessary
or convenient timing. The Robotic Mower normally executes and
stops mowing according to a preset schedule, but selecting this menu
lets you operate the Robotic Mower automatically even outside the
scheduled times.

NOTE: Once the set period passes, the pre-registered schedule
becomes enabled again and the Robotic Mower restarts work
according to the preset schedule.

1. Pressthe button on the control panel.
The sub menu appears.

2. Select [Deactivate schedules].

The option menu appears.

3. Select the desired option.

Option Details

For 24 hours Puts the mowing work scheduled in the Robotic
Mower on hold for 24 hours.

Puts the mowing work scheduled in the Robotic
Mower on hold for 3 days.

For 3 days

Press the [7 key, and the message [Close the display cover to start
mowing.] appears.

4. Close the display cover.
The Robotic Mower starts mowing.

NOTE: To stop the mowing work within the set period, operate the
Robotic Mower manually such as by pressing the "STOP" button on
the Robotic Mower or by using the [Park] menu, etc.

Mowing in a spiral pattern

[Top menu] > [Start mowing] > [Mowing - With spiral cutting]

Mowing starts in a spiral pattern from a point of concern within the
area, such as a place where the grass is dense or where the grass
height is uneven due to unmowed grass, etc. After navigating in a
spiral pattern to mow the lawn intensively in a specific location, the
Robotic Mower transitions to normal navigation and continues mow-
ing the entire area.

Normal path and spiral path

The Robotic Mower normally calculates its path automatically and
navigates randomly in straight lines within the area to achieve an
even lawn finish. However, you can prioritize and intensively mow

a target area of concern to achieve a good finish by starting spiral
cutting from a specific location, such as a place where the grass is
dense, unmowed grass remains, or the grass grows faster than other
places.

» Fig.22: 1. Normal path 2. Spiral path
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1. Turn off its power switch and place the Robotic Mower in the
location to start spiral cutting. Then turn on the power switch.

2. Pressthe button on the control panel.
The sub menu appears.

3. Select [Mowing - With spiral cutting].

The option menu appears.

4. Select the desired option.

Option Details

Auto mowing Executes spiral cutting in the main area, and when
complete, continues mowing by automatic opera-
tion and charging.

Mowing without | Executes spiral cutting, and when complete, con-
charging tinues auto mowing within the specified period and
without automatic charging.

Press the key, and the message [Close the display cover to start
mowing.] appears.

5. Close the display cover.
The Robotic Mower starts mowing.

Park Preferences

NOTE: It is recommended to set the active search period for the
guide signal to "0" (zero), if you do not install guide wires in your
work area. It helps the Robotic Mower return to the charging station
quickly. For details, refer to "Setting the active search period for the
guide signal" (Page 23).

Returning the Robotic Mower to the charging station

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

The mowing work is stopped and the Robotic Mower is returned to
the charging station.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The sub menu appears.

» Fig.23

2. Select [Stay at charging station].

Press the key, and the message [Close the display cover to return
to the charging station.] appears.

3. Close the display cover.
The Robotic Mower returns to the charging station.

Returning the Robotic Mower to the charging station

and restarting operation at the scheduled time

[Top menu] > [Park] > [Schedule restart time]

The Robotic Mower is returned to the charging station, and then oper-
ation is restarted after the specified time.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The sub menu appears.

2. Select [Schedule restart time].

The entry screen appears.

3. Use the keypad and enter the desired time.
» Fig.24

NOTE: You can enter a time to restart of 0 to 99 hours. The initial
setting is 3 hours.

4. Pressthe m key to verify the entry.

The message [Close the display cover to return to the charging sta-
tion.] appears.

5. Close the display cover.
The Robotic Mower returns to the charging station.

Returning the Robotic Mower to the charging station
and restarting operation at the preset schedule

[Top menu] > [Park] > [Restart on schedule]

The Robotic Mower is returned to the charging station, and then oper-
ation is restarted at the preset mowing schedule. The Robotic Mower
continues to stand by after returning to the charging station, and then
automatically departs from the station to meet the next preset mowing

schedule.

NOTE: If the Robotic Mower is not sufficiently charged, it will not
start mowing even if the preset schedule approaches. Mowing will
restart once charging is complete.

NOTE: The schedule displayed on the screen cannot be created,
changed, or deleted from this menu. To adjust the schedule, select
[Schedule] in the [Mowing preferences] menu and redo the settings.

1. Pressthe @ button on the control panel.

The sub menu appears. The mowing schedule is displayed next

to [Restart on schedule]. The displayed date and time are the next
planned restart schedule after the Robotic Mower has returned to the
charging station.

2. Select [Restart on schedule].
Confirm the displayed start schedule and continue with the setting.
» Fig.25: 1. Next planned restart schedule

Press the v key, and the message [Close the display cover to return
to the charging station.] appears.

3. Close the display cover.
The Robotic Mower returns to the charging station.

Mowing Preferences
Changing and registering the mowing area

[Top menu] > [Main menu] > [Mowing preferences] > [Mowing
area]

This is used to change the mowing area size registered when the
Robotic Mower was started up for the first time, or to register the size
of a new mowing area. The Robotic Mower figures out the optimal
mowing process and efficiently mows the lawn based on the mowing
area information set here.

NOTICE: Set an appropriate mowing area. If the set value devi-
ates greatly from the actual area, there may be unmowed places,
etc.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select |||n‘n displayed on the screen.

» Fig.26

The sub menu appears.

3. Select [Mowing area].

» Fig.27

4. Use the keypad and select the size range of your mowing area.
» Fig.28: 1. Triangular arrow marks

NOTE: When triangular arrow marks are displayed next to the
option, press the i/E/E}/E} keys to switch the option display.
When the desired option appears, press the E key to verify the
selection.

5. Follow the message displayed on the screen and complete the
setting.

When the message [Saved successfully.] appears, press the E key.

Scheduling mowing

[Top menu] > [Main menu] > [Mowing preferences] > [Schedule]

Set a week’s mowing schedule in advance to perform mowing in
accordance with the weather and lifestyle patterns. An appropriate
work plan will also stabilize the mowing frequency and maintain the
lawn in good condition for a longer time.

ACAUTION: Draw up daily and weekly work schedules during
closed and unattended hours. Prepare schedules to avoid a
chance to encounter nocturnal animals. Someone nearby or wild
animals might be harmed by mowing operations.

NOTE: Find well-balanced schedules to avoid heavy mower traffic
that causes lawn compaction. Turn long mowing hours into sched-
uled time blocks so the traffic can be redirected to give worn-down
areas a break.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.
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2. Select IILﬁ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Schedule].

The weekly schedule setting screen appears.

4. Use the keypad to select the day to set the schedule.

Press the W]F keys to highlight the desired day and then press
the key.

You can select multiple days at once. An underline is displayed below

the selected day(s).

» Fig.29: 1. Day selection indication 2. Time period when mowing
work is scheduled 3. Time period when mowing work is
not scheduled

NOTE: When the days are selected and the detailed time schedule
is set, the registered work timetable for each day is displayed. Time
periods without a schedule set appear white.

5. Select [Time schedule].
The time schedule setting screen appears.
6. Select the desired option.

Option Details

Work 24 hours | The Robotic Mower operates all day long. When
this option is selected, a check mark appears in
the [Schedule 1:] checkbox and [00:00] - [24:00] is
displayed.

Park 24 hours | The Robotic Mower remains parked all day long.
When this option is selected, the check marks are
removed from the [Schedule 1:] and [Schedule 2:]
checkboxes and [00:00] - [00:00] is displayed.

Schedule 1: The Robotic Mower operates at the set time.
Schedule 2: The Robotic Mower operates at the set time.
» Fig.30

Setting schedules

(1) Use the keypad and place a check mark in the checkbox of the
schedule option to be set.

(2) Usethe E/E]/E]/E] keys to highlight the hour or minute entry
field to be set.

(3) Use the keypad and enter the time.

(4) Repeat steps 2 and 3 to enter all the hour and minute entry
fields.

NOTICE: To enable a schedule setting, be sure to place a check
mark in the checkbox.

NOTICE: The times entered to [Schedule 1:] and [Schedule 2:]
cannot overlap.

7. Select [Verify].

When the message [Saved successfully.] appears, press the m key.
Recommended operating duration time for a selected
mowing area

The table shows benchmark run time suggested for your mowing
area size category. Design your own daily and weekly schedules
according to your needs.

Mowing area | Weekly working | Daily working Time table examples
size (M%) days (days) hours (hours)
500 5 5 07:00 - 12:00
7 35 07:00 - 10:30
750 5 7.5 07:00 - 14:30
7 5.5 07:00 - 12:30
1,000 5 10 07:00 - 17:00
7 7 07:00 - 14:00
1,500 5 14.5 07:00 - 21:30
7 10.5 07:00 - 17:30
2,000 5 19.5 04:00 - 23:30
7 14 07:00 - 21:00
2,500 6 20 03:00 - 23:00
7 17.5 05:00 - 22:30
3,000 7 21 02:00 - 23:00
3,500 7 24 00:00 - 24:00

Determining the cutting height

[Top menu] > [Main menu] > [Mowing preferences] > [Cutting
height]

Set the cutting height manually or by using the auto function. The
Robotic Mower automatically adjusts the blade height according to
the set grass height.

NOTICE: Mowing long grass to a short length all at once may
cause the grass to die, or the cut grass may block up inside the
Robotic Mower.

NOTE: Do not try to cut long grass all at once. Instead, mow the
lawn in steps, leaving a day or two between mowing sessions, until
the lawn becomes evenly short. Lawn clippings would be no longer
than 5 mm in a single mowing session. The damage and burden on
the lawn can be reduced to maintain a beautiful lawn finish by set-
ting an appropriate grass height and mowing frequency.

NOTE: The maximum cutting height setting value for the Robotic
Mower is 60 mm. If the grass height at the start of mowing exceeds
this maximum value, cut the grass to 65 mm or less with a Makita
lawn mower or other machine before using the Robotic Mower.

> Fig.31

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select |||n‘n displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Cutting height].

The menu selection screen appears.

4. Select the desired menu.

Menu Details

Manual This sets a consistent cutting height.

(consistent)

Auto By entering the grass heights at the start and
end of mowing, the Robotic Mower automatically
adjusts the blade height in steps.

The cutting height entry screen appears.
5. Usethe </ (o[~ keys to adjust the cutting height.

When the desired height is displayed on the screen, press the [7 key
to verify the setting. When there are multiple entry fields, select all the
values and then press the v key.

[Manual (consistent)] menu entry screen
» Fig.32

[Auto] menu entry screen
» Fig.33: 1. Grass height at work start 2. Target grass height

6. Follow the message displayed on the screen and complete the setting.
When the message [Saved successfully.] appears, press the [7 key.

Navigation Preferences

ACAUTION: When starting up the Robotic Mower for the first
time after installing the wires in the work area as advance
preparation, be sure to have the Robotic Mower automatically
depart once from the docked state with the charging station.

When the Robotic Mower automatically departs from the charging
station, it saves the magnetic field in its memory and performs
autonomous control so that docking operation is performed properly
thereafter. If this task is not performed, the Robotic Mower may not
execute docking properly when returning, or may otherwise not
function properly.

Select and execute one of the following two methods to have the

Robotic Mower automatically depart from the charging station.

. Dock the fully charged Robotic Mower with the charging station
within the pre-scheduled operation time (or at any time when
using the [Deactivate schedules] sub menu), and then issue
the start instruction using the [Start mowing] menu. For details,
refer to "Start Mowing Menu" (Page 20).

. Tentatively register the departure method in the [Mower depart-
ing points] sub menu of the [Navigation preferences] menu,
and perform test navigation. For details, refer to "Selecting the
departure method from the charging station" (Page 23).
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Setting the active search period for the guide signal

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] > [Active
search period for guide wire]

Set the period that the Robotic Mower actively searches for the con-
trol signal from the guide wire.

NOTE: When returning to the charging station, the Robotic Mower
detects the signal transmitted from the guide wire, and follows that
signal to efficiently trace the return path to the station.

NOTE: If the signal from the guide wire cannot be detected within
the active search period, operation switches to search over a wide
range including the signal from the boundary wire, and the Robotic
Mower returns to the charging station according to the detected
control signal.

NOTE: It is recommended to set the active search period for the
guide signal to "0" (zero), if you do not install guide wires in your
work area.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Active search period for guide wire].
» Fig.34

The entry screen appears.

4. Use the keypad and enter the desired search period.
» Fig.35

NOTE: You can enter an active search period of 0 to 10 min. The
initial setting is 10 min. If a value that exceeds the setting range is
entered, it is automatically replaced with the maximum value.

5. Pressthe m key to verify the entry.
When the message [Saved successfully.] appears, press the key.

Cutting the grass near the boundary

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] >
[Boundary overreach]

Adjust the distance by which the Robotic Mower is to exceed the
boundary wire in order to neatly cut the grass near the boundary.

Movement of the Robotic Mower near the boundary

When the Robotic Mower approaches the boundary wire installed
around the mowing area, it detects the signal from the wire and
prepares to change direction. When boundary overreach is set, the
Robotic Mower mows up to a certain distance outside the wire, and
then returns to within the boundary, automatically turns, and contin-
ues mowing. By setting an appropriate boundary overreach, you can
achieve a good lawn finish without leaving grass unmowed near the
boundary.
» Fig.36: 1. Boundary wire 2. Boundary overreach 3. Wire signal
4. Mowing path

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Boundary overreach].

The entry screen appears.

4. Use the keypad and enter the distance by which the Robotic
Mower is to reach over the boundary wire.
» Fig.37

Setting the movement distance to the mowing start
point

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] >
[Departure position]

Set the movement distance until the Robotic Mower starts mowing
after departing from the charging station. The Robotic Mower initially
moves away from the charging station without mowing, and then
starts mowing after moving for the distance set here.

Why is it necessary to move to the mowing start

point?

When the Robotic Mower departs from the charging station, it does

not start mowing immediately, and instead starts mowing after moving

a certain distance from the station. This is because setting a slightly

distant work start position enables to avoid overlapping or biased

work paths, and to more efficiently reach difficult-to-access areas.

» Fig.38: 1. Charging station 2. Work start position 3. Movement
distance

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Departure position].

The entry screen appears.

4. Use the keypad and enter the distance that the Robotic Mower is
to move before starting mowing.
» Fig.39

NOTE: You can enter a departure position of 80 to 300 cm.

NOTE: If a value that is below the setting range is entered, the
message [Invalid input.] appears. Select [OK] and then press
the v key. The entry screen appears again.

NOTE: If a value that exceeds the setting range is entered, it is
automatically replaced with the maximum value.

5. Pressthe E key to verify the entry.
When the message [Saved successfully.] appears, press the [7 key.

Selecting the departure method from the charging
station

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

Set how the Robotic Mower is to depart from the charging station and
start mowing. You can register and adjust the execution priority of up
to five different departure methods, including the type of wire signal
to follow and the movement distance to the mower departing points
when departing from the station.

Skillfully combining multiple mower departing points

In addition to starting mowing by departing directly from the charging
station, the Robotic Mower can also move away from the station
along the boundary wire or guide wire for a certain distance and then
start work from that point. By combining multiple departure methods
in accordance with the shape and layout of the work area, you can
avoid overlapping or biased work paths, arrive directly to areas that
are difficult to access by normal navigation, and achieve an even lawn
finish over the entire area.
» Fig.40: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

4. Mower departing points

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

NOTE: You can enter an overreach distance of 20 to 50 cm.

NOTE: If a value that is below the setting range is entered, the
message [Invalid input.] appears. Select [OK] and then press
the key. The entry screen appears again.

NOTE: If a value that exceeds the setting range is entered, it is
automatically replaced with the maximum value.

5. Pressthe key to verify the entry.
When the message [Saved successfully.] appears, press the m key.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Mower departing points].

The menu selection screen appears.

4. Select the number of the profile to register the departure method.

» Fig.41: 1. Forwards to left along boundary wire 2. Forwards to
right along boundary wire 3. Forwards along guide wire 1
4. Forwards along guide wire 2
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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 | * /1 > |keys to display the desired wire

type. To depart directly from the charging station

without tracing a specific wire, select [--].

Departure Enter the distance that the Robotic Mower is to

position: 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.42: 1. Maximum probability value that can be entered

NOTE: If you set as the described figures, the total probability of
[Mower departing points] is 60%. As for the remaining 40%, the
Robotic Mower departs directly from the charging station. When

the Robotic Mower departs directly from the charging station, the
departure angles can be adjusted. For details on the departure
angles, refer to the section "Adjusting the departure angles from the
charging station".

NOTE: The maximum probability value that can be entered for each
profile is displayed to the left of the probability entry field. Enter

a value of the displayed maximum value or less. If a value that
exceeds the range is entered, it is automatically replaced with the

maximum value.

6. Select [Test] and execute test operation before registering the
settings.

Follow the message displayed on the screen and complete the test
operation.

If the test operation results are unsatisfactory, redo the settings.

NOTE: To register the distance setting after test navigation, save
the test report by following the instructions on the screen. Then
press the v key to complete the registration after the message
[Saved successfully.] appears. When this registration is complete,
the screen returns to the menu selection screen.

NOTE: The Robotic Mower stops automatically near the mower
departing point after the test navigation. To redo the settings or
register a new profile, manually dock the Robotic Mower to the
charging station again.

NOTE: To skip the test navigation, select [Verify] and register the
setting.

When the message [Saved successfully.] appears, press

the v key.

7. Repeat steps (4) through (6) and register up to five profiles as
necessary.

Adjusting the departure angles from the charging

station

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] >
[Departure angles]

Set the departure angles when the Robotic Mower departs directly
from the charging station. Assuming the docking contact point, facing
the charging station, as 0° (12 o’clock), you can set two departure
angle ranges between 90° (3 o’clock) to 270° (9 o’clock) in the clock-
wise direction. You can adjust the execution priority of each departure
angle.

What is the "probability” that determines the
execution priority?

The probability obtained when setting the departure method and

departure angles from the charging station expresses the possibility

of the Robotic Mower prioritizing operation based on the set contents

as a percentage.

For example, if 25% and 75% are entered as the probabilities for

ranges 1 and 2 when setting the departure angles, there is a 25%

probability that the Robotic Mower will depart at an arbitrary angle

within range 1.

» Fig.43: 1. Departure angle range 1 2. Departure angle range 2
3. Charging station

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.
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2. Select |% displayed on the screen.
The sub menu appears.

3. Select [Departure angles].

The option menu appears.

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

Exit ranges can be set at between 90° and 270°.

Option Details

Exit range 1: Enter the 1st angle range for the Robotic Mower to
depart from the charging station. (You can also set
just one range.)

Exit range 2: Enter the 2nd angle range for the Robotic Mower
to depart from the charging station.

Probability Enter the probability of the Robotic Mower depart-
ing within each set angle range as a percentage.

» Fig.44: 1. Exitrange 1 (1st angle range) 2. Exit range 2 (2nd
angle range) 3. Probability

Setting the departure angles

(1) Use the [« lfaf~y keys to highlight the angle and probability
entry fields to be set.

(2) Use the keypad and enter the angles and probability.
(3) Repeat steps 1 and 2 and enter all the entry fields.

NOTE: When entering only [Exit range 1:], the execution probability
is automatically set to 100%.

NOTE: When only [Exit range 1:] is entered, the execution probabil-
ity of [Exit range 1:] cannot be changed. When entry to [Exit range
2:] is started after entering [Exit range 1:], the execution probability
of [Exit range 1:] can be changed.

NOTE: Finish entry to [Exit range 1:] before setting [Exit range 2:]. It
is not possible to enter only [Exit range 2:].

NOTE: The execution probability of [Exit range 2:] is automatically
calculated so that the total with the execution probability of [Exit
range 1:]is 100%. The execution probability of [Exit range 1:] is
subtracted from 100%, and the remainder probability is automati-
cally displayed as the execution probability of [Exit range 2:].

5. Select [Verify] and register the settings.
When the message [Saved successfully.] appears, press the [Z key.

Example of setting [Mower departing points] and
[Departure angles] from the charging station

For example, if three departure methods are registered with the sub
menu [Mower departing points] and the probability for each is set to
20%, the total probability is 60%. The remaining 40% probability is
allocated to the execution priority of the departure angle ranges 1
and 2 set by the sub menu [Departure angles]. Here, if 50% and 50%
are input as the probabilities for the departure angle ranges 1 and
2, the remaining 40% probability is allocated 50% each for ranges 1
and 2. Therefore, in terms of total probability, the execution priority
of departure angle ranges 1 and 2 are calculated as 20% and 20%,
respectively.

As a result, the Robotic Mower randomly executes the three depar-
ture methods registered with the sub menu [Mower departing
points] and the two departure angles registered with the sub menu
[Departure angles] with a respective probability of 20% each.

Adjusting the width of offset navigation

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] > [Line
trace offset]

The width of the path when navigating along the boundary wire and
guide wire is offset within the setting range.

What is offset navigation?

The Robotic Mower moves along the various wires while detecting
the signals from the wires. Offset navigation intentionally shifts this
movement path little by little from each reference wire to prevent the
wheels from repeatedly passing over the same part of the lawn. The
Robotic Mower moves while offsetting the path randomly within the
range of the set value, enabling to reduce the burden on the lawn on
specific paths.
» Fig.45: 1. Charging station 2. Boundary wire 3. Guide wire

4. Outer edge reference line 5. Widths of offset navigation
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NOTE: When there is a narrow path within the work area, consider
the maximum offset width that will let the Robotic Mower pass.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

NOTE: If the menu is not displayed, use the E/E] keys to scroll
the screen.

3. Select [Line trace offset].
The option menu appears.
4. Select the checkbox of the wire name to set the offset path.

Option Details

G1: This sets the offset relative to the reference path
of the 1st guide wire. The larger the offset value,
the wider the offset range from the reference path.

G2: This sets the offset relative to the reference path
of the 2nd guide wire. The larger the offset value,
the wider the offset range from the reference path.

Boundary: This sets the offset relative to the reference path
of the boundary wire. The larger the offset value,
the wider the offset range from the reference path.

» Fig.46

When a check mark is placed in the checkbox, the offset entry field is
automatically highlighted.

5. Use the keypad and enter the desired conditions to the option
format fields displayed on the screen.
» Fig.47

You can enter an offset value of 0 to 9. The following table shows the
approximate range of the actual navigation widths for the offset val-
ues. The actual range of the navigation widths given in the table may
differ according to the work environment and other conditions.

Offset value and navigation width correspondence table

?;flieet Navigation width ?;flzeet Navigation width
0 55 cm 5 110 cm
1 90 cm 6 115 cm
2 95 cm 7 120 cm
3 100 cm 8 125 cm
4 105 cm 9 130 cm

Image of navigation width fluctuation

» Fig.48: 1.Boundary wire 2. Outer edge reference line
3. Navigation width fluctuation range 4. 55 cm 5. 110 cm
6. 130 cm

NOTE: The line where the right face of the Robotic Mower reaches
over the boundary wire by about 20 cm to the outside is the outer
edge reference line. The navigation width fluctuates toward the
inside with the outer edge reference line as zero.

6. Select [Verify] and register the settings.
When the message [Saved successfully.] appears, press the m key.

Mowing unmowed grass

[Top menu] > [Main menu] > [Navigation preferences] > [Spiral
cutting]

When the Robotic Mower detects an area with long or dense grass,
etc. during the mowing work, it navigates that area in a spiral pattern
to intensely mow the grass. Mowing areas with dense grass in a spiral
pattern enables to efficiently achieve a neat lawn finish.

Finding spots with dense grass

The Robotic Mower finds areas with dense grass and unmowed lawn
by sensitively detecting the load when cutting the grass. When such a
specific area is found, the Robotic Mower navigates in a spiral pattern
from that point toward the outside and intensively mows the grass to
efficiently achieve a neat and even lawn finish.

» Fig.49: 1. Area with dense grass 2. Spiral path

NOTE: The Robotic Mower executes spiral cutting one time per
charge. When the Robotic Mower departs the charging station after
charging is complete, it first performs normal mowing work continu-
ously for about 30 minutes. When dense or unmowed grass, etc. is
detected after that, operation switches to spiral cutting centering on
that spot, and then after intensively mowing the grass, the mowing
work continues with normal navigation again.

1. Pressthe (%] button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ¥ displayed on the screen.

The sub menu appears.

NOTE: If the menu is not displayed, use the E]/E] keys to scroll
the screen.

3. Select [Spiral cutting].

The option menu appears.

4. Select the desired option.

Select the checkbox in front of the option, and then press the key.

Option Details
Spiral cutting Enables the spiral cutting mode.
» Fig.50

5. Select [Confirm] and register the setting.
When the message [Saved successfully.] appears, press the [Z key.

Security Preferences
 Setting the alarm soundingtime

Setting the alarm sounding time

[Top menu] > [Main menu] > [Security] > [Alarm duration]

Set the duration of the alarm that sounds for various notification or
when an error occurs.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ﬁ displayed on the screen.

The PIN code entry screen appears.

3. Use the keypad and enter the PIN code.
» Fig.51

The sub menu appears.

4. Select [Alarm duration].

» Fig.52

The entry screen appears.

5. Use the keypad and enter the desired time.
» Fig.53

NOTE: You can enter an alarm duration of 1 to 99 min. The initial
setting value is 10 min.

6. Pressthe [Z key to verify the entry.
When the message [Saved successfully.] appears, press the [7 key.

Changing the PIN code

[Top menu] > [Main menu] > [Security] > [Change PIN code]
This is used to change the currently used PIN code to a new code.

NOTE: If you have forgotten your PIN code, contact our sales office
or local dealer.

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

The [Main menu] appears.

2. Select E displayed on the screen.

The PIN code entry screen appears.

3. Use the keypad and enter the currently used PIN code.
The sub menu appears.

4. Select [Change PIN code].

The entry screen appears.

5. Use the keypad and enter the new PIN code.
» Fig.54
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6. Enter the new PIN code again for confirmation.

When the message [The PIN code has been changed.] appears,
press the key.

Preventing wire signal interference

[Top menu] > [Main menu] > [Security] > [Change wire signal]
Change a channel for sending wire signals when it interferes with
signals from adjacent work areas.

NOTICE: Dock the Robotic Mower with the charging station
before changing the channel.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select ﬂ displayed on the screen.

The PIN code entry screen appears.

3. Use the keypad and enter the PIN code.
The sub menu appears.

4. Select [Change wire signal].

The option menu appears.

5. Use the keypad and select a new channel code.
» Fig.55

NOTE: A mark is displayed next to the currently used channel code.
(The initial value is [Channel 1].) When changing the channel,
select a channel without the mark displayed.

6. Follow the message displayed on the screen and complete the
setting.

When the message [Dock the mower to the charging station.]
appears, select [Confirm] and press the [Z key.

When the message [Completed.] appears, press the [Z key.

Protecting the Robotic Mower from theft

[Top menu] > [Main menu] > [Security] > [Anti-theft]

Prevent theft and improper use of the Robotic Mower by setting the
operation lock and notification function.

1. Pressthe (%] button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select E displayed on the screen.

The PIN code entry screen appears.

3. Use the keypad and enter the PIN code.
The sub menu appears.

4. Select [Anti-theft].

The option menu appears.

5. Use the keypad and place a check mark in the checkbox of the
desired option.

You can select multiple options.

Option Details
Stopped: PIN | When the Robotic Mower is forcibly stopped, PIN
code entry is necessary to restart operation.

Stopped: PIN & | When the Robotic Mower is forcibly stopped, the
Alarm alarm sounds and PIN code entry is necessary to
restart operation.

Lifted: PIN & When the Robotic Mower is lifted up, the alarm

Alarm sounds and PIN code entry is necessary to restart
operation.

Tilted: PIN & When the Robotic Mower is tilted by a certain

Alarm angle or more, the alarm sounds and PIN code

entry is necessary to restart operation.

6. Select [Verify] and register the setting.
When the message [Saved successfully.] appears, press the m key.

Other Settings
 Saving/loading user preferences

Saving/loading user preferences

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Save and load
preferences]

You can save up to three preferred settings you create and customize
in the setting menus and load them at any time. This allows to use a
range of user preferences to switch according to the work area and
environment.

NOTE: A certain range of items (e.g., date and time, PIN code and
so on, set on the initial setting screen) cannot be saved and loaded.

1. Pressthe (&) button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select @) displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Save and load preferences].

» Fig.56

The menu selection screen appears.

4. Select the desired menu.

Menu Details
Load Loads saved user preferences.
Save Saves the user preferences currently being used.

The option menu appears.

5. Select the user preference load source or the save destination
option name.
» Fig.57

NOTE: [Listed now] is displayed to the right of options with user
preferences already registered.

6. Follow the message displayed on the screen and complete the
setting.

When the message [Are you sure?] appears, select [Yes] and press
the key.

Changing the date and time settings

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Date and time]

This is used to adjust or change the date and time set in the Robotic
Mower.

1. Pressthe @ button on the control panel.

The [Main menu] appears.

2. Select @ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Date and time].

The menu selection screen appears.

4. Usethe @/@E/E keys to select the desired menu option.
Select and display the desired format on the screen.

Menu Option details

Selects the date format from [Year/Month/Day],
[Month/Day/Year], or [Day/Month/Year].

Switches the time format between [12 hours] or
[24 hours].

Date format:

Time format:

> Fig.58

5. Select [Next].

The date and time entry screen appears.

6. Use the keypad and enter the desired date and time.
» Fig.59

Entering the date and time

(1) Usethe [« lfaf~y keys to highlight the date or time entry
field to be set.

(2) Use the keypad and enter the year, month, and day or the time.

(3) Repeat steps 1 and 2 and enter all the entry fields to be
changed.

7. Select [Verify].
When the message [Saved successfully.] appears, press the [7 key.
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Changing the display language

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Language]

This is used to change the language displayed on the LCD screen.
1. Pressthe (%] button on the control panel.

The [Main menu] appears.

2. Select ) displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Language].

The language selection screen appears.

4. Select the desired language.

The display language of the language selection screen changes.
When the message [Saved successfully.] appears, press the key.

Resetting the user preferences

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Reset all settings]

This is used to reset all saved user preferences and return them to
the initial state.

NOTICE: Some information and settings entered when starting
up the Robotic Mower for the first time, such as the date and
time and the PIN code, are not reset.

1. Pressthe @ button on the control panel.

The [Main menu] appears.

2. Select @ displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Reset all settings].

The PIN code entry screen appears.

4. Use the keypad and enter the PIN code.

5. Follow the message displayed on the screen and complete the
setting.

When the message [Completed.] appears, press the E key.

Browsing the product information

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Information]

This displays the latest product information, such as the cumulative
work time and the software version information.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select® displayed on the screen.

The sub menu appears.

3. Select [Information].

NOTE: After browsing the information, you can return to an
upper menu screen by pressing the pa) key or the @ button.
Press the key to return to the [Others] sub menu screen, or
the @ button to return to the [Main menu] screen.

Managing the LED on/off time

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [LED]

This is used to control the on and off times of the LED lamp on the top
of the Robotic Mower. For details on the LED lamp, refer to "Lamp
lighting" (Page 17).

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select @ displayed on the screen.

The sub menu appears.

NOTE: If the menu is not displayed, use the E/E] keys to scroll
the screen.

3. Select[LED].
The on/off schedule setting screen appears.

4. Select the desired option.

Option Details

Always ON The LED is always on. When this option is
selected, a check mark is placed in the [Schedule
1:] checkbox and [00:00] - [24:00] is displayed.

Always OFF The LED is always off. When this option is
selected, the check marks are removed from both
the [Schedule 1:] and [Schedule 2:] checkboxes,
and [00:00] - [00:00] is displayed.

Schedule 1: The LED is on within the set time range.

Schedule 2: The LED is on within the set time range.

» Fig.60

Setting schedules

(1) Use the keypad and place a check mark in the checkbox of the
schedule option to be set.

(2) Usethe [« lfafy keys to highlight the hour or minute entry
field to be set.

(3) Use the keypad and enter the time.

(4) Repeat steps 2 and 3 to enter all the hour and minute entry
fields.

NOTICE: To enable a schedule setting, be sure to place a check
mark in the checkbox.

NOTICE: The times entered to [Schedule 1:] and [Schedule 2:]
cannot overlap.

5. Select [Verify].

When the message [Saved successfully.] appears, press the E key.

Checking the details of operation errors

[Top menu] > [Main menu] > [Others] > [Error message]

This displays the most recent error messages, including the details,
reported to the Robotic Mower.

1. Pressthe @ button on the control panel.
The [Main menu] appears.

2. Select @ displayed on the screen.

The sub menu appears.

NOTE: If the menu is not displayed, use the E]/E] keys to scroll
the screen.

3. Select [Error message].

The Robotic Mower searches for the error information and displays a
list of the reported error codes in order from the newest.

4. Select an error code to check the details.
» Fig.61

The error details screen appears.

5. Check the date and time that the error occurred and the error
message contents.
» Fig.62

NOTE: After browsing the information, you can return to an
upper menu screen by pressing the pal key or the (&] button.
Press the (3 key to return to the [Others] sub menu screen, or
the button to return to the [Main menu] screen.
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MAINTENANCE

AcauTion: Always make sure that the power switch of the
Robotic Mower is turned off before performing inspection or
maintenance. In addition, be sure to unplug the AC adapter
from the power outlet when performing maintenance on the
charging station.

ACAUTION: Always wear gloves and protective eyewear
when performing inspection and maintenance. Otherwise, injury
may result.

A\ CAUTION: Ask our sales office or local dealer for replacing

the battery.

To maintain product SAFETY and RELIABILITY, repairs, any

other maintenance or adjustment should be performed by Makita
Authorized or Factory Service Centers, always using Makita replace-
ment parts.

NOTICE: Never use gasoline, benzine, thinner, alcohol or the
like. Discoloration, deformation or cracks may result.

NOTICE: Periodically clean the machine. Grass clippings may
accumulate in the chassis or the charging station.

NOTICE: Do not wash the machine with a high pressure
washer. Doing so may result in damage or breakdown.

Cleaning the Robotic Mower

ACAUTION: Be careful not to injure yourself with the blades
when cleaning the mower blades and surrounding areas.

ACAUTION: Be careful not to get your hands or other objects
caught between the top cover and chassis or to injure your
hands on the edges of the top cover when attaching and
removing the top cover.

Wipe clean the surface of the top cover and the underside of the
chassis with a dry cloth or a cloth dampened with diluted neutral
detergent. Completely wipe away any dirt and clippings that have
accumulated on and around the wheels.

» Fig.63

NOTE: Wash with water if very dirty. After washing with water, it is
recommended to let the machine dry thoroughly before restarting.

Grass clippings may accumulate between the top cover and the chas-
sis. Follow the procedure below to remove the top cover and also
clean the upper part of the chassis.

» Fig.64: 1. Top cover 2. Chassis 3. Rubber retainer 4. Slider shaft

While holding down the display cover, lift up and disengage the parts
of the top cover indicated in the illustration one by one.
» Fig.65: 1. Top cover 2. Display cover

NOTE: Make sure that there are no obstacles around when remov-
ing the top cover.

NOTE: The top cover and chassis are firmly connected in three
locations. Pull up the top cover strongly until the rubber retainers
inside the top cover disengage from the slider shafts of the chassis.

When returning the top cover to its original condition, align the rubber
retainers of the top cover with the slider shafts of the chassis and
press down strongly.

» Fig.66

NOTE: Check if the top cover is correctly attached to the chassis by
lifting the front and side parts of the top cover. Incorrect attachment
may result in detection failure of the sensors.

Cleaning the charging station

Clean away any dirt or clippings that have accumulated on the termi-
nal and base of the charging station.
» Fig.67: 1. Charging terminal 2. Station base

Inspecting the mower blades

Follow the procedure below and inspect once per week.

1. Turn off the power switch of the Robotic Mower and turn it upside
down.
» Fig.68

2. Inspect the condition of the mower blades and the rotation of the
blade base.

Check the following points.
. Does the blade base rotate smoothly?

. Are the mower blades excessively worn, cracked, chipped, or
bent, etc?

Blade base and mower blades
» Fig.69: 1. Normal 2. Worn (A: 17.5 mm or less) 3. Cracked
4. Chipped 5. Bent 6. Blade base

3. Inspect the condition of the mower blade fixing screws.

Follow the procedure in the section "Replacing the mower blades"
(Page 28) to remove the fixing screws, and check the condition of
the fixing screws.

Mower blade fixing screw
» Fig.70: 1. Normal 2. Worn 3. Fixing screw

NOTE: If no particular abnormality is observed in weekly inspec-
tions, lengthen the inspection interval.

NOTE: The mower blade life will vary according to the operating
environment. In particular, conditions such as the following will
shorten the life.

. Long mowing time

Wide work area

Grass with thick stems and leaves

High seasons for grass growth

Dirt, sand, or other matter adhered to the grass

Replacing the mower blades

A WARNING: Replace the mower blades according to the
procedure in this manual. If replacement is done by a different
method, accident or injury may resulit.

AcauTion: Always wear protective eyewear and gloves
when replacing the mower blades.

ACAUTION: Perform the replacement work on a level and
stable surface.

NOTICE: Replace the mower blades approximately 2 to 6
weeks. The replacement timing will vary according to the mow-
ing frequency and the condition of the grass.

NOTICE: There are three mower blades. Replace all three
blades at once. Even if only one mower blade is damaged,
replace all three blades.

NOTICE: The following tools are necessary for mower blade

replacement. Prepare these tools in advance.

. Screwdriver (plus) (Used to remove and attach the blades)

+  ®6 mm metal rod or screwdriver with a length of 160 mm or
more (Used to fix the blade base)

If the mower blades are excessively worn, cracked, chipped, bent,
etc., or the mower blade fixing screws are worn, follow the procedure
below and replace them.

1. Turn off the power switch of the Robotic Mower and turn it upside
down.

2. Fixthe blade base.
Align the holes of the skid plate, blade base, and blade cover and
then insert the metal rod. If the blade base does not rotate, the fixing

is complete.
» Fig.71: 1. Metal rod 2. Skid plate 3. Blade base 4. Blade cover

3.  Remove the mower blades.

Use the plus screwdriver and remove the screws fixing the mower
blades.
» Fig.72: 1. Screw 2. Mower blade

NOTE: Hold the mower blade with your fingers when removing the
screw. Otherwise, the mower blade may fall into the gap between
the top cover and the chassis.

4. Attach the new mower blades.

Use the screws supplied with the new mower blades. After attach-
ment, check that the mower blades rotate around the screws.
» Fig.73
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5. Remove the metal rod fixing the blade base, and return the
upside-down Robotic Mower to its original condition.
» Fig.74: 1. Metal rod

NOTICE: Be sure to observe the following items to prevent the

mower blades from falling off.

. Use the screws supplied with the mower blades. (Do not
reuse the removed screws)

*  Firmly tighten the screws so that they are not loose.

NOTE: After replacing the mower blades, remember to turn on the
power switch of the Robotic Mower when restarting.

Periodic inspections

Periodically check the following points.

Inspection Check item Countermeasures Inspection
site frequency
Robotic Mower | Is there any abnormality with the mower blades? | If mowing cannot be performed well, turn off the power switch, check the mower Once per
blades for wear, cracks, or chips, and replace the mower blades if necessary. week
Is the Robotic Mower traveling stable? If the Robotic Mower travels unstable, turn off the power switch and check if there Once per
is any damage to the wheels and axles or if any foreign objects are caught or month

rubbish and dirt has accumulated on the wheels and axles. If the problem is not
resolved, contact our sales office.

Is abnormal sound produced? If abnormal sound is produced, turn off the power switch and check if there are any Once per
foreign objects caught in the rotating parts of the wheels and the mower blades. If month
the problem is not resolved, contact our sales office.

Can docking be performed correctly? If docking cannot be performed, turn off the power switch, move the Robotic Once per
Mower by hand, and check whether proper docking with the charging station is month

possible. If proper docking is not possible, check the following points.

- Remove any obstacles from near the wheels.

- Attach the top cover correctly. (The top cover should be fixed in three places)
- If the ground under the station base is uneven, smooth it.

Charging Is the station indicator lighted green? If it is lighted or blinking red or off, the Robotic Mower will be unable to execute When the LED

station mowing. Check the following points and take the appropriate countermeasures. of the Robotic
- Is the AC adapter connected properly to a power outlet? Mower lights
- Is the cabtire cable connected properly to the AC adapter and the charging up or blinks
station? red

- Are the boundary wire connectors connected properly to the charging station?
- Are couplers attached on the boundary wire connected properly?
- Is the boundary wire broken partway?

Is the charging station properly fixed? If the charging station moves, retighten the screw pegs with the hex wrench 6. Once per
week
Has foreign matter adhered to the terminals? Some adhered matter may hinder proper communication and charging. Clean Once per
away any dirt on the charging terminal and other terminals. week
Is the guide wire protruding from the station If the guide wire protrudes from the groove of the station base, insert it again. Once per
base? week
AC adapter Are the power plug and connection terminals If a power outlet or connection terminal insertion is loose, insert it again. Once per
and cabtire inserted firmly all the way? month
cable Are the cables damaged? If a cable sheath is peeled or severely damaged, contact our sales office. Once per
month
Work location | Are any foreign objects present? Clear away any objects that may damage the mower blades or get caught in the Once per
rotating parts of the Robotic Mower. (Small stones, sticks, rubbish, string-like month
objects, etc.)
Is there any change in the work environment? Take the following countermeasures. Once per
- If the grass height exceeds 65 mm, cut it down to that height or less. month
- Clear away any weeds that are higher than the lawn.
- Fill in any holes or depressions and smooth out local unevenness.
- Refrain from use if there are deep puddles or snow accumulation.
Is there any abnormality with the boundary wire | If the wires float from the ground, fix them again with the pegs. Once per
and guide wire installation? month
Handling after the season ends Removing the charging station
After mowing season ends, remove the following parts from where | AcauTiON: Wear gloves when performing the work.
they are |n§talled and store them indoors. 1. Open the covers of the charging station and remove the cabtire
*  Robotic Mower cable
*  Charging station > Fié 76
«  AC adapter ’
+  Cabtire cable 2. Pull off the boundary wire and guide wire terminals, and remove
NOTICE: Charge the Robotic Mower before storage. | each wire from the charging station.
- - - - 3. Remove the screw pegs from the station base using the hex
| NOTE: The boundary wire and guide wire(s) can be left installed. | wrench 6.
Clean the Robotic Mower and charging station before storing them. In > Fig.77
addition, follow the procedures below to remove each part.
Storage

Removing the AC adapter
1. Unplug the AC adapter from the power outlet.

ACAUTION: Store the Robotic Mower in the condition with the
power switch turned off.

2. Remove the cabtire cable. If the robotic mower is left unoperated for a long time with the power

3. Ifthe AC adapter is fixed to a wall, remove it from the wall. turned on, the battery may over discharge and become unusable.
» Fig.75
NOTICE: Wipe clean the terminal parts of the charging station,
NOTE: Remove the AC adapter in the order of the numbers shown wires, and cables with a dry cloth, etc. before storing them.
in the illustration. Storage with dirt adhered may result in rust or corrosion.

NOTICE: Place the screws used to fix the charging station and
the AC adapter in a bag or other container and store them care-
fully so as not to lose them.
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Store in a location that satisfies the following conditions.

*  Aflat and stable location

*  Alocation out of direct sunlight and not exposed to rain or snow,
etc.

e Alocation with low humidity

*  Alocation out of the reach of children

NOTE: The Robotic Mower can be stored upright as illustrated. Also
select a flat and stable location when storing upright.

> Fig.78

When disposing of this product

When disposing of this product, follow your local regulations and

Removing the battery

ACAUTION: Remove the battery only when disposing of this
product.

A\CAUTION: Ask our sales office or local dealer for replacing
the battery. Replacing the battery by yourself may impair the water-
proof performance of the machine.

1. Turn off the power switch of the Robotic Mower.
2. Remove the top cover.
» Fig.79: 1. Power switch 2. Top cover 3. Chassis

3. Loosen the 14 screws on the upper part of the chassis and
remove the upper housing.

dispose of the separate parts correctly.

separately. Failure to dispose of the battery separately may result
in accident or injury due to rupture, fire, or smoke.

AWARNING: Do not work with wet hands. Doing so may cause an
electric shock.

» Fig.80: 1. Upper housing

AWARNING: The Robotic Mower contains a battery. When 4.
disposing of this product, remove the battery and dispose of it

Disconnect the 2 connectors connected to the battery.
» Fig.81: 1. Battery cover 2. Connector (small) 3. Connector (large)

NOTE: If it is hard to perform the procedure, remove the connector
attached to the upper housing.

| A CcAUTION: Wear gloves when working.

NOTE: It is necessary to disassemble the chassis in order to
remove the battery. Prepare a plus screwdriver.

with the cushion.

5. Disconnect the 3 connectors connected to the main board.
» Fig.82: 1. Main board 2. Connector (large) 3. Connector (small)

6. Remove the 3 battery cover screws.
» Fig.83: 1. Battery cover

7. Remove the battery cover, and then remove the battery together

» Fig.84: 1. Battery cover 2. Battery 3. Cushion

8. Remove the battery from the cushion.
Follow your local regulations when disposing of the battery.

| A\ CAUTION: Do not disassemble the removed battery.

PROTECTION SYSTEM

The Robotic Mower is equipped with a protection system. When an error occurs, the protection system is activated and all motors stop automati-
cally. Details of the error are displayed on the LCD screen with the error code.

Code Details of the error Cause Action
E012 Right wheel motor problem Foreign objects such as grass or branches are pre- Inspect the wheels and remove any foreign objects.
E013 Left wheel motor problem venting the wheels from rotating, or the driving motor | Also check the operating area is compliant with the
is overloaded due to repeated collisions. work environment specified in the instruction manual.
Restart the machine after a while.
E020 Blade motor overloaded The blade motor is overloaded by some causes. For | Inspect around the blade base and remove any for-
E021 Blad t bl example, foreign matter such as grass or branches eign objects.
ade motor provlem are interfering with the rotation of the blade base. Restart the machine after a while.
E030 Cutting height motor overloaded The cutting height motor is overloaded by some Inspect the cutting height adjustment mechanism and
E031 Cutting height motor problem causes. For example, fgrelgn_ matter such as grass remove any foreign objects.
or branches are interfering with the movement of the
cutting height adjustment mechanism.
E040 No wire signal The AC adapter, cabtire cable, or boundary wire Check the indicator on the charging station.
connection is poor or damaged. Greenl/lighted: Contact the dealer or our sales office.
Red/blinking: Check the boundary wire and recon-
nect. Replace if you find any damage.
Off: Check the AC adapter and cabtire cable, and
reconnect. Replace if you find any damage.
Each channel code of the machine and the charging | Change the channel code of the wire signal appropri-
station are different. ately in [Security] menu.
The machine is too far from the boundary wire. Reinstall the boundary wire so that the whole of the
work area is within 35 m of the boundary wire.
Signals are blocked by surrounding metal objects Increase the signal strength in the work area by
(fences, reinforcing steel) and interference from other | increasing the number of islands in the work area,
devices. reducing the work area, etc.
E041 Outside working area Incorrect boundary wire connection or installation. For | Check that the boundary wires are installed properly
example, boundary wires are crossed or the machine | and connected to the charging station firmly.
goes out of the work area because of the high slope. | For the installation method, refer to the chapter for
installing the boundary wire in the Setup Guide.
Signals are blocked by surrounding metal objects Increase the signal strength in the work area by
(fences, reinforcing steel) and interference from other | increasing the number of islands in the work area,
devices. reducing the work area, etc.
There is interference with signals from other products | Change the channel code of the wire signal appropri-
nearby. ately in [Security] menu. And reinstall the boundary
wires so that both boundary wires keep the distance
more than 1 m.
E051 Temporary problem The machine is in a high temperature, or the "STOP" | Restart the machine after a while or release the
button remains active after the command of mowing. | "STOP" button by closing the display cover after the
command of mowing.
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Code Details of the error Cause Action

E060 Empty battery The machine could not find a charging station. Check the installation of the boundary wire and guide
wire.

For the installation method, refer to the chapter for
installing the boundary wire and guide wire in the
Setup Guide.

The mowing option is set to [Auto mowing] when Set the mowing option to [Mowing without charging]

operating in the sub area. when operating in the sub area. While working in the
sub-area, the machine cannot return to the charging
station.

The battery is exhausted. Dock the machine to the charging station to charge.

E064 Low battery The battery is over-discharged. Icfftﬁr::ee problem persists, contact the dealer or our sales

The battery is exhausted. ’
E080 Electronic problem There is a temporary problem relating electronic or Restart the machine.
firmware in the product. If the problem persists, contact the dealer or our sales
office.

E100 Stucked The rear wheels are spinning due to muddy Avoid spinning the rear wheels by leveling the ground

conditions. or limiting the operating area with boundary wire.

E101 Docking problem The machine has failed to dock with the charging Clean each terminal. If the charging station is tilted

station, or the charging station has an error. or skewed, lay it flat. If the indicator of the charging
station is lit red, pull out the plug, wait a while, and
then restart the charging station.

E102 Upside down The machine is tilted massively or rolled over. Correct the posture of the machine.

E103 Mower tilted The machine is tilted beyond the acceptable range. Move the machine to a flat area. Reinstall the bound-
ary wire so that large slopes are out of the work area.

E104 Lifted The lift sensor is activated because the machine hits | Keep the distance between the obstacle and the work

or rides on the obstacle. area, and restart the machine.

E105 Collision sensor problem The top cover cannot return to the standard position. | If the machine contacts an obstacle, release the
machine from the obstacle. Remove any dirt or for-
eign objects between the top cover and chassis, and
make sure the top cover moves freely around the
slider shafts.

E200 Loop sensor problem The wire sensor has poor contact or has failed. Contact the dealer or our sales office.

E201 Tilt sensor problem Failed to communicate with tilt sensor.

E202 Stop switch problem The reliability of the "STOP" button is declining.

E203 IMU sensor problem Failed to communicate with the IMU sensor.

E204 Cutting height sensor problem The sensor of the lifting mechanism has a poor con-

tact or has failed, there is an error in the connection.
E206 Lift sensor problem The reliability of the lift sensor is declining.

TROUBLESHOOTING

If you think there is a malfunction

Before asking for repair or making an inquiry, check whether the following apply.

State of abnormality

Probable cause (malfunction)

Remedy

LCD screen does not display.

Is the power of the Robotic Mower turned off?

Turn on the power of the Robotic Mower. (Refer the section for
"Turning the power on/off".)

Robotic Mower does not run.

Does an error of the Robotic Mower occur? (Is the
LED blinking in red?)

The Robotic Mower does not run during an error. Check the error
code.(Refer the section for "PROTECTION SYSTEM".)

Does an error of the charging station occur?

Check the station indicator. For remedies, see chapter "Starting
mowing".

There may be a broken boundary wire.

Check the station indicator. For remedies, see chapter "Starting
mowing".

station.

Robotic Mower cannot dock to the charging

The charging station is deformed.

Place the charging station firmly on a level surface.
Refer to the chapter "Locating the charging station" in the Setup
Guide for how to install the charging station.

The guidewire is not laid straight from the
charging station or the distance is incorrect.

Install the guidewire at least 2 meters straight from the charging
station.

Refer to the chapter "Guide wire installation conditions" in the
Setup Guide for how to install guide wires.

The guidewire is not properly secured to the
charge charging station.

Secure the guidewire to the groove in the center of the station
base of the charging station.

Refer to the chapter "Installing the guide wire" in of the Setup
Guide for how to install the guide wire.

The rear wheels of the robotic mower or the
charging station are dirty.

Clean the rear wheels of the robotic mower and the station base
of the charging station.

The charging terminals on the robotic mower or
charging station are dirty.

Clean the charging terminals. If the problem persists after clean-
ing, or if the terminals are significantly worn, contact our sales
office or local dealer.
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State of abnormality

Probable cause (malfunction)

Remedy

Robotic Mower does not return to the charging
station.

Since Robotic Mower is in the active search
period of the guide signal, it does not return with
the boundary signal.

If the guide wire is not installed, set the active search period of
the guide signal to 0 minutes.

Refer to the chapter "Setting the active search period for the
guide signal" for the setting procedure.

Robotic Mower does not depart from the charging
station after the work area has been changed.

Have the Robotic Mower depart from the charging station and let
it save the surrounding magnetic field in its memory.

Refer to the chapter "Navigation Preferences" for the setting
procedure.

Robotic Mower cannot return by the boundary
signal because the boundary wire installed near
the charging station is incorrect.

Install the boundary wire1.5 m straight on both sides of the
charging station.

Refer to the chapter "Installing the boundary wire" in the Setup
Guide for how to install boundary wires.

Battery not charging

If the battery is fully discharged, it may take some
time for the battery to start charging.

Dock the Robotic Mower to the charging station with the main
power ON, and wait for a while until the charging starts. If the
problem persists, contact our sales office or local dealer.

The charging terminals on the robotic mower or
charging station are dirty.

Clean the charging terminals. If the problem persists after clean-
ing, or if the terminals are significantly worn, contact our sales
office or local dealer.

Robotic Mower stays at the charging station for
a long time and will not start mowing.

The display cover is closed, but the mowing start
button is not pressed.

Close the display cover after pressing the mowing start button.
Refer to the chapter "Starting mowing" for instructions.

Robotic Mower is in standby state after returning
to the charging station.

Check the operation options after charging.
Refer to the chapter "Park Preferences" for instructions.

Robotic Mower does not work if battery tempera-
ture is too high or too low.

Restart the Robotic Mower after a while.

Abnormal vibration / noise

The mower blade is damaged.

Check the condition of the mower blades and replace them with
new blades and screws.

Refer to the chapter "Replacing the mower blades" for how to
replace.

Foreign matter is stuck in the mower blade.

Check the part around the mower blade and remove any foreign
matter.

Robotic Mower operates unintended time /
date.

The date and time of the Robotic Mower are
incorrect.

Check the date and time of the Robotic Mower.
Refer to the chapter "Changing the date and time settings" for
how to set the schedule.

Unintended setting of scheduled mowing.

Please change the mowing schedule.
Refer to the chapter "Scheduling mowing" for instructions.

Robotic Mower travels, but the cutting blade
motor does not rotate.

The robotic mower has just started driving or it is
returning to the charging station.

The blade motor does not rotate when the Robotic Mower has
just started driving or when it is returning to the charging station.

Short mowing time

The mower blades have worn out and the load on
the cutting blade motor has increased.

Replace the mower blade.
Refer to the chapter "Replacing the mower blades" for how to
replace.

The end of battery life is approaching.

Contact our sales office or local dealer.

Short mowing time and charging time

The end of battery life is approaching.

Contact our sales office or local dealer.

The blade motor is overloaded by some causes.

Contact our sales office or local dealer.

Uneven lawn mowing

The mowing schedule is too short to mow whole
work area.

Reduce the size of the work area or extend the schedule.
Refer to the chapter "Scheduling mowing" for instructions.

The mower blades have worn out and the load on
the cutting blade motor has increased.

Replace the mower blade.
Refer to the chapter "Replacing the mower blades" for how to
replace.

The lawn is too long for the set cutting height.

Change the cutting height or cut the lawn to 65 mm or less
beforehand.

Refer to the chapter "Determining the cutting height" for how to
configure.

Grass, branches, or other foreign matter prevents
the blade base or wheels from rotating.

Inspect the blade base or wheels and remove any foreign matter.

Ruts are formed on the lawn.

Robotic Mower travels on a particular path
repeatedly.

Adjust the width of offset navigation.
Refer to the chapter "Adjusting the width of offset navigation" for
how to configure.

Unable to travel along a path.

The width of the path is narrow.

The width of the path must be at least 150 cm.
Refer to the chapter "Boundary wire installation conditions" in the
Setup Guide for how to install boundary wires.

Robotic Mower cannot go over two boundary
wires to and from the island.

The two boundary wires to and from the island are
not close together.

Close (0 cm) the two boundary wires to and from the island.
Refer to the chapter "Installing the boundary wire" in the Setup
Guide for how to install boundary wires.

Spiral cut does not work.

The normal mowing operation has not elapsed 30
minutes.

Spiral cutting works when it detects dense grass after about 30
minutes of normal lawn mowing.

For more information, refer to the chapter "Mowing unmowed
grass"

Forgot the PIN code.

Contact the dealer or our sales office.
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WPROWADZENIE
I —

Dane techniczne

Model: RM350D
Napiecie znamionowe Prad staty 18 V
Pojemnos$¢ akumulatora 5,0 Ah

Wymiary 700 mm x 560 mm x 270 mm
(dtug. x szer. x wys.)
Masa 13,7 kg
Predkos¢ silnika bez obcigzenia Silnik noza 2300 min™
Maksymalny obszar koszenia 3500 m?
Maksymalny kat nachylenia dla podjazdu 26° (49%)
No6z kosiarki Néz odchylany

3 noze
Numer czesci zamiennego noza kosiarki 1913M9-3
Szeroko$¢ koszenia 240 mm

Wysokos¢ ciecia

20 mm—-60 mm
9-stopniowa regulacja elektryczna w krokach co 5 mm

(pomiar zgodnie z normag EN303 447)

Stopien ochrony IPX4
Zgodny zasilacz sieciowy AADO1
Zgodne stacje tadujace RST001
Przewod ograniczajacy Pasmo czestotliwosci podczas pracy 3,3 kHz - 50 kHz
Przewod prowadzacy Maksymalna moc pola magnetycznego 38 dBpA/m

* W zwigzku ze stale prowadzonym przez naszg firme programem badawczo-rozwojowym niniejsze dane mogg ulec zmianom bez wczesniej-

szego powiadomienia.

.

.

Ciezar podany zgodnie z procedurg EPTA01/2014

Specyfikacje ogodlne oraz zasilacz sieciowy mogg rézni¢ sie zaleznie od kraju.
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Symbole

Ponizej pokazano symbole, jakie mogg by¢ zastosowane na urzg-
dzeniu. Przed rozpoczeciem uzytkowania nalezy zapoznac¢ sie z ich
znaczeniem.

OSTRZEZENIE — przed rozpoczeciem korzystania

z maszyny nalezy zapoznac si¢ z instrukcjami dla
|| || uzytkownika.

OSTRZEZENIE — podczas pracy maszyny nalezy
zachowac¢ bezpieczng odlegtosé.
I“w Maszyna moze powodowaé wyrzut przedmiotow, w

wyniku czego moze doj$¢ do obrazen ciata.

OSTRZEZENIE — przed rozpoczeciem wykonywa-

nia czynnosci konserwacyjnych lub podniesieniem
maszyny nalezy skonfigurowa¢ zabezpieczenie przed

@ kradzieza, a nastepnie wytaczy¢ zasilanie maszyny.
W przeciwnym razie néz kosiarki moze skaleczy¢
dton lub stope.
Ta maszyna jest wyposazona w mechanizm dezakty-
wujgcy w postaci blokady uruchomienia z kodem PIN.
Blokade uruchomienia mozna skonfigurowa¢ w usta-
wieniach zabezpieczenia przed kradziezg.
Jesli blokada uruchomienia jest wigczona, w celu
uruchomienia maszyny konieczne bedzie wprowa-
dzenie kodu PIN.

° OSTRZEZENIE — nie wolno jezdzi¢ na maszynie.
W przeciwnym razie n6z kosiarki moze skaleczy¢
é dton lub stope.

Ni-MH Dotyczy tylko panstw UE

E Li-ion Z uwagi na obecno$¢ w sprzecie niebezpiecznych
sktadnikow, zuzyty sprzet elektryczny, elektroniczny,
akumulatory oraz baterie mogg powodowaé nega-
tywny wpltyw na $rodowisko i zdrowie ludzi.
Nie wyrzucaj urzadzen elektrycznych, elektronicz-
nych lub akumulatoréw wraz z odpadami z gospodar-
stwa domowego!
Zgodnie z Europejskg Dyrektywa w sprawie zuzy-
tego sprzetu elektrycznego i elektronicznego oraz
dotyczgcg akumulatoréw i baterii oraz zuzytych
akumulatoréw i baterii, a takze dostosowaniem ich
do prawa krajowego, zuzyte urzgdzenia elektryczne,
elektroniczne, baterie i akumulatory, nalezy sktado-
wacé osobno i przekazywac¢ do punktu selektywnej
zbiérki odpadéw komunalnych, dziatajagcego zgodnie
z przepisami dotyczacymi ochrony $rodowiska.
Informuje o tym symbol przekreslonego kotowego
kontenera na odpady umieszczony na sprzecie.

Przeznaczenie

Ta maszyna jest przeznaczona do automatycznego koszenia i
tadowania.

Srodki ostroznosci

Ostrzezenie — nie wolno dotyka¢ obracajacych sie nozy.
Niezastosowanie sie do tej wytycznej moze skutkowaé obraze-
niami ciata.
Maszyna nie moze by¢ uzytkowana przez dzieci, osoby,
ktére nie zapoznaly sie z niniejszg instrukcja, osoby niebe-
dace w petni wladz fizycznych, poznawczych lub umysto-
wych ani osoby niemajace odpowiedniej wiedzy i doswiad-
czenia; lokalnie obowigzujace przepisy moga ogranicza¢
wiek osoby obstugujacej maszyne.
Nie wolno dopuszczaé, by dzieci znajdowaty sie w poblizu
maszyny lub bawily sie nig w trakcie jej pracy.
Nie wolno dotyka¢ nozy kosiarki ani kétek do momentu ich
catkowitego zatrzymania.
Nie wolno tadowaé maszyny w sposoéb inny niz przy uzyciu
dotaczonej stacji fadujacej. Nie wolno uzywac zasilacza sie-
ciowego innego niz podany w niniejszej instrukcji obstugi.
Wyrzucajac akumulator wewnetrzny po zakonczeniu okresu
eksploatacji, nalezy postepowac zgodnie z lokalnymi prze-
pisami dotyczacymi utylizacji akumulatoréw. Informacje
na temat wyjmowania akumulatora znajdujg sie w rozdziale
»Utylizacja tego produktu” w dalszej czesci dokumentu.
Przelacznik zasilania robota koszacego nalezy wylagcza¢ w
nastepujacych przypadkach.
— Przed usunigciem ciat obcych zakleszczonych w maszynie.
— Przed przystgpieniem do kontroli, czyszczenia lub konser-
wacji maszyny bgdz stacji tadujgce;.
Przed przystapieniem do kontroli, czyszczenia lub konserwa-
cji stacji tadujacej nalezy takze odlaczy¢ przewodd zasilajacy
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zasilacza sieciowego.

— Przed przystgpieniem do sprawdzania maszyny pod katem
uszkodzen po natrafieniu na ciato obce.

— Gdy maszyna zaczyna drga¢ w nietypowy sposéb. W tym
przypadku przed ponownym uruchomieniem maszyny
nalezy sprawdzi¢, czy nie jest uszkodzona.

Przed uzyciem nalezy sprawdzi¢ maszyne, urzadzenia

zewnetrzne, przewodd zasilajacy i przedtuzacz, aby upewnic

sig, ze nie sa uszkodzone ani nie nosza sladéw zuzycia.

Nie wolno uzywa¢ maszyny ani urzadzen zewnetrznych z

uszkodzonymi ostonami lub pokrywami, bez zabezpieczen

lub z uszkodzonymi badz zuzytymi przewodami.

Nie wolno podtaczaé uszkodzonego przewodu do zrédta

zasilania. Jesli przewod podtgczony do zrédta zasilania jest

uszkodzony, nie nalezy go dotyka¢ przed odtgczeniem go od
zrodta zasilania. W przeciwnym razie moze dojs¢ do porazenia
pradem elektrycznym.

Zasilacz sieciowy i przewod wielozytowy nalezy zamonto-

wac poza obszarem koszenia. W przeciwnym razie moze doj$¢

do uszkodzenia przewodu lub porazenia prgdem elektrycznym.

W przypadku wypadku lub awarii nalezy niezwtocznie

zaprzestac korzystania z maszyny.

W przypadku wycieku elektrolitu nalezy niezwtocznie

zaprzestac korzystania z maszyny.

Jesli w trakcie pracy dojdzie do uszkodzenia przewodu,

nalezy wyjac wtyczke z gniazda zasilania.

Zaleca sie podlgczanie wtyczki przewodu wielozylowego

wytacznie do zrédta zasilania zabezpieczonego wytaczni-

kiem réznicowopradowym (RCD) o maksymalnym pradzie
wyzwalajacym 30 mA.

Nie nalezy uzywac tej maszyny ani urzadzen zewnetrznych

przy zlej pogodzie, a w szczegolnosci jesli istnieje ryzyko

wytadowan atmosferycznych.

W przypadku wystgpienia nietypowych drgan nalezy nie-

zwlocznie zaprzesta¢ korzystania z maszyny.

W przypadku korzystania z maszyny w miejscu publicznym

nalezy umiesci¢ znaki ostrzegawcze wokét obszaru robo-

czego. Znaki ostrzegawcze powinny mie¢ nastepujaca tresc.

,Ostrzezenie! Kosiarka automatyczna! Trzymac sie z dala od

maszyny! Dzieci muszg pozosta¢ pod nadzorem!”

» Rys.1
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Nie mozna wymieni¢ przewodu zasilajgcego zasilacza sie-
ciowego. W przypadku uszkodzenia przewodu zasilajagcego
nalezy wyrzucic¢ zasilacz sieciowy.

Jesli obszar roboczy znajduje sie przy drodze publicznej,
nalezy wyznaczy¢ granice miedzy obszarem roboczym a
droga publiczna. W przeciwnym razie maszyna moze przedo-
sta¢ sie na droge publiczng i spowodowaé wypadek.

Przed uzyciem nalezy upewni¢ sig, ze w obszarze roboczym
nie znajduja sie ludzie, zwierzeta domowe ani inne mate
zwierzeta. W przeciwnym razie moze dojs$¢ do ich zakleszczenia
w maszynie skutkujgcego obrazeniami ciata.

Nie nalezy uzywa¢ zasilacza sieciowego w miejscu
narazonym na deszcz, wysokg wilgotnos¢ lub kontakt z
wodg. W przeciwnym razie moze dojs¢ do porazenia pragdem
elektrycznym.

Nie wolno dotyka¢ wtyczki zasilacza sieciowego mokrymi
rekami. W przeciwnym razie moze doj$¢ do porazenia prgdem
elektrycznym.

Wtyczke zasilacza sieciowego nalezy podiaczy¢ do
zewnetrznego gniazda zasilania.

Podczas rozktadania i usuwania przewodéw nalezy nosi¢
rekawice. W przeciwnym razie przewody mogg spowodowac
obrazenia ciata.

Podczas wbijania kotkéw nalezy zachowa¢ ostroznos¢, aby
nie uderzy¢ mlotkiem w palce ani dion.

Przewody nalezy umiescic¢ tak, by przylegaly scisle do pod-
toza (nie byly luzne). W przeciwnym razie istnieje ryzyko zaha-
czenia o nie stopg, co moze skutkowac¢ obrazeniami ciata.
Zachowa¢ ostroznos¢, aby podczas otwierania i zamykania
pokrywy zaciskéw nie przytrzasng¢ palcow.

Nie wolno dotyka¢ nozy kosiarki, gdy si¢ podnosza lub
obnizaja. W przeciwnym razie istnieje ryzyko zakleszczenia
palcow, co moze skutkowac obrazeniami ciata.

Zachowa¢ ostroznos¢, aby podczas otwierania i zamykania
pokrywy wyswietlacza nie przytrzasnac¢ palcow.

Nie wolno zbliza¢ twarzy do obracajacych sie koétek i nozy
kosiarki. W przeciwnym razie istnieje ryzyko zakleszczenia
odziezy, co moze skutkowac uduszeniem.

Nie wolno patrze¢ w kierunku nozy kosiarki w trakcie jej
pracy. Wyrzucone przedmioty mogg dostac sie do oczu.

Nie wolno dotyka¢ obracajacych sie kotek. W przeciwnym
razie istnieje ryzyko zakleszczenia palcéw, co moze skutkowac
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obrazeniami ciata.

34. Nalezy zamontowa¢ noze kosiarki w prawidiowy sposéb,
zgodnie z informacjami zawartymi w niniejszej instrukcji
obstugi. W przeciwnym razie noze kosiarki mogg nieoczekiwa-
nie sie poluzowac, co moze skutkowac¢ obrazeniami ciata.

35. Podczas przenoszenia maszyny néz kosiarki nie moze by¢
skierowany w strone uzytkownika. W przeciwnym razie moze
doj$¢ do kontaktu z kotkami i nozami kosiarki, co moze skutko-
wac obrazeniami ciata.

36. Maszyne nalezy przenosi¢, trzymajac jg za uchwyt.
Trzymanie innej cze$ci podczas przenoszenia spowoduje brak
stabilno$ci maszyny, co stworzy ryzyko jej upuszczenia i wysta-
pienia obrazen ciata.

Wazne zasady bezpieczenstwa dotyczace

akumulatora

1. Przed uzyciem robota koszacego nalezy przeczyta¢ wszyst-
kie instrukcje i ostrzezenia.

2. Jesli czas dziatania ulegt znacznemu skréceniu, nalezy
natychmiast przerwac prace. Moze bowiem doj$¢ do prze-
grzania, ewentualnych poparzen, a nawet eksplozji.

3. Maszyny nie wolno przechowywa¢ ani uzywa¢ w miejscach,
w ktérych temperatura osigga badz przekracza 45°C (113°F).

4. Akumulatora nie wolno spalaé, nawet jesli jest catko-
wicie zuzyty. Na skutek nagrzewania akumulator moze
wybuchnaé.

5. Stanowigce wyposazenie akumulatory litowo-jonowe podle-
gaja przepisom dotyczacym produktéw niebezpiecznych.
Na potrzeby transportu komercyjnego, np. $wiadczonego przez
firmy trzecie czy spedycyjne, nalezy przestrzegac¢ specjalnych
wymagan w zakresie pakowania i oznaczania etykietami.
Przygotowanie produktu do wysytki wymaga skonsultowania
sie ze specjalistg ds. materiatéw niebezpiecznych. Nalezy takze
przestrzegac przepiséw krajowych, ktére moga by¢ bardziej
szczegobtowe.

6. Nie wolno uzywaé¢ maszyny w poblizu linii wysokiego napie-
cia. Moze to spowodowac nieprawidtowosci w dziataniu lub awa-
rie maszyny bgdz akumulatora.

7. Produkt nalezy przechowywac¢ w bezpiecznym, niedostep-
nym dla dzieci miejscu.

8. Nie wolno samodzielnie naprawia¢ uszkodzonego akumula-
tora. Naprawa akumulatora powinna by¢ wykonywana wytgcznie
przez producenta lub autoryzowane punkty ustugowe.

ZACHOWAC NINIEJSZE INSTRUKCJE.

APRZESTROGA: Uzywac wytacznie oryginalnych akumula-
toréw firmy Makita. Uzywanie nieoryginalnych akumulatorow firm
innych niz Makita lub akumulatoréw, ktére zostaty zmodyfikowane,
moze spowodowaé wybuch akumulatora i pozar, obrazenia ciata
oraz zniszczenie mienia. Stanowi to réwniez naruszenie warunkow
gwarancji firmy Makita dotyczacych narzedzia i tadowarki.

Wskazowki dotyczace zachowania maksymal-

nej trwatosci akumulatora

1. Nie wolno tadowa¢ powtérnie w petni natadowanego akumu-
latora. Przetadowanie akumulatora powoduje skrocenie jego
okresu eksploataciji.

2. Akumulator nalezy tadowa¢ w temperaturze otoczenia w
zakresie 10°C—40°C (50°F-104°F). Jezeli akumulator jest
goracy, przed przystapieniem do tadowania nalezy pocze-
kaé, az ostygnie.

3. Akumulator nalezy natadowa¢ przed okresem dtugiego nie-

uzytkowania (dtuzszego niz szes¢ miesiecy).

Typowy réwnowazny poziom dzwieku A okreslony w oparciu o norme
EN50636-2-107:

Poziom ci$nienia akustycznego (Lya): 70 dB(A) lub mniej

Poziom mocy akustycznej (Lya): 59 dB (A)

Niepewnos¢ (K): 3,1 dB(A)

Poziom hatasu podczas pracy moze przekraczaé¢ 80 dB (A).

WSKAZOWKA: Deklarowana warto$¢ emisji hatasu zostata zmie-
rzona zgodnie ze standardowag metoda testowg i mozna jg wykorzy-
sta¢ do poréwnywania maszyn.

WSKAZOWKA: Deklarowang warto$¢ emisji hatasu mozna takze
wykorzysta¢ we wstepnej ocenie narazenia.

M OSTRZEZENIE: Rzeczywista warto$¢ emisji hatasu podczas
pracy maszyny moze réznic¢ si¢ od deklarowanej wartosci
zaleznie od warunkéw eksploatacji, a szczegolnie od typu prze-
twarzanego materiatu.

AOSTRZEZ'ENIE: Nalezy podja¢ odpowiednie srodki majace
na celu ochrone pracownikéw zgodnie z szacowanym cza-
sem pracy w rzeczywistych warunkach eksploatacji (nalezy
uwzgledni¢ caty cykl pracy, w tym czas bezczynnosci oraz
okres, w ktdrym maszyna pozostaje wylaczona).

Deklaracje zgodnosci

Dotyczy tylko krajow europejskich

Deklaracje zgodnosci sg dotgczone jako zatgcznik A do niniejszej
instrukcji obstugi.

» Rys.2

1. Robot koszacy
Przycisk ,STOP”
Pokrywa wyswietlacza
Tylne koétko
Lampka LED
Gniazdo tadowania
Panel sterowania
Gorna pokrywa
Podwozie
10. Trzonek wsuwany
11. Gumowy element ustalajgcy
12. Przednie koétko
13. Przetagcznik zasilania
14. Uchwyt
15. Zatyczka gniazda USB
(Nie otwiera¢. Stuzy do wykonywania czynnosci serwisowych ).
16. Ostona nozy
17. Podstawa noza
18. NOz kosiarki
19. Ptyta slizgowa

©CeNoO A WD

20. Stacja fadujaca
21. Podstawa stacji
22. Zigcze fadowania
23. Pokrywa zaciskow
24. Obudowa stacji
25. Wskaznik stacji
26. Pokrywa przewodow
27. Przewdd ograniczajgcy
28. Przewod prowadzacy
29. Przewdd
30. Kotek
31. Zigcze
32. tacznik
33. Zasilacz sieciowy
(Ksztatt wtyczki rozni sie zaleznie od regionu ).
34. Przewdd wielozytowy
35. Kotek gwintowany
(Do mocowania stacji fadujacej)
36. Klucz imbusowy 6
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Informacje na temat elementéw sprzedawanych osobno

APRZESTROGA: Zaleca sie stosowanie wymienionych akce-
soriow lub przystawek z urzadzeniami firmy Makita wymienio-
nymi w niniejszej instrukcji. Stosowanie innych akcesoriéw lub
przystawek moze by¢ przyczyng obrazen ciata. Akcesoriéw lub

przystawek nalezy uzywac tylko zgodnie z ich przeznaczeniem.

Aby uzyskac szczegotowe informacje na temat elementoéw sprzeda-
wanych osobno, nalezy zapoznac sig z katalogiem lub skontaktowac¢
sie z dystrybutorem badz biurem sprzedazy.
*  Zestaw nozy

— Zestaw nozy kosiarki i Srub mocujgcych

*  Przewdd
»  Zestaw naprawczy przewodu
— Zestaw przewodu, tgcznikow i kotkow
. Kotek
*  tacznik

WSKAZOWKA: Niektdre wymienione na liscie elementy sprze-
dawane osobno mogg zosta¢ dostarczone wraz z maszyng w
momencie zakupu jako wyposazenie standardowe. Wyposazenie
standardowe moze réznic sig zaleznie od kraju, w ktérym dokonano
zakupu.

PRZYGOTOWANIE

Aby korzystac¢ z niniejszego produktu, nalezy wykona¢ nastepujace
czynnosci przygotowawcze.

1. Przygotowanie obszaru roboczego

Okresli¢ obszar, ktéry bedzie koszony przez robot koszgcy. Ogrodzi¢
obszar roboczy za pomocg przewodu ograniczajgcego i podtgczy¢
stacje tadujacg do zrodta zasilania. W razie potrzeby zamontowac
przewod prowadzacy.

Szczegotowy opis procedury znajduje sie w dotgczonym przewodniku
konfiguracji.

2. Ustawienia poczatkowe robota koszgcego

Przed pierwszym uzyciem robota koszgcego ustawi¢ jezyk, date i
godzine oraz kod PIN, a takze skonfigurowa¢ obszar koszenia.
Szczegobtowy opis procedury znajduje sie w dotgczonym przewodniku
konfiguracji.

3. Ladowanie robota koszgcego

W momencie wysytki robota koszgcego z fabryki jego akumulator nie
jest wystarczajgco natadowany. Przed rozpoczeciem pracy nalezy
natadowa¢ akumulator.

Opis procedury fadowania znajduje sie w sekcji ,£adowanie robota
koszgcego” (strona 36) w niniejszej instrukcji.

Wiaczanie/wytaczanie zasilania

Przetacznik zasilania znajduje sie na spodzie robota koszacego.
Nacisna¢ przetgcznik zasilania po stronie oznaczonej symbolem !,
aby wigczyé zasilanie, lub po stronie oznaczonej symbolem © | aby
wylgczy¢ zasilanie.

» Rys.3: 1. Przetgcznik zasilania

APRZESTROGA: Gdy robot koszacy nie pracuje (w tym w
trakcie jego przechowywania), nalezy upewnic sie, ze jego
przetacznik zasilania jest wytaczony.

Pozostawienie robota koszacego, ktory nie pracuje, na dtuzszy
czas z wtgczonym przetgcznikiem zasilania moze skutkowaé nad-
miernym roztadowaniem akumulatora, co spowoduje, ze jego dal-
sze uzywanie nie bedzie mozliwe.

tadowanie robota koszacego

Sprawdzanie stanu natadowania akumulatora
1. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.

Pokrywa wys$wietlacza zostanie otwarta.
» Rys.4: 1. Przycisk ,STOP” 2. Pokrywa wys$wietlacza 3. Panel
sterowania

2. Wigczy¢ przetacznik zasilania robota koszacego.

3. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne). W
prawym gornym rogu ekranu mozna sprawdzi¢ stan natadowania
akumulatora.

Main menu (Menu gtéwne)
» Rys.5: 1. Wskazanie stanu natadowania akumulatora

Wskazanie na ekranie LCD Stan natadowania akumulatora
80-100%
([
60-80%
20-60%
0-20%

tadowanie
1.  Wiaczyc¢ przetgcznik zasilania robota koszacego.

WSKAZOWKA: Robot koszgcy taduje sie tylko wtedy, gdy jego
przetgcznik zasilania jest wigczony.

WSKAZOWKA: Jesli akumulator jest catkowicie roztadowany, tado-
wanie rozpocznie si¢ z opdznieniem.

WSKAZOWKA: Jesli akumulator jest gorgcy lub zimny, tadowanie
nie rozpocznie sie.

2. Zadokowac robot koszgcy w stacji tadujgce;j.
» Rys.6: 1. Stacjatadujgca 2. Lampka LED

Po rozpoczeciu tadowania lampka LED zacznie miga¢ na zielono. Po
zakonczeniu fadowania lampka LED wytaczy sie.

Informacije, z ktérymi nalezy zapozna¢ sie przed
rozpoczeciem pracy

Srodowisko robocze

Nalezy upewnic sig, ze obszar, ktéry ma by¢ koszony przez robot

koszgcy, spetnia nastepujgce wymagania.

*  Wysokosc¢ trawy to maksymalnie 65 mm.
Jesli trawa jest zbyt dtuga, nalezy jg wczesniej przycigc.

. Nie ma zadnych przeszkdd, takich jak kamienie, patyki czy
narzedzia.
Przeszkody mogg zosta¢ wyrzucone lub przechwycone przez
robot koszacy, co moze skutkowaé wypadkiem.

. Nie ma katuz.
Robot koszgcy moze kosi¢ trawniki podczas deszczu, ale wil-
gotna trawa czesto przylepia sie do robota, zwigkszajgc ryzyko
zeslizgniecia na stromych zboczach.

. Nie ma nagromadzonego $niegu.
Robot koszgcy moze sie poslizgngc i nie dziata¢ prawidtowo.
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Stacja tadujaca

Stacja fadujgca taduje robota koszacego i przekazuje sygnaty do

przewodu ograniczajgcego oraz przewodu prowadzgcego.

Nalezy upewnic¢ sie, ze miejsce montazu stacji fadujgcej spetnia

nastepujgce wymagania.

e Znajduje sie w poblizu zrodta zasilania.

e Znajduje sie na rownym podfozu.
Nachylenie miejsca montazu nie przekracza +5°.

. Miejsce powinno by¢ chronione przed swiattem stonecznym.

W przypadku montazu stacji tadujgcej bezposrednio na trawniku
musi by¢ on krotki.

. Dostepny jest obszar o dtugos$ci co najmniej 3 m z przodu prze-
wodu ograniczajgcego.

| UWAGA: Nie wolno wygina¢ podstawy stacji.

Przewéd ograniczajacy

Przewdd ograniczajgcy umozliwia wyznaczenie obszaru, ktéry bedzie
koszony przez robot koszacy.

Przewdd ograniczajgcy nalezy poprowadzi¢ wzdtuz granicy obszaru,
ktéry ma zostac skoszony przez robot koszacy.

Informacje na temat montazu znajdujg sie w rozdziale ,Montaz prze-
wodu ograniczajgcego” przewodnika konfiguracji.

Przewéd prowadzacy

Ten przewdd umozliwia powrét robota koszgcego do stacji tadujgce;j.
Przewdd ten prowadzi takze kosiarke do trawy do obszaréw, w kto-
rych pracuje ona rzadziej ze wzgledéw topograficznych itp.
Informacje na temat montazu znajdujg sie w rozdziale
,Rozmieszczanie przewodu prowadzgcego” przewodnika
konfiguracji.

Sposoéb swiecenia lampki

Sposoéb sSwiecenia lampek robota koszacego i stacji tadujgcej wska-
zuje rézne stany.
» Rys.7: 1.Lampka LED 2. Wskaznik stacji

Robot koszacy

Lampka LED Stan
Kolor zielony/miganie |tadowanie (wytgcza sig¢ po zakonczeniu tadowania)

Kolor biaty/miganie W trakcie pracy (miga przez czas okreslony w usta-

wieniu [LED] (Lampka LED))
Wystapit btad

Kolor czerwony/
miganie

Kolor zéity/miganie Tryb gotowosci (z wyjatkiem takich przypadkow, jak
bycie w trybie gotowosci poza zaplanowanym cza-

sem pracy podczas pracy automatycznej)

Wiyt. Wytaczenie zasilania / roztadowany akumulator
lub sytuacja inna niz powyzsze

Stacja fadujaca

Wskaznik stacji Stan
Wystapit btad

Kolor czerwony/
Swieci sig

Kolor czerwony/ Przewdd ograniczajgcy zostat podtaczony
miganie nieprawidtowo

Kolor zielony/$wieci
sie

Pomysinie podtgczono przewdd ograniczajgcy

JAK UZYWAC

Dziatania na panelu sterowania

Po nacisnieciu przycisku ,STOP” pokrywa wyswietlacza zostaje

otwarta i mozna korzysta¢ z panelu sterowania.

» Rys.8: 1. Ekran LCD 2. Przyciski menu 3. Klawisze obstugowe
4. Klawisze numeryczne 5. Przycisk ,STOP”

Przycisk/klawisz Funkcja

Przyciski
menu ﬁ

Powro6t robota koszgcego do stacji
tadujacej. Po naci$nieciu tego przy-
cisku nalezy wybra¢ zgdany sposob

powrotu.
Wyswietlenie menu [Main menu
Q (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
- Rozpoczgcie koszenia. Po nacisnig-
'5 ciu tego przycisku nalezy wybraé

zgdany sposob koszenia.

Klawisze Umozliwiajg wybdr pozycji na ekra-
obstu- nie. Wybrana pozycja jest podswie-

gowe tlona (wyswietlana na czarnym tle).
LJ
Powrét do poprzedniego ekranu/
D dziatania.
Zatwierdzenie wybranej pozycji.
Klawisze Wprowadzanie cyfr. Mozna z nich
nume- ~ korzystac tylko wtedy, gdy mozliwe

ryczne jest wprowadzenie cyfr.

Wyboér pozycji i wykonywanie dziatan na ekranie LCD
Dziatania dostepne na ekranie LCD sg wykonywane najczesciej z
poziomu menu gtéwnego. Nacisna¢ przycisk , aby wyswietli¢
menu gtéwne.

Main menu (Menu gtéwne)

» Rys.9: 1. Data 2. Godzina 3. Stan natadowania akumulatora

4. Wysokos¢ ciecia 5. Wybrane w danym momencie menu
ustawien 6. [kony menu ustawien

Do wykonywania dziatan na ekranie LCD wykorzystuje sie klawisze
obstugowe i numeryczne. Dostepne przyciski/klawisze réznia sie

zaleznie od pozycji wyswietlanych na ekranie.

Gdy pozycje dostepne do wyboru znajduja si¢ obok siebie

Gdy pozycje znajdujg sie obok siebie, nalezy je wybiera¢ za pomocg
klawiszy | < 1 » |i aktywowaé za pomoca klawiszal Y |

» Rys.10: 1. Wybrana pozycja

Gdy pozycje dostepne do wyboru sg ustawione pionowo

Gdy pozyc'eﬁ ustawione pionowo, nalezy je wybiera¢ za pomoca
klawiszy E i aktywowa¢ za pomoca klawisza v

» Rys.11: 1. Wybrana pozycja

Gdy dostepne s3a dalsze opcje

Tréjkatna strzatka obok wybranej pozycji oznacza, ze dostepne sg
dalsze opcje. Nalezy wybra¢ pozycje za pomocag klawiszy kierun-
kowych (L4 LY J) wskazywanych przez tréjkgtne strzatki, a
nastepnie zatwierdzi¢ wybor klawiszem A4

» Rys.12

Wprowadzanie cyfr

Na ekranie wprowadzania kodu PIN oraz wartosci ustawien nalezy
wprowadzi¢ odpowiedni‘e_cyfry za pomoca klawiszy ﬂ i zatwier-
dzié¢ wartosé klawiszem Y .

» Rys.13

WSKAZOWKA: Podczas wprowadzania wartosci sktadajacej

sie z co najmniej dwoch cyfr nalezy zaczac¢ od pierwszej cyfry. W
przypadku popetnienia btedu nalezy wprowadzi¢ dowolne cyfry we
wszystkich pozostatych polach, a po powrocie do pola poczatko-
wego wprowadzi¢ prawidtowg wartos¢.

Rozpoczynanie koszenia

AOSTRZEZ'ENIE: W trakcie pracy robota koszacego nalezy

przestrzegac ponizszych wytycznych.

. Nie wolno umieszczac¢ dtoni ani stép pod podwoziem ani
pod nie zagladac¢.

. Nie wolno zbliza¢ twarzy ani dtoni do obracajacych sie
kotek.

. Nalezy uniemozliwi¢ dzieciom i zwierzetom przedostanie
sie do obszaru roboczego.
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UWAGA: Robot koszacy stuzy wylacznie do koszenia trawni-
kow. Wczesniej nalezy usungé ewentualne chwasty z obszaru
roboczego.

UWAGA: Wczesniej nalezy usuna¢ z obszaru roboczego takie

przedmioty, jak niewielkie kamienie i patyki, ktére moga zakt6-

cac dziatanie robota koszacego.

UWAGA: Jesli wskaznik stacji jest wylagczony lub swieci badz

miga na czerwono, hie mozna rozpocza¢ koszenia.

W stacji tadujgcej mogt wystagpi¢ btad lub mogto doj$¢ do uszkodze-

nia przewodu ograniczajgcego. Jesli wskaznik stacji miga na czer-

wono, nalezy sprawdzi¢ ponizsze punkty.

*  Czy zasilacz sieciowy jest podtgczony do gniazda zasilania?

*  Czy przewdd wielozytowy jest prawidtowo podtgczony do zasi-
lacza sieciowego i stacji tadujacej?

»  Czy stacja tadujaca i przewdd ograniczajgcy sa prawidiowo
podigczone?

*  Czy obwdd przewodu ograniczajgcego jest otwarty?

*  Czy ztagcza i taczniki przewodu ograniczajgcego sg prawidtowo
podigczone?

Mgt wystgpi¢ tymczasowy btgd spowodowany wytadowaniami
atmosferycznymi bgdz innymi czynnikami lub mogto doj$¢ do akty-
wowania zabezpieczenia stacji tadujgcej przed nieprawidtowg tem-
peraturg. Jesli wskaznik stacji Swieci na czerwono, nalezy wykonac¢
nastepujgce czynnosci.

»  Odigczyc¢ przewdd wielozytowy od stacji fadujacej, zaczekac,
az wskaznik stacji zgasnie, a nastepnie ponownie podtgczy¢
przewdd wielozytowy.

«  Jesdlinie rozwigze to problemu, odczekac jakis czas przed
ponownym podigczeniem przewodu wielozytowego.

» Rys.14: 1. Wskaznik stac;ji

Ponizej przedstawiono domysline ustawienie fabryczne. W celu
zmiany ustawien domysinych nalezy zapoznac¢ sie z instrukcjami
dotyczgcymi gtdwnych pozycji ustawien wymienionych w sekcji
,MENU USTAWIEN’ (strona 39).

Gloéwna pozycja ustawien Wartos¢ poczatkowa

Mowing area (Obszar koszenia) Obszar skonfigurowany w ustawieniu

poczatkowym
Cutting height (Wysoko$¢ ciecia) Stata (60 mm)
Boundary overreach (Zasieg poza 32cm

granica)

Spiral cutting (Przycinanie spiralne) | Wit

Niezwloczne rozpoczynanie koszenia

Aby niezwlocznie rozpoczaé koszenie, nalezy wtgczy¢ koszenie z
poziomu panelu sterowania.

1. Nacisng¢ przycisk ,STOP”.

Pokrywa wyswietlacza zostanie otwarta.

» Rys.15: 1. Przycisk ,STOP” 2. Pokrywa wyswietlacza 3. Panel
sterowania

2. Nacisng¢ przycisk [E na panelu sterowania.

3. Wybra¢ zadang opcje.

Opcja Szczegoty

Auto mowing Automatyczne koszenie i tadowanie. Gdy stan
(Automatycznie | natadowania akumulatora bedzie niski, robot
koszenie ) koszacy automatycznie powréci do stacji fadujgcej
w celu natadowania. Po zakonczeniu tadowania
koszenie zostanie wznowione. Dziatania sg wyko-
nywane w zaplanowanym okresie koszenia skonfi-
gurowanym przez uzytkownika.

Mowing without | Koszenie bez tadowania. Gdy akumulator roz-
charging taduje sie w trakcie pracy, maszyna zostanie
(Koszenie bez | zatrzymana. Istnieje mozliwo$¢ ustawienia czasu
tadowania) koszenia bez tadowania. (Until battery empty (Do
roztadowania baterii) (Do roztadowania akumula-
tora) / For 30 min (Przez 30 minut) (Przez 30 min)
/ For 90 min (Przez 90 minut) (Przez 90 min))

. W przypadku tej opcji zaplanowane koszenie
zostanie dezaktywowane.

»  Te opcje nalezy wybiera¢ w obszarze
podrzednym.

Opcja Szczegoty

Deactivate Dezaktywacja zaplanowanego koszenia i nie-
schedules zwloczne rozpoczecie koszenia. Istnieje mozli-
(Dezaktywu;j wos$¢ ustawienia okresu dezaktywacji harmono-

harmonogramy) | graméw. (For 24 hours (Na 24 h) (Na 24 godziny) /
For 3 days (Na 3 dni) (Na 3 dni))

Mowing - With | Rozpoczecie koszenia spiralnego z dowol-
spiral cutting nego miejsca. Nalezy wybraé opcje [Auto

(Koszenie mowing (Automatycznie koszenie )] (Koszenie
- z cieciem automatyczne) w obszarze gtéwnym i opcje
spiralnym) [Mowing without charging (Koszenie bez tado-

wania)] (Koszenie bez tadowania) w obszarze
podrzednym.

WSKAZOWKA: Obszar gtéwny to obszar roboczy, w ktérym znaj-
duje sie stacja tadujgca i do ktorego robot koszgcy moze powrdcic
automatycznie. Obszar podrzedny to natomiast obszar roboczy,

z ktérego nie prowadzi $ciezka na tyle szeroka, by robot koszgcy
mogt powrdcic do stacji tadujgcej — dlatego woéwczas nalezy prze-
nies¢ go recznie. Szczegotowe informacje zawiera sekcja ,Menu
Start Mowing (Rozpoczecie koszenia)” (strona 40) w niniejszej
instrukciji.

4. Zamknac¢ pokrywe wyswietlacza.
Koszenie rozpocznie sie. W trakcie pracy lampka LED miga na biato.

WSKAZOWKA: Lampka LED bedzie migaé przez czas skonfiguro-
wany wczesniej w ustawieniu [LED] (Lampka LED).

UWAGA: Zamykajac pokrywe wyswietlacza nalezy jg doktadnie
docisng¢ do ustyszenia klikniecia.

Definiowanie daty i godziny rozpoczecia koszenia

Za pomoca ponizszej pozycji ustawien mozna zdefiniowaé date i
godzine rozpoczecia koszenia oraz przetgczenia robota koszgacego
do trybu gotowosci.

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne) >
[Mowing preferences (Preferencje koszenia)] (Preferencje dotyczgce
koszenia) > [Schedule (Harmonogram)] (Harmonogram)
Szczegotowe informacje na temat konfigurowania znajduja sie w
sekcji ,Menu Start Mowing (Rozpoczecie koszenia)” (strona 40).

Zatrzymywanie koszenia

Dostepne s3g nastepujace dwie metody zatrzymywania koszenia.

Zatrzymanie koszenia i pozostanie na miejscu

Po nacisnieciu przycisku ,STOP” w trakcie pracy pokrywa wyswietla-
cza zostaje otwarta, a koszenie jest zatrzymywane.
» Rys.16: 1. Przycisk ,STOP” 2. Pokrywa wyswietlacza

Zatrzymanie koszenia i powroét do stacji fadujacej
(zakonczenie)

1. Nacisng¢ przycisk ,STOP” w trakcie pracy, a nastepnie nacisngc¢

przycisk na panelu sterowania.
» Rys.17: 1. Przycisk ,STOP” 2. Pokrywa wyswietlacza 3. Panel
sterowania

2. Wybra¢ zadang opcje.

Opcja Szczegoty

Stay at char- Robot koszgcy powrdci do stacji tadujgcej i tam
ging station pozostanie.

(Pozostan

w stacji

tadowania)

Schedule Robot koszgcy powrdci do stacji tadujacej, a
restart time nastepnie koszenie zostanie wznowione po okre-
(Zaplanuj czas | $lonym czasie.

restartu)

Restart on Robot koszgcy powrdci do stacji tadujacej, a
schedule nastepnie koszenie zostanie rozpoczete zgodnie z
(Resta. zgod. z | zaplanowang datg i godzing.

harm.)

3. Zamkng¢ pokrywe wyswietlacza.

UWAGA: Zamykajac pokrywe wyswietlacza nalezy jg doktadnie
docisng¢ do ustyszenia klikniecia.
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MENU USTAWIEN

Aby skonfigurowac robot koszacy zgodnie z zastosowaniem i przeznaczeniem, nalezy uzy¢ trzech przyciskow menu oraz klawiszy na panelu stero-
wania. W niniejszym rozdziale opisano ustawienia dostepne w szesciu menu oraz ich licznych menu podrzednych.

Ekran menu poczatkowego pojawiajacy sie po wiaczeniu zasilania (z wyjatkiem pierwszego uruchomienia)
» Rys.18

Przycisk Nazwa menu Co mozna skonfigurowac¢ za pomoca menu podrzednych Strona .
referencyjna
Automatyczne koszenie i tadowanie. 40
Koszenie bez automatycznego tadowania. 40
Start mowing (Rozpocznij koszenie) Rozpoczecie koszenia automatycznego o okreslonym czasie (Zaplanowane 40
koszenie wstrzymane).
Koszenie spiralne. 41
Powroét robota koszgcego do stacji tadujace;j. 41
Powroét robota koszgcego do stacji tadujgcej i wznowienie pracy o okreslonym 41
Park (Zaparkuj) czasie.
Powrét robota koszgcego do stacji tadujacej i wznowienie pracy zgodnie ze skonfi- 1
gurowanym harmonogramem.
. Zmiana i rejestracja obszaru koszenia. 42
Mowing pr_eferences_ Planowanie koszenia. 42
(Preferencje koszenia)
Ustawianie wysokosci cigcia. 43
Ustawienie okresu aktywnego wyszukiwania sygnatu prowadzgcego. 43
Przycinanie trawy w poblizu granicy. 44
Navigation prefe- Ustawienie odlegtosci przemieszczania sie do punktu poczatkowego koszenia. 44
rences (Preferencje Wybdr sposobu opuszczania stacji tadujace;j. 44
nawigowania) Regulacja kgta opuszczania stacji tadujace;j. 45
Regulacja szerokos$ci podczas przemieszczania z przesunieciem. 46
Koszenie nieskoszonej trawy. 46
M?m menu (Menu Ustawienie czasu emitowania dzwigku alarmu. 47
gtéwne)
Security Zmiana kodu PIN. 47
(Bezpieczenstwo) Zapobieganie zaktéceniom sygnatu pochodzacego z przewodu. 47
Zapobieganie kradziezy robota koszacego. 47
Zapisywanie/wczytywanie preferencji uzytkownika. 48
Zmiana ustawien daty i godziny. 48
Zmiana jezyka wyswietlacza. 48
Others (Inne) Resetowanie preferencji uzytkownika. 48
Przegladanie informacji o produkcie. 48
Zarzadzanie czasem wigczenia/wytgczenia lampki LED. 49
Sprawdzanie szczegotéw bteddw wystepujgcych podczas pracy. 49
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Menu Start Mowing (Rozpoczecie

koszenia)

APRZESTROGA: Po pierwszym uruchomieniu robota kosza-
cego, gdy przewody w obszarze koszenia sg przygotowane,
nalezy zadbac¢ o to, by robot koszacy zostat jeden raz automa-
tycznie zwolniony ze stacji tadujacej.

W momencie automatycznego zwolnienia robota koszgcego ze
stacji tadujgcej zapisuje on w pamieci pole magnetyczne i prze-
prowadza autonomiczne kontrole, dzieki ktérym pozniej bedzie
mogt prawidtowo dokowac sie w stacji tadujgcej. Jesli to zadanie
nie zostanie wykonane, robot koszgcy moze nie dokowac sie pra-
widtowo po powrocie lub moze wystgpi¢ inna nieprawidtowosé w
dziataniu.

W celu umozliwienia automatycznego zwolnienia robota koszgcego
ze stacji tadujgcej nalezy skorzystac¢ z jednego z dwoch ponizszych
sposobow.

»  Zadokowac w petni natadowany robot koszacy w stacji tadu-
jacej w zakresie wstepnie zaplanowanego czasu pracy (lub
w dowolnym momencie w przypadku funkcji menu podrzed-
nego [Deactivate schedules (Dezaktywuj harmonogramy)]
(Dezaktywuj harmonogramy)), a nastepnie wydac¢ polece-
nie rozpoczecia koszenia za pomocg menu [Start mowing
(Rozpocznij koszenie)] (Rozpoczecie koszenia). Szczegotowe
informacje zawiera sekcja ,Menu Start Mowing (Rozpoczecie
koszenia)” (strona 40).

. Zarejestrowac na probe sposéb zwolnienia w menu pod-
rzednym [Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)]
(Punkty zwolnienia kosiarki) menu [Navigation preferences
(Preferencje nawigowania)] (Preferencje dotyczace prze-
mieszczania) i przeprowadzi¢ przemieszczanie testowe.
Szczegotowe informacje zawiera sekcja ,Wybor sposobu

opuszczania stacji tadujgcej”’ (strona 44).

Automatyczne koszenie i tadowanie

[Menu poczatkowe] > [Start mowing (Rozpocznij koszenie)]
(Rozpoczecie koszenia) > [Auto mowing (Automatycznie kosze-
nie )] (Koszenie automatyczne)

Trawnik w obszarze gtéwnym otoczonym przewodem ograniczajgcym
zostanie skoszony automatycznie. Po wybraniu tego menu robot
koszacy jest sterowany automatycznie zgodnie z ustawieniami skon-
figurowanymi w poszczegdlnych menu. Nawet jesli stan natadowania
akumulatora bedzie niski, robot koszgcy moze automatycznie nata-
dowac sie ponownie i kontynuowac koszenie trawnika w okreslonym
obszarze.

Informacje o obszarze gtéwnym

Jest to obszar roboczy koszenia, w ktérego granicach znajduje sie

stacja tadujgca. Robot koszacy przemieszcza sie po nim w sposob

dowolny, koszgc trawnik, i wielokrotnie powraca do stacji tadujgcej

oraz jg opuszcza.

» Rys.19: 1. Obszar gtéwny 2. Stacja fadujaca 3. Przewdd
ograniczajacy

1. Nacisna¢ przycisk [E na panelu sterowania.

Pojawi sie menu podrzedne.
» Rys.20

2. Wybra¢ opcje [Auto mowing (Automatycznie koszenie )]
(Koszenie automatyczne).

Po nacisnieciu klawisza pojawi sie komunikat [Close the display
cover to start mowing. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpo-
czgc¢ koszenie.)] (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpoczg¢
koszenie).

3. Zamkna¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy rozpocznie koszenie.

Koszenie bez automatycznego fadowania

[Menu poczatkowe] > [Start mowing (Rozpocznij koszenie)]
(Rozpoczecie koszenia) > [Mowing without charging (Koszenie
bez tadowania)] (Koszenie bez fadowania)

Praca automatyczna jest kontynuowana przez okreslony wczes$niej
czas lub do momentu roztadowania akumulatora.

Z tego ustawienia nalezy korzysta¢ podczas koszenia obszaru pod-
rzednego bez Sciezek fgczacych go z obszarem gtéwnym. To usta-

wienie nalezy wybrac¢ réwniez podczas koszenia obszaru gtéwnego
przez okreslony czas, gdy powrét do stacji tadujgcej ani tadowanie

40

nie sg wymagane.

Informacje o obszarze podrzednym

Jest to odrebny obszar roboczy koszenia otoczony przewodem ogra-
niczajagcym. Nie prowadzi z niego jednak na tyle szeroka Sciezka,

by robot koszgcy mogt dostac sie do obszaru gtéwnego. Koszenie
odbywa sie automatycznie na podstawie wykrytych sygnatow pocho-
dzacych z przewodu, ale automatyczny powrét do stacji tadujacej nie
jest mozliwy.

» Rys.21: 1. Obszar gtéwny 2. Stacja tadujgca 3. Przewdd ograni-

czajacy 4. Sciezka 5. Obszar podrzedny

UWAGA: Aby uzy¢ robota koszacego w obszarze podrzednym,
nalezy wczesniej recznie przenies¢ go z obszaru gtéwnego do
obszaru podrzednego.

UWAGA: Aby natadowa¢ robota koszacego dziatajgcego w
obszarze podrzednym, nalezy go zatrzymac i wytaczy¢ zasila-
nie, a nastepnie przenies¢ go do obszaru gtéwnego. Po prze-
niesieniu robota koszgcego nalezy z powrotem wtaczy¢ zasila-
nie i recznie podiaczy¢ go do zamontowanej stacji tadujacej.

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.
Pojawi sie menu podrzedne.

2. Wybra¢ opcje [Mowing without charging (Koszenie bez tadowa-
nia)] (Koszenie bez fadowania).

Pojawi sie menu opcji.
3.  Wybra¢ zadang opcje.

Opcja Szczegoty

Until battery Koszenie automatyczne do momentu roztadowa-
empty (Do nia akumulatora.

roztadowania

baterii)

For 30 min Koszenie automatyczne przez 30 minut.
(Przez 30

minut)

For 90 min Koszenie automatyczne przez 90 minut.
(Przez 90

minut)

Po nacisnigciu klawisza 2 pojawi sie komunikat [Close the display
cover to start mowing. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpo-
czg¢ koszenie.)] (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpoczg¢
koszenie).

4. Zamkna¢ pokrywe wyswietlacza.
Robot koszgcy rozpocznie koszenie.
WSKAZOWKA: W przypadku wybrania opcji [Until battery empty
(Do roztadowania baterii)] (Do roztadowania akumulatora) robot
koszgcy zostanie zatrzymany po roztadowaniu akumulatora. Aby

natadowac robot koszacy, nalezy recznie podigczy¢ go do stacji
tadujacej w obszarze gtéwnym.

Rozpoczecie koszenia automatycznego o

okreslonym czasie (wstrzymanie zaplanowanego
koszenia)

[Menu poczatkowe] > [Start mowing (Rozpocznij koszenie)]
(Rozpoczecie koszenia) > [Deactivate schedules (Dezaktywuj
harmonogramy)] (Dezaktywuj harmonogramy)

Istnieje mozliwo$¢ wstrzymania wstepnie zaplanowanego koszenia
na okreslony czas i automatycznego rozpoczecia pracy robota koszg-
cego o wybranej porze. Standardowo robot koszgcy rozpoczyna i
konczy koszenie zgodnie ze wstepnie skonfigurowanym harmonogra-
mem, ale wybranie tego menu umozliwia automatyczne rozpoczecie
koszenia poza zaplanowanym okresem.

WSKAZOWKA: Po uplynieciu skonfigurowanego okresu wstepnie
ustawiony harmonogram zostanie ponownie aktywowany, a robot
koszgcy wznowi dziatanie zgodnie z harmonogramem.

1. Nacisng¢ przycisk na panelu sterowania.
Pojawi sie menu podrzedne.

2. Wybra¢ opcje [Deactivate schedules (Dezaktywuj harmono-
gramy)] (Dezaktywuj harmonogramy).

Pojawi sie menu opcji.
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3. Wybrac zadang opcje.

Opcja Szczegotly

For 24 hours Wstrzymanie zaplanowanego w robocie koszgcym
(Na 24 h) koszenia na 24 godziny.

For 3 days (Na | Wstrzymanie zaplanowanego w robocie koszacym
3 dni) koszenia na 3 dni.

Po nacisnieciu klawisza W] pojawi sie komunikat [Close the display
cover to start mowing. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpo-
czg¢ koszenie.)] (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpoczg¢
koszenie).

4. Zamkna¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy rozpocznie koszenie.

WSKAZOWKA: W trakcie skonfigurowanego okresu koszenia robot
koszacy mozna zatrzymac recznie, naciskajgc przycisk ,STOP” na
robocie lub za pomocg menu [Park (Zaparkuj)] (Parkowanie) itp.

Koszenie spiralne

[Menu poczatkowe] > [Start mowing (Rozpocznij kosze-

nie)] (Rozpoczecie koszenia) > [Mowing - With spiral cutting
(Koszenie - z cieciem spiralnym)] (Koszenie — z przycinaniem
spiralnym)

Ciecie spiralne rozpoczyna sie w istotnym punkcie obszaru, np. w
miejscu, w ktérym trawa jest gesta lub jej wysokos¢ jest nieréwna z
powodu nieskoszenia trawnika itp. Po zakonczeniu koszenia spiral-
nego w celu doktadnego skoszenia trawy w okreslonym miejscu robot
koszgcy powraca do przemieszczania sie w standardowy sposob i
kosi caty obszar.

Sciezka standardowa i $ciezka spiralna

Standardowo robot koszacy automatycznie oblicza $ciezke i prze-
mieszcza sie w sposob dowolny w liniach prostych na obszarze, aby
koncowa wysoko$¢ trawy byta rowna. Aby efekt byt zadowalajacy,
mozna jednak nadac priorytet okreslonemu obszarowi docelowemu,
rozpoczynajgc koszenie spiralne w okreslonym punkcie, np. w miej-
scu, w ktorym trawa jest gesta, rosnie szybciej lub nie zostata wcze-
$niej skoszona.

» Rys.22: 1. Sciezka standardowa 2. Sciezka spiralna

1. Wytaczy¢ przetgcznik zasilania i umiesci¢ robot koszacy w
miejscu, w ktérym ma rozpocza¢ sig przycinanie spiralne. Nastepnie
wigczy¢ przetgcznik zasilania.

2. Nacisng¢ przycisk [E na panelu sterowania.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac¢ opcje [Mowing - With spiral cutting (Koszenie - z cieciem
spiralnym)] (Koszenie — z przycinaniem spiralnym).

Pojawi sie menu opcji.
4. Wybra¢ zgdang opcje.

Opcja

Auto mowing
(Automatycznie
koszenie )

Szczegotly

Przycinanie spiralne w obszarze gtéwnym, po
zakonczeniu ktérego nastepuje przejscie do trybu
automatycznego koszenia i tadowania.

Mowing without | Przycinanie spiralne, po zakonczeniu ktérego

charging koszenie odbywa sie automatycznie przez okre-
(Koszenie bez | $lony czas bez tadowania automatycznego.
tadowania)

Po nacisnieciu klawisza pojawi sie komunikat [Close the display
cover to start mowing. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpo-
czg¢ koszenie.)] (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby rozpoczg¢
koszenie).

5. Zamkna¢ pokrywe wyswietlacza.
Robot koszgcy rozpocznie koszenie.

Preferencje dotyczace parkowania

WSKAZOWKA: Jesli w obszarze roboczym nie sg zamontowane
przewody prowadzgce, zaleca sie ustawienie okresu aktywnego
wyszukiwania sygnatu prowadzgcego na ,0” (zero). Utatwia to
szybki powrot robota koszacego do stacji tadujacej. Szczegoétowe
informacje zawiera sekcja ,Ustawianie okresu aktywnego wyszuki-
wania sygnatu prowadzgcego” (strona 43).
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Powrot robota koszgcego do stacji tadujacej

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

Koszenie zostaje zatrzymane, a robot koszacy powraca do stacji
tadujacej.

1. Nacisng¢ przycisk (] na panelu sterowania.

Pojawi sie menu podrzedne.

» Rys.23

2. Wybra¢ opcje [Stay at charging station (Pozostan w stacji tado-
wania)] (Pozostan w stacji tadujace;j).

Po nacisnigciu klawisza v pojawi sie komunikat [Close the display
cover to return to the charging station. (Zamknij pokrywe wyswietla-
cza, aby powrdci¢ do stacji tadowania.)] (Zamknij pokrywe wys$wietla-
cza, aby nastgpit powrét do stacji tadujacej).

3. Zamknac¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy powrdci do stacji tadujgce;.

Powrét robota koszgcego do stacji tadujacej i

wznowienie pracy o okreslonym czasie

[Menu poczatkowe] > [Park (Zaparkuj)] (Parkowanie) > [Schedule
restart time (Zaplanuj czas restartu)] (Zaplanuj czas wznowienia)

Robot koszacy powraca do stacji tadujgcej, a nastepnie koszenie
zostaje wznowione po okreslonym czasie.

1. Nacisna¢ przycisk ry na panelu sterowania.
Pojawi sie menu podrzedne.

2. Wybra¢ opcje [Schedule restart time (Zaplanuj czas restartu)]
(Zaplanuj czas wznowienia).

Pojawi sie ekran wprowadzania.

3. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ zgdany czas.
» Rys.24

WSKAZOWKA: Czas do wznowienia mozna ustawi¢ w zakresie od
0 do 99 godzin. Ustawieniem poczatkowym sg 3 godziny.

4. Nacisng¢ klawisz E aby zatwierdzi¢ wprowadzong wartos¢.

Pojawi sie komunikat [Close the display cover to return to the char-
ging station. (Zamknij pokrywe wyswietlacza, aby powréci¢ do stacji
tadowania.)] (Zamknij pokrywe wys$wietlacza, aby nastgpit powrét do
stacji fadujacej).

5. Zamkng¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszacy powrdci do stacji tadujace;.

Powrét robota koszacego do stacji tadujacej i

wznowienie pracy zgodnie ze skonfigurowanym
harmonogramem

[Menu poczatkowe] > [Park (Zaparkuj)] (Parkowanie) >
[Restart on schedule (Resta. zgod. z harm.)] (Wznéw zgodnie z
harmonogramem)

Robot koszgcy powraca do stacji tadujgcej, a nastepnie koszenie
zostaje wznowione zgodnie ze skonfigurowanym harmonogramem.
Po powrocie do stacji fadujacej robot koszgcy pozostaje w trybie
gotowosci, a nastepnie automatycznie opuszcza stacje o zaplanowa-
nym czasie.

WSKAZOWKA: Jesli robot koszacy nie bedzie wystarczajgco nata-
dowany, koszenie nie rozpocznie sie zgodnie ze skonfigurowanym
harmonogramem. Koszenie zostanie wznowione po zakonczeniu
tadowania.

WSKAZOWKA: W tym menu nie mozna utworzy¢, zmienié ani usu-
na¢ harmonogramu wyswietlanego na ekranie. Aby zmodyfikowac¢
harmonogram, nalezy wybra¢ opcje [Schedule (Harmonogram)]
(Harmonogram) w menu [Mowing preferences (Preferencje kosze-
nia)] (Preferencje dotyczgce koszenia) i odpowiednio skonfiguro-
wacé ustawienia.

1. Nacisng¢ przycisk ry na panelu sterowania.

Pojawi sie menu podrzedne. Harmonogram koszenia jest widoczny
obok pozycji [Restart on schedule (Resta. zgod. z harm.)] (Wznéw
zgodnie z harmonogramem). Po powrocie do stacji tadujgcej robot
koszacy wznowi prace zgodnie z wyswietlang datg i godzing.
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2. Wybra¢ opcje [Restart on schedule (Resta. zgod. z harm.)]
(Wznéw zgodnie z harmonogramem).

Potwierdzi¢ wyswietlany harmonogram rozpoczecia pracy i kontynu-
owac konfigurowanie ustawien.
» Rys.25: 1. Nastepny zaplanowany czas wznowienia pracy

Po nacisnieciu klawisza pojawi sie komunikat [Close the display
cover to return to the charging station. (Zamknij pokrywe wyswietla-
cza, aby powrdci¢ do stacji tadowania.)] (Zamknij pokrywe wyswietla-
cza, aby nastgpit powrét do stacji tadujacej).

3. Zamkna¢ pokrywe wyswietlacza.

Robot koszgcy powrdci do stacji tadujgce;.

Mowing Preferences (Preferencje

dotyczace koszenia)

Zmiana i rejestracja obszaru koszenia

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu giéwne)] (Menu gtéwne)
> [Mowing preferences (Preferencje koszenia)] (Preferencje
dotyczgce koszenia) > [Mowing area (Obszar koszenia)] (Obszar
koszenia)

Ta opcja umozliwia zmiane wielko$ci obszaru koszenia zarejestrowa-
nego przy pierwszym uruchomieniu robota koszgcego lub zarejestro-
wanie wielkosci nowego obszaru koszenia. Robot koszgcy optymali-
zuje proces koszenia i kosi trawnik w wydajny sposéb na podstawie
skonfigurowanych tutaj informacji dotyczgcych obszaru koszenia.

UWAGA: Nalezy odpowiednio skonfigurowa¢ obszar koszenia.
Jesli ustawione wartosci bedg znacznie odbiegac od rzeczywistego
obszaru, moga pozostaé nieskoszone miejsca itp.

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2. Wybrac ikone "Lﬁ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybraé opcje [Schedule (Harmonogram)] (Harmonogram).
Pojawi sie ekran konfiguracji tygodniowego harmonogramu.

4. Zapomocg klawiszy wybra¢ dzien, w ktérym skonfigurowany
zostanie harmonogram.

Naciskac klawisze E/[I aby zaznaczy¢ wybrany dzien, a nastepnie
nacisngc¢ klawisz 2

Mozna wybra¢ wiecej niz jeden dzien jednoczes$nie. Wybrane dni

zostang podkreslone.

» Rys.29: 1. Wskazanie wyboru dnia 2. Okres, w ktérym zapla-
nowano koszenie 3. Okres, w ktédrym nie zaplanowano
koszenia

WSKAZOWKA: Po wybraniu dni i skonfigurowaniu szczegétowych
okresow zostanie wyswietlony zarejestrowany harmonogram pracy
dla kazdego dnia. Okresy bez zaplanowanej pracy majg kolor biaty.

5. Wybrac opcje [Time schedule (Harm. godzin.)] (Harmonogram
czasowy).

Pojawi sie ekran konfiguracji czasowego harmonogramu.
6. Wybra¢ zadang opcje.

Opcja Szczegoty

Work 24 hours | Robot koszgcy bedzie pracowat przez catg dobe.
(Praca 24 h) Po wybraniu tej opcji pole wyboru [Schedule

1: (Harm. godzin. 1:)] (Harmonogram 1:)

zostaje zaznaczone i wysSwietlane sg godziny
[00:00]-[24:00].

1. Nacisng¢ przycisk (& na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone |||n‘n wyswietlang na ekranie.

» Rys.26

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybra¢ opcje [Mowing area (Obszar koszenia)] (Obszar
koszenia).
» Rys.27

4. Zapomocg klawiszy okresli¢ zakres wielkosci obszaru koszenia.
> Rys.28: 1. Trdjkatne strzatki

WSKAZOWKA: Gdy obok opcji sg widoczne tréjkatne strzatki,
nalezy nacisng¢ klawisze Fﬁ;ﬁq/ 4 Y, aby zmieni¢ ustawienie
opciji. Po pojawieniu sie zgdanego ustawienia nalezy nacisngc¢ kla-
wisz Y, aby potwierdzi¢ wybor.

5. Postepowac zgodnie z komunikatem wyswietlanym na ekranie i
dokonczy¢ konfiguracje.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zra;])isano
pomysinie.)] (Zapisano pomyslinie) nacisng¢ klawisz v,

Planowanie koszenia

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Mowing preferences (Preferencje koszenia)] (Preferencje doty-
czgce koszenia) > [Schedule (Harmonogram)] (Harmonogram)

Istnieje mozliwo$¢ wczesniejszego skonfigurowania tygodniowego
harmonogramu koszenia w celu dopasowania go do warunkéw pogo-
dowych oraz trybu zycia uzytkownika. Odpowiedni plan pracy umoz-
liwi takze zoptymalizowanie czestotliwosci koszenia i utrzymanie
trawnika w dobrym stanie przez dtuzszy czas.

APRZESTROGA: Dzienne i tygodniowe harmonogramy nalezy
zaplanowac¢ tak, by koszenie odbywato si¢ w godzinach naj-
mniejszego ruchu. Przy planowaniu harmonogramoéw nalezy
unikaé godzin, w ktérych mozna spotka¢ zwierzeta nocne.
Podczas koszenia osoby znajdujgce sie w poblizu i dzikie zwierzeta
moga odnies$¢ obrazenia.

Park 24 hours
(Park. 24 h)

Robot koszgcy pozostanie zaparkowany przez
catg dobe. Po wybraniu tej opcji zaznaczenie
pol wyboru [Schedule 1: (Harm. godzin. 1:)]
(Harmonogram 1:) i [Schedule 2: (Harm. godzin.
2:)] (Harmonogram 2:) zostaje anulowane i
wyswietlane sg godziny [00:00]-[00:00].

Schedule 1: Robot koszgcy bedzie pracowat w okreslonych
(Harm. godzin. | godzinach.
1)

Schedule 2: Robot koszacy bedzie pracowat w okreslonych
(Harm. godzin. |godzinach.

2:)

» Rys.30

Konfigurowanie harmonogramoéw

(1) Za pomoca klawiszy zaznaczy¢ pole wyboru opcji harmono-
gramu, ktéra ma zostac ustawiona.

(2) Przy uzyciu klawiszy () ll~] zaznaczy¢ pole wprowadza-
nia godziny lub minut, ktére ma zosta¢ zmodyfikowane.

(3) Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ czas.

(4) Powtarzac¢ kroki 2 i 3, aby ustawi¢ godzine i minuty w kazdym
polu.

UWAGA: Aby aktywowac¢ konfigurowanie harmonogramu, pole
wyboru musi by¢ zaznaczone.

UWAGA: Godziny wprowadzone w polach [Schedule 1: (Harm.
godzin. 1:)] (Harmonogram 1:) i [Schedule 2: (Harm. godzin.
2:)] (Harmonogram 2:) nie moga sie pokrywac.

7. Wybrac¢ opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz).
Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁ)isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisngc¢ klawisz Y.

Zalecany czas pracy dla wybranego obszaru
koszenia
W tabeli przedstawiono referencyjny czas pracy zalecany dla katego-

rii wielko$ci obszaru koszenia. Dzienne i tygodniowe harmonogramy
nalezy skonfigurowaé zgodnie z potrzebami.

WSKAZOWKA: Nalezy opracowaé optymalne harmonogramy, aby
uniknag¢ ugniatania trawnika w wyniku intensywnej pracy kosiarki.
Zamiast wielu godzin koszenia nalezy zaplanowac¢ bloki czasowe,
dzieki ktérym mozliwe bedzie ograniczenie ruchu na obszarach

narazonych na intensywng eksploatacje.

Wielkos¢ Dni robocze w Godziny robocze | Przyktadowe

obszaru ciaggu tygodnia w ciggu dnia godziny

koszenia (m?) | (dni) (godziny)

500 5 5 07:00 —12:00
7 3,5 07:00-10:30
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Wielkosé Dni robocze w Godziny robocze | Przykladowe
obszaru ciggu tygodnia w ciagu dnia godziny
koszenia (m?) | (dni) (godziny)
750 5 7,5 07:00 —14:30
7 55 07:00 -12:30
1000 5 10 07:00 -17:00
7 7 07:00 —14:00
1500 5 14,5 07:00 —21:30
7 10,5 07:00 -17:30
2000 5 19,5 04:00 —23:30
7 14 07:00 —21:00
2500 6 20 03:00 —23:00
7 17,5 05:00 —22:30
3000 7 21 02:00 —23:00
3500 7 24 00:00 —24:00

Ustawianie wysokosci ciecia

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu giéwne)] (Menu gtéwne)
> [Mowing preferences (Preferencje koszenia)] (Preferencje
dotyczgce koszenia) > [Cutting height (Wys. ciecia)] (Wysokos¢
ciecia)

Wysokos¢ ciecia mozna ustawi¢ recznie lub przy uzyciu funkcji auto-
matycznej. Robot koszgcy automatycznie ustawia néz na odpowied-
niej wysokosci zgodnie ze zdefiniowang wysokoscig trawy.

UWAGA: Scinanie dtugiej trawy za jednym razem na matg
wysokos$¢é moze spowodowac jej obumarcie lub doprowadzi¢
do zablokowania robota koszacego przez scietg trawe.

WSKAZOWKA: Nie zaleca sie ciecia wysokiej trawy za jednym
razem. Zamiast tego nalezy kosi¢ trawe etapami, co jeden dzien lub
dwa dni, do momentu uzyskania réwnego, krotkiego trawnika. W
jednym cyklu koszenia zaleca sie $cinac¢ nie wiecej niz 5 mm trawy.
Dobor odpowiedniej wysokosci trawy i czestotliwosci koszenia
pozwala zmniejszy¢ ryzyko uszkodzenia oraz obcigzenie trawnika,
zapewniajgc tym samym jego estetyczny wyglad.

WSKAZOWKA: Maksymalna warto$é wysokosci ciecia w przy-
padku robota koszgcego to 60 mm. Jesli wysokos¢ trawy na
poczatku koszenia przekracza warto$¢ maksymalna, przed uzyciem
robota koszgcego nalezy przycig¢ trawe do wysokosci maksymal-
nie 65 mm za pomocg elektrycznej kosiarki do trawy firmy Makita
lub innej maszyny.

» Rys.31

1. Nacisng¢ przycisk (& na panelu sterowania.

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

2. Wybrac ikone |||n‘n wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac opcje [Cutting height (Wys. ciecia)] (Wysokos¢ ciecia).
Pojawi sie ekran wyboru menu.

4. Wybrac zgdane menu.

Menu Szczegoty

Manual Ustawienie statej wysokosci cigcia.

(consistent)

(Reczne

(spgjnie))

Auto Po wprowadzeniu wysokosci trawy na poczgtku
i koncu koszenia robot koszgcy automatycznie
stopniowo reguluje wysoko$¢ noza.

Pojawi sie ekran wprowadzania wysokosci ciecia.

5. Zapomoca klawiszy | <1 » f2 [ ]ustawic wysoko$é ciecia.
Po pojawieniu sie zadanej wysokosci na ekranie, nacisng¢ kla-
wisz , aby potwierdzi¢ ustawienie. Jesli dostepne jest wiecej niz
jedno pole wprowadzania, wybrac¢ wszystkie wartosci, a nastepnie
nacisna¢ klawisz | Y ..

Ekran wprowadzania menu [Manual (consistent) (Reczne (spéj-

nie))] (Reczna (stata))
» Rys.32

Ekran wprowadzania menu [Auto] (Automatyczna)
» Rys.33: 1. Wysokos¢ trawy na poczatku pracy 2. Docelowa
wysokos¢ trawy

6. Postepowac zgodnie z komunikatem wyswietlanym na ekranie i
dokonczy¢ konfiguracje.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zf)isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz Y.

Navigation preferences (Preferencje

dotyczace przemieszczania)

A PRZESTROGA: Po pierwszym uruchomieniu robota kosza-
cego, gdy przewody w obszarze koszenia sg przygotowane,
nalezy zadbac o to, by robot koszacy zostat jeden raz automa-
tycznie zwolniony ze stacji tadujacej.

W momencie automatycznego zwolnienia robota koszgcego ze
stacji fadujgcej zapisuje on w pamigci pole magnetyczne i prze-
prowadza autonomiczne kontrole, dzieki ktorym pdzniej bedzie
mogt prawidtowo dokowaé sie w stacji tadujacej. Jesli to zadanie
nie zostanie wykonane, robot koszgcy moze nie dokowac sie pra-
widtowo po powrocie lub moze wystgpic¢ inna nieprawidtowo$¢ w
dziataniu.

W celu umozliwienia automatycznego zwolnienia robota koszacego
ze stacji tadujgcej nalezy skorzystaé¢ z jednego z dwdch ponizszych
sposobow.

»  Zadokowac w petni natadowany robot koszacy w stacji tadu-
jacej w zakresie wstepnie zaplanowanego czasu pracy (lub
w dowolnym momencie w przypadku funkcji menu podrzed-
nego [Deactivate schedules (Dezaktywuj harmonogramy)]
(Dezaktywuj harmonogramy)), a nastepnie wyda¢ polece-
nie rozpoczecia koszenia za pomocag menu [Start mowing
(Rozpocznij koszenie)] (Rozpoczegcie koszenia). Szczegotowe
informacje zawiera sekcja ,Menu Start Mowing (Rozpoczecie
koszenia)” (strona 40).

»  Zarejestrowac na probe sposob zwolnienia w menu pod-
rzednym [Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)]
(Punkty zwolnienia kosiarki) menu [Navigation preferences
(Preferencje nawigowania)] (Preferencje dotyczgce prze-
mieszczania) i przeprowadzi¢ przemieszczanie testowe.
Szczegotowe informacje zawiera sekcja , Wybor sposobu
opuszczania stacji tadujgcej” (strona 44).

Ustawianie okresu aktywnego wyszukiwania
sygnatu prowadzacego

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu
gféwne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczace przemieszczania) > [Active search period
for guide wire (Okres aktyw. wyszuk. przew. prowadz.)] (Okres
aktywnego wyszukiwania przewodu prowadzgcego)

Nalezy ustawi¢ okres, przez ktéry robot koszacy bedzie aktyw-
nie wyszukiwat sygnat sterowania pochodzacy z przewodu
prowadzgcego.

WSKAZOWKA: W celu powrotu do stacji tadujgcej robot koszacy
wykrywa sygnat przesytany z przewodu prowadzacego i $ledzi ten
sygnat, aby sprawnie podazac Sciezka powrotu do stacji.
WSKAZOWKA: Jesli w okresie aktywnego wyszukiwania sygnat
z przewodu prowadzacego nie zostanie wykryty, rozpocznie sie
wyszukiwanie w szerokim zakresie obejmujgcym sygnat pocho-
dzacy z przewodu ograniczajgcego, a robot koszgcy powrdci do
stacji fadujacej na podstawie wykrytego sygnatu sterowania.
WSKAZOWKA: Jesli w obszarze roboczym nie sg zamontowane
przewody prowadzace, zaleca sig ustawienie okresu aktywnego
wyszukiwania sygnatu prowadzgcego na ,0” (zero).

1. Nacisnag¢ przycisk (%] na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac¢ ikone ¥ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybra¢ opcje [Active search period for guide wire (Okres aktyw.
wyszuk. przew. prowadz.)] (Okres aktywnego wyszukiwania prze-
wodu prowadzgcego).

» Rys.34

Pojawi sie ekran wprowadzania.

4. Zapomoca klawiszy zdefiniowac zadany okres wyszukiwania.
» Rys.35
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WSKAZOWKA: Okres aktywnego wyszukiwania musi miesci¢ sie
w zakresie od 0 do 10 min. Ustawienie poczatkowe to 10 min. W
przypadku wprowadzenia warto$ci wykraczajacej poza ten zakres
zostanie ona automatycznie zastgpiona wartoscig maksymalna.

5. Nacisna¢ klawisz m aby zatwierdzi¢ wprowadzong wartosc.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz v,

Przycinanie trawy w poblizu granicy

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu
gféwne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczgce przemieszczania) > [Boundary overreach
(Przekroczenie granicy)] (Zasieg poza granicg)

Istnieje mozliwos¢ ustawienia odlegtosci, na jakg robot koszgcy prze-
kroczy przewdd ograniczajgcy w celu rownego przyciecia trawy w
poblizu granicy.

Ruch robota koszacego w poblizu granicy

Gdy robot koszacy zbliza sie do przewodu ograniczajgcego umiesz-
czonego wokét obszaru koszenia, wykrywa sygnat pochodzgcy
z przewodu i przygotowuje sie do zmiany kierunku. Jesli warto$¢
zasiegu poza granicg jest ustawiona, robot koszgcy kosi trawe do
okreslonej odlegtosci za przewodem, a nastepnie wraca do obszaru
w ramach granic, obraca sie automatycznie i kontynuuje koszenie.
Ustawienie odpowiedniego zasiegu poza granicg umozliwia uzyska-
nie estetycznego wygladu trawnika bez pozostawiania nieskoszonej
trawy w poblizu granicy.
» Rys.36: 1.Przewdd ograniczajgcy 2. Zasieg poza granicg

3. Sygnat pochodzacy z przewodu 4. Sciezka koszenia

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2.  Wybrac¢ ikone @ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac opcje [Boundary overreach (Przekroczenie granicy)]
(Zasieg poza granicg).

Pojawi sie ekran wprowadzania.

4. Zapomocg klawiszy wprowadzi¢ odlegto$¢ za przewodem ogra-
niczajacym, do ktérej ma siegac robot koszacy.

» Rys.37

WSKAZOWKA: Odlegtos$é mozna ustawi¢ w zakresie od 20 do 50
cm.

WSKAZOWKA: Ustawienie warto$ci ponizej tego zakresu spowo-
duje wyswietlenie komunikatu [Invalid input. (Nieprawidtowa war-
tosc¢.)] (Nieprawidtowa wartos¢). Wybra¢ opcje [OK], a nastepnie
nacisng¢ klawisz ¥ . Ponownie pojawi sie ekran wprowadzania.
WSKAZOWKA: Warto$¢ wykraczajgca poza ten zakres zostanie
automatycznie zastgpiona warto$cig maksymalng.

5. Nacisngc¢ klawisz , aby zatwierdzi¢ wprowadzong wartosc.
Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁaﬁ)isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisnaé klawisz | ¥ .

Ustawienie odlegtosci przemieszczania sie do

punktu poczatkowego koszenia

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu
gféwne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczgce przemieszczania) > [Departure position
(Pozycja odjazdu)] (Potozenie zwolnienia)

Nalezy ustawi¢ odlegto$¢, na jakg przemiesci sie robot koszgcy
po opuszczeniu stacji tadujacej w celu rozpoczecia koszenia.
Poczatkowo robot koszacy przemieszcza sie od stacji tadujgcej na
odlegtos¢ zdefiniowang w tym ustawieniu, a dopiero potem rozpo-
czyna koszenie.

Dlaczego konieczne jest przemieszczenie do punktu
poczatkowego koszenia?

Robot koszgcy nie rozpoczyna koszenia od razu po opuszczeniu sta-
cji fadujacej. Koszenie zaczyna sig po przemieszczeniu si¢ robota na
okreslong odlegtosé¢ od stacji. Ustawienie punktu poczatkowego nieco
dalej pozwala unikng¢ naktadania sie sciezek roboczych i umozliwia
skuteczniejsze dostawanie sie do trudno dostepnych obszaréw.
» Rys.38: 1. Stacja tadujgca 2. Poczatkowe potozenie robocze

3. Odlegtos$¢ przemieszczania

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2. Wybrac¢ ikone ¥ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3. Wybraé opcje [Departure position (Pozycja odjazdu)] (Potozenie
zwolnienia).

Pojawi sie ekran wprowadzania.

4. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ odlegtos¢, jaka ma pokonac
robot koszacy przed rozpoczeciem koszenia.
» Rys.39

WSKAZOWKA: Potozenie zwolnienia mozna ustawi¢ w zakresie
od 80 do 300 cm.

WSKAZOWKA: Ustawienie warto$ci ponizej tego zakresu spowo-
duje wyswietlenie komunikatu [Invalid input. (Nieprawidtowa war-
tos¢.)] (Nieprawidtowa wartos¢). Wybra¢ opcje [OK], a nastepnie
nacisngc¢ klawisz ¥'|. Ponownie pojawi sie ekran wprowadzania.
WSKAZOWKA: Warto$¢ wykraczajgca poza ten zakres zostanie
automatycznie zastgpiona wartoscig maksymalna.

5. Nacisng¢ klawisz E aby zatwierdzi¢ wprowadzong wartosc.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁ)isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz Y.

Wybor sposobu opuszczania stacji tadujacej

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

Istnieje mozliwo$¢ ustawienia sposobu zwolnienia robota koszgcego
ze stacji tadujgcej i miejsca rozpoczecia koszenia. Mozna zareje-
strowa¢ maksymalnie pie¢ roznych sposobow zwolnienia i nada¢

im priorytet. Sposoby te uwzgledniajg typ sygnatu pochodzacego z
przewodu oraz odlegto$¢ do punktéw zwolnienia kosiarki ze stacji
tadujace;j.

Przemyslane taczenie wielu punktéw zwolnienia
kosiarki

Robot koszgcy moze rozpoczg¢ koszenie bezposrednio po opuszcze-
niu stacji tadujacej, ale takze odsung¢ sie od niej wzdtuz przewodu
ograniczajacego lub prowadzgcego na okreslong odlegtos¢ i dopiero
wtedy zaczg¢ prace. Potgczenie réznych sposobdw zwalniania odpo-
wiednio do ksztattu i uktadu obszaru roboczego pozwala zapobiec
nakfadaniu sie $ciezek roboczych i umozliwia bezposredni dostep
do obszardw, ktére standardowo sg trudno dostepne, a tym samym
pozwala na uzyskanie rownej wysokosci trawnika na catym obszarze.
» Rys.40: 1. Stacja tadujgca 2. Przewdd ograniczajacy 3. Przewdd
prowadzacy 4. Punkty zwolnienia kosiarki

UWAGA: Przed skonfigurowaniem sposobéw zwolnienia
nalezy zadokowac¢ robot koszacy w stacji tadujacej.

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2.  Wybrac ikoneg ¥ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybraé opcje [Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)]

(Punkty zwolnienia kosiarki).

Pojawi sie ekran wyboru menu.

4. Wybra¢ numer profilu, aby zarejestrowac sposéb zwolnienia.

» Rys.41: 1. Do przodu i w lewo wzdtuz przewodu ograniczajgcego
2. Do przodu i w prawo wzdtuz przewodu ograniczaja-
cego 3. Do przodu wzdtuz przewodu prowadzacego 1
4. Do przodu wzdtuz przewodu prowadzgcego 2

Pojawi sie menu opcji.
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5. Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ zagdane warunki do pél forma-
towania opcji wyswietlanych na ekranie.

Opcja Szczegotly

Wire to trace: Wybra¢ typ przewodu, wzdtuz ktérego bedzie
(Przew. do przemieszczac sie robot koszacy po opuszczeniu
Sledz.:) stacji fadujacej. Wyswietli¢ zgdany typ przewodu
za pomocg klawiszy | 1 * . Aby opusci¢ stacje
tadujacg bezposrednio, bez przemieszczania sie
wzdtuz okreslonego przewodu, wybrac opcje [--].

Departure Wprowadzi¢ odlegtos¢, na jakg robot koszgcy
position: odsunie sie od stacji przed rozpoczeciem kosze-
(Pozycja nia. Odlegtos¢ mozna ustawi¢ w zakresie od 0 do
odjazdu:) 800 m.

Probability Wprowadzi¢ prawdopodobienstwo zastosowania

(Prawdopodo- | skonfigurowanego profilu w procentach.
bienstwo)

» Rys.42: 1. Maksymalna warto$¢ prawdopodobienstwa, jakg
mozna wprowadzi¢

WSKAZOWKA: W przypadku ustawienia warto$ci zgodnie z
opisem catkowite prawdopodobienstwo [Mower departing points
(Punkty odjazdu kosiarki)] wynosi 60%. W pozostatych 40% robot
koszgcy zostaje zwolniony bezposrednio ze stacji tadujgcej. Gdy
robot koszgcy zostaje zwolniony bezposrednio ze stacji fadujacej,
mozna ustawi¢ katy zwolnienia. Szczegétowe informacje na temat
katow zwolnienia zawiera sekcja ,Regulacja kata opuszczania stacji
tadujgcey’.

WSKAZOWKA: Maksymalna warto$¢ prawdopodobienstwa, jakg
mozna wprowadzi¢ dla poszczegodlnych profili, jest widoczna po
lewej stronie pola definiowania prawdopodobienstwa. Nalezy
wprowadzi¢ warto$¢ rowng wyswietlanej wartosci maksymalnej lub
mniejszg. Warto$¢ wykraczajgca poza zakres zostanie automatycz-
nie zastgpiona wartoscig maksymalng.

6. Przed zarejestrowaniem ustawien wybrac¢ opcje [Test (Testuj)] i
przeprowadzi¢ test dziatania.

Postepowac zgodnie z komunikatem wyswietlanym na ekranie i
ukonczyc¢ test dziatania.

Jesli wyniki testu dziatania nie sg zadowalajace, zmodyfikowac
ustawienia.

WSKAZOWKA: Aby zarejestrowaé ustawienie odlegtosci po prze-
mieszczeniu testowym, nalezy zapisac raport z testu, postepujac
zgodnie z instrukcjami na ekranie. Nastepnie nalezy nacisng¢
klawisz , aby ukonczy¢ rejestracje po pojawieniu sie komunikatu
[Saved successfully. (Zapisano pomysinie.)] (Zapisano pomysinie).
Po zakonczeniu tej rejestracji nastgpi powrot do ekranu wyboru
menu.

WSKAZOWKA: Po zakonczeniu przemieszczania testowego robot
koszgcy zatrzyma sie automatycznie w poblizu punktu zwolnienia
kosiarki. W celu zmodyfikowania ustawien lub zarejestrowania
nowego profilu nalezy recznie zadokowac¢ robot koszgcy ponownie
w stacji tadujace;.

WSKAZOWKA: Aby pomingé przemieszczenie testowe, wybraé
opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz) i zarejestrowac ustawienie.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisna¢ klawisz LY.

7. W razie potrzeby powtorzy¢ kroki od (4) do (6), aby zarejestro-
waé maksymalnie piec¢ profili.

Regulacja kata opuszczania stacji fadujacej

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu
gfowne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczgce przemieszczania) > [Departure angles
(Katy odjazdu)] (Katy zwolnienia)

Istnieje mozliwo$c¢ ustawienia kgtdw opuszczenia stacji tadujacej
przez robot koszgcy. Przy zatozeniu, ze punkt stykowy dokowania
skierowany w kierunku stacji tadujgcej znajduje sie w potozeniu

0° (godzina 12), mozliwe jest ustawienie dwoch katow zwolnienia w
zakresie od 90° (godzina 3) do 270° (godzina 9) w kierunku zgod-
nym z ruchem wskazoéwek zegara. Katom zwolnienia mozna nada¢
priorytet.

Czym jest ,,prawdopodobienstwo” ustalajace
priorytet?
Prawdopodobienstwo definiowane podczas konfigurowania spo-

sobu i kgtéw zwolnienia ze stacji tadujacej wskazuje mozliwosé (w
procentach) nadania priorytetu przez robot koszacy na podstawie

ustawionych wartosci.
Na przyktad jesli w momencie ustawiania katow zwolnienia dla zakre-
séw 1 i 2 ustawiono wartosci prawdopodobienstwa na poziomie 25% i
75%, istnieje 25% szans, ze robot koszgcy opusci stacje fadujaca pod
dowolnym katem mieszczacym sie w zakresie 1.
» Rys.43: 1. Zakres opuszczenia 1 2. Zakres opuszczenia 2

3. Stacja fadujaca

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikoneg ¥ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac opcje [Departure angles (Katy odjazdu)] (Katy
zwolnienia).

Pojawi sie menu opcji.

4. Zapomocg klawiszy wprowadzi¢ zgdane warunki do pol forma-
towania opcji wyswietlanych na ekranie.

Zakresy opuszczenia mozna skonfigurowac¢ od 90° do 270°.

Opcja Szczegoty

Exit range 1: Wprowadzi¢ 1. zakres kgta opuszczenia stacji
(Zakres wyjscia | tadujacej przez robot koszgcy. (Mozna takze skon-
1:) figurowac tylko jeden zakres).

Exit range 2: Wprowadzi¢ 2. zakres kgta opuszczenia stacji
(Zakres wyjscia | tadujgcej przez robot koszacy.

2:)

Probability Wprowadzi¢ prawdopodobienstwo zwolnienia

(Prawdopodo- | robota koszacego zgodnie z poszczegdlnymi

bienstwo) zakresami kata (w procentach).

» Rys.44: 1. Zakres opuszczenia 1 (1. zakres) 2. Zakres opuszcze-
nia 2 (2. zakres) 3. Prawdopodobienstwo

Konfigurowanie katéow zwolnienia

(1) Przy uzyciu klawiszy E/@/@/B zaznaczy¢ pola wprowadza-
nia kata i prawdopodobienstwa, ktére majg zosta¢ zmodyfikowane.
(2) Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ katy i wartos$¢
prawdopodobienstwa.

(3) Powtarzac¢ kroki 1 i 2, wprowadzajgc wartosci we wszystkich
polach.

WSKAZOWKA: W przypadku zdefiniowania wytgcznie wartosci
[Exit range 1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres opuszczenia 1:) warto$¢
prawdopodobienstwa zostanie automatycznie ustawiona na 100%.

WSKAZOWKA: Jesli zdefiniowano tylko warto$¢ [Exit range 1:
(Zakres wyjscia 1:)] (Zakres opuszczenia 1:), nie mozna zmieni¢
prawdopodobienstwa zakresu [Exit range 1: (Zakres wyjscia 1:)]
(Zakres opuszczenia 1:). Jesli po zdefiniowaniu wartosci [Exit range
1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres opuszczenia 1:) rozpoczete zostanie
wprowadzanie wartosci [Exit range 2: (Zakres wyjscia 2:)] (Zakres
opuszczenia 2:), mozna zmieni¢ prawdopodobienstwo zakresu [Exit
range 1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres opuszczenia 1:).

WSKAZOWKA: Przed skonfigurowaniem zakresu [Exit range 2:
(Zakres wyjscia 2:)] (Zakres opuszczenia 2:) nalezy zakonczy¢
wprowadzanie wartosci [Exit range 1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres
opuszczenia 1:). Nie ma mozliwosci zdefiniowania wytacznie
zakresu [Exit range 2: (Zakres wyjscia 2:)] (Zakres opuszczenia 2:).

WSKAZOWKA: Prawdopodobierstwo zakresu [Exit range 2:
(Zakres wyjscia 2:)] (Zakres opuszczenia 2:) zostaje obliczone
automatycznie, tak aby suma wartosci prawdopodobienstwa tego
zakresu oraz zakresu [Exit range 1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres
opuszczenia 1:) wyniosta 100%. Prawdopodobienstwo zakresu
[Exit range 2: (Zakres wyjscia 2:)] (Zakres opuszczenia 2:) jest obli-
czane poprzez odjecie wartosci prawdopodobienstwa zakresu [Exit
range 1: (Zakres wyjscia 1:)] (Zakres opuszczenia 1:) od 100%.

5. Wybrac opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz) i zarejestrowac
ustawienia.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zrapisano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz Y.

Przyktad konfiguracji ustawien [Mower departing
points (Punkty odjazdu kosiarki)] i [Departure angles
(Katy odjazdu)] ze stacji tadujacej

Na przyktad jesli w menu podrzednym [Mower departing points
(Punkty odjazdu kosiarki)] (Punkty zwolnienia kosiarki) zareje-
strowano trzy sposoby zwolnienia i do kazdego z nich przypisano

prawdopodobienstwo 20%, suma prawdopodobienstwa wynosi
60%. Pozostate 40% jest rozdzielane przy nadawaniu priorytetu
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zakresom kata zwolnienia 1 i 2 skonfigurowanym w menu podrzed-
nym [Departure angles (Katy odjazdu)] (Katy zwolnienia). Jesli dla
zakresow kata zwolnienia 1 i 2 zostanie ustawione prawdopodobien-
stwo 50% i 50%, pozostate 40% zostanie rozdzielone po 50% migdzy
zakresy 11 2. Biorgc pod uwage sume prawdopodobienstwa, zakresy
kata zwolnienia 1 i 2 otrzymajg priorytet odpowiednio 20% i 20%.

W przypadku takich ustawien robot koszgcy losowo zastosuje trzy
sposoby zwolnienia zarejestrowane za pomocg menu podrzednego
[Mower departing points (Punkty odjazdu kosiarki)] (Punkty zwolnie-
nia kosiarki) oraz dwa katy zwolnienia zarejestrowane za pomocg
menu podrzednego [Departure angles (Katy odjazdu)] (Katy zwol-
nienia), a prawdopodobienstwo zastosowania kazdej z tych opcji
wyniesie 20%.

Regulacja szerokosci podczas przemieszczania z
przesunieciem

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu
gfowne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczace przemieszczania) > [Line trace offset
(Przesunigcie linii)] (Przesuniecie od linii)

Szerokos¢ sciezki podczas przemieszczania wzdtuz przewodu ogra-
niczajgcego i przewodu prowadzgcego moze zostac¢ zwiekszona w
okreslonym zakresie.

Czym jest przemieszczanie z przesunieciem?

Robot koszgcy przemieszcza sie wzdtuz przewodow, wykrywajgc
pochodzace z nich sygnaty. Podczas przemieszczania z przesu-
nieciem dochodzi do celowego, nieznacznego przesunigcia sciezki
ruchu wzgledem przewodu referencyjnego, aby zapobiec ponow-
nemu przesuwaniu sie kétek po tej samej czesci trawnika. Robot
koszgcy przemieszcza sie z losowym przesunigciem w obrebie zde-
finiowanego zakresu, dzieki czemu obcigzenie trawnika na okreslo-
nych $ciezkach jest mniejsze.
» Rys.45: 1. Stacja fadujgca 2. Przewdd ograniczajacy 3. Przewdd
prowadzacy 4. Linia referencyjna zewnetrznej krawedzi
5. Szerokos$¢ przemieszczania z przesunieciem

WSKAZOWKA: W przypadku waskiej $ciezki na obszarze nalezy
wzig¢ pod uwage maksymalng szerokos¢ przesuniecia, ktéra
umozliwi przemieszczanie sige robota koszgcego.

1. Nacisna¢ przycisk (& na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac¢ ikone 1@ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

WSKAZOWKA: Jesli menu sie nie pojawi, przewingé ekran za
pomocg klawiszy [ £

3. Wybra¢ opcje [Line trace offset (Przesuniecie linii)] (Przesuniecie
od linii).
Pojawi sie menu opcji.

4. Zaznaczy¢ pole wyboru nazwy przewodu, dla ktérego ma zostac
zdefiniowana $ciezka z przesunigciem.

Opcja Szczegotly

G1: Umozliwia ustawienie przesuniecia wzgledem
$ciezki referencyjnej 1. przewodu prowadzgcego.
Im wigksza warto$¢ przesuniecia, tym szerszy
zakres przesuniecia od $ciezki referencyjnej.

G2: Umozliwia ustawienie przesuniecia wzgledem
Sciezki referencyjnej 2. przewodu prowadzgcego.
Im wigksza warto$¢ przesuniecia, tym szerszy
zakres przesunigcia od $ciezki referencyjne;j.

Boundary: Umozliwia ustawienie przesunigcia wzgledem

(Granica:) Sciezki referencyjnej przewodu ograniczajgcego.
Im wigksza warto$c¢ przesunigcia, tym szerszy
zakres przesunigcia od $ciezki referencyjnej.

» Rys.46

Po zaznaczeniu pola wyboru pole wprowadzania wartosci przesunig-
cia podswietla sie automatycznie.

5. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ zagdane warunki do pél forma-
towania opcji wyswietlanych na ekranie.
» Rys.47

Warto$¢ przesuniecia mozna ustawi¢ w zakresie od 0 do 9. W poniz-
szej tabeli przedstawiono przyblizony zakres rzeczywistych szeroko-
Sci przemieszczania zaleznie od wartosci przesuniecia. Rzeczywisty
zakres szerokosci przemieszczania moze réznic sie od podanego w

tabeli zaleznie od $rodowiska roboczego i innych warunkéw.

Tabela zaleznos$ci miedzy warto$cig przesuniecia a szerokoscig
przemieszczania

Wartosc¢ - Wartos¢ -
Szerokos¢ Szerokos¢
przesu- : . przesu- : .
o przemieszczania o przemieszczania
niecia niecia
0 55cm 5 110 cm
1 90 cm 6 115 cm
2 95 cm 7 120 cm
3 100 cm 8 125cm
4 105 cm 9 130 cm

Schemat odchylenia szerokosci przemieszczania

» Rys.48: 1. Przewdd ograniczajgcy 2. Linia referencyjna
zewnetrznej krawedzi 3. Zakres odchylenia szerokosci
przemieszczania 4. 55 cm 5. 110 cm 6. 130 cm

WSKAZOWEKA: Linia, wzdtuz ktérej prawa strona robota koszg-
cego przekracza przewdd ograniczajgcy o okoto 20 cm na
zewnatrz, odpowiada linii referencyjnej zewnetrznej krawedzi.
Szerokos¢ przemieszczania zmienia sie w kierunku wewnetrznym,
a linia referencyjna zewnetrznej krawedzi odpowiada wartosci
zerowe;j.

6. Wybrac opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz) i zarejestrowac
ustawienia.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zrapisano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz Y.

Koszenie nieskoszonej trawy

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gftéwne)] (Menu

gtéwne) > [Navigation preferences (Preferencje nawigowania)]
(Preferencje dotyczgce przemieszczania) > [Spiral cutting (Ciecie
spiralne)] (Przycinanie spiralne)

Jesli robot koszgcy w trakcie koszenia wykryje obszar z dtugg lub
gestg trawg, na tym obszarze rozpoczyna sie koszenie spiralne w
celu zwiekszenia doktadnosci. Spiralne koszenie obszaréw z gestg
trawg umozliwia skuteczne skoszenie trawnika do rownej dtugosci.

Wyszukiwanie miejsc z gestg trawa

Robot wyszukuje obszary z gestg trawg i nieskoszone czesci traw-
nika, wykrywajac obcigzenie podczas koszenia. Po znalezieniu
takiego obszaru robot koszacy przemieszcza sie spiralnie od tego
punktu na zewnatrz, doktadnie koszgc trawe w celu uzyskania rowne;j
wysokosci trawnika.

> Rys.49: 1. Obszar z gestg trawg 2. Sciezka spiralna

WSKAZOWKA: Na jedno tadowanie robota koszgcego przypada
jeden cykl przycinania spiralnego. Po catkowitym natadowaniu
robota koszgcego i opuszczeniu przez niego stacji fadowania prze-
chodzi on do standardowego koszenia trawy, ktore trwa okoto 30
minut. Jesli po tym czasie zostanie wykryta gesta lub nieskoszona
trawa itp., w danym punkcie rozpoczyna sie przycinanie spiralne, a
nastepnie po doktadnym skoszeniu trawy nastepuje powrét do stan-
dardowego trybu pracy.

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2.  Wybrac ikone ¥ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

WSKAZOWKA: Jesli menu sie nie pojawi, przewingé ekran za
pomocg klawiszy E/E

3.  Wybraé opcje [Spiral cutting (Ciecie spiralne)] (Przycinanie
spiralne).

Pojawi sie menu opcji.
4. Wybra¢ zgdang opcje.

Zaznaczy¢ pole wyboru obok opcji, a nastepnie nacisngc¢ klawisz .

Opcja Szczegoty

Spiral cut- Powoduje wigczenie trybu przycinania spiralnego.
ting (Ciecie

spiralne)

» Rys.50
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5. Wybra¢ opcje [Confirm (Potwierdz)] (Potwierdz) i zarejestrowac
ustawienie.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz v,

Preferencje dotyczace zabezpieczen
Ustawianie czasu emitowania dzwieku alarmu

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Security (Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia) > [Alarm dura-
tion (Czas trwania alarmu)] (Czas emitowania alarmu)

Istnieje mozliwosc¢ ustawienia czasu emitowania alarmu, ktéry jest
generowany po otrzymaniu powiadomienia lub wystgpieniu btedu.

1. Nacisna¢ przycisk (& na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybra¢ ikone o wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie ekran wprowadzania kodu PIN.

3. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ kod PIN.

» Rys.51

Pojawi sie menu podrzedne.

4. Wybra¢ opcje [Alarm duration (Czas trwania alarmu)] (Czas
emitowania alarmu).
» Rys.52

Pojawi sie ekran wprowadzania.

5. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ zgdany czas.
» Rys.53

WSKAZOWKA: Mozna ustawi¢ czas emitowania alarmu w zakresie
od 1 do 99 min. Wartos¢ poczgtkowa ustawienia to 10 min.

6. Nacisngc¢ klawisz , aby zatwierdzi¢ wprowadzong wartosc.
Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (isano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisnaé klawisz LY.

Zmiana kodu PIN

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Security (Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia) > [Change PIN
code (Zmien kod PIN)] (Zmien kod PIN)

Ta opcja umozliwia zmiane biezgcego kodu PIN na nowy.

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

1. Nacisng¢ przycisk (& na panelu sterowania.

Pojawi si¢ menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone E wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie ekran wprowadzania kodu PIN.

3. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ biezgcy kod PIN.
Pojawi sie menu podrzedne.

4. Wybrac opcje [Change PIN code (Zmien kod PIN)] (Zmien kod
PIN).

Pojawi sie ekran wprowadzania.

5. Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ nowy kod PIN.
» Rys.54

6. Ponownie wprowadzi¢ nowy kod PIN w celu potwierdzenia.
Po pojawieniu sie komunikatu [The PIN code has been changed.
(Kod PIN zostat zmieniony.)] (Kod PIN zostat zmieniony) nacisng¢
klawisz (Y.

Zapobieganie zakiéceniom sygnatu pochodzacego
z przewodu

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Security (Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia) > [Change wire
signal (Zmien sygnat z przewodu)] (Zmiana sygnatu pochodza-
cego z przewodu)

Nalezy zmieni¢ kanat nadawczy sygnatéw pochodzgcych z prze-
wodu, jesli zaktdca on sygnaty z sgsiednich obszaréw roboczych.

UWAGA: Przed zmiang kanatu nalezy zadokowa¢ robot
koszacy w stacji tadujacej.

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone E wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie ekran wprowadzania kodu PIN.

3. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ kod PIN.

Pojawi sie menu podrzedne.

4. Wybrac opcje [Change wire signal (Zmien sygnat z przewodu)]
(Zmiana sygnatu pochodzgcego z przewodu).

Pojawi sie menu opcji.

5. Zapomoca klawiszy wybra¢ kod nowego kanatu.

» Rys.55

WSKAZOWKA: Obok kodu biezgcego kanatu jest widoczny
znacznik. (Warto$¢ poczatkowa to [Channel 1 (Kanat 1)] (Kanat 1)).
Podczas zmiany kanatu nalezy wybra¢ kanat bez znacznika.

6. Postepowac zgodnie z komunikatem wyswietlanym na ekranie i
dokonczy¢ konfiguracje.

Po pojawieniu sie komunikatu [Dock the mower to the charging sta-
tion. (Dokuj kosiarke w stacji tadowania.)] (Zadokuj kosiarke w stac;ji
tadujacej) wybra¢ opcje [Confirm (Potwierdz)] (Potwierdz) i nacisng¢
Klawisz LY .

Po pojawieniu sie komunikatu [Completed. (Zakonczono.)]
(Ukonczono) nacisngé klawisz | Y ..

Zapobieganie kradziezy robota koszacego

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gftéwne)
> [Security (Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia) > [Anti-theft
(Zabezp. przed kradziezg)] (Zabezpieczenie przed kradziezg)

W celu zapobiegniecia kradziezy i niewtasciwemu wykorzystaniu
robota koszgcego nalezy ustawi¢ blokade dziatania i skonfigurowac
funkcje powiadomien.

1. Nacisng¢ przycisk (&) na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone o wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie ekran wprowadzania kodu PIN.

3. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ kod PIN.

Pojawi sie menu podrzedne.

4. Wybrac opcje [Anti-theft (Zabezp. przed kradziezg)]
(Zabezpieczenie przed kradziezg).

Pojawi sie menu opcji.

5. Zapomoca klawiszy zaznaczy¢ pole wyboru obok wybranej
opciji.

Mozna wybra¢ wiecej niz jedng opcje.

Opcja Szczegoty

Stopped: PIN W celu wznowienia dziatania robota koszgcego po
(Zatrzymanie: | wymuszeniu zatrzymania wymagane bedzie wpro-
PIN) wadzenie kodu PIN.

Stopped: Po wymuszeniu zatrzymania robota koszgcego

PIN & Alarm wyemitowany zostanie alarm, a w celu wznowie-
(Zatrzymanie: | nia dziatania wymagane bedzie wprowadzenie
PIN i alarm) kodu PIN.

Lifted: PIN Po podniesieniu robota koszgcego wyemitowany
& Alarm zostanie alarm, a w celu wznowienia dziatania

(Podniesienie: | wymagane bedzie wprowadzenie kodu PIN.
PIN i alarm)

Tilted: PIN Po nachyleniu robota koszacego pod okreslonym
& Alarm (lub wigkszym) katem wyemitowany zostanie
(Przechylenie: |alarm, a w celu wznowienia dziatania wymagane
PIN i alarm) bedzie wprowadzenie kodu PIN.

6. Wybrac opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz) i zarejestrowac
ustawienie.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁapisano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisna¢ klawisz | Y .
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Pozostate ustawienia

Zapisywanie/wczytywanie preferencji uzytkownika

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Save and load preferences (Zapisz i
zataduj preferencje)] (Zapisz i wczytaj preferencje)

Istnieje mozliwo$c¢ zapisania i wczytania w dowolnym momencie
maksymalnie trzech preferowanych ustawien utworzonych i skonfigu-
rowanych w menu ustawien. Umozliwia to stosowanie réznych prefe-
rencji uzytkownika zaleznie od obszaru roboczego i Srodowiska.

WSKAZOWKA: Niektorych pozycji (definiowanych na ekranie kon-
figuracji poczatkowej, np. daty i godziny, kodu PIN itp.) nie mozna
zapisa¢ i weczytac.

1. Nacisna¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2. Wybrac ikone @) wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3. Wybrac¢ opcje [Save and load preferences (Zapisz i zataduj pre-
ferencje)] (Zapisz i wczytaj preferencje).

» Rys.56

Pojawi sie ekran wyboru menu.

4. Wybrac¢ zgdane menu.

Menu Szczegoty

Load (Zataduj) |Umozliwia wczytanie zapisanych preferencii
uzytkownika.

Save (Zapisz) |Umozliwia zapisanie stosowanych w danym
momencie preferencji uzytkownika.

Pojawi sie menu opgiji.
5. Wybrac zrédto, z ktérego wezytane zostang preferencje uzyt-

kownika, lub nazwe lokalizacji docelowej zapisu.
» Rys.57

WSKAZOWKA: Informacja [Listed now (Juz zarej.)] (([Dostepne
teraz]) jest widoczna po prawej stronie zarejestrowanych juz pozyciji
preferencji uzytkownika.

6. Postepowac zgodnie z komunikatem wyswietlanym na ekranie i
dokonczy¢ konfiguracje.

Po pojawieniu sie komunikatu [Are you sure? (Na pewno?)] (Czy na
pewno?) wybrac opcje [Yes (Tak)] (Tak) i nacisng¢ klawisz v,

Zmiana ustawien daty i godziny

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu giéwne)] (Menu gtéwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Date and time (Data i godzina )] (Data i
godzina)

Ta opcja umozliwia zmiane daty i godziny w robocie koszacym.

1. Nacisngc¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2. Wybrac¢ ikone E] wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3. Wybra¢ opcje [Date and time (Data i godzina )] (Data i godzina).
Pojawi sie ekran wyboru menu.

4. Wybra¢ zgdang opcje menu za pomocg klawiszy E]/E]/E]E
Wybra¢ i wyswietli¢ odpowiedni format na ekranie.

Menu Szczegoty opcji

Date format: Wybér formatu daty sposréd nastepujgcych opgiji:
(Format daty:) |[Year/Month/Day (Rok/miesigc/dzien)] (Rok/mie-
sigc/dzien), [Month/Day/Year (Miesigc/dzien/rok)]
(Miesigc/dzien/rok) lub [Day/Month/Year (Dzien/

miesigc/rok)] (Dzien/miesigc/rok).

Time format: Zmiana formatu godziny miedzy [12 hours (12 h)]
(Format (12-godzinny) a [24 hours (24 h)] (24-godzinny).
godziny:)

» Rys.58

5. Wybrac opcje [Next (Dalej)] (Dalej).
Pojawi sie ekran wprowadzania daty i godziny.

6. Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ date i godzine.
» Rys.59

Wprowadzanie daty i godziny

(1) Przy uzyciu klawiszy ()l zaznaczy¢ pole wprowadza-
nia daty lub godziny, ktére ma zosta¢ zmodyfikowane.

(2) Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ rok, miesigc i dzien lub
godzine.

(3) Powtarzac¢ kroki 1 i 2, wprowadzajgc wartosci we wszystkich
polach przeznaczonych do edycji.

7. Wybra¢ opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz).
Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁisano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisng¢ klawisz Y.

Zmiana jezyka wyswietlacza

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gftéwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Language (Jezyk)] (Jezyk)

Ta opcja umozliwia zmiane jezyka wyswietlanego na ekranie LCD.
1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

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

2. Wybrac ikone E] wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac opcje [Language (Jezyk)] (Jezyk).

Pojawi sie ekran wyboru jezyka.

4. Wybrac¢ zgdany jezyk.

Jezyk wyswietlacza zmieni sie zgodnie z opcjg wybrang na ekranie
wyboru jezyka.

Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zapisano
pomyslnie.)] (Zapisano pomy$linie) nacisng¢ klawisz i

Resetowanie preferencji uzytkownika

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gféwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Reset all settings (Resetuj wszystkie
ustawienia)] (Resetuj wszystkie ustawienia)

Ta opcja umozliwia zresetowanie wszystkich zapisanych preferencji
uzytkownika i przywrécenie ich do stanu poczatkowego.

UWAGA: Niektoére informacje i ustawienia skonfigurowane przy
pierwszym uruchomieniu robota koszacego, takie jak data i
godzina oraz kod PIN, nie zostang zresetowane.

1. Nacisng¢ przycisk (%] na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone @ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3. Wybraé opcje [Reset all settings (Resetuj wszystkie ustawienia)]
(Resetuj wszystkie ustawienia).

Pojawi sie ekran wprowadzania kodu PIN.
4. Zapomoca klawiszy wprowadzi¢ kod PIN.

5. Postepowac zgodnie z komunikatem wys$wietlanym na ekranie i
dokonczy¢ konfiguracje.

Po pojawieniu sie komunikatu [Completed. (Zakonczono.)]
(Ukonczono) nacisnaé klawisz | Y ..

Przegladanie informacji o produkcie

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gféwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Information (Informacje)] (Informacje)

Ta opcja umozliwia wyswietlenie biezgcych informacji dotyczgcych
produktu, takich jak fgczny czas pracy oraz informacje o wersji
oprogramowania.

1. Nacisng¢ przycisk (&]na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone @) wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

3.  Wybrac¢ opcje [Information (Informacje)] (Informacje).

WSKAZOWKA: Po przejrzeniu informacji mozna powrdcié do
poprzedniego ekranu menu, naciskajac klawisz lub przy-

cisk [ 8. Nacisna¢ klawisz E] aby powrdci¢ do ekranu menu pod-
rzednego [Others (Inne)] (Inne), lub przycisk , aby powrdci¢ do
ekranu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
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Zarzadzanie czasem wigczenia/wylaczenia
lampki LED

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu giéwne)] (Menu gtéwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [LED] (Lampka LED)

Ta opcja stuzy do zarzgdzania czasem witgczenia i wytgczenia lampki
LED znajdujacej sie na gérze robota koszgcego. Szczegdtowe
informacje na temat lampki LED zawiera sekcja ,Sposéb $wiecenia
lampki” (strona 37).

1. Nacisng¢ przycisk @ na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybra¢ ikone @ wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

WSKAZOWKA: Jesli menu sie nie pojawi, przewingé ekran za
pomoca klawiszy [ £/

3.  Wybra¢ opcje [LED] (Lampka LED).
Pojawi sie ekran konfiguracji harmonogramu wigczenia/wytgczenia.
4. Wybrac¢ zgdang opcje.

Opcja Szczegoly

Always ON
(Zawsze WL..)

Lampka LED bedzie zawsze wigczona. Po wybra-
niu tej opcji pole wyboru [Schedule 1: (Harm.
godzin. 1:)] (Harmonogram 1:) zostaje zazna-
czone i wyswietlane sg godziny [00:00]-[24:00].

Always OFF Lampka LED bedzie zawsze wytgczona. Po
(Zawsze WYL.) | wybraniu tej opcji zaznaczenie pél wyboru
[Schedule 1: (Harm. godzin. 1:)] (Harmonogram
1:) i [Schedule 2: (Harm. godzin. 2:)]
(Harmonogram 2:) zostaje anulowane i wyswie-
tlane sag godziny [00:00]-[00:00].

Schedule 1: Lampka LED bedzie wigczona w okreslonym prze-
(Harm. godzin. |dziale czasowym.

1:)

Schedule 2: Lampka LED bedzie wtgczona w okreslonym prze-
(Harm. godzin. |dziale czasowym.

2:)

» Rys.60

Konfigurowanie harmonograméw

(1) Za pomoca klawiszy zaznaczy¢ pole wyboru opcji harmono-
gramu, ktéra ma zostac¢ ustawiona.

(2) Przy uzyciu klawiszy E]/[Z/E/E] zaznaczy¢ pole wprowadza-
nia godziny lub minut, ktére ma zosta¢ zmodyfikowane.

(3) Za pomoca klawiszy wprowadzi¢ czas.

(4) Powtarzac¢ kroki 2 i 3, aby ustawi¢ godzine i minuty w kazdym
polu.

UWAGA: Aby aktywowac¢ konfigurowanie harmonogramu, pole
wyboru musi by¢ zaznaczone.

UWAGA: Godziny wprowadzone w polach [Schedule 1: (Harm.
godzin. 1:)] (Harmonogram 1:) i [Schedule 2: (Harm. godzin.
2:)] (Harmonogram 2:) nie moga si¢ pokrywac.

5. Wybrac¢ opcje [Verify (Zweryfikuj)] (Zatwierdz).
Po pojawieniu sie komunikatu [Saved successfully. (Zﬁapisano
pomysinie.)] (Zapisano pomysinie) nacisna¢ klawisz | Y ..

Sprawdzanie szczeg6téw btedéw wystepujacych
podczas pracy

[Menu poczatkowe] > [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne)
> [Others (Inne)] (Inne) > [Error message (Bfgd wiadomosci)]
(Komunikat o bledzie)

Ta opcja umozliwia wyswietlenie ostatnich komunikatéw o btedach
(wraz ze szczego6tami) zgtoszonych przez robot koszacy.

1. Nacisng¢ przycisk (&) na panelu sterowania.

Pojawi sie menu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).
2. Wybrac ikone (@) wyswietlang na ekranie.

Pojawi sie menu podrzedne.

WSKAZOWKA: Jesli menu sie nie pojawi, przewingé ekran za
pomocg klawiszy E/E

3. Wybraé opcje [Error message (Btgd wiadomosci)] (Komunikat o
btedzie).

Robot koszacy wyszuka informacje o btedach i wyswietli liste kodéw
zgtoszonych btedoéw w kolejnosci od najnowszego.

4. Woybra¢ kod btedu, aby wyswietli¢ szczegdty.

» Rys.61

Pojawi sie ekran szczegotow btedu.

5. Sprawdzi¢ date i godzine wystgpienia btedu oraz tre$¢ komuni-
katu o btedzie.
» Rys.62

WSKAZOWKA: Po przejrzeniu informacji mozna powrécié do
poprzedniego ekranu menu, naciskajac klawisz I ub przy-

cisk . Nacisna¢ klawisz , aby powrdci¢ do ekranu menu pod-
rzednego [Others (Inne)] (Inne), lub przycisk @ aby powrdci¢ do
ekranu [Main menu (Menu gtéwne)] (Menu gtéwne).

KONSERWACJA

APRZESTROGA: Przed przeprowadzeniem kontroli lub kon-
serwacji nalezy zawsze upewnic sie, ze przetacznik zasilania
robota koszacego zostat wytagczony. Ponadto przed przeprowa-
dzeniem konserwacji stacji fadujacej nalezy odlgczy¢ zasilacz
sieciowy od gniazda zasilania.

APRZESTROGA: Podczas przeprowadzania kontroli i kon-
serwacji nalezy zawsze nosic¢ rekawice i okulary ochronne. W
przeciwnym razie moze doj$¢ do obrazen ciata.

APRZESTROGA: W celu wymiany akumulatora nalezy
skontaktowac sie z naszym biurem sprzedazy lub lokalnym
dealerem.

W celu zachowania odpowiedniego poziomu BEZPIECZENSTWA

i NIEZAWODNOSCI produktu wszelkie naprawy i réznego rodzaju
prace konserwacyjne lub regulacje powinny by¢ przeprowadzane
przez autoryzowany lub fabryczny punkt serwisowy narzedzi Makita,
zawsze z uzyciem oryginalnych czesci zamiennych Makita.

Czyszczenie

UWAGA: Nie stosowac¢ benzyny, rozpuszczalnikéw, alkoholu
itp. Srodkéw. Moga one powodowac¢ odbarwienia, odksztatce-
nia lub pekniecia.

UWAGA: Maszyne nalezy okresowo czysci¢. Fragmenty trawy
moga gromadzi¢ sie w podwoziu lub stacji tadujacej.

UWAGA: Nie wolno my¢ maszyny myjka wysokocisnieniowa.
W przeciwnym razie moze doj$¢ do uszkodzenia lub awarii.

Czyszczenie robota koszacego

APRZESTROGA: Podczas czyszczenia nozy kosiarki i pobli-
skich miejsc nalezy zachowac ostroznos¢, aby sie o nie nie
skaleczyé¢.

APRZESTROGA: Podczas zakladania i zdejmowania gérnej
pokrywy nalezy zachowac¢ ostroznosé¢, aby nie przytrzasnaé
dtoni lub innych przedmiotéw migedzy pokrywa a podwoziem
oraz aby nie skaleczy¢ dtoni o krawedzie pokrywy.

Wytrze¢ do czysta powierzchnie gérnej pokrywy i spod podwozia
suchg Sciereczka lub $ciereczkg zwilzong rozciericzonym srodkiem
czyszczacym o obojetnym odczynie. Doktadnie zetrze¢ zabrudzenia i
fragmenty trawy, ktére zgromadzity sie na kétkach i wokot nich.

> Rys.63

WSKAZOWKA: W przypadku silnych zabrudzen umyé woda.
Po umyciu wodg zaleca sie pozostawi¢ maszyne do catkowitego
wyschniecia przed jej ponownym uzyciem.

Miedzy gorng pokrywa a podwoziem mogg gromadzi¢ sie fragmenty

trawy. Wykona¢ ponizsze czynnosci, aby zdjg¢ goérng pokrywe i

wyczys$ci¢ gorng czes¢ podwozia.

» Rys.64: 1. Gorna pokrywa 2. Podwozie 3. Gumowy element usta-
lajgcy 4. Trzonek wsuwany

Dociskajgc pokrywe wyswietlacza, podnies¢ i odtgczy¢ kolejno czesci
gornej pokrywy wskazane na ilustracji.
» Rys.65: 1. Goérna pokrywa 2. Pokrywa wy$wietlacza
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WSKAZOWKA: Podczas zdejmowania gérnej pokrywy nalezy
upewnic sig, ze wokot nie znajdujg sie zadne przeszkody.
WSKAZOWKA: Gérna pokrywa i podwozie sg mocno ztgczone w
trzech miejscach. Nalezy mocno pociggng¢ goérna pokrywe w gore,
az gumowe elementy ustalajgce wewnatrz pokrywy zostang zdjete

z wsuwanych trzonkéw w podwoziu.

W celu ponownego zatozenia gornej pokrywy dopasowac¢ gumowe
elementy ustalajgce pokrywy do wsuwanych trzonkéw w podwoziu i
mocno docisngg¢.

» Rys.66

WSKAZOWKA: Nalezy sprawdzié, czy gérna pokrywa zostata pra-
widtowo przymocowana do podwozia, unoszgc jg z przodu i z boku.
Niewtasciwe zatozenie moze skutkowaé nieprawidtowym dziata-

niem czujnikow.

Czyszczenie stacji fadujacej

Wyczys$ci¢ zabrudzenia i fragmenty trawy zgromadzone na ztgczu
tadowania i podstawie stacji tadujgce;j.
» Rys.67: 1. Ztgcze tadowania 2. Podstawa stacji

Sprawdzanie nozy kosiarki

Procedure kontroli opisang ponizej nalezy przeprowadzac raz w
tygodniu.

1.  Wytaczy¢ przetgcznik zasilania robota koszgcego i odwréci¢ go
spodem do gory.

» Rys.68

2. Sprawdzi¢ stan nozy kosiarki i obracanie sie podstawy noza.
Nalezy sprawdzi¢ ponizsze punkty.

*  Czy podstawa noza obraca sie przy zastosowaniu niewielkiej
sity?

e Czy noze kosiarki sg nadmiernie zuzyte, popekane, wyszczer-
bione, wygiete itp.?

Podstawa noza i noze kosiarki

» Rys.69: 1. Stan prawidtowy 2. Zuzycie (A: 17,5 mm lub mniej)
3. Pekniecie 4. Wyszczerbienie 5. Wygiecie 6. Podstawa
noza

3. Sprawdzi¢ stan srub mocujgcych noze kosiarki.
Nalezy wykreci¢ sruby mocujgce, wykonujgc czynnosci opisane w
sekcji ,Wymiana nozy kosiarki” (strona 50), i sprawdzi¢ ich stan.

Sruba mocujaca néz kosiarki )
» Rys.70: 1. Stan prawidiowy 2. Zuzycie 3. Sruba mocujgca

WSKAZOWKA: Jesli cotygodniowe kontrole nie wykazujg niepra-
widtowosci, mozna zmniejszy¢ czestotliwos¢ przeprowadzania
kontroli.

WSKAZOWKA: Okres eksploatacji noza kosiarki bedzie sie roznit

zaleznie od $rodowiska roboczego. Na skrécenie okresu eksploata-

cji szczegolny wptyw majg ponizsze czynniki.

. Dtugi czas koszenia

. Duzy obszar roboczy

*  Trawa z grubymi todygami i lisémi

*  Okres szybkiego wzrostu trawy

e Zanieczyszczenia, piasek i inne substancje znajdujgce sie na
trawie

Wymiana nozy kosiarki

AOSTRZEZ'ENIE: Noze kosiarki nalezy wymienia¢ zgodnie
z procedurg opisang w niniejszej instrukcji. Wymienianie ich
w inny sposob moze skutkowaé¢ wypadkiem lub obrazeniami
ciata.

A PRZESTROGA: Podczas wymieniania nozy kosiarki nalezy
zawsze nosic¢ okulary i rekawice ochronne.

APRZESTROGA: Wymiana musi odbywa¢ sie na réownej i sta-
bilnej powierzchni.

UWAGA: Ostrza kosiarki nalezy wymienia¢ mniej wigcej co 2—6
tygodni. Czestotliwosé wymiany bedzie sie rézni¢ zaleznie od
czestotliwosci koszenia i stanu trawy.

UWAGA: W kosiarce znajduja sie trzy noze. Nalezy wymienia¢
wszystkie trzy noze jednoczesnie. Nawet jesli tylko jeden néz
kosiarki zostal uszkodzony, nalezy wymieni¢ wszystkie trzy
noze.

UWAGA: Do wymiany noza kosiarki wymagane sg nastepujace

narzedzia. Narzedzia te nalezy przygotowa¢ wczesniej.

. Srubokret (krzyzakowy) (stuzy do zdejmowania i mocowania
nozy)

. Metalowy pret lub $rubokret @6 mm o dtugosci co najmniej 160
mm (do mocowania podstawy noza)

Jesli noze kosiarki sg nadmiernie zuzyte, pekniete, wyszczerbione,
wygiete itp. lub Sruby mocujgce noze kosiarki sg zuzyte, nalezy je
wymienic, wykonujgc ponizsze czynnosci.

1.  Wytaczy¢ przetgcznik zasilania robota koszgcego i odwrdci¢ go
spodem do gory.

2. Unieruchomi¢ podstawe noza.

Dopasowac do siebie otwory w ptycie slizgowej, podstawie noza i
ostonie nozy, a nastepnie wsung¢ metalowy pret. Jesli podstawa noza
sie nie obraca, oznacza to, ze zostata prawidtowo unieruchomiona.
» Rys.71: 1. Metalowy pret 2. Plyta slizgowa 3. Podstawa noza

4. Ostona nozy

3. Zdemontowac¢ noze kosiarki.

Za pomoca $rubokreta krzyzakowego wykreci¢ sruby mocujace noze
kosiarki. )
» Rys.72: 1. Sruba 2. N6z kosiarki

WSKAZOWKA: Podczas wykrecania $ruby nalezy przytrzymywaé
noz kosiarki palcami. W przeciwnym razie n6z kosiarki moze wpas¢
do szczeliny miedzy gérng pokrywa a podwoziem.

4. Przymocowaé nowe noze kosiarki.

Uzy¢ srub dostarczanych z nowymi nozami kosiarki. Po przymocowa-
niu sprawdzi¢, czy noze kosiarki obracajg sie wokét srub.
» Rys.73

UWAGA: Aby zapobiec spadnieciu nozy kosiarki, nalezy stoso-

wac¢ sie do ponizszych punktéw.

*  Uzy¢ srub dostarczanych z nozami kosiarki. (Nie uzywaé
ponownie wykreconych srub)

+  Doktadnie dokreci¢ sruby, aby nie byto zadnego luzu.

5. Wyja¢ metalowy pret unieruchamiajacy podstawe nozai z
powrotem odwrdcic robot koszacy do zwyktego ustawienia.
» Rys.74: 1. Metalowy pret

WSKAZOWKA: Po wymianie nozy kosiarki nalezy pamieta¢ o wig-
czeniu przetgcznika zasilania robota koszacego w celu ponownego
uruchomienia.
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Kontrole okresowe

Nalezy okresowo sprawdzac ponizsze punkty.

Miejsce Co nalezy sprawdzi¢ Srodki zaradcze Czestotliwosé
kontroli kontroli
Robot koszacy | Czy wystepujg nieprawidtowosci zwigzane z Jesli koszenie nie odbywa sie prawidtowo, wytgczy¢ przetgcznik zasilania, spraw- Raz w
nozami kosiarki? dzi¢ noze kosiarki pod katem zuzycia, peknie¢ lub wyszczerbien, a nastgpnie w tygodniu
razie potrzeby wymieni¢ noze kosiarki.

Czy robot koszacy przemieszcza sie w sposéb | Jesli robot koszacy przemieszcza sig w niestabilny sposoéb, wytaczy¢ przetgcznik Raz w

stabilny? zasilania i sprawdzi¢, czy koétka i waty osiowe nie sg uszkodzone, czy zadne ciata miesigcu
obce nie zostaty zakleszczone lub czy $mieci badz zanieczyszczenia nie zgroma-
dzity sie na kétkach i watach osiowych. Jesli nie rozwigze to problemu, skontakto-
wac sie z naszym biurem sprzedazy.

Czy wystepuje nietypowy dzwiek? W przypadku wystepowania nietypowego dzwigku wytgczy¢ przetgcznik zasilania Razw
i sprawdzi¢, czy w obracajacych sie czesciach kotek i nozy kosiarki nie zostato miesigcu
zakleszczone zadne ciato obce. Jesli nie rozwigze to problemu, skontaktowac sie
z naszym biurem sprzedazy.

Czy dokowanie odbywa sie prawidtowo? Jesli wystepuje problem z dokowaniem, wytaczy¢ przetacznik zasilania, recznie Raz w
przesungc robot koszacy i sprawdzic, czy jest mozliwe prawidtowe zadokowanie miesigcu
go w stacji tadujgcej. Jesli prawidtowe zadokowanie nie jest mozliwe, sprawdzi¢
ponizsze punkty.

- Usuna¢ wszystkie przeszkody znajdujace sie w poblizu kotek.
- Przymocowaé goérng pokrywe w prawidtowy sposéb. (Gérna pokrywa powinna
by¢ zamocowana w trzech miejscach)
- Jesli poditoze pod podstawg stacji jest nieréwne, wyréwnac je.
Stacja Czy wskaznik stacji $wieci na zielono? Jesli $wieci/miga na czerwono lub jest wytgczony, koszenie jest niemozliwe. Gdy lampka
tadujaca Sprawdzi¢ ponizsze punkty i podjg¢ odpowiednie $rodki zaradcze. LED robota
- Czy zasilacz sieciowy jest prawidtowo podigczony do gniazda zasilania? koszgcego
- Czy przewod wielozytowy jest prawidtowo podtgczony do zasilacza sieciowego i Swieci sie
stacji tadujacej? lub miga na
- Czy ztacza przewodu ograniczajgcego sg prawidtowo podtgczone do stacji czerwono
tadujacej?
- Czy taczniki sg prawidtowo podtgczone do przewodu ograniczajgcego?
- Czy przewdd ograniczajgcy jest uszkodzony?

Czy stacja tadujaca jest prawidtowo Jesli stacja tadujgca przesuwa sig, ponownie dokreci¢ kotki gwintowane za Razw

przymocowana? pomocg klucza imbusowego 6. tygodniu

Czy na ztgczach znajdujg sie ciata obce? Niektére ciata obce mogg zaktécac prawidtowq tacznos¢ i tadowanie. Wyczyscic¢ Raz w
zabrudzenia na ztgczu tadowania i innych zaciskach. tygodniu

Czy przewdd prowadzgcy wystaje z podstawy Jesli przewdd prowadzgcy wystaje z rowka w podstawie stacji, wsung¢ go Raz w

stacji? ponownie. tygodniu

Zasilacz Czy wtyczka i ztgcza sg prawidtowo podigczone | Jesli w gniezdzie zasilania lub ztgczu wystepujg luzy, podtgczy¢ je ponownie. Raz w

sieciowy i wsuniete do samego konca? miesigcu

! prTeW?d Czy przewody sg uszkodzone? Jesli powtoka przewodu jest zerwana lub znaczgco uszkodzona, skontaktowac sie Razw

wielozylowy z naszym biurem sprzedazy. miesigcu

Miejsce pracy | Czy znajduja sie tam jakiekolwiek ciata obce? Usuna¢ wszelkie przedmioty, ktére mogtyby uszkodzi¢ noze kosiarki lub zaklesz- Raz w
czy¢ sie migedzy obracajgcymi sie czesciami robota koszacego. (Niewielkie kamie- miesigcu
nie, patyki, $mieci, sznurki itp.)

Czy srodowisko robocze ulegto zmianie? Zastosowac nastepujace $rodki zaradcze. Raz w
- Jesli wysokos¢ trawy przekracza 65 mm, przycia¢ jg do tej lub mniejszej miesigcu
wysokosci.

- Usung¢ chwasty, ktére sg wyzsze od trawy.

- Wypetnié wszelkie dziury i wgtebienia oraz wyréwnac¢ miejscowe nieréwnosci.
- Nie uzywac¢ w przypadku wystepowania gtebokich katuz lub nagromadzenia
$niegu.

Czy w instalacji przewodu ograniczajgcego i Jesli przewody nie przylegaja $cisle do podtoza (sg luzne), przymocowac je Razw

prowadzgcego dostrzezono nieprawidtowosci? | ponownie kotkami. miesigcu

Postepowanie po zakonczeniu sezonu

Po zakonczeniu sezonu koszenia nalezy przenie$¢ ponizsze czesci
z miejsca, w ktérym sg zamontowane, do pomieszczenia, w ktérym

bedg przechowywane.

. Robot koszgcy

»  Stacjatadujgca

*  Zasilacz sieciowy

. Przewod wielozytowy

rysunku.

WSKAZOWKA: Elementy zasilacza sieciowego nalezy odtgczaé w
kolejnosci zgodnej z oznaczeniami liczbowymi przedstawionymi na

Demontaz stacji tadujacej

nalezy nosic¢ rekawice.

APRZESTROGA: Podczas wykonywania tych czynnosci

> Rys.76

skoéw i wyjgé przewody ze stacji tadujace;j.

Przed rozpoczeciem przechowywania robota koszacego i stacji tadu-
jacej nalezy je wyczysci¢. Ponadto nalezy wykona¢ ponizsze czynno-

Sci w celu zdemontowania poszczegdlnych czesci.

Odtaczanie zasilacza sieciowego

1. Odtaczy¢ zasilacz sieciowy od gniazda zasilania.

2. Odtgczyc¢ przewdd wielozytowy.

imbusowego 6.
» Rys.77

3. Jesli zasilacz sieciowy jest przymocowany do sciany, zdja¢ go ze

Sciany.
» Rys.75
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1. Otworzy¢ pokrywe stacji tadujgcej i odtgczy¢ przewodd
UWAGA: Przed rozpoczeciem przechowywania nalezy natado- wielozytowy.
wac robot koszacy.

WSKAZOWKA: Przewdd ograniczajacy i przewody prowadzace 2. Odtgczy¢ przewdd ograniczajacy i przewod prowadzgcy od zaci-
mozna pozostawi¢ w miejscu montazu.

3. Usuna¢ kotki gwintowane z podstawy stacji za pomoca klucza



Przechowywanie

APRZESTROGA: Przed rozpoczeciem przechowywania
robota koszacego nalezy wylaczy¢ przetgcznik zasilania.

Pozostawienie robota koszgcego, ktory nie pracuje, na dtuzszy

czas z wtgczonym przetgcznikiem zasilania moze skutkowaé nad-
miernym roztadowaniem akumulatora, co spowoduje, ze jego dal-
sze uzywanie nie bedzie mozliwe.

| APRZESTROGA: Podczas pracy nalezy nosi¢ rekawice.

WSKAZOWKA: W celu wyjecia akumulatora konieczne jest roz-
montowanie podwozia. Nalezy przygotowac srubokret krzyzakowy.

Wyjmowanie akumulatora

UWAGA: Przed rozpoczeciem przechowywania stacji tadujacej
i przewodow nalezy wytrze¢ zaciski i ztagcza do czysta suchg
$ciereczka itp. Przechowywanie zabrudzonych czesci moze
prowadzi¢ do ich korozji i rdzewienia.

UWAGA: Sruby mocujace stacje tadujaca i zasilacz sieciowy
nalezy wtozy¢ do woreczka lub innego pojemnika; zachowac 1.
ostroznosg¢, aby ich nie zgubié.

M\ PRZESTROGA: Akumulator nalezy wyjmowac tylko przed
przekazaniem tego produktu do utylizacji.

A\PRZESTROGA: W celu wymiany akumulatora nalezy skon-
taktowac sie z naszym biurem sprzedazy lub lokalnym deale-
rem. Samodzielna wymiana akumulatora moze spowodowac, ze
maszyna przestanie by¢ wodoodporna.

Przechowywa¢ w miejscu spetniajgcym nastepujgce warunki.

. Ptaskie, stabilne podtoze

*  Miejsce nienarazone na bezposrednie swiatto stoneczne, deszcz

ani $nieg itp.
. Miejsce o niskiej wilgotnosci
. Miejsce niedostepne dla dzieci

gorng obudowe.

Wytgczy¢ przetgcznik zasilania robota koszgcego.

2. Zdja¢ gorna pokrywe.
» Rys.79: 1. Przetgcznik zasilania 2. Gérna pokrywa 3. Podwozie

3. Poluzowac $ruby (14 szt.) w gérnej czesci podwozia i zdjgé

» Rys.80: 1. Goérna obudowa

4. Odtgczyc ztgcza (2) podtgczone do akumulatora.

WSKAZOWKA: Robot koszacy mozna przechowywaé w pionie, jak
przedstawiono na rysunku. W przypadku przechowywania w pionie
takze nalezy wybrac¢ ptaskie i stabilne podtoze.

(duze)

» Rys.81: 1. Pokrywa akumulatora 2. Ztgcze (mate) 3. Ztacze

> Rys.78

Uiyizacia togoprodutu [

Utylizacja tego produktu

we wiasciwy sposob.

WSKAZOWKA: W przypadku trudnosci z wykonaniem czynnosci
nalezy odtgczyc¢ ztgcze podtgczone do goérnej obudowy.

A OSTRZEZENIE: Robot koszacy zawiera akumulator. Przed
przekazaniem tego produktu do utylizacji nalezy wyjac¢ aku-
mulator i zutylizowaé go osobno. Jesli akumulator nie zostanie
zutylizowany osobno, moze doj$¢ do wypadku lub obrazen ciata na
skutek jego rozerwania, pozaru lub powstania dymu.

AOSTRZEZ'ENIE: Nie nalezy wykonywac prac mokrymi dtorimi.
Mogtoby to spowodowac porazenie pragdem elektrycznym.

z podkfadka.

Odtaczy¢ ztgcza (3) podtgczone do plytki gtdwne;j.
» Rys.82: 1. Plytka gtdwna 2. Ztgcze (duze) 3. Zigcze (mate)

Przekazujgc ten produkt do utylizacji, nalezy postepowac zgodnie z 6.

; . . X o . : . Wykreci¢ sruby pokrywy akumulatora (3 szt.).
lokalnymi przepisami. Poszczegdlne czeéci nalezy utylizowaé osobno

» Rys.83: 1. Pokrywa akumulatora

7. Zdja¢ pokrywe akumulatora, a nastepnie wyja¢ akumulator wraz

> Rys.84: 1. Pokrywa akumulatora 2. Akumulator 3. Podktadka

8. Wyja¢ akumulator z podkfadki.
Akumulator nalezy zutylizowa¢ zgodnie z lokalnymi przepisami.

demontowac.

UKLAD ZABEZPIECZEN

Uktad zabezpieczen i wskazanie btedu

A\PRZESTROGA: Wyjetego akumulatora nie wolno

Robot koszgcy jest wyposazony w uktad zabezpieczen. Po wystgpieniu btedu uktad zabezpieczen zostaje aktywowany i automatycznie zatrzymuje
wszystkie silniki. Szczegoty btedu wraz z kodem sg wyswietlane na ekranie LCD.

ograniczajgcy jest uszkodzony lub ktérys z tych ele-
mentoéw jest nieprawidtowo podtgczony.

Kod Szczegoly btedu Przyczyna Dziatanie
EO012 Problem z silnikiem prawego kotka Ciata obce, takie jak trawa lub gatezie, uniemozliwiajg | Sprawdzi¢ kétka i usung¢ ciata obce. Sprawdzi¢
E013 Problem z silnikiem lewego kélka obrot kélek lub silnik napeq?wyjest przecigzony z talfie, czy obszar robgczy jest zgodny ze érodowi-
powodu wielokrotnych kolizji. skiem roboczym okreslonym w instrukcji obstugi.
Po chwili ponownie uruchomi¢ maszyne.
E020 Przecigzenie silnika noza Silnik noza jest z jakiego$ powodu przecigzony. Na Sprawdzi¢ obszar wokét podstawy noza i usungé
E021 Problem z silnikiem noza przyktad ciata obce, takie jak trawa lub gatezie, blo- ciata obce.
kujag obrot podstawy noza. Po chwili ponownie uruchomi¢ maszyne.
EO030 Przecigzenie silnika sterujgcego wysoko- | Silnik sterujgcy wysokoscig ciecia jest z jakiego$ Sprawdzi¢ mechanizm regulacji wysokosci cigcia i
$cig ciecia powodu przecigzony. Na przyktad ciata obce, takie usungc¢ ciata obce.
E031 |Problem z silnikiem sterujgcym wysoko- Jlak..”a""a ';b,g?"?z"?’ blokujg ruch mechanizmu regu-
$cig ciecia acji wysokosci cigcia.
E040 Brak sygnatu pochodzacego z przewodu | Zasilacz sieciowy, przewod wielozytowy lub przewdd | Sprawdzi¢ wskaznik na stacji tadujace;j.

Kolor zielony/$wieci sie: skontaktowaé sie z dealerem
lub biurem sprzedazy.

Kolor czerwony/miga: sprawdzi¢ przewdd ogranicza-
jacy i podtgczy¢ go ponownie. Wymieni¢ w przypadku
uszkodzenia.

Whyt.: sprawdzi¢ zasilacz sieciowy oraz przewod
wielozytowy i podtaczy¢ je ponownie. Wymieni¢ w
przypadku uszkodzenia.

Poszczegodlne kody kanatéw maszyny i stacji faduja-
cej roznig sie.

Odpowiednio zmieni¢ kod kanatu sygnatu
pochodzacego z przewodu w menu [Security
(Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia).

Maszyna znajduje sig zbyt daleko od przewodu
ograniczajgcego.

Zmieni¢ potozenie przewodu ograniczajgcego w
taki sposdb, by caty obszar roboczy znajdowat sie w
odlegtosci maksymalnie 35 m od przewodu.

Sygnaly sag blokowane przez znajdujgce sie w poblizu
metalowe obiekty (ogrodzenia, stal zbrojeniowa) i
zakiocenia generowane przez inne urzadzenia.

Zwiekszy¢ site sygnatu w obszarze roboczym, zwiek-
szajac liczbe znajdujacych sie w nim wysp, zmniej-
szajgc obszar roboczy itp.
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Kod Szczegoty biedu Przyczyna Dziatanie
E041 Poza obszarem roboczym Nieprawidtowe podtgczenie lub montaz przewodu Sprawdzié, czy przewody ograniczajgce sg prawi-
ograniczajgcego. Przykltadowo przewody ogranicza- | dtowo zamontowane i podtgczone do stacji fadujace;j.
jace krzyzuja sie ze sobg lub maszyna wydostaje sie | Informacje na temat sposobu montazu znajdujg sie w
poza obszar roboczy z powodu duzego nachylenia. rozdziale dotyczacym montazu przewodu ogranicza-
jacego w przewodniku konfiguraciji.

Sygnaty sg blokowane przez znajdujgce sie w poblizu | Zwigkszy¢ site sygnatu w obszarze roboczym, zwigk-

metalowe obiekty (ogrodzenia, stal zbrojeniowa) i szajac liczbe znajdujgcych sie w nim wysp, zmniej-

zaktdcenia generowane przez inne urzgdzenia. szajgc obszar roboczy itp.

Wystepuja zaktécenia powodowane przez inne urzg- | Odpowiednio zmieni¢ kod kanatu sygnatu

dzenia znajdujace sie w poblizu. pochodzgcego z przewodu w menu [Security
(Bezpieczenstwo)] (Zabezpieczenia). Zmienic¢ takze
potozenie przewoddw ograniczajgcych w taki sposéb,
aby znajdowaty sie w odlegtos$ci ponad 1 m od siebie.

E051 Tymczasowy problem Temperatura maszyny jest wysoka lub przycisk Uruchomi¢ ponownie maszyne za jaki$ czas lub zwol-
,STOP” pozostaje aktywny po wydaniu polecenia ni¢ przycisk ,STOP”, zamykajgc pokrywe wyswietla-
koszenia. cza po wydaniu polecenia koszenia.

E060 Roztadowany akumulator Maszyna nie mogta znalez¢ stacji fadujgcej. Sprawdzi¢ montaz przewodu ograniczajgcego i prze-

wodu prowadzgcego.
Informacje na temat sposobu montazu znajdujg sie w
rozdziale dotyczgcym montazu przewodu ogranicza-
jacego i prowadzgcego w przewodniku konfiguracji.
Podczas pracy w obszarze podrzednym ustawiono Podczas pracy w obszarze podrzednym ustawic
opcje koszenia [Auto mowing (Automatycznie kosze- | opcje koszenia [Mowing without charging (Koszenie
nie )] (Koszenie automatyczne). bez tadowania)] (Koszenie bez tadowania). Maszyna
nie moze wroci¢ do stacji tadujgcej podczas pracy w
obszarze podrzednym.
Akumulator jest wyczerpany. Zadokowa¢ maszyne w stacji tadujgcej w celu jej

E064 Niski stan natadowania akumulatora Akumulatorj:est roztadowany w zbyt duzym stopniu. j:lé?id;r\gsgi bedzie nadal wystepowac, skontakto-
Akumulator jest wyczerpany. wacé sie z dealerem lub biurem sprzedazy.

E080 Problem dotyczgcy uktadu elektrycznego | Wystgpit tymczasowy problem dotyczacy uktadu Ponownie uruchomié maszyne.
elektrycznego lub oprogramowania sprzetowego w Jesli problem bedzie nadal wystepowac, skontakto-
produkcie. wac sie z dealerem lub biurem sprzedazy.

E100 Zablokowanie Tylne kétka obracaja sie z powodu btotnistego Zapobiegac¢ obracaniu sie tylnych kotek, wyréwnujac
podtoza. podtoze lub ograniczajgc obszar roboczy przewodem

ograniczajgcym.

E101 Problem dotyczgcy dokowania Dokowanie maszyny w stacji fadujgcej nie powiodto Wyczysci¢ poszczegdlne zaciski. Jesli stacja tadu-
sie lub w stacji wystagpit btad. jaca jest nachylona lub ustawiona pod katem, ustawi¢

ja na ptasko. Jesli wskaznik stacji tadujacej $wieci
sie na czerwono, wyjg¢ wtyczke, odczekac chwile, a
nastgpnie ponownie uruchomi¢ stacje tadujaca.

E102 Spodem do goéry Maszyna jest znacznie nachylona lub odwrécona. Skorygowac ustawienie maszyny.

E103 Nachylenie kosiarki Nachylenie maszyny wykracza poza dozwolony Przenie$¢ maszyne na ptaski obszar. Zmieni¢ poto-
zakres. zenie przewodu ograniczajgcego w taki sposéb,

by duze nachylenia znajdowaty sie poza obszarem
roboczym.

E104 Podniesienie Czujnik podniesienia zostat aktywowany, ponie- Zachowac¢ odlegto$¢ miedzy przeszkodg a obszarem
waz maszyna uderzyta w przeszkode lub na nig roboczym i ponownie uruchomic¢ maszyne.
najechata.

E105 Problem z czujnikiem kolizji Gorna pokrywa nie moze powrdci¢ do standardo- W przypadku kontaktu maszyny z przeszkodg odsu-
wego potozenia. naé maszyne od przeszkody. Usung¢ zanieczysz-

czenia lub ciata obce spomigdzy gérnej pokrywy a
podwozia i upewni€ sie, ze gérna pokrywa przesuwa
sie swobodnie na wsuwanych trzonkach.

E200 Problem z czujnikiem petli Czujnik przewodu dziata nieprawidtowo lub nie dziata. | Skontaktowac sie z dealerem lub biurem sprzedazy.

E201 Problem z czujnikiem nachylenia Brak komunikacji z czujnikiem nachylenia.

E202 Problem z przetacznikiem zatrzymywania | Skuteczno$¢ przycisku ,STOP” ulegta obnizeniu.

E203 Problem z czujnikiem IMU Brak komunikacji z czujnikiem IMU.

E204 Problem z czujnikiem wysokosci ciecia Czujnik mechanizmu podnoszenia dziata nieprawi-
dtowo lub nie dziata; wystapit btad potgczenia.

E206 Problem z czujnikiem podniesienia Skuteczno$¢ czujnika podniesienia ulegta obnizeniu.

ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

Jesli uzytkownik uwaza, ze wystapita usterka

Przed zleceniem naprawy lub przestaniem zapytania nalezy sprawdzié, czy ponizsze informacje majg zastosowanie.

Nieprawidiowe dziatanie

Prawdopodobna przyczyna (usterka)

Rozwiagzanie

Ekran LCD nie dziata.

Czy zasilanie robota koszgcego jest wylgczone?

Wigczy¢ zasilanie robota koszacego. (Patrz sekcja ,Wtgczanie/
wytgczanie zasilania”).

Robot koszacy nie pracuje.

Czy wystapit btad robota koszgcego? (Czy lampka
LED miga na czerwono?)

Robot koszacy nie pracuje w przypadku wystgpienia btedu.
Sprawdzi¢ kod btedu. (Patrz sekcja ,UKtAD ZABEZPIECZEN").

Czy wystapit btad stacji tadujacej?

Sprawdzi¢ wskaznik stacji. Rozwigzania opisano w rozdziale
,Rozpoczynanie koszenia”.

Przewdd ograniczajgcy moze by¢ uszkodzony.

Sprawdzi¢ wskaznik stacji. Rozwigzania opisano w rozdziale
,Rozpoczynanie koszenia”.
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Nieprawidtowe dziatanie

Prawdopodobna przyczyna (usterka)

Rozwigzanie

Robot koszgcy nie moze zadokowacé sie w
stacji tadujgcej.

Stacja tadujaca jest odksztatcona.

Umiescic stacje tadujgcg stabilnie na rownej powierzchni.
Informacje na temat montazu stacji fadujacej znajdujg sie w
rozdziale ,Miejsce montazu stacji fadujgcej” w przewodniku
konfiguracji.

Przewdd prowadzacy nie zostat poprowadzony
prosto ze stacji fadujgcej lub odlegtosc¢ jest
niewtasciwa.

Poprowadzi¢ przewdd prowadzgcy w linii prostej od stacji taduja-
cej na odlegtos$¢ co najmniej 2 m.

Informacje na temat montazu przewodoéw prowadzgcych znajdujg
sie w rozdziale ,Warunki montazu przewodu prowadzgcego” w
przewodniku konfiguraciji.

Przewdd prowadzacy nie jest prawidtowo przymo-
cowany do stacji fadujgce;j.

Przymocowac przewdd prowadzgcy, wsuwajac go do rowka na
Srodku podstawy stacji tadujgcej.

Informacje na temat montazu przewodu prowadzgcego znajdujg
sie w rozdziale ,Rozmieszczanie przewodu prowadzgcego” w
przewodniku konfiguracii.

Tylne kétka robota koszgcego lub stacja tadujgca
sg zabrudzone.

Wyczyscic tylne kétka robota koszgcego i podstawe stacji
tadujace;j.

Ztacza fadowania robota koszgcego lub stacji
fadujgcej sg zabrudzone.

Wyczysci¢ ztgcza tadowania. Jesli mimo wyczyszczenia problem
nadal wystepuje lub ztgcza sg zuzyte w znacznym stopniu, skon-
taktowac sie z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Robot koszacy nie powraca do stacji fadujace;j.

W trakcie okresu aktywnego wyszukiwania
sygnatu prowadzgcego robot koszgcy nie
powraca na podstawie sygnatu z przewodu
ograniczajgcego.

Jesli przewdd prowadzgcy nie jest zamontowany, ustawic okres
aktywnego wyszukiwania sygnatu prowadzgcego na 0 minut.
Informacje na temat konfiguracji tego ustawienia znajdujg sie w
rozdziale ,Ustawianie okresu aktywnego wyszukiwania sygnatu
prowadzgcego”.

Robot koszgcy nie opuszcza stacji tadujgcej po
zmianie obszaru roboczego.

Zwolnic¢ robot koszacy ze stacji tadujgcej w celu zapisania pola
magnetycznego otoczenia w pamigci.

Informacje na temat konfiguracji tego ustawienia znajdujg sie
w rozdziale ,Navigation preferences (Preferencje dotyczgce
przemieszczania)’.

Robot koszgcy nie moze powrdci¢ na podstawie
sygnatu z przewodu ograniczajgcego, poniewaz
przewdd ograniczajgcy zostat nieprawidtowo
rozmieszczony w poblizu stacji fadujacej.

Poprowadzi¢ przewdd ograniczajgcy w linii prostej po obu stro-
nach stacji tadujacej na odlegto$¢ co najmniej 1,5 m.

Informacje na temat montazu przewodéw ograniczajgcych
znajdujg sig w rozdziale ,Rozmieszczanie przewodu ograniczajg-
cego” w przewodniku konfiguraciji.

Akumulator nie taduje sie.

Jesli akumulator jest catkowicie roztadowany,
fadowanie moze rozpoczg¢ sie po pewnym
czasie.

Zadokowac robot koszgcy z wtgczonym gtéwnym przetgcznikiem
zasilania w stacji fadujacej i zaczeka¢ na rozpoczecie fadowania.
Jesli problem bedzie nadal wystepowac¢, skontaktowac sig z
biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Ztgcza tadowania robota koszgcego lub stacji
fadujgcej sg zabrudzone.

Wyczysci¢ ztgcza tadowania. Jesli mimo wyczyszczenia problem
nadal wystepuije lub ztgcza sg zuzyte w znacznym stopniu, skon-
taktowac sig z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Robot koszgcy pozostaje w stacji tadujgcej
przez dtugi czas i nie rozpoczyna koszenia.

Pokrywa wyswietlacza jest zamknieta, ale nie
wcisnieto przycisku rozpoczynania koszenia.

Zamknag¢ pokrywe wyswietlacza po naci$nigciu przycisku
rozpoczynania koszenia. Instrukcje znajdujg sie w rozdziale
+Rozpoczynanie koszenia”.

Po powrocie do stacji tadujgcej robot koszgcy
znajduje sie w trybie gotowosci.

Sprawdzi¢ opcje dziatania po natadowaniu.
Instrukcje znajduja sie w rozdziale ,Preferencje dotyczgce
parkowania”.

Robot koszacy nie dziata, jesli temperatura aku-
mulatora jest zbyt wysoka lub zbyt niska.

Po chwili ponownie uruchomi¢ robot koszacy.

Nietypowe drgania/dzwieki

No&z kosiarki jest uszkodzony.

Sprawdzi¢ stan nozy kosiarki i wymieni¢ je oraz $ruby na nowe.
Informacje na temat sposobu wymiany znajdujg sie w rozdziale
,Wymiana nozy kosiarki".

Ciato obce utkneto w nozu kosiarki.

Sprawdzi¢ obszar wokét noza kosiarki i usung¢ ciata obce.

Robot koszgcy pracuje o niezaplanowanej
godzinie/w niezaplanowany dzien.

Data i godzina robota koszgcego sa
nieprawidtowe.

Sprawdzi¢ date i godzine robota koszacego.
Informacje na temat konfigurowania harmonogramu znajdujg sie
w rozdziale ,Zmiana ustawien daty i godziny”.

Przypadkowe zaplanowanie koszenia.

Zmieni¢ harmonogram koszenia.
Instrukcje znajduja sig w rozdziale ,Planowanie koszenia”.

Robot koszgcy przemieszcza sie, ale silnik
noza tngcego nie obraca sig.

Robot koszgcy wtasnie zaczat sie przemieszczaé
lub wraca do stacji tadujace;j.

Silnik noza nie obraca sie, jesli robot koszacy wtasnie zaczat sie
przemieszczac lub gdy wraca do stacji tadujace;j.

Krotki czas koszenia

Noze kosiarki sg zuzyte i zwiekszyto si¢ obcigze-
nie silnika nozy.

Wymieni¢ noz kosiarki.
Informacje na temat sposobu wymiany znajdujg sie w rozdziale
Wymiana nozy kosiarki".

Konczy sie okres eksploatacji akumulatora.

Skontaktowac¢ sie z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Krotki czas koszenia i tadowania

Konczy sig okres eksploatacji akumulatora.

Skontaktowac¢ sig z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Silnik noza jest z jakiego$ powodu przecigzony.

Skontaktowacé sie z biurem sprzedazy lub lokalnym dealerem.

Nieréwne koszenie trawnika

Harmonogram koszenia jest zbyt krotki, by skosi¢
caty obszar roboczy.

Zmniejszy¢ wielko$¢ obszaru roboczego lub wydtuzyé
harmonogram.
Instrukcje znajduja sie w rozdziale ,Planowanie koszenia”.

Noze kosiarki sg zuzyte i zwigkszyto sie obcigze-
nie silnika nozy.

Wymieni¢ néz kosiarki.
Informacje na temat sposobu wymiany znajdujg sie w rozdziale
,Wymiana nozy kosiarki".

Trawnik jest zbyt dtugi dla ustawionej wysokosci
ciecia.

Zmieni¢ wysokos¢ ciecia lub wczesniej przycigé trawnik na wyso-
ko$¢ maksymalnie 65 mm.

Informacje na temat konfigurowania znajdujg sie w rozdziale
,Ustawianie wysoko$ci cigcia”.

Trawa, gatezie lub inne ciata obce uniemozliwiajg
obrét podstawy noza lub koétek.

Sprawdzi¢ podstawe noza lub kétka i usungé ciata obce.
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Nieprawidtowe dziatanie

Prawdopodobna przyczyna (usterka)

Rozwigzanie

Na trawniku powstaty koleiny.

Robot koszgcy wielokrotnie porusza sie po tej
samej $ciezce.

Wyregulowac¢ szeroko$¢ podczas przemieszczania z
przesunieciem.

Informacje na temat konfigurowania znajdujg sie w roz-
dziale ,Regulacja szeroko$ci podczas przemieszczania z
przesunigciem’.

Brak mozliwos$ci przemieszczania sig po
Sciezce.

Sciezka jest waska.

Szeroko$¢ Sciezki musi wynosi¢ co najmniej 150 cm.
Informacje na temat montazu przewoddéw ograniczajgcych znaj-
duja sie w rozdziale ,Warunki montazu przewodu ograniczajg-
cego” w przewodniku konfiguracji.

Robot koszgcy nie moze przemiesci¢ sie nad
dwoma przewodami ograniczajgcymi prowa-
dzgcymi w kierunku wyspy i z powrotem.

Przewody ograniczajgce prowadzgce w kierunku
wyspy i z powrotem sg od siebie oddalone.

Zblizy¢ (0 cm) dwa przewody ograniczajgce prowadzace w kie-
runku wyspy i z powrotem.

Informacje na temat montazu przewoddéw ograniczajgcych
znajdujg sie w rozdziale ,Rozmieszczanie przewodu ograniczajg-
cego” w przewodniku konfiguraciji.

Nie jest mozliwe przycinanie spiralne.

Nie uptyneto jeszcze 30 minut standardowego
koszenia.

Przycinanie spiralne rozpoczyna sie po wykryciu gestej trawy,
gdy uptynie okoto 30 minut standardowego koszenia trawnika.
Wiecej informacji zawiera rozdziat ,Koszenie nieskoszonej trawy”

Zapomnienie kodu PIN.

Skontaktowac sie z dealerem lub biurem sprzedazy.
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BEVEZETES
Miszakiadatok ]

Tipus: RM350D
Névleges fesziltség 18V, egyenaram
Akkumulator kapacitas 5,0 Ah

Méretek 700 mm x 560 mm x 270 mm
(HxSzxM)

Témeg 13,7 kg

Uresjarati fordulatszam Penge motor 2300 min”
Maximalis nyirasi terilet 3500 m?

Maximalis maszasi szog lejtén

26° (49%)

Flnyirdkés Visszaleng6 penge
3 penge

A csere flinyirékés alkatrész azonositéja 1913M9-3

Flnyirasi szélesség 240 mm

Vagasi magassag

20 mm - 60 mm
9 fokozatu elektromos allitas 5 mm-es I1épésekben

(EN303 447 szerint mérve)

Védettségi fokozat IPX4
Alkalmazhat6 AC-adapter AADO1
Alkalmazhato toltéallomasok RST001
Hataroléhuzal Muikodési frekvenciasav 3,3 kHz - 50 kHz
Vezetdhuzal Maximalis magneses térerésség 38 dBpA/m

»  Folyamatos kutaté- és fejlesztéprogramunk eredményeként az itt felsorolt tulajdonsagok figyelmeztetés nélkil megvaltozhatnak.

*  Af6bb funkciok és az AC-adapter orszagonként valtozhatnak.
Suly, az EPTA 01/2014 eljaras szerint

.
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Szimbdlum jelek

A kovetkez6kben a berendezésen esetleg hasznalt jelképek lathatok.
A szerszam hasznalata el6tt bizonyosodjon meg arrél hogy helyesen
értelmezi a jelentésiket.

FIGYELMEZTETES — A gép hasznalata el6tt olvassa
el felhasznaloi utmutatot.

FIGYELMEZTETES - Miikddés kézben tartson biz-
tonsagos tavolsagot a géptél.
A gép targyakat dobhat ki és sériilést okozhat.

> || B>

FIGYELMEZTETES - Allitsa be a lopasgatlé funkciét,
majd kapcsolja ki a gépet, miel6tt a gépen dolgozna
vagy felemeli.

Ellenkezé esetben a flinyirépenge a keze és a laba

sérilését okozhatja.

Ennek a gépnek a letilté eszkdze egy Ujrainditasi zar
PIN-kéddal.

Az Ujrainditasi zarat a lopasgatlé funkcio beallitasai-

ban mikd&dtetheti.

Ha az Ujrainditasi zar be van kapcsolva, a gép Ujrain-
ditdsahoz meg kell adnia a PIN-kédot.

FIGYELMEZTETES - Ne iiljén fel a gépre.
Ellenkez6 esetben a flinyirépenge a keze és a laba
sérulését okozhatja.

Csak EU-tagallamok szamara

Mivel a berendezésben veszélyes alkatrészek van-
nak, az elektromos és elektronikus berendezések,
akkumulatorok és elemek hulladékai negativ hatassal
lehetnek a kérnyezetre és az emberi egészségre.

Az elektromos és elektronikus késziilékeket vagy
akkumulatorokat ne dobja a haztartasi szemétbe!

Az elektromos és elektronikus berendezések hulladé-
kairél és az akkumulatorokrol és elemekrél, valamint
az akkumulatorok és elemek hulladékarol sz6l6 eurd-
pai iranyelvnek, valamint a nemzeti jogszabalyokhoz
térténd adaptalasanak megfeleléen a hasznalt elekt-
romos berendezéseket, elemeket és akkumulatorokat
kilon kell tarolni, és a telepulési hulladék elkilonitett
gylijtéhelyére kell szallitani a kérnyezetvédelmi el6-
irasoknak megfeleléen.

Ezt jelzi a berendezésen elhelyezett athuzott kerekes
kuka szimbdélum.

Rendeltetés

Ezt a gépet automata nyirasra és toltésre tervezték.

Biztonsagi intézkedések
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Figyelmeztetés - Ne érjen a forgé pengékhez.

Ha igy tesz, sérlilést szenvedhet.

A szerszamot nem hasznalhatjak gyerekek, csokkent fizikai,
érzékelési vagy értelmi képességii személyek, illetve a szer-
szam hasznalataval kapcsolatban tapasztalattal nem rendel-
kezd, a jelen hasznalati utasitast nem ismeré személyek. A
helyi szabalyozasok korlatozhatjak a kezel6 életkorat.

Ne engedje, hogy gyermekek a kézelben legyenek, és ne
jatsszanak a géppel, amikor az miikodik.

Ne érintse meg a flinyiré pengéit vagy kerekeit, amig azok
teljesen le nem allnak.

Ne toltse a gépet a mellékelt toltéallomason kiviil massal.
Ne hasznaljon a hasznalati kézikonyvben leirtaktol eltéré
AC-adaptert.

Amikor a belsé akkumulatort élettartama végén artalmatla-
nitja, tartsa be az akkumulator artalmatlanitasara vonatkozo
helyi eléirasokat. Az akkumulator eltavolitasaval kapcso-
latban olvassa el a kovetkezé ,,A termék artalmatlanitasakor”
cimii fejezetet.

A kovetkezo esetekben kapcsolja ki a robotflinyiro
féokapcsoléjat.

A gépben elakadt idegen anyagok eltavolitasakor.

A gép vagy a toltéallomas ellendrzése, tisztitasa vagy rajta
végzett munka elétt.

Szintén huzza ki az AC-adapter tapkabelét a toltéallomas elle-
nérzése, tisztitasa vagy a rajta végzett munka elétt.

Amikor idegen targyba utkozést kovetéen megvizsgalja a
gépet, hogy nem sértlt-e.

Ha a gép rendellenesen rezegni kezd. Ebben az esetben az
Ujrainditas el6tt ellendrizze, hogy a gép nem sériilt-e.

10.

1.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

18.

Hasznalat el6tt ellendérizze a gépet, a periférias eszk6zoket,
a tapkabelt és a hosszabbitokabelt, hogy megbizonyosod-
jon arrél, hogy nincs-e rajta sériilés vagy eléregedés jele.
Soha ne miikodtesse a gépet vagy a perifériakat hibas védo-
burkolatokkal vagy pajzsokkal, biztonsagi berendezések
nélkiil, illetve sériilt vagy elkopott kabelekkel.

Ne csatlakoztasson sériilt kabelt a tapegységhez. Ha a tap-
egységhez csatlakoztatott kabel megsériilt, ne érintse meg a
kabelt, miel6tt levalasztotta volna a tapegységroél. Ellenkez6
esetben aramités érheti.

Szerelje fel az AC-adaptert és a cabtire kabelt a flinyirasi
teriileten kiviilre. Ellenkezd esetben a kabel megsériilhet vagy
aramutés kdvetkezhet be.

Baleset vagy meghibasodas esetén azonnal hagyja abba a
gép hasznalatat.

Azonnal hagyja abba a gép hasznalatat, ha az elektrolit
szivarog.

Huzza ki a tapkabelt a konnektorbol, ha a kabel hasznalat
kozben megseériil.

Javasoljuk, hogy a cabtire kabel tapdugéjat csak olyan
taparamkorhoz csatlakoztassa, amelyet 30 mA vagy kisebb
kioldéaramu hibaaram-védékapcsolé (RCD) véd.

Ne hasznalja ezt a késziiléket vagy a perifériakat rossz id6-
ben, kiilonésen akkor, ha villamlas veszélye all fenn.
Azonnal hagyja abba a gép hasznalatat, ha rendellenes vib-
racio lép fel.

Ha a gépet kozteriileten hasznalja, a munkateriilet koriil
figyelmeztetd tablakat kell kihelyezni. A figyelmeztet6 tabla-
kon a kovetkez6 szoveges tartalmat kell megjeleniteni.
JFigyelmeztetés! Automata flinyiré! Maradjon tavol a géptél!
Vigyazzon a gyerekekre!”

» Abra1

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

35.

36.

Az AC-adapter tapkabele nem cserélhet6. Ha a tapkabel
megsériil, az AC-adaptert artalmatlanitani kell.

Ha a munkateriilet kozathoz csatlakozik, a munkateriilet és
a kozuat kozott hatart kell kialakitani. Ellenkezé esetben a gép
a kozutra nyulhat és balesetet okozhat.

Hasznalat el6tt gy6z6djon meg arrél, hogy nincsenek
emberek, haziallatok vagy kisallatok a munkaterileten.
Beszorulhatnak a gépbe, ami sérllést okozhat.

Ne hasznalja az AC-adaptert esének, nedvességnek kitett
vagy egyéb modon nyirkos helyen. Ellenkezd esetben arami-
tés érheti.

Ne érintse meg nedves kézzel az AC-adapter halézati csatla-
kozéjat. Ellenkezd esetben aramités érheti.

Csatlakoztassa az AC-adapter hal6zati csatlakozojat egy
kultéri konnektorhoz.

Viseljen kesztyiit a vezetékek felszerelésekor és eltavolita-
sakor. Ellenkezd esetben a vezetékek sériilést okozhatnak.
Ugyeljen arra, hogy ne iisse meg az ujjait vagy a kezét a
kalapaccsal a csapok beverésekor.

Ugy szerelje fel a vezetékeket, hogy ne I6gjanak a levegd-
ben. Ellenkezd esetben a laba beakadhat, ami sériilést okozhat.
Vigyazzon, hogy az érintkezo6 fedél kinyitasakor vagy beza-
rasakor ne csipje be az ujjat.

Ne érintse meg a flinyiré pengéit, mikézben azok emel-
kednek vagy siillyednek. Az ujjai beakadhatnak, ami sérilést
okozhat.

Vigyazzon, hogy a kijelzé fedél kinyitasakor vagy bezarasa-
kor ne csipje be az ujjat.

Tartsa tavol arcat a forgé gumiabroncsoktoél és fiinyiroke-
sektdl. A ruhdja beakadhat, ami fulladast okozhat.

Miikodés kozben ne nézzen a flinyirokésekbe. A replilé tar-
gyak a szemébe kerllhetnek.

Ne érjen a forgé kerekekhez. Az ujjai beakadhatnak, ami séri-
|ést okozhat.

Ugyeljen arra, hogy a fiinyiré késeket megfeleléen szerelje
fel a jelen hasznalati kézikonyv szerint. Ellenkez6 esetben a
finyirokések varatlanul kilazulhatnak, ami sérllést okozhat.

A gépet ugy szallitsa, hogy a flinyirépenge oldala 6ntél
elfelé nézzen. Ellenkezé esetben hozzaérhet a kerekekhez és a
finyirokésekhez, ami sérilést okozhat.

Ezt a gépet a markolatanal fogva szallitsa. Ha nem a marko-
latnal fogva viszi, a gép instabil lesz, és leeshet, ami sérilést
okozhat.

Fontos biztonsagi utasitasok az akkumulatorhoz

1.

2.

A robotfiinyiré hasznalata el6tt olvassa el az 6sszes utasi-
tast és figyelmeztet6 jelolést.

Ha a miikodési id6 nagyon lerdvidiilt, azonnal hagyja abba
a hasznalatot. Ez a tilmelegedés, esetleges égések és akar
robbanas veszélyével is jarhat.
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Ne tarolja és hasznalja gépet a olyan helyen, ahol a hémér-
séklet elérheti vagy meghaladhatja az 45 °C-t (113 °F).

Ne égesse el az akkumulatort még akkor sem, ha az telje-
sen elhasznalddott. Az akkumulator a felforrésodas miatt
felrobbanhat.

A késziilékben talalhato litium-ion akkumulatorokra a veszé-
lyes arukkal kapcsolatos el6irasok vonatkoznak.

A termék pl. harmadik felek, fuvarozoé cégek stb. altal torténd
széllitasa esetén minden esetben tartsa szem el6tt a csomagola-
son és a cimkén talalhato specialis kdvetelményeket.

A termék szallitasra torténd felkészitése esetén vegye fel a
kapcsolatot egy veszélyes anyagokkal foglalkozé szakemberrel.
Keérjuk, hogy az esetlegesen szigorubb nemzeti eldirasokat is
vegye figyelembe.

Ne hasznalja a gépet nagyfesziiltségii elektromos aramatvi-
teli vezetékek kdzelében. Ha igy tesz, a gép vagy az akkumula-
tor meghibasodasat vagy elromlasat okozhatja.

Tarolja a terméket biztonsagos helyen, gyermekektdl
elzarva.

Soha ne prébalja javitani a sériilt akkumulatort. Az akkumula-
tor javitasat csak a gyarto és a hivatalos markaszerviz végezheti.

ORIZZE MEG EZEKET AZ UTASITASOKAT.

&

o

o

N

®

A\VIGYAZAT: Csak eredeti Makita akkumulatorokat hasznal-
jon. Anem eredeti Makita akkumulatorok vagy médositott akkumu-
latorok hasznalata esetén az akkumulator felrobbanhat, ami tizet,
személyi sérilést és anyagi kart okozhat. A Makita szerszamra és

toltére vonatkozd Makita garanciat is érvénytelenitheti.

Tippek az akkumulator maximalis élettartama-

nak eléréséhez
1. Soha ne toltse Gjra a teljesen feltoltott akkumulatort. A tul-
toltés csokkenti az akkumulator élettartamat.

2. Az akkumulatort 10 °C - 40 °C (50 °F - 104 °F) kozott toltse.
Toltés el6tt hagyja lehiilni a folforréosodott akkumulatort.

3. Toltse fel az akkumulatort, ha hosszabb ideje (tobb mint hat
hénapja) nem hasznalta azt.

A tipikus A-sulyozasu zajszint, a EN50636-2-107 szerint
meghatarozva:

Hangnyomasszint (L,s): 70 dB(A) vagy kisebb
Hangteljesitményszint (Lya): 59 dB (A)

Bizonytalansag (K): 3,1 dB(A)

A zajszint a munkavégzés soran meghaladhatja a 80 dB (A) értéket.

MEGJEGYZES: A zajkibocsatas értéke a szabvanyos vizs-
galati eljarasnak megfeleléen lett mérve, és segithet a gépek
Osszehasonlitasakor.

MEGJEGYZES: A zajkibocsatas értékének segitségével elézete-
sen megbecsulheté a rezgésnek valo kitettség mértéke.

AFIGYELMEZTETES: A gép hasznalata soran ténylegesen
kibocsatott zaj a gép hasznalatatol, és kiilonésen a megmun-
kalandé anyag tipusatol fliggéen eltérhet a megadott érték(ek)
tol.

A\FIGYELMEZTETES: Feltétleniil tegyen biztonsagi intézkedé-
seket a munkavallalék védelmére a tényleges hasznalati felté-
telek melletti expozicié becslései alapjan (vegye figyelembe a
teljes miikodési ciklust, beleértve a gép kikapcsolasi idejét és
az alapjarati id6t a miikodési idon feliil).

Megfeleléségi nyilatkozatok

Csak europai orszagokra vonatkozéan

A megfeleléségi nyilatkozatok a jelen hasznalati kézikdnyv ,A” mel-
|ékletében talalhato.

Alkatrészek megnevezése

» Abra2

Robotflinyird
,STOP” gomb
Kijelzd fedél
Hatso kerék
LED
Toltd aljzat
Vezérlépanel
Fedélap
Alvaz
10. Csusz6 tengely
11. Gumi rogzitdé
12. Els6 kerék
13. Fékapcsold
14. Markolat
15. USB sapka

(Ne nyissa ki. Ez a karbantartashoz szikséges. )
16. Pengevédé burkolat
17. Pengetalp
18. Flnyirdkés
19. Véddélemez

-

O©XNOOAWLN

20. Toltéallomas
21. Allomastalp
22. Toltéterminal
23. Terminalfedél
24. Allomashaz
25. Allomasjelz6
26. Huzalburkolat
27. Hataroldhuzal
28. Vezetbhuzal
29. Huzal
30. Csap
31. Csatlakozé
32. Kapcsolo
33. AC-adapter
(A dugo alakja régionként eltérd lehet. )
34. Cabtire kabel
35. Menetes csap
(a toltéallomas rogzitéséhez)
36. 6-os imbuszkulcs

Kiilon értékesitett tételek bemutatasa

AVIGYAZAT: Ezen kiegészitoket és tartozékokat javasoljuk
a kézikonyvben ismertetett Makita termékhez. Barmilyen mas
kiegészitd vagy tartozék hasznalata a személyi sériilés kockaza-
taval jar. A kiegészitét vagy tartozékot csak rendeltetésszeriien
hasznalja.

Akulon értékesitett tételek részleteiért tekintse meg a katalégust,
vagy lépjen kapcsolatba a keresked6vel vagy értékesitési irodankkal.
. Késkészlet

— Flnyirépenge és rogzitécsavar készlet

. Huzal
. Huzaljavité készlet
— Huzal, kapcsolok és csapok készlete
. Csap
. Kapcsolo

MEGJEGYZES: A listan szerepl6 egyes kiilon megvasarolhatd téte-
lek a vasarlaskor alaptartozékként a géphez tartozhatnak. A szab-
vanyos tartozékok a vasarlas orszagatdl figgben eltéréek lehetnek.
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ELOKESZULETEK

A termék hasznalatahoz a kdvetkezd el6késziletekre van szikség.

1. A munkateriilet el6készitése

Hatarozza meg a robotflinyird altal nyirni kivant tartomanyt. Zarja le a
munkaterlletet a hataroléhuzallal, és csatlakoztassa a tapegységet a
toltéallomashoz. Szlikség esetén szereljen fel vezetéhuzalt.
Arészletes eljarast lasd a mellékelt Beallitasi utmutatoban.

2. Arobotfiinyiré kezdeti beallitasa

A robotflinyird elsé hasznalatakor be kell allitani a nyelvet, a datumot
és az id6t, a nyirasi teruletet és a PIN-kddot.
Arészletes eljarast lasd a mellékelt Beallitasi utmutatoban.

3. Arobotfiinyiré toltése

A gyarilag szallitott robotflinyiré akkumulatora nincs megfeleléen
feltdltve. Hasznalat el6tt toltse fel az akkumulatort.

A toltési folyamatot lasd a jelen kézikdnyv ,A robotfiinyiré téltése”
(59. oldal) cim{i részében.

Be-/kikapcsolas

A f6kapcsold a robotflinyird aljan talalhaté. Nyomja meg a fékap-
csolé ! oldalat az aramellatas bekapcsolasahoz, vagy az © oldalat
a tapellatas kikapcsolasahoz.

» Abra3: 1.Fé&kapcsold

AVIGYAZAT; Ha a robotfiinyiré6 nem lizemel (beleértve a taro-
last is), gy6z6djon meg arrél, hogy a halézati kapcsolé ki van
kapcsolva.

Ha a robotfiinyirét hosszu ideig bekapcsolt allapotban hagyja tize-
men kivill, az akkumulator tulsagosan lemerilhet, és hasznalhatat-
lanna valhat.

A robotfiinyiré toltése

A hatralévo akkumulatorkapacitas ellenérzése

1. Nyomja meg a ,STOP” gombot.

Akijelz6 fedele kinyilik.
» Abrad: 1.,STOP” gomb 2. Kijelz6 fedél 3. Vezérl6panel

2. Kapcsolja be a robotflinyiré bekapcsolé gombjat.
3. Nyomjamega (&) gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik a [Main menu (Fémenu)]. Az akkumulator fennmarado
kapacitasat a képerny6 jobb fels6 sarkaban ellenérizheti.

Main menu (Fémenii)
» Abra5: 1. Hatralevd akkumulator-kapacitas jelzés

LCD képerny6 jelzés Hatralevé akkumulator-kapacitas
80-100%
([T
60-80%
20-60%
0-20%

Toltés
1. Kapcsolja be a robotfiinyiré bekapcsolé gombjat.

MEGJEGYZES: A tdltés csak akkor torténik, ha a robotfiinyiré
bekapcsolé gombja be van kapcsolva.

MEGJEGYZES: Ha az akkumulator teljesen lemeriilt, a szokasos-
nal hosszabb idé mulva kezd6dik meg a toltés.

MEGJEGYZES: Ha az akkumulator forré vagy hideg, a téltés nem
kezdédik el.

2. Dokkolja a robotflinyirét a téltéallomasban.
» Abra6: 1. Toltéallomas 2. LED

Atoltés megkezdésekor a LED zoélden villog. Amikor a toltés befeje-
z6dott, a LED kialszik.

Amit hasznalat el6tt meg kell érteni

Munkakornyezet

Ellendrizze, hogy a robotflinyiréval nyirni kivant teriilet megfelel-e a
kovetkez6 pontoknak.
* Aflimagassaga 65 mm vagy kevesebb.
Ha a fl tul nagy, vagja le elére.
. Nincsenek akadalyok, példaul kévek, botok vagy szerszamok.
A robotflinyiré eldobdodhat vagy akadalyba Utkézhet, ami balese-
tet okozhat.
. Nincsenek técsak.
A robotflinyiré képes flvet nyirni esében is, de a nedves fii hajla-
mos ratapadni a robotflinyiréra, és megné a csuszas lehetésége
meredek lejt6kon.
. Nincs hofelhalmozodas.
A robotflinyiré6 megcsuszhat, és nem mikddik megfeleléen.

Toltéallomas

Atoltéallomas tolti a robotflinyirdt, és jeleket tovabbit a hatarolohuza-
lon és a vezetShuzalon.
Ellendrizze, hogy a toltéallomas telepitési helye megfelel-e a kdvet-
kez6 pontoknak.
. Kozel van a tapegységhez.
»  Sik hely.
Atelepitési hely szintemelkedésének +5°-on belll kell lennie.
*  Ahelyet védeni kell a napfénytél.
. Ha a téltéallomast kdzvetlenll a gyepen telepiti, vagja révidre a
gyepet.
*  Ahatéarolohuzal el6tt legalabb 3 m tavolsag van.

MEGJEGYZES: Ne hajlitsa meg az allomas talpat.

Hataroléhuzal

A hataroléhuzal hatarozza meg azt a teriletet, ahol a robotflinyirénak
flnyirasi munkat kell végeznie.

Telepitse a hatarolohuzalt azon terilet koré, ahol a robotfiinyirénak a
nyirasi munkat kell végeznie.

Atelepités madjat lasd a Beallitasi utmutato ,A hataroléhuzal telepi-
tése” cimi fejezetében.

Vezet6éhuzal

Ez a vezeték vezeti a robotflinyirét, amikor az visszatér a toltéallo-
mashoz. Ez a vezeték vezeti a flinyirét olyan terlletekre is, ahol a
flnyiro ritkabban dolgozik topografiai okok stb. miatt.

Atelepités maédjat lasd a Beallitasi utmutato ,A vezetéhuzal telepi-
tése” cimi fejezetében.

Lampa vilagitas
A robotflinyiré és a toéltéallomas lampai vilagitasi mintaival kilonb6z6

allapotokat jeleznek.
» Abra7: 1.LED 2. Allomasjelzd

Robotfiinyiré

LED Allapot

Zold/villog Toltés (kikapcsol, ha a toltés befejezédott)

Fehér/villogo Mukadik (villog a [LED]-beallitasban meghatarozott
ideig)

Piros/villog Hiba el6fordulasa

Sargalvillog Készenléti allapot (kivéve az olyan eseteket, amikor
az automatikus mikddés soran a tervezett izemidén
kivil készenléti allapotban van)

Ki Kikapcsolva / lemertlt akkumulator

vagy a fentiektél eltérd

Toltéallomas

Allomasjelzé Allapot

Piros/vilagito Hiba el6fordulasa

Piros/villog Ahataroléhuzal csatlakozasaban rendellenesség van

Zold/vilagitd A hataroléhuzal sikeresen csatlakozik
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HOGYAN HASZNALJUK

Vezérlopanel miiveletek

A ,STOP” gomb megnyomasakor a kijelz6 fedele kinyilik és a kezel6-

panel mikodtethetd.

» Abra8: 1.LCD képernyd 2. Menii gombok 3. Miiveleti billentyiik
4. Szambillentylk 5. ,STOP” gomb

Gomb/billenty Funkcio

Visszakildi a robotflinyirét a toltéal-
lomasra. A gomb megnyomasa utan
valassza ki a kivant visszakuldési
modot.

Meni
gombok n

Q Megjelenik a [Main menu (Fémeni)].

- Elkezdi a flinyirast. Agomb meg-
'." nyomasa utan valassza ki a kivant

Valasszon elemeket a képernyén.
A kivalasztott elem kiemelve jelenik
meg (fehér-fekete forditott kijelzd).

nyirasi modot.
Maveleti
billentylik
LI

Visszatérés az el6z képernyére/
g miveletre.

Végrehaitja a kivalasztott elemet.

irja be a szamokat. Csak akkor
hasznalhatok, ha lehetséges a
szambevitel.

Szambil-
lenty(ik ~

Elemek kivalasztasa és végrehajtasa az
LCD-képernydn

Az LCD-képerny6 muveletei els6sorban a Fémenivel végezheték el.
Nyomja meg a gombot a fémeni megjelenitéséhez.

Main menu (Fémenti)

» Abra9: 1.Datum 2. 1d6 3. Hatralevé akkumulator-kapacitas

4. Vagasi magassag 5. Jelenleg kivalasztott beallitasi
menU 6. A Beallitas menu ikonjai

Az LCD-képernyén beluli miveletek a miveleti gombokat és a szam-
billentyliket hasznaljak. Az elérheté gombok/billentylik a képernyén
megjelend elemektdl figgéen eltéréek.

Amikor a kivalasztasi elemek egymas mellé vannak rendezve
Ha az elemek egymas mellett vannak elrendezve, valassza ki

alt /E] gombokkal, és hajtsa végre a [Z gombbal.
» Abra10: 1. Kivalasztott elem

Amikor a kivalasztasi elemek fligg6legesen vannak elrendezve
Ha az elemek fiigg6élegesen vannak elrendezve, valassza ki a [T/W

gombokkal, és hajtsa végre a [Z gombbal.
» Abra11: 1. Kivalasztott elem

Amikor tovabbi lehetéségek allnak rendelkezésre

Ha a kivalasztott elem mellett haromszdg alaku nyiljelek jelennek
meg, tovabbi lehetéségek allnak rendelkezésre. Valassza ki az ele-
met a haromszdg alaku nyillal jelzett iranygomb(ok) (m/mm/[?)
segitségével, majd a gombbal hajtsa végre a kivalasztast.

» Abra12

Szamok beirasakor
A PIN kod beviteli képernyén és a kivalasztasi tételeknél, ahol érté-

keket kell megadni, irja be a - &l gombokkal, és fejezze be a
bevitelt a E gombbal.
» Abra13

MEGJEGYZES: Ha két vagy tébb szamjegybél all6 értéket ir be,
akkor a felsd szamjegyek (vagy az elsé szam) sorrendjében irja be.
Ha hibazik, irjon be tetszéleges szamokat az 6sszes szamjegyhez,
majd irja be Ujra a helyes szamokat.

Filinyiras megkezdése

AFIGYELMEZTETES: A robotfiinyiré6 miikodése kozben feltét-

leniil tartsa be a kovetkez6 tanacsokat.

*  Soha ne tegye a kezét vagy labat az alvaz ala és ne nézzen
ala.

»  Arcat és kezét tartsa tavol a forgo kerekektol.

* Ne engedjen gyermekeket vagy haziallatokat a
munkateriiletre.

MEGJEGYZES: A robotflinyiré kizarélag fiinyirasra szolgal.
El6re tavolitson el minden gyomot a munkateriiletrél.

MEGJEGYZES: Elézetesen tavolitsa el a munkateriiletrél az

olyan targyakat, mint a kis kovek és botok, amelyek akadalyoz-

hatjak a robotfilinyiré miikodését.

MEGJEGYZES: A fiinyiras nem indithaté el, ha az allomasjelzé

nem vilagit, vagy ha pirosan vilagit vagy villog.

Atoltéallomas hibas lehet, vagy torétt a hataroléhuzal. Ha az allo-

mas jelzéfénye pirosan villog, ellenérizze a kdvetkezdket.

. Csatlakoztatva van az AC-adapter konnektorhoz?

»  Acabtire kabel megfeleléen csatlakozik az AC-adapterhez és a
téltéalloméashoz?

*  Atoltdallomas és a hatarolohuzal megfelel6en van
csatlakoztatva?

. Szakadas van a hataroléhuzalban?

*  Ahatarolohuzal csatlakozoi és kapcsoloi megfeleléen vannak
csatlakoztatva?

El6fordulhat, hogy a villamcsapas vagy mas okok, illetve a toltéal-
lomas hémérséklet-védelme miatt atmeneti hiba Iép fel. Ha az allo-
mas jelzéfénye pirosan villog, végezze el az alabbi |épéseket.

. Huzza ki a kabelt a téltéallomasbadl, varja meg, amig az allo-
mas jelzéfénye kialszik, majd csatlakoztassa Ujra a cabtire
kabelt.

. Ha ez nem oldotta meg a problémat, kis id6 elteltével probalja
csatlakoztatni a cabtire kébelt.

» Abra14: 1.Allomasjelzé

A gyari alapbeallitasok az alabbiak szerint vannak meghatarozva. Az
alapértelmezett beallitasok mddositasahoz olvassa el a ,BEALLITASI
MENUK’ (61. oldal) alatt felsorolt f6bb beallitasi elemekre vonat-
kozo6 utasitasokat.

Kezd6 érték

A kezdeti beallitas altal beallitott
terllet

F6bb beallitasi tétel
Nyirt teriilet

Véagasi magassag Folyamatos (60 mm)

Hatartallépés 32cm

Spiralis vagas Engedélyezze

Egyszerre kezdje el a fiinyirast

A flinyiras azonnali megkezdéséhez hajtsa végre a flinyiras inditasi
miveletét a kezel6panelen.

1. Nyomja meg a ,STOP” gombot.

Akijelz6 fedele kinyilik.

» Abra15: 1.,STOP” gomb 2. Kijelz6 fedél 3. Vezérlépanel

2. Nyomjamega gombot a vezérl6panelen.
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3. Valassza ki a kivant opciét.

Opcid

Részletek

Auto mowing
(Automatikus

Automatikus mikodéssel és toltéssel nyir. Amikor
az akkumulator maradék kapacitasa lemerl, a

hout charging
(Flnyiras toltés
nélkal)

fUnyiras ) robotflinyiré automatikusan visszatér a toltéal-
lomashoz és tolt. Amikor a t6ltés befejez6d6tt, a
flnyiras ujraindul. A miveletet az On altal konfigu-
ralt Uitemezett nyirasi id6szakon belll hajtja végre

Mowing wit- Toltés nélkil nyir. Ha az akkumulator maradék

kapacitasa részben lemerdl, a gép ezen a ponton
ledll. Kivalaszthatja a flinyirasi id6t a toltés nélkuli
nyirashoz. (Until battery empty (Amig az akkumu-
lator lemertdil) / For 30 min (30 percig) / For 90 min
(90 percig))

* Az utemezett flinyiras letiltasra kerul ezen
opcié alatt.

» Valassza ezt a lehet6séget egy alteruleten.

Deactivate Letiltja az Utemezett flinyirast, és azonnal elkezdi
schedules a flnyirast. Kivalaszthatja az id6szakot az tteme-
(Utemezések | zések letiltdsahoz. (For 24 hours (24 6rara) / For 3
deaktivalasa) |days (3 napra))

Mowing - With | Tetszéleges helyrél spiralisan inditja el a flnyirast.
spiral cutting Valassza az [Auto mowing (Automatikus flnyiras
(Flnyiras )] lehet&séget a 6 terlileten, és a [Mowing without
- Spiralis charging (Flnyiras toltés nélkul)] lehetéséget az
vagassal) altertileten.

MEGJEGYZES: A {6 teriilet az a munkateriilet, ahol a télt6allomas
fel van szerelve, és a robotflinyiré automatikusan visszatérhet.

Ezzel szemben az alteriilet olyan munkatertletet jelent, ahol nincs
elég széles ut ahhoz, hogy a robotfilinyird visszatérjen a toltéallo-
mashoz, és a robotflinyirét kézzel kell mozgatni. Részletekért lasd
a kézikonyv ,Flinyiras megkezdése meni’ (62. oldal) részét.

4. Csukja le a kijelz6 fedelét.
Elindul a flinyiras. Mikédés kézben a LED fehéren villog.

MEGJEGYZES: A LED a [LED] beallitas &ltal el6re beallitott ideig
villog.

MEGJEGYZES: Amikor lecsukja a kijelzd fedelét, nyomja le hataro-
zottan, amig kattan.

A flinyiras megkezdésének datumanak és
idépontjanak megadasa

Adja meg a flinyiras végrehajtasanak datumat és idépontjat a kdvet-
kez6 beallitasi elembdl, és allitsa a robotflinyirot készenléti allapotba.
[Top menu] > [Main menu (Fémen)] > [Mowing preferences
(Flnyiras beallitasai)] > [Schedule (Utemezés)]

A részletes beallitasi modot lasd a ,Flinyiras megkezdése meni’ c.
fejezetben (62. oldal).

A flinyiras ledllitasa

Afiinyiras leéllitasanak két modja van az alabbiak szerint.

Allitsa le a fiinyirast és maradjon a helyén

Ha mikodés kézben megnyomja a ,STOP” gombot, a kijelz6 fedele
kinyl'lik, és a flnyiras leall.

» Abra16: 1.,STOP” gomb 2. Kijelzé fedél

Hagyja abba a flinyirast és térjen vissza a
toltéallomashoz (vége)
1. Nyomja meg miikodés kézben a ,STOP” gombot, majd nyomja

meg a

gombot a vezérlépanelen.

» Abra17: 1.,STOP” gomb 2. Kijelzd fedél 3. Vezérlépanel

2. Valassza ki a kivant opciot.

(Toltéallomason
marad)

Opcié Részletek
Stay at char- A robotflinyiré visszatér a téltéallomashoz, és ott
ging station marad.

(Ujraind. Gtem.
szer.)

Schedule A robotflinyird egyszer visszatér a toltéallomasra,
restart time majd a beallitott id6 utan Ujrakezdi a flinyirast.
(Ujraind. idé

Utemezése)

Restart on A robotflinyird visszatér a toltéallomasra, majd
schedule az Utemezett napon és idépontban elkezdi a

flnyirast.

3. Csukja le a kijelz6 fedelét.

MEGJEGYZES: Amikor lecsukja a kijelz6 fedelét, nyomja le hataro-
zottan, amig kattan.

BEALLITASI MENUK

A harom menitigomb és a kezel6panel billentylizetének mikddtetésével allitsa be a robotflinyirét az alkalmazasnak és a célnak megfeleléen. Ez a
fejezet bemutatja a hat menu és a hozzajuk tartozé almenik beadllitasainak tartalmat.

A fémenii képernyd, amely a bekapcsolas utan jelenik meg (kivéve az elsé inditaskor)

» Abra18
Gomb Menii neve Mit lehet beallitani az almeniik segitségével ES:IrenCIa
Automatikus miikodéssel és toltéssel nyir. 62
pm Nyiras automatikus toltés nélkul. 62
e Start mowing (Fiinyiras kezdése) Inditsa el az automatikus flinyirast a kivant idépontban. (Az litemezett fiinyiras
. 63
szlinetel.)
Nyiras spiralmintaval. 63
Helyezze vissza a robotflinyirét a téltéallomasra. 63
o ) Helyezze vissza a robotflinyirét a toltéallomasra, és inditsa Ujra a mikddést a 63
ﬁ Park (Pihenés) tervezett id6pontban.
Helyezze vissza a robotflinyirét a téltéallomasra, és inditsa Ujra a mikodést az 64
eldére beallitott Gitemezés szerint.

67 MAGYAR



Gomb Menii neve Mit lehet beallitani az almeniik segitségével Eledfaelrencia

] Vaéltoztassa meg és regisztralja a flinyirasi terletet. 64

?{l:%\g;?.—gégrs;ﬁ?;::i) Utemezze be a fiinyirast. 64

Hatarozza meg a vagasi magassagot. 65

Allitsa be a vezet6jel aktiv keresési id6szakat. 65

Vagja le a flivet a hatar kdzelében. 66

Navigation prefe- Allitsa be a mozgasi tavolsagot a fiinyiras kezdSpontjaig. 66

rences (Navigacios Valassza ki az indulasi modot a téltéallomasrol. 66

beallitasok) Allitsa be az indulasi szogeket a t5ltéallomastol. 67

Az eltolasos navigacié szélességének beadllitasa. 67

Ale nem nyirt fi nyirasa. 68

¢ Main menu (Fémenii) Allitsa be a riaszté megszélalasanak idejét. 68

. . Vaéltoztassa meg a PIN kédot. 69
Security (Biztonsag) — — —

Kerlilje el a vezetékes jel interferenciajat. 69

Védje meg a robotflinyirét a lopastol. 69

Mentse el/téltse be a felhasznaloi beallitasokat. 69

Modositsa a datum- és idébeallitasokat. 69

Maddositsa a kijelzd nyelvét. 70

Others (Egyéb) Allitsa vissza a felhasznal6i beallitasokat. 70

Bongésszen a termékinformaciok kozott. 70

Kezelje a LED BE/KI idejét. 70

Ellen&rizze a mikddési hibak részleteit. 70

Flnyiras megkezdése meniu

AVIGYAZAT: Amikor el6szor inditja el a robotflinyirét, miutan
elézetes elokészitésként a huzalokat a flinyirasi teriileten tele-
pitette, ligyeljen arra, hogy a robotflinyiré egyszer automatiku-
san kilépjen a toltéallomassal dokkolt allapotbol.

Amikor a robotfiinyiré automatikusan elhagyja a télt6allomast,
elmenti a magneses mez6t a memarigjaba, és 6nallé vezérlést hajt
végre, igy a dokkoldmdivelet ezutan megfeleléen torténik. Ha ezt a
feladatot nem hajtjak végre, eléfordulhat, hogy a robotfiinyiré nem
hajtja végre megfeleléen a dokkolast visszatéréskor, vagy mas
okbdl nem miikodik megfeleléen.

Valassza ki és hajtsa végre az alabbi két modszer egyikét, hogy a

robotflinyiré automatikusan elinduljon a toltéallomasrol.

* Rogzitse a teljesen feltoltott robotflinyirét a toltéallomassal az
elére Utemezett mikodési idén belil (vagy a [Deactivate sche-
dules (Utemezések deaktivalasa)] almenii hasznalata esetén
barmikor), majd adja ki az inditasi utasitast a [Start mowing
(Flnyiras kezdése)] menu segitségével. A részletekért lasd:
wFlnyiras megkezdése meni” (62. oldal).

*  Kisérletileg regisztralja az indulasi médot a [Navigation pre-
ferences (Navigacios beallitasok)] menl [Mower departing
points (Flnyiré kezdési pontjai)] almenujében, és végezzen
probanavigaciot. A részletekért lasd: ,Az indulasi méd kivalasz-
tasa a téltéallomasrol’ (66. oldal).

Flinyiras automatikus miikodéssel és toltéssel

[Top menu] > [Start mowing (Fiinyiras kezdése)] > [Auto mowing
(Automatikus fiinyiras )]

A hataroléhuzallal kérulvett féteriilet gyepét a rendszer automatiku-
san nyirja. Ha ezt a menut valasztja, a robotfiinyirdt a rendszer auto-
matikusan vezérli az egyes menukben beallitott tartalomnak meg-
feleléen. Még akkor is, ha az akkumulator kapacitasa lecsdkken, a
robotflinyird automatikusan meg tudja ismételni a toltést, és tovabbra
is gondosan nyirja a fuvet a teruleten.

A6 teriiletrol

Ez az a munkatertlet, ahol a toéltéallomas a hatarain belll talal-
haté. A robotfiinyir6 tovabbra is véletlenszerlien navigal és nyirja
a flvet ezen a teriileten, mikézben ismételten visszatér és indul a
téltéallomasrol.

» Abra19: 1. Fé terillet 2. Toltéallomas 3. Hataroldhuzal

1. Nyomjamega gombot a vezérlpanelen.

Megijelenik az almen.
» Abra20
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2. Valassza az [Auto mowing (Automatikus flinyiras )] lehet6séget.

A[z gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
start mowing. (Csukja le a kijelzé fedelét a flinyiras elkezdéséhez.)]
lzenet.

3. Csukja le a kijelz6 fedelét.
A robotflinyiré elkezdi a flinyirast.

Nyiras automatikus toltés nélkiil

[Top menu] > [Start mowing (Fiinyiras kezdése)] > [Mowing wit-
hout charging (Fiinyiras toltés nélkiil)]

Az automatikus mikddés az elére beallitott idén belll vagy az akku-
mulator kapacitasanak lemeruléséig folytatédik.

Ezzel a beallitassal lzemeltesse a Robotflinyirot, amikor a f6 teru-
letre és a 6 teruletrdl vezet6 ut nélkilli részterlletet nyirja a fivet. A
6 terlleten is hasznalja ezt a beallitast, ha csak a kivalasztott ideig
nyirja a fuvet, amely esetén nem kell visszatérnie a toltéallomasra
vagy a toltéshez.

Az alteriiletrol

Ez egy kiildn nyirasi munkaterilet, amelyet a hataroléhuzal zar be,

de nincs elég széles utja ahhoz, hogy a robotfliinyiré athaladjon a &

tertletre. A flinyiras automatikusan megtorténik, mikézben észleli

a vezetékjeleket, de nem lehetséges az automatikus visszatérés a

toltéallomashoz.

» Abra21: 1.Fé6 teriilet 2. Toltéallomas 3. Hatarolohuzal 4. Palya
5. Alterulet

MEGJEGYZES: A robotfiinyiré alteriileten torténé miikodteté-
séhez kézzel mozgassa eldre a robotfilinyirét a féteriiletrél az
alteriiletre.

MEGJEGYZES: Az alteriileten dolgozé robotfiinyiré feltolté-
séhez allitsa le a robotfiinyirét, kapcsolja ki az aramellatast,
majd vigye a f6 teriiletre. A robotfiinyiré athelyezése utan
kapcsolja be ujra, és csatlakoztassa manualisan a telepitett
toltéallomashoz.

1. Nyomjamega gombot a vezérl6panelen.
Megjelenik az almend.

2. Vaélassza a [Mowing without charging (Flinyiras toltés nélkul)]
lehet&séget.

Megjelenik az opciomenu.
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3. Valassza ki a kivant opciét.

Opcid Részletek

Until battery Automatikusan nyir, amig a maradék akkumulator
empty (Amig kapacitas el nem fogy.

az akkumulator

lemerdil)

For 30 min (30 | Automatikusan nyir 30 percig.

percig)

For 90 min (90 | Automatikusan nyir 90 percig.

percig)

A gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
start mowing. (Csukja le a kijelzd fedelét a flinyiras elkezdéséhez.)]
Uzenet.

4. Csukja le a kijelz6 fedelét.

A robotflinyiré elkezdi a flinyirast.

MEGJEGYZES: Az [Until battery empty (Amig az akkumulator
lemeril)] végrehajtasakor a robotfiinyiré leall azon a ponton, ahol

az akkumulator maradék kapacitasa lemerl. A robotflinyiré toltésé-
hez manudlisan csatlakoztassa a f6 terileten lévé toltéallomashoz.

Az automatikus filinyiras inditasa a kivant

idépontban (az litemezett flinyiras felfliggesztése)

[Top menu] > [Start mowing (Flinyiras kezdése)] > [Deactivate
schedules (Utemezések deaktivaldsa)]

Az el6re Utemezett flinyirasi munkakat egy bizonyos idészakra felflig-
gesztheti, és a robotfiinyiré automatikusan mikddésbe Iép a szik-
séges vagy megfelel6 idépontban. A robotflinyiré altalaban az elére
beallitott Gtemezés szerint hajtja végre és allitja le a flinyirast, de
ennek a meniinek a kivalasztasa lehetévé teszi, hogy a robotflinyirét
az (itemezett id6n kivil is automatikusan mikddtesse.

MEGJEGYZES: A beallitott idészak letelte utan az el6re regisztralt
Utemterv ismét engedélyezve lesz, és a robotflinyird az elére bealli-
tott Gtemezés szerint Ujraindul.

1. Nyomjameg a gombot a vezérlpanelen.
Megijelenik az almend.

2. Valassza a [Deactivate schedules (Utemezések deaktivalasa)]
lehet&séget.

Megjelenik az opciomend.
3. Valassza ki a kivant opciot.

Opcid Részletek
For 24 hours

24 orara felfiggeszti a robotflinyirdban Gtemezett
(24 ¢rara) finyirasi munkat.

For 3 days (3 3 napra felfliggeszti a robotflinyiréban itemezett
napra) fnyirasi munkakat.

A gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
start mowing. (Csukja le a kijelz6 fedelét a flinyiras elkezdéséhez.)]
Uzenet.

4. Csukja le a kijelzd fedelét.
A robotflinyiré elkezdi a flinyirast.

MEGJEGYZES: A fiinyirasi munka beallitott idétartamon beliili leal-
litAsahoz manudlisan miikodtesse a robotfiinyirét, példaul nyomja
meg a ,STOP” gombot a robotflinyirdn, vagy hasznaélja a [Park
(Pihenés)] ment stb.

Nyiras spiralmintaval

[Top menu] > [Start mowing (Fiinyiras kezdése)] > [Mowing -
With spiral cutting (Fiinyirds - Spiralis vagassal)]

Aflinyiras spiralis mintazatban kezdédik a teriileten bellli aggoda-
lomra okot ad6 helyrél, példaul olyan helyrél, ahol sir{ a f(, vagy
ahol a fli magassaga egyenetlen a le nem nyirt fi miatt stb. A spiralis
mintazatban térténd navigacio utan intenziven nyirja a fivet. Egy
adott helyen a robotflinyiré normal navigaciora valt, és folytatja a
teljes terilet nyirasat.

Normal utvonal és spiral utvonal

A robotflinyiré altalaban automatikusan kiszamitja az utvonalat,

és véletlenszer(ien, egyenes vonalakban navigal a terileten, hogy
egyenletes gyepfeliletet érjen el. Mindazonaltal priorizalhat és
intenziven nyirhat egy érintett célteriiletet a j6 végeredmény elérése
érdekében, ha egy adott helyrél kezdi a spiralis vagast, példaul
olyan helyrél, ahol a fi slr(, a nyiratlan fi megmarad, vagy a fii

gyorsabban nd, mint mas helyeken.
» Abra22: 1. Normal Gtvonal 2. Spiralis Utvonal

1. Kapcsolja ki a f6kapcsolot, és helyezze a robotflinyirét a helyére
a spiralis vagas megkezdéséhez. Ezutan kapcsolja be a fékapcsolot.
2. Nyomjamega gombot a vezérlépanelen.

Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Mowing - With spiral cutting (Flinyiras - Spiralis
vagassal)] lehetdséget.

Megjelenik az opciomenu.

4. Valassza ki a kivant opciot.

Opcié Részletek

Auto mowing
(Automatikus
finyiras )

Spiralis vagast hajt végre a f6 terlleten, és ha
kész, folytatja a flinyirast automatikus mikodéssel
és toltéssel.

Mowing wit- Spiralvagast hajt végre, és ha kész, folytatja az
hout charging | automatikus flinyirast a megadott id6tartamon
(Funyiras toltés | belll, automatikus toltés nélkul.

nélkal)

A[z gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
start mowing. (Csukja le a kijelz6 fedelét a flnyiras elkezdéséhez.)]
lizenet.

5. Csukja le a kijelz6 fedelét.
A robotflinyiré elkezdi a flinyirast.

Parkbeallitasok

MEGJEGYZES: Javasoljuk, hogy a vezet6jel aktiv keresési peri-
6dusat ,0”-ra (nulla) allitsa, ha nem szerel fel vezet6huzalokat a
munkateriletére. Ez segiti a robotflinyiré gyors visszatérését a
toltéallomashoz. A részletekért lasd: , A vezetdjel aktiv keresési
idészakanak beallitasa” (65. oldal).

A robotfiinyiré visszahelyezése a tolt6allomasra

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

A flinyirasi munka leall, és a robotflinyir6 visszakerul a téltéallomasra.
1. Nyomja meg a ry gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik az almen.

» Abra23

2. Valassza a [Stay at charging station (Téltéallomason marad)]
lehet&séget.

A[7. gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
return to the charging station. (Csukja le a kijelz6 fedelét a toltéallo-
masra valo visszatéréshez.)] Gzenet.

3. Csukja le a kijelz6 fedelét.

A robotflinyiro visszatér a toltéallomashoz.

A robotfiinyiré visszahelyezése a téltéallomasra és

a mikodés ujrainditasa a tervezett idépontban

[Top menu] > [Park (Pihenés)] > [Schedule restart time (Ujraind.
id6 litemezése)]

A robotflinyiré visszaker(l a téltéallomasra, majd a megadott id
elteltével Gjraindul.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik az almenu.

2. Valassza a [Schedule restart time (Ujraind. id6 itemezése)]
lehetéséget.

Megjelenik a beirasi képernyd.

3. Hasznalja a billentylzetet, és adja meg a kivant id6t.
» Abra24

MEGJEGYZES: Az Ujrainditasi id6t 0-tl 99 éraig adhatja meg. A
kezdeti beallitas 3 ora.

4. Nyomjamega gombot a beiras ellenérzéséhez.

Megjelenik a [Close the display cover to return to the charging station.
(Csukja le a kijelz6 fedelét a toltéallomasra vald visszatéréshez.)] lizenet.

5. Csukja le a kijelz6 fedelét.
A robotflinyiré visszatér a toltéallomashoz.
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A robotfiinyiré visszahelyezése a toltéallomasra és

a mikodés ujrainditasa az elére beallitott iitemezés
szerint

[Top menu] > [Park (Pihenés)] > [Restart on schedule (Ujraind.
litem. szer.)]

A robotflinyiré visszakerdl a toltéallomasra, majd az elére bealli-

tott flinyirasi Gtemterv szerint Gjraindul. A robotflinyiré tovabbra is
készenlétben all, miutan visszatért a toltéallomasra, majd automatiku-
san elindul az allomasrdl, hogy megfeleljen a kdvetkezd elére bealli-
tott flinyirasi Gitemezésnek.

MEGJEGYZES: Ha a robotfiinyiré nincs megfeleléen feltdltve,
akkor sem kezdi el a flinyirast, ha az elére beallitott itemterv koze-
ledik. A flinyiras a toltés befejezése utan djraindul.

MEGJEGYZES: A képernydn megjelend litemezés ebbdl a
menubdl nem hozhato Iétre, nem modosithaté vagy tordlhets. Az
itemezés mddositasahoz valassza a [Schedule (Utemezés)] lehe-
téséget a [Mowing preferences (Flinyiras beallitasai)] meniben, és
végezze el Ujra a beallitasokat.

1. Nyomjamega (A gombot a vezérlpanelen.

Megjelenik az almenu. A flinyiras itemezése megjelenik a [Restart
on schedule (Ujraind. item. szer.)] mellett. A megjelenitett datum és
id6 a kovetkezd tervezett Ujrainditasi Utemezés, miutan a robotflinyird
visszatért a toltéallomasra.

2. Valassza a [Restart on schedule (Ujraind. iitem. szer.)]
lehet&séget.

Erésitse meg a megjelenitett kezdési utemtervet, és folytassa a
beallitassal.
> Abra25: 1. Kovetkezd tervezett Ujrainditasi Gtemterv

Am gomb megnyomasakor megjelenik a [Close the display cover to
return to the charging station. (Csukja le a kijelzd fedelét a toltéallo-
masra valo visszatéréshez.)] Gizenet.

3. Csukja le a kijelz6 fedelét.
A robotflnyiré visszatér a téltéallomashoz.

Flinyirasi beallitasok

A flinyirasi teriilet médositasa és regisztralasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Mowing preferences
(Fiinyiras beallitasai)] > [Mowing area (Nyirasi teriilet)]

Ezzel médosithatja a robotflinyird elsé inditasakor regisztralt

fnyirasi tertlet méretét, vagy uj flnyirasi terlletméretet regisztralhat.

A robotflinyird kitalalja az optimalis nyirasi folyamatot, és hatékonyan

nyirja a fivet az itt beallitott fiinyirasi teriilet informacidi alapjan.
MEGJEGYZES: Allitsa be a megfelelé nyirasi teriiletet. Ha a

beallitott érték nagymértékben eltér a tényleges terilettél, eléfordul-
hat, hogy vannak nyiratlan helyek stb.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlpanelen.
Megijelenik a [Main menu (Fé6menu)].

2. Fémeni |||n‘n képernydn megjelend lehetéséget.

» Abra26

Megijelenik az almend.

3.  Valassza a [Mowing area (Nyirasi terilet)] lehetéséget.
» Abra27

4. Hasznadlja a billentylizetet, és valassza ki a nyirasi terllet
meérettartomanyat.
» Abra28: 1.Haromszog alaku nyiljelek

MEGJEGYZES: Ha haromszdg alaku nyiljelek jelennek meg az
opcié mellett, nyomja meg a i/E/E]/ gombokat az opcidk
megjelenitéséhez. Amikor megjelenik a kivant opcid, nyomja meg
a V\% gombot a kivalasztas megerésitésehez.

5. Kovesse a képernydn megjelend lUzenetet, és fejezze be a
beallitast.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Gze-
net, nyomja meg a gombot.

Flinyiras litemezése

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Mowing preferences
(Fiinyirds bedllitdsai)] > [Schedule (Utemezés)]

Allitson be el6re egy heti flinyirasi iitemtervet, hogy az idsjarasnak
és életmddbeli szokasoknak megfeleléen végezze el a flnyirast. A
megfelelé munkaterv stabilizalja a flinyiras gyakorisagat és hosszabb
ideig tartja jo allapotban a gyepet.

MA\VIGYAZAT: Allitson 6ssze napi és heti munkarendet zart és
felligyelet nélkiili idoben. Készitsen menetrendet, hogy elke-
rillje az éjszakai allatokkal valo talalkozas lehetéségét. Valaki
a kdzelben vagy a vadon €16 allatok megsérulhetnek a flinyiras
soran.

MEGJEGYZES: Talaljon kiegyenstlyozott litemterveket, hogy elke-
rulje a gyep tdmorodését okozo nagy flinyiréforgalmat. A hosszu
flnyirasi 6rakat alakitsa ttemezett id6blokkokka, igy a forgalom
atiranyithato, hogy az elhasznalddott teriletek pihenjenek.

1. Nyomja meg a @ gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu |||n‘n képernydn megjelend lehetéséget.
Megjelenik az almenu.

3. Valassza a [Schedule (Utemezés)] lehetséget.
Megjelenik a heti Gtemterv beallitasi képernydje.

4. Abillentylzet segitségével valassza ki a napot az utemterv
beallitasahoz.

A[Tm gombokkal jeldlje ki a kivant napot, majd nyomja meg
a E gombot.

Egyszerre tdbb napot is kivalaszthat. A kivalasztott nap(ok) alatt ala-

huzas jelenik meg.

» Abra29: 1. Napvalasztas jelzés 2. A fiinyirasi munka litemezé-
sének idétartama 3. Id6szak, amikor a flnyirasi munka
nincs Utemezve

MEGJEGYZES: Ha kivalasztotta a napokat és beallitotta a részle-
tes Utemezést, minden napra megjelenik a regisztralt munkarend.
Az Gtemezés nélkili idészakok fehéren jelennek meg.

5. Valassza a [Time schedule (Idézités)] lehetéséget.
Megjelenik az Gtemterv beallitasi képernyé.
6. Valassza ki a kivant opciot.

Opcié Részletek

Work 24 hours | A robotflinyiré egész nap miikddik. Ha ezt az
(Munka 24 ¢6ra) | opciét valasztja, egy pipa jelenik meg a [Schedule
1: (1. id6zités:)] jelolébnégyzetben, és a [00:00] -
[24:00] lesz megjelenitve.

Park 24 hours | Arobotflinyiré egész nap parkol. Ha ez az opcio

(Pihenés 24 van kivalasztva, a pipa torl6dik az [Schedule 1:

ora) (1. id6zités:)] és a [Schedule 2: (2. id6zités:)]
jeldlénégyzetbdl, és megjelenik a [00:00] - [00:00]
felirat.

Schedule 1: (1. | Arobotflinyir6 a beallitott id6ben mikddik.
idézités:)
Schedule 2: (2. | Arobotflinyiré a beallitott id6ben mikodik.
idozités:)
» Abra30

Utemezések beallitasa

(1) Hasznalja a billenty(izetet, és jeldlje be a beallitand6 Gtemezési
opcié jeldlénégyzetét.

@) AL/ ](4)[¥]gombokkal jeldlje ki a beallitandd 6ra vagy perc
beviteli mez6t.

(3) Hasznalja a billentylizetet, és adja meg az idét.

(4) Ismételje meg a 2. és 3. [épést az Osszes ora és perc beviteli
mez& megadasahoz.

MEGJEGYZES: Az iitemezési beallitas engedélyezéséhez
jelolje be a jelolonégyzetet.

MEGJEGYZES: A [Schedule 1: (1. id6zités:)] és [Schedule 2: (2.
idozités:)] alatt beirt idok nem fedhetik egymast.
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7. Vélassza a [Verify (Jovahagyas)] lehetéséget.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] tize-
net, nyomja meg a gombot.

Javasolt miikodési idétartam a kivalasztott nyirasi
teriilethez
Atéblazat a flinyirasi terllet méretkategdriajahoz javasolt mérvadé

futasi id6t mutatja. Tervezze meg sajat napi és heti menetrendjét
igényei szerint.

5. AlC)allr] gombokkal allitsa be a vagasi magassagot.
Amikor a kivant magassag megjelenik a képernyén, nyomja meg

a [Z gombot a beallitas ellenérzéséhez. Ha tébb beviteli mez6 van,
valassza ki az 8sszes értéket, majd nyomja meg a [Z gombot.
[Manual (consistent) (Kézi (egyenletes))] menii belépési
képernyéje

» Abra32

[Auto (Automatikus)] menii belépési képernyo

A nyirasi magassag meghatarozasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Mowing preferences
(Fiinyiras beallitasai)] > [Cutting height (Vagasmagas.)]

Allitsa be a vagasi magassagot kézzel vagy az Auto funkciéval. A
robotflinyiréd automatikusan beallitja a penge magassagat a beallitott
fimagassagnak megfeleléen.

MEGJEGYZES: Ha egyszerre rovidre nyirja a hosszu fiivet,
akkor a fii elpusztulhat, vagy a levagott fii eltomoédhet a robot-
flinyiro belsejében.

MEGJEGYZES: Ne probalja meg egyszerre lenyirni a hossztra
nétt fivet. Ehelyett Iépésenként nyirja a flvet, hagyva egy-két
napot a nyirasok kozétt, amig a gyep egyenletesen rovid lesz. A
lenyirt gyep nem lehet hosszabb 5 mm-nél egyetlen nyiras soran.
Megfelel6 fimagassag és flinyirasi gyakorisag beadllitasaval a gyep
sérilése és terhelése csokkenthetd, hogy a gyep gyonyori felllete
megmaradjon.

MEGJEGYZES: A robotflinyiré maximalis vagasi magassaganak
beadllitasi értéke 60 mm. Ha a flnyiras kezdetén a flimagassag
meghaladja ezt a maximalis értéket, nyirja le legalabb 65 mm-ig
Makita flnyiréval vagy mas géppel a Robotflinyiré hasznalata elétt.

» Abra31

1. Nyomjamega (&) gombot a vezérlépanelen.
Megijelenik a [Main menu (Fé6menu)].

2. Fémenu ll& képernydn megjelend lehetéséget.
Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Cutting height (Vagasmagas.)] lehetdséget.
Megijelenik a menuvalaszto képerny6.

4. Vélassza ki a kivant mendt.

Menu Részletek

Manual Ez egyenletes vagasi magassagot allit be.
(consis-

tent) (Kézi

(egyenletes))

Auto Aflinyiras elején és végén a flimagassag meg-
(Automatikus) | adasaval a robotflinyiré automatikusan, lépésen-
ként allitja be a penge magassagat.

Megijelenik a vagasi magassag beviteli képernyéje.

Flnyirasi Heti munkana- Napi munkaidé | Példak az idérendre > Abra33: 1.Afli magassaga munkakezdéskor 2. Cél fimagassag
teriilet | pok(nap) (6ra) 6. Kovesse a képernyén megjelend lizenetet, és fejezze be a
mérete (m°) e
beallitast.
7:00-12: . . . . .

500 > 5 07:00 o Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Uize-

’ 3.5 07:00 - 10:30 net, nyomja meg a \4 gombot.
750 5 7,5 07:00 - 14:30

7 55 07:00 - 12:30
1000 5 10 07:00 - 17:00 Navigacios beallitasok

7 7 07:00 - 14:00
1500 5 145 07:00 - 21:30 AVIGYAZAT: Amikor elészor inditja el a robotflinyirét, miutan

7 10,5 07:00 - 17:30 el6zetes elokészitésként a huzalokat a fiinyirasi teriileten tele-
2000 5 19,5 04:00 - 23:30 pitette, ligyeljen arra, hogy a robotfiinyiré egyszer automatiku-

7 14 07:00 - 21:00 san kilépjen a toltéallomassal dokkolt allapotbdl.
2500 6 20 03-00 - 23:00 Amikor.a rot;otf(jnyir(’) aut9matikus§q gl’hagyja a ti?lt(':iéllon’]égt, .

- - elmenti a magneses mez6t a memoéridjaba, és 6nallé vezérlést hajt

’ 17,5 05:00 - 22:30 végre, igy a dokkolomivelet ezutan megfeleléen torténik. Ha ezt a
3000 7 21 02:00 - 23:00 feladatot nem hajtjak végre, eléfordulhat, hogy a robotflinyiré nem
3500 7 24 00:00 - 24:00 hajtja végre megfeleléen a dokkolast visszatéréskor, vagy mas

okbol nem mikodik megfelelen.

Valassza ki és hajtsa végre az alabbi két moédszer egyikét, hogy a

robotflinyiré automatikusan elinduljon a téltéallomasrol.

* Rogzitse a teljesen feltdltott robotfiinyirot a toltéallomassal az
el6re Utemezett mikddési idén belll (vagy a [Deactivate sche-
dules (Utemezések deaktivalasa)] almenii hasznalata esetén
barmikor), majd adja ki az inditasi utasitast a [Start mowing
(Flnyiras kezdése)] menu segitségével. A részletekért lasd:
LFlnyiras megkezdése meni” (62. oldal).

. Kisérletileg regisztralja az indulasi modot a [Navigation pre-
ferences (Navigacids beallitasok)] menu [Mower departing
points (Flinyiré kezdési pontjai)] almenujében, és végezzen
prébanavigaciot. A részletekért lasd: ,Az indulasi méd kivalasz-
tasa a toltbéallomasrol’ (66. oldal).

A vezetdjel aktiv keresési idoszakanak beallitasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Navigation preferences
(Navigdcios bedllitasok)] > [Active search period for guide wire
(Vezérlbvezeték aktiv keresési ideje)]

Allitsa be azt az idétartamot, ameddig a robotfiinyiré aktivan keresi a
vezérlbjelet a vezet6huzaltol.

MEGJEGYZES: Amikor visszatér a téltdallomasra, a robotfiinyiré
észleli a vezet6huzal altal kibocsatott jelet, és kdveti ezt a jelet,
hogy hatékonyan nyomon kévesse az allomashoz vezetd visszaté-
rési utat.

MEGJEGYZES: Ha a vezetShuzalbol érkezd jel nem észlelhetd
az aktiv keresési id6szakon belil, a miikodés széles tartomany-
ban valé keresésre kapcsol, beleértve a hataroldhuzal jelét is, és
a robotflinyiré az észlelt vezérljelnek megfeleléen visszatér a
toltéallomasra.

MEGJEGYZES: Javasoljuk, hogy a vezetdjel aktiv keresési peri-
6dusat ,0”-ra (nulla) allitsa, ha nem szerel fel vezet6huzalokat a
munkateruletére.

1. Nyomjameg a (&) gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu ¥ képernydn megjelend lehetéseget.
Megijelenik az almend.

3. Valassza az [Active search period for guide wire (Vezérl6vezeték
aktiv kereseési ideje)] lehetdséget.
» Abra34

Megjelenik a beirasi képernyé.
4. Hasznalja a billentylizetet, és adja meg a kivant keresési

idészakot.
» Abra35
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MEGJEGYZES: Megadhat egy 0-tdl 10 percig terjedd aktiv kere-
sési id6szakot. A kezdeti beallitas 10 perc. Ha olyan értéket ad
meg, amely meghaladja a beallitasi tartomanyt, az automatikusan a
maximalis értékre cserél6dik.

5. Nyomjamega v gombot a beiras ellenérzéséhez.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] tize-
net, nyomja meg a gombot.

Fii nyirasa a hatar kozelében

[Top menu] > [Main menu (Fémentii)] > [Navigation preferences
(Navigdcios beallitasok)] > [Boundary overreach (Tulnyulds a
hataron)]

Allitsa be azt a tavolsagot, amellyel a robotfiinyirénak tul kell Iépnie a
hataroldhuzalon, hogy szépen lenyirja a flvet a hatar kozelében.

A robotfilinyir6 mozgasa a hatar kdzelében

Amikor a robotflinyiré megkdzeliti a flinyirasi terllet koril elhelyezett
hatarolohuzalt, érzékeli a vezeték jelét, és felkészll az iranyvaltasra.
Ha a hatartullépés be van allitva, a robotfiinyiré egy bizonyos tavolsa-
gig a vezetéken kivul nyir, majd visszatér a hataron belllre, automa-
tikusan megfordul, és folytatja a flinyirast. A megfelel6 hatartullépés
beallitasaval j6 gyepfellletet érhet el anélkil, hogy a flivet lenyiratla-
nul hagyna a hatar kdzelében.
» Abra36: 1. Hataroldhuzal 2. Hatartullépés 3. Huzaljel 4. Nyirasi
utvonal

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlpanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémeni)].

2. Fémenl képernydn megjelend lehetéséget.
Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Boundary overreach (Tulnyulas a hataron)]
lehet&séget.

Megijelenik a beirasi képerny6.

4. Hasznadlja a billentylizetet, és adja meg azt a tavolsagot, amed-
dig a robotfiinyironak at kell érnie a hatarolohuzalon.
» Abra37

MEGJEGYZES: 20-t6l 50 cm-ig terjedd tulnyulasi tavolsagot adhat
meg.

MEGJEGYZES: Ha a beéllité§i tartomany alatti értéket ad meg,
megjelenik az [Invalid input. (Ervénytelen bevitel.)] Uzenet.
Valassza az [OK] lehet&séget, majd nyomja meg a gombot.
Ismét megjelenik a beviteli képerny6.

MEGJEGYZES: Ha olyan értéket ad meg, amely meghaladja

a beallitasi tartomanyt, az automatikusan a maximalis értékre

cserélédik.

5. Nyomjamega E gombot a beiras ellenérzéséhez.
Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Uze-
net, nyomja meg a v gombot.

Allitsa be a mozgasi tavolsagot a flinyiras

kezddpontjaig

[Top menu] > [Main menu (Fémentii)] > [Navigation preferences
(Navigacios beallitasok)] > [Departure position (Kezd6 nyirasi
pozicio)]

Allitsa be a mozgasi tavolsagot, amig a robotfiinyiré el nem kezdi

a flnyirast, miutan elhagyta a toltéallomast. A robotflinyiré elészor
flinyiras nélkdl tavolodik a toltéallomastol, majd az itt beallitott tavol-
sag megtétele utan elkezd nyirni.

Miért kell a flinyiras kezdépontjara menni?

Amikor a robotflinyiré elhagyja a téltéallomast, nem kezdi el azonnal
a finyirast, hanem az allomastdl bizonyos tavolsagot kévetéen kezdi
meg a flnyirast. Ennek az az oka, hogy a kissé tavoli munkakezdési
pozicio beallitasa lehetévé teszi az atfedések vagy torzitasok elke-
rulését, valamint a nehezen megkdzelithet6 terlletek hatékonyabb
elérését.
» Abra38: 1. Toltéallomas 2. Munka kezdé pozicidja 3. Mozgasi
tavolsag

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlpanelen.
Megijelenik a [Main menu (Fémenu)].

2. F6menl képernydn megjelend lehetdéséget.
Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Departure position (Kezd6 nyirasi pozicid)]
lehetéséget.

Megjelenik a beirasi képernyé.

4. Hasznalja a billenty(izetet, és adja meg a tavolsagot, amelyet a

robotfiinyironak meg kell tennie a flinyiras megkezdése el6tt.
» Abra39

MEGJEGYZES: 80-t6l 300 cm-ig terjedé indulasi poziciét adhat
meg.

MEGJEGYZES: Ha a beallitasi tartomany alatti értéket ad meg,
megjelenik az [Invalid input. (Ervénytelen bevitel.)] Uzenet.
Valassza az [OK] lehetéséget, majd nyomja meg a v gombot.
Ismét megjelenik a beviteli képernyé.

MEGJEGYZES: Ha olyan értéket ad meg, amely meghaladja

a beallitasi tartomanyt, az automatikusan a maximalis értékre
cserélédik.

5. Nyomjamega gombot a beiras ellenbérzéséhez.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Uize-
net, nyomja meg a \f gombot.

Az indulasi mod kivalasztasa a toltéallomasrol

[Top menu] > [Main menu (Fémenti)] > [Navigation preferences
(Navigacios beallitasok)] > [Mower departing points (Filinyir6
kezdési pontjai)]

Allitsa be, hogyan induljon el a robotfiinyiré a téltéallomasrdl, és
kezdje el a flinyirast. Legfeljebb 6t kiilonbdzé induldsi méd végrehaj-
tasi prioritasat regisztralhatja és modosithatja, beleértve a kbvetendd
vezetékjel tipusat és a flinyird indulasi pontjaitél valé mozgasi tavol-
sagot az allomasrdl valé indulaskor.

Tobb flinyiré indulasi pont ligyes kombinalasa

Amellett, hogy a flnyirast kézvetlendl a téltéallomasrol indulva kezdi
meg, a robotflinyir6 a hataroléhuzal vagy a vezet6huzal mentén is
el tud tavolodni az allomastdl egy bizonyos tavolsagra, majd onnan
kezdheti meg a munkat. A munkaterilet formajanak és elrendezésé-
nek megfeleld tdbb indulasi méd kombinalasaval elkerllheti az atfed6
vagy torz munkautakat, kézvetlenil a normal navigacidval nehezen
megkozelithetd tertletekre érkezhet, és egyenletes gyepfellletet
érhet el az egész terileten.
» Abra40: 1.Toltéallomas 2. Hataroldhuzal 3. Vezetshuzal

4. Flnyiré indulasi pontjai

MEGJEGYZES: Az indulasi médok beallitasa elétt dokkolja a
robotflinyirét a toltéallomasban.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérl6panelen.

Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu ¥ képernydn megjelend lehetéséget.

Megjelenik az almend.

3. Valassza a [Mower departing points (Flnyir6 kezdési pontjai)]
lehet&séget.

Megjelenik a menivalaszto képernyd.

4. Valassza ki a profil szamat az indulasi méd regisztralasahoz.

» Abrad41: 1.Elére balra a hataroldhuzal mentén 2. Elére jobbra a
hatéroléhuzal mentén 3. Elére az 1. vezetéhuzal mentén
4. El6re a 2. vezetbhuzal mentén

Megjelenik az opciomeni.

5. Haszndlja a billenty(zetet, és adja meg a kivant feltételeket a
képernydén megjelend opcidformatum mezékbe.

Opcié Részletek

Wire to trace: | Valassza ki a huzal tipusat, amelyet a robotfi-
(Kovet. nyironak nyomon kell kdvetnie, miutan elhagyta a

vezetek:) toltsallomast. AL /> gombokkal jelenitse meg
a kivant huzaltipust. Ha kdzvetlenul a téltéallo-
masrol szeretne elindulni anélkul, hogy egy adott
huzalt kdvetne, valassza a [--] lehet&séget.

Departure Adja meg azt a tavolsagot, amelyet a robotfii-

position: nyironak meg kell tennie az allomastdl a flnyirasi

(Kezd6 nyirasi | munka megkezdése elétt. 0-tol 800 m-ig terjedd
pozicio:) tavolsagot adhat meg.

Probability Adja meg a beallitott profil végrehajtasanak valo-
(Valészinlség) |szinliségét szazalékban.

» Abra42: 1.Maximalis beirhatd valésziniiségi érték

66 MAGYAR




MEGJEGYZES: Ha az abran leirtak szerint allitotta be, akkor a(z)
[Mower departing points (Flnyird kezdési pontjai)] teljes valo-
szinlsége 60%. Ami a fennmaradd 40%-ot illeti, a Robotflinyird
kozvetlendl a toltdallomastdl indul. Ha a Robotflinyiré kdzvetlenil a
toltéallomasrol indul el, az indulasi szogek beallithatok. Az indulasi
szogekkel kapcsolatos részletekért lasd a kovetkezd részt: ,Az
indulasi szégek beallitasa a toltéallomastol’.

MEGJEGYZES: Az egyes profilokhoz megadhaté maximalis valé-
szin(iségi érték a valdszinlségi beviteli mez6 bal oldalan jelenik
meg. Adja meg a megjelenitett maximalis értéket vagy annal kisebb
értéket. Ha olyan értéket ad meg, amely meghaladja a tartomanyt,

az automatikusan a maximalis értékre cserél6dik.

6. Valassza a [Test (Teszt)] lehet6séget, és a beallitasok regisztra-
lasa el6tt hajtsa végre a tesztmiveletet.

Kdvesse a képernyén megjelend lizenetet, és fejezze be a
tesztmiveletet.

Ha a tesztmiivelet eredménye nem kielégitd, végezze el Gjra a
beallitasokat.

MEGJEGYZES: A tesztnavigacio utani tavolsagbeallitas regiszt-
raldsahoz mentse el a tesztjelentést a képerra(’jn megjelend
utasitasokat kdvetve. Ezutan nyomja meg a LY gombot a regiszt-
racio befejezéséhez, miutan megjelenik a [Saved successfully.
(Sikeresen mentve.)] tzenet. Amikor ez a regisztracié befejez6dott,
a képerny®6 visszatér a menuvalaszto képernyoére.
MEGJEGYZES: A robotflinyiré a tesztnavigacié utan automatiku-
san megall a flinyiré indulasi pontja kdzelében. A beallitasok ujboli
elvégzéséhez vagy Uj profil regisztralasahoz csatlakoztassa Ujra
manualisan a robotflinyirét a téltéallomashoz.

MEGJEGYZES: A tesztnavigacio kihagyasahoz valassza a [Verify
(Jovahagyas)] lehet6séget, és regisztralja a beallitast.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)]

Uzenet, nyomja meg a v gombot.

7. Ismételje meg a (4)—(6). [épéseket, és sziikség szerint regisztral-
jon legfeljebb 6t profilt.

Az indulasi szogek beallitasa a toltéallomastol

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Navigation preferences
(Navigdcios beallitasok)] > [Departure angles (Kezdészbgek)]

Allitsa be az indulasi szégeket, amikor a robotfiinyiré kdzvetleniil a
toltéallomastdl indul. Feltételezve, hogy a dokkold érintkezési pontja
a toltéallomas felé nézve 0° (12 6ra), akkor az éramutaté jarasaval
megegyezd iranyban két indulasi szogtartomanyt allithat be 90°-tdl (3
ora) 270°-ig (9 ora). Beallithatja az egyes indulasi szogek végrehaj-
tasi prioritasat.
Mi az a ,,valosziniiség”, amely meghatarozza a
végrehajtasi prioritast?
Az indulasi mod és a téltdallomastdl valé indulasi szogek beallita-
sakor kapott valoszinliség szazalékban fejezi ki annak lehet6ségét,
hogy a robotflinyiré a beallitott tartalom alapjan prioritast allitson elé.
Példaul, ha az 1. és 2. tartomany valdszinlségeként 25% és 75% van
megadva az indulasi szogek beallitasakor, akkor 25% a val6szin(-
sége annak, hogy a robotflinyiré tetszéleges szégben indul el az 1-es
tartomanyon belll.
» Abra43: 1.Kilépésitartomany 1 2. Kilépési tartomany 2

3. Toltéallomas
1. Nyomjamega (&) gombot a vezérlpanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].
2. Fémenu képernydn megjelend lehetdséget.
Megijelenik az almenda.
3. Valassza a [Departure angles (Kezd6szogek)] lehetéséget.
Megjelenik az opciomend.

4. Haszndlja a billentylizetet, és adja meg a kivant feltételeket a
képernydn megjelend opciéformatum mezékbe.

Akilépési tartomanyok 90° és 270° kozott allithatok be.

Opcid Részletek

Exit range 1: Adja meg a robotflinyiré elsé szégtartomanyat a
(1. kilépési toltéallomastol valod indulashoz. (Csak egy tarto-
tartomany:) manyt is beallithat.)

Exit range 2: Adja meg a robotflinyiré masodik szégtartomanyat
(2. kilépési a toltéallomastdl valo indulashoz.

tartomany:)

Opcié Részletek

Probability Adja meg szazalékban annak valdszinliségét,
(Valészinliség) | hogy a robotflinyiré az egyes beallitott szogtarto-
manyokon belul elindul.

> Abrad4: 1. Kilépésitartomany 1 (1. tartomany) 2. Kilépési tarto-
many 2 (2. tartomany) 3. Valésziniliség

Az indulasi szogek beallitasa

(1) AL {4 )[¥] gombokkal jeldlie ki a beallitandé szég és valé-
szinlség beviteli mezdket.

(2) Hasznalja a billentylizetet, és adja meg a szégeket és a
valdszinlséget.

(3) Ismételje meg az 1. és 2. |épést, és irja be az Osszes beviteli
mez6t.

MEGJEGYZES: Ha csak az [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)]
értéket adja meg, a végrehajtasi valészinliség automatikusan
100%-ra all be.

MEGJEGYZES: Ha csak az [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)]
van megadva, az [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)] végre-
hajtasi valoszinlisége nem modosithatd. Ha az [Exit range 2: (2.
kilépési tartomany:)]-be vald belépés az [Exit range 1: (1. kilépési
tartomany:)] megadasa utan kezdédik, az [Exit range 1: (1. kilépési
tartomany:)] végrehajtasi valészinlisége médosithato.
MEGJEGYZES: Az [Exit range 2: (2. kilépési tartomany:)] beallitasa
elétt fejezze be az [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)] beallitast.
Nem lehetséges csak az [Exit range 2: (2. kilépési tartomany:)]
megadasa.

MEGJEGYZES: Az [Exit range 2: (2. kilépési tartomany:)] végrehaj-
tasi valészinlsége automatikusan kiszamitasra kerul ugy, hogy az
Osszege a teljes [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)] végrehajtasi
valészintiségével 100%. Az [Exit range 1: (1. kilépési tartomany:)]
végrehajtasi valoszinlisége levonasra keriil 100%-bol, és a mara-
dék valészinlisége automatikusan megjelenik az [Exit range 2: (2.
kilépési tartomany:)] végrehajtasi valdszinliségeként.

5. Valassza a [Verify (Jovahagyas)] lehetdséget, és regisztralja a
bedllitasokat.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] lize-
net, nyomja meg a \4 gombot.

Példa a(z) [Mower departing points (Flinyiré kezdési
pontjai)] és a(z) [Departure angles (Kezd6szogek)]
beallitasara a toltéallomasrol

Példaul, ha harom indulasi méd van regisztralva a [Mower departing
points (Flnyir6 kezdési pontjai)] almeniliben, és mindegyik valészini-
sége 20%, a teljes valdszinliség 60%. A fennmarado6 40% valodszini-
ség a [Departure angles (Kezdészdgek)] almeniuben beallitott 1. és

2. indulasi szdg tartomany végrehajtasi prioritdsahoz van hozzaren-
delve. Ha itt 50% és 50% van megadva az 1-es és 2-es indulasi sz6g-
tartomanyok valoszintiségeként, akkor a fennmaradoé 40% valdszini-
séghez 50% lesz hozzarendelve az 1. és 2. tartomanyhoz. Ezért a
teljes valdszinliség szempontjabdl az 1. és 2. indulasi szg tartomany
végrehaijtasi prioritasa 20%, illetve 20%.

Ennek eredményeként a robotflinyiré véletlenszeriien végre-

hajtja a [Mower departing points (Flinyiré kezdési pontjai)] alme-
nlben regisztralt harom indulasi modot és a [Departure angles
(Kezd&szogek)] almeniben regisztralt két indulasi szoget, mindegyi-
ket 20%-o0s valdszinlséggel.

Az eltolasos navigacio szélességének beallitasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Navigation preferences
(Navigacios beallitasok)] > [Line trace offset (Vonalkévetési
tavolsdg)]

A hataroléhuzal és a vezet6huzal mentén térténé navigacio soran az
Ut szélessége eltolodik a beallitasi tartomanyon belll.

Mi az eltolasos navigacio?

A robotflinyiré a kiildnb6zé huzalok mentén mozog, mikdzben érzé-
keli a huzalokbdl érkezé jeleket. Az eltolt navigacié szandékosan
eltolja ezt a mozgasi utvonalat minden referenciavezetékrél, hogy
megakadalyozza, hogy a kerekek ismételten athaladjanak a gyep
ugyanazon a részén. A robotflinyiré ugy mozog, hogy a beallitott
érték tartomanyan belll véletlenszerlien eltolja az utat, lehetévé téve
a pazsit terhelésének csokkentését bizonyos utakon.
» Abra45: 1.Télt6allomas 2. Hataroldhuzal 3. Vezetshuzal 4. Kiilsé
él referenciavonal 5. Eltolasos navigacio szélességei
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MEGJEGYZES: Ha keskeny Ut van a teriileten, vegye figye-
lembe azt a maximalis eltolasi szélességet, amely atengedi a
robotflinyirét.

1. Nyomjamega (%] gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].

2. Fdémenu képernydn megjelend lehetdséget.
Megijelenik az almenda.

MEGJEGYZES: Ha a menii nem jelenik meg, hasznalja a E]/E]
gombokat a képernyd gérgetéséhez.

3. Valassza a [Line trace offset (Vonalkdvetési tavolsag)]
lehet&séget.

Megjelenik az opcidomend.

4. Jeldlje be a vezetéknév jeldlénégyzetét az eltolasi utvonal
beallitasahoz.

Opcid Részletek

G1: Ez bedllitja az eltolast az 1. vezetéhuzal refe-
renciautjahoz képest. Minél nagyobb az eltolasi
érték, annal szélesebb az eltolasi tartomany a
referenciauttol.

G2: Ez beallitja az eltolast a 2. vezetéhuzal refe-
renciautjahoz képest. Minél nagyobb az eltolasi
érték, annal szélesebb az eltolasi tartomany a
referenciauttol.

Boundary: Ez beallitja az eltolast a hataroléhuzal referen-
(Hatar:) ciautjahoz képest. Minél nagyobb az eltolasi
érték, annal szélesebb az eltolasi tartomany a
referenciauttol.

» Abra46

Ha be van jeldlve a jel6lénégyzet, az eltolas beviteli mezdje automati-
kusan kiemelésre kerdl.

5. Hasznalja a billenty(izetet, és adja meg a kivant feltételeket a
képerny6n megjelené opciformatum mezékbe.
» Abra47

0-tél 9-ig terjedd eltolasi értéket adhat meg. A kdvetkez6 tablazat az
eltolasi értékek tényleges navigacios szélességének hozzavetbleges
tartomanyat mutatja. A tablazatban megadott navigacios szélességek
tényleges tartomanya a munkakérnyezettél és egyéb korilményektél
fuggden eltérd lehet.

Eltolasérték és navigacios szélesség megfelelési tablazat

Eltolas Navigacios Eltolas Navigacios
értéke szélesség értéke szélesség
0 55 cm 5 110 cm
1 90 cm 6 115 cm
2 95 cm 7 120 cm
3 100 cm 8 125 cm
4 105 cm 9 130 cm

A navigacios szélesség ingadozasanak képe

» Abrad8: 1.Hataroldhuzal 2. Kiilsé él referenciavonal 3. A naviga-
cios szélesség ingadozasi tartomanya 4. 55 cm 5. 110
cm 6. 130 cm

MEGJEGYZES: Az a vonal, ahol a robotfiinyiré jobb oldala kériilbe-
[0l 20 cm-rel kiér a hataroléhuzalon, a kiilsé él referenciavonala. A
navigacios szélesség befelé ingadozik, a kiils6 él referenciavonala
pedig nulla.

6. Valassza a [Verify (Jovahagyas)] lehet6séget, és regisztralja a
beallitasokat.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Gze-
net, nyomja meg a v gombot.

Nyiratlan fi nyirasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenti)] > [Navigation preferences
(Navigdcios beallitasok)] > [Spiral cutting (Spirdlis vagas)]

Ha a robotflinyiré hosszu vagy sird flvet stb. észlel a flnyirasi
munka soran, spiralisan navigal ezen a terlleten, hogy intenziven
nyirja a fivet. A slrG flves tertletek spirdlis mintazatu nyirasa haté-
konyan teszi lehetévé a szép pazsit kialakitasat.

Siird flivel rendelkez6 foltok keresése

A robotflinyir6 megkeresi a sird fiivel és a nyiratlan gyeppel rendel-
kezd terlleteket azaltal, hogy a flinyirasa soran érzékenyen érzékeli
a terhelést. Ha ilyen specifikus teruletet talal, a robotflinyird spiralis
mintazatban navigal ettdl a ponttdl kifelé, és intenziven nyirja a flvet,
hogy hatékonyan tiszta és egyenletes pazsitot érjen el.

» Abrad9: 1. S(r(i fiives teriilet 2. Spiralis ttvonal

MEGJEGYZES: A robotflinyiré téltésenként egyszer spiralis vagast
hajt végre. Amikor a robotflinyiro a toltés befejezése utan elhagyja
a toltéallomast, elészor korilbelll 30 percig folyamatosan normal
finyirasi munkat végez. Ha ezt kdvetben siirl vagy le nem kaszalt
flvet stb. észlel, a miikddés atvalt spiralis vagasi kozpontositasra,
majd intenziv flinyiras utan ismét normal navigacioval folytatédik a
flnyiras.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. F6émeni 1% képernydn megjelend lehetéséget.
Megjelenik az almend.

MEGJEGYZES: Ha a menii nem jelenik meg, hasznélja a E]/[Z
gombokat a képernyd gorgetéséhez.

3. Valassza a [Spiral cutting (Spiralis vagas)] lehetéséget.
Megjelenik az opciémend.

4. Valassza ki a kivant opciot.

Jeldlje be az opcié elétti jelolébnégyzetet, majd nyomja meg
a i gombot.

Opcié Részletek

Spiral cutting Engedélyezi a spiralvagas modot.
(Spiralis vagas)
» Abra50

5. Valassza a [Confirm (Megerdsités)] lehetéséget, és regisztralja a
beallitast.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Uize-
net, nyomja meg a.Y_ gombot.

Biztonsagi beallitasok

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Security (Biztonsag)] >
[Alarm duration (Riasztds id6tartama)]

Allitsa be a riasztas idétartamat, amely kiilénboz6 értesitéseknél
vagy hiba esetén megszélal.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Foment i képernydn megjelend lehetéséget.

Megjelenik a PIN-kod beviteli képernydje.

3. Hasznalja a billentylizetet, és irja be a PIN-kddot.

» Abra51

Megijelenik az almend.

4. Valassza az [Alarm duration (Riasztas id6tartama)] lehetSséget.
» Abra52

Megjelenik a beirasi képernyd.

5. Hasznalja a billentylzetet, és adja meg a kivant id6t.
» Abra53

MEGJEGYZES: A riasztas id6tartamat 1-t6l 99 percig adhatja meg.
A kezdeti bedllitasi érték 10 perc.

6. Nyomjamega gombot a beiras ellenérzéséhez.
Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] lize-
net, nyomja meg a Y. gombot.
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A PIN-kéd megvaltoztatasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Security (Biztonsag)] >
[Change PIN code (PIN-k6d médositas)]

Ezzel a jelenleg hasznalt PIN-kddot Uj kodra cserélheti.

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

1. Nyomjameg a @ gombot a vezérlpanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].

2. Fbmenu o képernydn megjelend lehetdséget.
Megijelenik a PIN-kéd beviteli képernydje.

3. Hasznalja a billenty(izetet, és irja be az éppen hasznalt
PIN-kodot.

Megijelenik az almend.

4. Valassza a[Change PIN code (PIN-kéd modositas)] lehetéséget.
Megijelenik a beirasi képerny6.

5. Hasznalja a billentylzetet, és irja be az Uj PIN-kodot.

» Abra54

6. A megerdsitéshez irja be Ujra az Uj PIN-kdédot.

Amikor megjelenik a [The PIN code has been changed. (A PIN-kéd
megvaltozott.)] izenet, nyomja meg a (v] gombot.

A vezetékes jel interferenciajanak megel6zése

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Security (Biztonsag)] >
[Change wire signal (Vezetékes jelek kozti valtas)]

Valtoztassa meg a vezetékes jelek kuldésére szolgald csatornat, ha
azt zavarjak a szomszédos munkateruletekrdl érkezé jelek.

MEGJEGYZES: Csatornavaltas el6tt dokkolja a robotfiinyirét a
toltéallomassal.

1. Nyomjameg a (&) gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].

2. Fbmenu E képernydn megjelend lehetdséget.
Megijelenik a PIN-kdd beviteli képernydje.

3. Hasznalja a billenty(izetet, és irja be a PIN-kédot.
Megijelenik az almend.

4. Valassza a [Change wire signal (Vezetékes jelek kozti valtas)]
lehet&séget.

Megijelenik az opciomend.

5. Hasznalja a billenty(lizetet, és valassza ki az Uj csatornakodot.
» Abra55

MEGJEGYZES: Az aktualisan hasznalt csatornakdd mellett

egy jel jelenik meg. (A kezdeti érték [Channel 1 (1. csatorna)].)
Csatornavaltaskor valasszon egy olyan csatornat, amelyen a jelzés
nem lathato.

6. Kovesse a képernydn megjelend Uzenetet, és fejezze be a
beallitast.

Amikor megjelenik a [Dock the mower to the charging station.
(Dokkolja a flnyirét a téltéallomason.)] Uzenet, valassza a [Confirm

(Megerésités)] lehetéséget, és nyomja meg al Y . gombot.
Amikor megjelenik a [Completed. (Kész.)] iizenet, nyomja meg
a gombot.

A robotfilinyiré védelme a lopas ellen

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Security (Biztonsag)] >
[Anti-theft (Lopasgatlo)]

El6zze meg a robotflinyird ellopasat és nem megfelelé hasznalatat a
mikodési zar és értesitési funkcio beallitasaval.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlpanelen.

Megijelenik a [Main menu (Fé6menu)].

2. Fémenl ﬁ képernydn megjelend lehetdéséget.

Megjelenik a PIN-kdd beviteli képernydje.

3. Hasznalja a billenty(izetet, és irja be a PIN-kodot.

Megijelenik az almend.

4. Valassza az [Anti-theft (Lopasgatlo)] lehetéséget.

Megjelenik az opciomend.

5. Hasznalja a billentylzetet, és jeldlje be a kivant opcid
jelélénégyzetét.

Tobb lehetdséget is valaszthat.

Opcié Részletek

Stopped: PIN | Amikor a robotflinyirét er6szakkal leallitjak,

(Leallt: PIN) a mikodeés ujrainditasahoz PIN-kéd bevitele
szikséges.

Stopped: Amikor a robotflinyirét er6szakkal leallitjak, meg-

PIN & Alarm szolal a riasztd, és a miikodés Ujrainditasahoz

(Leallt: PIN és | meg kell adni a PIN-kodot.

riasztas)

Lifted: PIN Amikor a robotflinyirét felemeli, megszélal a

& Alarm riaszto, és a mikddés Ujrainditasahoz PIN-kod
(Felakadt: PIN | megadasa sziikséges.

és riasztas)
Tilted: PIN Ha a robotfiinyirét egy bizonyos szégben vagy
& Alarm nagyobb mértékben megdonti, megszélal a
(Eld6lt: PIN és | riasztd, és a miikodés Ujrainditasahoz PIN-kod
riasztas) megadasa szikséges.

6. Valassza az [Verify (Jovahagyas)] lehet6séget, és regisztralja a
beallitast.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] lize-
net, nyomja meg a v gombot.

Egyéb beallitasok

Felhasznaldi beallitasok mentése/betoltése

[Top menu] > [Main menu (Fémenti)] > [Others (Egyéb)] > [Save
and load preferences (Beallitisok mentése €s betébltése)]
Legfeljebb harom elényben részesitett beallitast menthet el, amelye-
ket a beallitdsi menukben hoz létre és testre szab, és barmikor betdlt-
heti 6ket. Ez lehet6vé teszi egy sor felhasznaldi beallitas hasznalatat
a munkateriletnek és a kornyezetnek megfelel6 valtashoz.

MEGJEGYZES: Az elemek bizonyos tartomanya (pl. a kezdeti beal-
litasi képernydn beallitott datum és id6, PIN-kéd és igy tovabb) nem
menthetd és tolthetd be.

1. Nyomjameg a (%] gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu @ képernydn megjelend lehetéséget.

Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Save and load preferences (Beallitdsok mentése és
betéltése)] lehetbseget.

» Abra56

Megjelenik a menuvalaszto képernyd.

4. Valassza ki a kivant mendt.

Menu Részletek
Load (Betoltés) | Betdlti a mentett felhasznaldi beallitasokat.

Save (Mentés) | Menti az éppen hasznalt felhasznaléi
beallitasokat.

Megjelenik az opciomendi.

5. Valassza ki a felhasznaloi preferenciak betdltési forrasat vagy a
mentési cél beallitdsanak nevét.
» Abra57

MEGJEGYZES: A [Listed now (Mar ment.)] a mar regisztralt fel-
hasznaloi beallitasokkal rendelkezd opcioktdl jobbra lathato.

6. Kovesse a képernydn megjelend lGzenetet, és fejezze be a
beallitast.

Amikor megjelenik az [Are you sure? (Biztos benne?)] Gzenet, valasz-
sza a [Yes (Igen)] lehet&séget, és nyomja meg a A4 gombot.

A datum és ido6 beallitasainak modositasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Others (Egyéb)] > [Date
and time (Datum és id6 )]

Ez a robotflinyiréban beallitott datum és id6 beallitasara vagy modo-
sitasara szolgal.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.

Megjelenik a [Main menu (Fémendi)].

69 MAGYAR



2. Fémenu @ képernydn megjelend lehetdséget.

Megijelenik az almenda.

3. Valassza a [Date and time (Datum és id6 )] lehet6séget.
Megjelenik a mentvalaszto képernyd.

4. AWFFH gombokkal valassza ki a kivant menlpontot.
Valassza ki és jelenitse meg a kivant formatumot a képernyén.

Meni Opcié részletei

Date format: Kivalasztja a datumformatumot: [Year/Month/Day
(Datumforma- | (Ev/hénap/nap)], [Month/Day/Year (Honap/nap/
tum:) év)] vagy [Day/Month/Year (Nap/hénap/év)].

Time format: Az idéformatum valtasa [12 hours (12 éras)] vagy
(Id6formatum:) |[24 hours (24 6ras)] kozott.

» Abra58

5. Valassza a [Next (Tovabb)] lehet6séget.

Megijelenik a datum és id6 beviteli képernydje.

6. Hasznalja a billentylzetet, és adja meg a kivant datumot és idét.
» Abra59

A datum és az id6 megadasa

(1) AL [ ] gombokkal jelslie ki a beallitandé datum- vagy
idébeviteli mezét.

(2) Hasznalja a billentylizetet, és irja be az évet, hdnapot és napot
vagy az idé6t.

(3) Ismételje meg az 1. és 2. Iépést, és irja be az dsszes modositani
kivant beviteli mezét.

7. Valassza a [Verify (Jovahagyas)] lehetéséget.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] tize-
net, nyomja meg a gombot.

A kijelzé nyelvének megvaltoztatasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Others (Egyéb)] >
[Language (Nyelv)]

Ez az LCD-képerny6n megjelend nyelv megvaltoztatasara szolgal.
1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.

Megijelenik a [Main menu (Fé6menu)].

2. Fémenl @ képernydn megjelend lehetéséget.

Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Language (Nyelv)] lehet&séget.

Megijelenik a nyelvvalaszto képernyé.

4. Valassza ki a kivant nyelvet.

Anyelvvalaszté képernyd megjelenitési nyelve megvaltozik.
Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Gze-
net, nyomja meg a gombot.

A felhasznaloi beallitasok visszaallitasa

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Others (Egyéb)] > [Reset
all settings (Osszes beadllitds visszaallitasa)]

Ez az 0sszes mentett felhasznaldi bedllitas visszaallitasara és a kez-
deti allapot visszaallitasara szolgal.

MEGJEGYZES: A robotfiinyiré elsé inditasakor megadott
egyes informacidk és beallitasok, mint példaul a datum és az

idd, valamint a PIN-kod, nem allnak vissza.

1. Nyomjamega (%] gombot a vezérlpanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].

2. Fdémenu @ képernydn megjelend lehetdséget.
Megijelenik az almend.

3. Valassza a [Reset all settings (Osszes beallitas visszaallitasa)]
lehet&séget.

Megjelenik a PIN-kdd beviteli képernydje.

4. Hasznalja a billenty(izetet, és irja be a PIN-kédot.

5. Kovesse a képernydn megjelend Uzenetet, és fejezze be a
beallitast.

Amikor megjelenik a [Completed. (Kész.)] lizenet, nyomja meg
a m gombot.

A termékinformaciék bongészése

[Top menu] > [Main menu (Fémenli)] > [Others (Egyéb)] >
[Information (Informé&ciok)]

Ez megjeleniti a legfrissebb termékinformaciokat, példaul az 6sszesi-
tett munkaidét és a szoftververziéra vonatkozé informaciokat.

1. Nyomja meg a (&) gombot a vezérlépanelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu @) képernydn megjelend lehetéséget.
Megjelenik az almenu.

3. Valassza az [Information (Informaciok)] lehet&séget.

MEGJEGYZES: Az informaciok bdngészése utan a [5] gomb

vagy a gomb megnyomasaval visszatérhet egy felsé meniké-
perny6re. Nyomja meg a gombot az [Others (Egyéb)] almeni
képernydjéhez, vagy a gombot a [Main menu (Fémenu)] képer-
ny6hoz valé visszatéréshez.

A LED BE/KI idejének kezelése

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Others (Egyéb)] > [LED]

Ezzel szabalyozhato a robotfiinyird tetején 1évé LED lampa be- és
kikapcsolasi ideje. A LED-lampaval kapcsolatos részletekért lasd:
,<Lampa vilagitas” (59. oldal).

1. Nyomjamega @ gombot a vezérl6panelen.
Megjelenik a [Main menu (Fémend)].

2. Fémenu &) képernyén megjelend lehetéséget.
Megjelenik az almend.

MEGJEGYZES: Ha a menii nem jelenik meg, hasznalja a [alfv
gombokat a képerny6 gorgetéséhez.

3. Valassza a [LED] lehet6séget.
Megjelenik a BE/KI utemezés beallitasi képernydje.
4. Valassza ki a kivant opciot.

Opcié Részletek
Always ON A LED mindig vilagit. Ha ezt az opciét valasztja,

(Mindig BE) egy pipa kerul a [Schedule 1: (1. id6zités:)] jeldl6-
négyzetbe, és megjelenik a [00:00] - [24:00] felirat.

Always OFF A LED mindig Kl van kapcsolva. Ha ezt az opciét

(Mindig KI) valasztja, a pipak mind a [Schedule 1: (1. id6zi-

tés:)], mind a [Schedule 2: (2. id6ézités:)] jelols-
négyzetbdl eltlinnek, és megjelenik a [00:00]
- [00:00] felirat.

Schedule 1: (1. | ALED a beallitott id6tartamon belll vilagit.
idézités:)
Schedule 2: (2. | ALED a beallitott id6tartamon belll vilagit.
idézités:)
» Abra60

Utemezések beallitasa

(1) Hasznalja a billenty(izetet, és jeldlje be a beallitando litemezési
opcio jeldlénégyzetét.

(2) Al<rlfall~] gombokkal jeldlje ki a beallitandé dra vagy perc
beviteli mez6t.

(3) Hasznalja a billentylizetet, és adja meg az id6t.

(4) Ismételje meg a 2. és 3. Iépést az Osszes 6ra és perc beviteli
mez& megadasahoz.

MEGJEGYZES: Az iitemezési beallitds engedélyezéséhez
jeldlje be a jeloléonégyzetet.

MEGJEGYZES: A [Schedule 1: (1. idézités:)] és [Schedule 2: (2.
idozités:)] alatt beirt idok nem fedhetik egymast.

5. Valassza a [Verify (Jovahagyas)] lehet6séget.

Amikor megjelenik a [Saved successfully. (Sikeresen mentve.)] Uize-
net, nyomja meg a \4 gombot.

A miikodési hibak részleteinek ellendrzése

[Top menu] > [Main menu (Fémenii)] > [Others (Egyéb)] > [Error
message (Hibalizenet)]

Ez megjeleniti a robotflinyirénak jelentett legutdbbi hibalizeneteket,
beleértve a részleteket is.

1. Nyomjamega @ gombot a vezérlépanelen.
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Megjelenik a [Main menu (Fémenu)].
2. Fémenu &) képernyén megjelend lehetéséget.
Megjelenik az almend.

MEGJEGYZES: Ha a menii nem jelenik meg, hasznalja a E]/E]
gombokat a képernyd gérgetéséhez.

3. Valassza az [Error message (Hibauzenet)] lehet6séget.

A robotflinyiré megkeresi a hibainformacidkat, és megjeleniti a jelen-
tett hibakddok listajat a legujabbak sorrendjében.

4. ) Valassza ki a hibakddot a részletek ellenérzéséhez.
» Abra61

Megjelenik a hiba részleteit tartalmazé képernyé.

5. Ellendrizze a hiba datumat és idépontjat, valamint a hibatzenet
tartalmat.
» Abra62

MEGJEGYZES: Az informaciok bdngészése utan a k) gomb

vagy a (&) gomb megnyomasaval visszatérhet egy felsé meniké-
perny6re. Nyomja meg a gombot az [Others (Egyéb)] almenu
képernydjéhez, vagy a gombot a [Main menu (Fémenu)] képer-
nyéhdz valo visszatéréshez.

KARBANTARTAS

AVIGYAZAT: Ellenérzés vagy karbantartas el6tt mindig gy6-
z6djon meg arrol, hogy a robotfilinyiré tapkapcsoléja ki van
kapcsolva. Ezenkiviil ne felejtse el kihtizni az AC-adaptert a
konnektorbol, amikor karbantartast végez a tolt6allomason.

AVIGYAZAT: Mindig viseljen kesztyiit és védészemiiveget
az ellendrzés és karbantartas soran. Ellenkez6 esetben sériilés
kovetkezhet be.

A\VIGYAZAT: Az akkumulator cseréjérol érdeklédjon értékesi-
tési irodankban vagy helyi kereskedénknél.

Atermék BIZTONSAGANAK és MEGBIZHATOSAGANAK fenntar-
téasa érdekében a javitasokat és mas karbantartasokat vagy bealli-
tasokat a Makita hivatalos vagy gyari szervizkézpontjaban kell elvé-
gezni, mindig csak Makita cserealkatrészeket hasznalva.

MEGJEGYZES: Soha ne hasznaljon gazolajt, benzint, higitét,
alkoholt vagy hasonl6 anyagokat. Ezek elszinez6dést, alak-
vesztést vagy repedést okozhatnak.

MEGJEGYZES: Rendszeresen tisztitsa meg a gépet. A levagott
fii felhalmozédhat az alvazban vagy a tolt6allomason.

MEGJEGYZES: Ne mossa a gépet nagynyomasu moséval.
Ennek elmulasztasa karosodashoz vagy meghibasodasat vezethet.

A robotfiinyiro tisztitasa

AVIGYAZAT: Ugyeljen arra, hogy ne sértse meg magat a pen-
gékkel a flinyiropengék és a kornyezé teriiletek tisztitasakor.

AVIGYAZAT: Ugyeljen arra, hogy keze vagy mas targy ne
szoruljon a fels6 burkolat és az alvaz kozé, és ne sértse meg a
kezét a fels6 burkolat szélein a fels6 burkolat felhelyezésekor
és eltavolitasakor.

nyomja le er6sen.
» Abra66

MEGJEGYZES: A felsé burkolat eliils és oldalsé részének fel-
emelésével ellendrizze, hogy a fels6 burkolat megfeleléen van-e
rogzitve az alvazhoz. A helytelen régzités az érzékel6k érzékelési
hibajat eredményezheti.

A toltéallomas tisztitasa

Tisztitsa meg a toltéallomas toltéterminaljan és allomastalpan felgyi-
lemlett szennyez6déseket és nyesedéket.
» Abra67: 1. Tolt6terminal 2. Allomastalp

A flinyirokések vizsgalata

Kovesse az alabbi eljarast, és hetente egyszer ellenérizze.

1. Kapcsolja ki a robotflinyiré f6kapcsolojat, és forditsa fejjel lefelé.
» Abra68

2. Ellenérizze a flinyirépengék allapotat és a pengetalp forgasat.
Ellenérizze a kdvetkezé pontokat.

*  Apengetalp kis erével forog?

*  Aflnyir6 pengéi tulsagosan elkoptak, megrepedtek, elhaszna-
lédtak vagy elgorblltek stb.?

Pengetalp és fiinyiropengék
» Abra69: 1. Normal 2. Kopott (A: 17,5 mm vagy kevesebb)
3. Repedt 4. Elhasznalodott 5. Elhajlott 6. Pengetalp

3. Ellenérizze a flinyiropenge rogzitécsavarjainak allapotat.
Ardgzitécsavarok eltavolitasahoz kdvesse a ,A flinyiropengék cse-
réje” részt (71. oldal) és ellendrizze a rogzitécsavarok allapotat.

Finyirépenge régzitécsavar
» Abra70: 1. Normal 2. Kopott 3. Régzitécsavar

Szaraz vagy higitott semleges tisztitdszerrel megnedvesitett ruha-
val térélje le a felsd burkolat fellletét és a haz alsé részét. Teljesen
tordlje le a kerekeken és a kerekek korul felgyllemlett szennyezddé-
seket és nyesedéket.

» Abra63

MEGJEGYZES: Mossa le vizzel, ha nagyon szennyezett. Vizes
mosas utan ajanlatos a gépet alaposan megszaritani, miel6tt

Ujrainditana.

Alevagott fii felhalmozdédhat a felsé burkolat és az alvaz kozott.
Kdvesse az alabbi eljarast a burkolat eltavolitasahoz és az alvaz fels6
részének tisztitasahoz.

» Abra64: 1.Feddlap 2. Alvaz 3. Gumi régzit6 4. Cslisz6 tengely

Mikdzben lenyomva tartja a kijelzé fedelét, egyenként emelje fel és
oldja ki a fels6 burkolat abran jelzett részeit.
» Abra65: 1. Feddlap 2. Kijelzd fedél

MEGJEGYZES: Ha a heti ellenérzések soran nem észlelnek
kuléndsebb rendellenességet, hosszabbitsa meg az ellenérzési
intervallumot.

MEGJEGYZES: A finyiropenge élettartama a miikddési kdrnyezet-
tél fuggben valtozik. Kiléndsen az alabbiakhoz hasonlé korilmeé-
nyek csokkentik az élettartamot.

*  Hosszu flinyirasi idé

*  Széles munkaterilet

»  Fivastag szarral és levelekkel

*  F&szezon a fli nébvekedéséhez

*  Kosz, homok vagy egyéb anyag tapadt a fiire

A flinyiropengék cseréje

AFIGYELMEZTETES: Cserélje ki a flinyiropengéket a kézi-
konyvben leirtak szerint. Ha a cserét mas modszerrel végzik,
baleset vagy sériilés kdvetkezhet be.

MEGJEGYZES: Ugyeljen arra, hogy a felsé burkolat eltavolitasakor
ne legyenek akadalyok.
MEGJEGYZES: A felsd burkolat és az alvaz harom helyen szoro-

san régzitve van. Ersen huzza fel a fels6 burkolatot, amig a fels6
burkolat belsé oldalan 1évé gumirdgziték le nem valnak az alvaz

csuszotengelyeirdl.

Amikor visszaallitja a felsé burkolatot eredeti allapotaba, igazitsa a
fels6 burkolat gumirégzitéit az alvaz csuszoétengelyeihez, és felllrdl

AVIGYAZAT: A flinyirépengék cseréjekor mindig viseljen
véddszemiiveget és véddkesztyiit.

AVIGYAZAT; A cseréket mindig vizszintes és stabil feliileten
hajtsa végre.
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MEGJEGYZES: Koriilbeliil 2-6 hetente cserélje ki a fiinyir6-

pengéket. A csere idépontja a flinyiras gyakorisagatol és a fi

allapotatdl fliiggoen valtozik.

MEGJEGYZES: Harom fiinyirépenge van. Cserélje ki egyszerre

mind a harom pengét. Még akkor is, ha csak az egyik flinyir6-

penge sériilt, cserélje ki mindharom pengét.

MEGJEGYZES: A fiinyirépengék cseréjéhez a kovetkezd szer-

szamok sziikségesek. El6re készitse el6 ezeket a szerszamo-

kat elére.

e Csavarhuzo (plusz) (a pengék eltavolitasara és rogzitésére
szolgal)

*  ®6 mm-es fémrud vagy csavarhuzoé legaldbb 160 mm hosszu-
saggal (a pengetalp régzitésére szolgal)

Ha a flinyiropengék tulsagosan elhasznalédtak, megrepedtek, tore-
dezettek, meggorbliltek stb., vagy a flinyiropenge régzitécsavarjai
elkoptak, kdvesse az alabbi eljarast, és cserélje ki azokat.

1. Kapcsolja ki a robotfiinyiré fékapcsolojat, és forditsa fejjel lefelé.

2. Rogzitse a pengetalpat.
Igazitsa egy vonalba a csuszolemez, a pengealap és a pengefedél

3. Tavolitsa el a flinyiré pengéket.

Hasznalja a plusz csavarhizot, és tavolitsa el a flinyiré pengéit rog-
zitd csavarokat.
» Abra72: 1. Csavar 2. Flnyirékés

MEGJEGYZES: A csavar eltavolitasakor ujjaival fogja meg a
flinyirokést. Ellenkezé esetben a flinyiropenge a felsé burkolat és
az alvaz kozotti résbe eshet.

4. Szerelje fel az uj finyiré pengéket.

Hasznalja az uj finyiré pengékhez mellékelt csavarokat. A rogzités
utan ellendrizze, hogy a flinyird pengék forognak-e a csavarok korul.
» Abra73

MEGJEGYZES: Ugyeljen a kdvetkezé pontokra, hogy elkeriilje

a flinyiré pengék leesését.

* Hasznalja a flinyiré pengékhez mellékelt csavarokat. (Ne
hasznalja ujra az eltavolitott csavarokat)

. Erésen huizza meg a csavarokat, hogy ne lazuljanak meg.

5. Tavolitsa el a pengetalpat rogzité fémrudat, és allitsa vissza a
fejjel lefelé forditott robotflinyirot eredeti allapotaba.

furatait, majd helyezze be a fémrudat. Ha a pengetalp nem forog, a » Abra74: 1.Feémrud

rogzités kész.
» Abra71: 1. Fém rad 2. Védélemez 3. Pengetalp 4. Pengevédd
burkolat

Id6szakos ellendrzések

Rendszeresen ellendrizze a kdvetkezd pontokat.

MEGJEGYZES: A fiinyird pengék cseréje utan ne felejtse el bekap-
csolni a robotflinyiré fékapcsolodjat, amikor Gjrainditja.

Ellenérzés Ellenérzott elem Ovintézkedések Az ellenérzés
helye gyakorisaga

Robotflinyiré | Van valami rendellenesség a flinyiré pengékkel? | Ha a finyiras nem hajthaté végre megfeleléen, kapcsolja ki a f6kapcsolét, elle-
ndrizze, hogy a flinyirépengék nincsenek-e elkopva, nincs-e rajtuk repedés vagy
forgacs, és sziikség esetén cserélje ki a flinyiropengéket.

Heti egyszer

Stabilan halad a robotflinyiréd? Ha a robotfiinyiré haladasa instabil, kapcsolja ki a fékapcsolét, és ellenérizze, Havonta
hogy nem sériiltek-e meg a kerekek és a tengelyek, vagy nem akadt-e be idegen egyszer
targy, illetve nem halmozoédott-e fel szemét vagy szennyez6dés a kerekeken és a

tengelyeken. Ha a probléma nem oldédik meg, forduljon értékesitési irodankhoz.

Rendellenes hangot hall? Ha szokatlan hang hallatszik, kapcsolja ki a fékapcsolét, és ellendrizze, hogy nem Havonta
akadt-e be idegen targy a kerekek és a flinyirépengék forgé részeibe. Ha a prob- egyszer
léma nem oldédik meg, forduljon értékesitési irodankhoz.

Megfeleléen végrehajthatd a dokkolas? Ha a dokkolas nem hajthato végre, kapcsolja ki a fékapcsolét, mozgassa kézzel Havonta
a robotflinyirét, és ellenérizze, hogy lehetséges-e a megfelelé dokkolas a tol- egyszer
téallomassal. Ha a megfelel6 dokkolas nem lehetséges, ellendrizze a kdvetkezd
pontokat.

- Tavolitson el minden akadalyt a kerekek kdzelébdl.

- Helyesen rogzitse a felsé burkolatot. (A felsé burkolatot harom helyen kell
régziteni)

- Ha az allomas talpa alatt a talaj egyenetlen, simitsa el.

Toltéallomas | Az allomas jelzéfénye zolden vilagit? Ha vilagit, pirosan villog vagy nem vilagit, a robotfiinyiré nem tud nyirast Amikor a
végrehajtani. Ellendrizze a kévetkezd pontokat, és tegye meg a megfeleld robotflinyiré
dvintézkedéseket. LED-je kigyul-
- Az AC-adapter megfeleléen csatlakoztatva van a konnektorhoz? lad vagy piro-
- A cabtire kébel megfeleléen csatlakozik az AC-adapterhez és a tdltéallomashoz? san villog

- A hataroléhuzal csatlakozo6i megfeleléen csatlakoznak a tdltéallomashoz?
- Megfelel6en vannak a hataroléhuzalhoz csatlakoztatva a kapcsolok?

- A hatarolohuzal részben elszakadt?

A toltéallomas megfeleléen van rogzitve? Ha a toltéallomas elmozdul, hizza meg Ujra a menetes csapjait 6-0s

imbuszkulccsal.

Heti egyszer

Idegen anyag tapadt a terminalokra? Néhany megtapadt anyag akadalyozhatja a megfelelé kommunikaciot és a toltést. | Heti egyszer

Tisztitson meg minden szennyezddést a toltéterminalrol és a tébbi terminalrol.

Kilog a vezetbhuzal az allomas talpabdél? Ha a vezet6huzal kinyulik az allomas talpanak hornyabdl, helyezze be Ujra. Heti egyszer

AC-adapter és | Szilardan és teljesen be vannak dugva a halé- Ha egy csatlakozé vagy csatlakozé terminal meglazult, helyezze be Ujra. Havonta
cabtire kabel | zati csatlakoz6 és a csatlakozé terminalok? egyszer
Sériltek a kabelek? Ha a kabelkdpeny lehamlott vagy sulyosan megsériilt, forduljon értékesitési Havonta
irodankhoz. egyszer
Munkahely Vannak idegen targyak? Tavolitson el minden olyan targyat, amely karosithatja a flinyiré pengéit, vagy Havonta
beakadhat a robotfiinyiré forgé részeibe. (Apré kdvek, botok, szemét, madzag- egyszer

szer(i targyak stb.)
Van valami valtozas a munkakornyezetben? Tegye meg a kdvetkezé dvintézkedéseket. Havonta
- Ha a fii magassaga meghaladja a 65 mm-t, vagja le addig a magassagig vagy egyszer

annal kevesebbre.

- Tavolitson el minden gyomot, amely magasabb, mint a f.

- Toltse ki az esetleges lyukakat vagy mélyedéseket, és simitsa ki a helyi
egyenetlenségeket.

- Kerllje a hasznalatat, ha mély técsak vagy ho gydilik 6ssze.

Van valami rendellenesség a hataroléhuzal és a | Ha a huzalok lebegnek a levegében, régzitse éket Ujra a csapokkal. Havonta
vezet6huzal telepitésével kapcsolatban? egyszer
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Kezelés az idény vége utan

Aflinyirasi idény végén tavolitsa el a kovetkezd részeket a felszere-
Iés helyérdl, és tarolja 6ket zart térben.

*  Robotflinyiro

*  Toltéallomas

¢ AC-adapter

»  Cabtire kabel

MEGJEGYZES: Tarolas elétt tdltse fel a robotfiinyirét. |

MEGJEGYZES: A hataroldhuzal és a vezetéhuzal(ok) telepitve
hagyhatok.

Tarolas el6tt tisztitsa meg a robotfilinyirot és a téltéallomast.
Ezenkivill kdvesse az alabbi eljarasokat az egyes részek
eltavolitasahoz.

Az AC-adapter eltavolitasa
1. Huzza ki az AC-adaptert a konnektorbal.

2. Tavolitsa el a cabtire kabelt.

3. Haaz AC-adapter a falhoz van régzitve, tavolitsa el a falrol.
» Abra75

MEGJEGYZES: Tavolitsa el az AC-adaptert az abran lathaté sza-
mok sorrendjében.

oz

A toltéallomas eltavolitasa

| AVIGYAzZAT: Viseljen keszty(it a munka soran. |

1. Nyissa ki a toltéallomas fedelét, és tavolitsa el a cabtire kabelt.
» Abra76

2. Huzza le a hataroléhuzal és a vezet6huzal kapcsait, és tavolitsa
el mindegyik vezetéket a toltéallomasrol.

3. Tavolitsa el a menetes csapokat az allomastalprol 6-os imbusz-
kulcs segitségével.
» Abra77

Tarolas

AVIGYAZAT: Tarolja a robotfilinyirét kikapcsolt allapotban.

Ha a robotfilinyir6t hosszu ideig bekapcsolt allapotban hagyja lize-
men kivil, az akkumulator tulsagosan lemerilhet, és hasznalhatat-
lanna valhat.

. Olyan hely, ahol gyerekek nem érhetik el

MEGJEGYZES: A robotflinyiré az abran lathaté médon fiiggéle-
gesen is tarolhatd. Fliggdleges tarolaskor valasszon sik és stabil
helyet.

» Abra78

A termék artalmatlanitasakor

Atermék artalmatlanitasa soran kévesse a helyi el6irasokat, és meg-
felel6en artalmatlanitsa a kilénall6 alkatrészeket.

A\FIGYELMEZTETES: A robotfilinyiré akkumulatort tartalmaz.
A termék artalmatlanitasakor vegye ki az akkumulatort, és
kiilon dobja ki. Az akkumulator elkllonitett artalmatlanitasanak
elmulasztasa balesetet vagy sérilést okozhat repedés, tliz vagy
fust miatt.

A\FIGYELMEZTETES: Ne iizemeltesse nedves kézzel. Aramiités
érheti.

| AVIGYAZAT: Uzemeltetéskor viseljen keszty(it.

MEGJEGYZES: Az akkumulator eltavolitasdhoz szét kell szerelni a
hazat. Készitsen el6 egy plusz csavarhuzét.

Akkumulator eltavolitasa

AVIGYAZAT; Csak akkor tavolitsa el az akkumulatort, amikor
a terméket kidobja.

A\VIGYAZAT: Az akkumulator cseréjérdl érdeklodjon értéke-
sitési irodankban vagy helyi kereskedénknél. Az akkumulator
sajat maga altali cseréje ronthatja a készulék vizallo teljesitményét.

1. Kapcsolja ki a robotfinyiré f6kapcsoléjat.

2. i Tavolitsa el a felsé burkolatot.
» Abra79: 1. Fd6kapcsolo 2. Fedélap 3. Alvaz

3. Lazitsa meg a 14 csavart az alvaz fels6 részén, és vegye le a
felsé hazat.
» Abra80: 1. Felsd haz

4. Valassza le az akkumulatorhoz csatlakoztatott 2 csatlakozot.
» Abra81: 1. Akkumulatorfedél 2. Csatlakozo (kicsi) 3. Csatlakozd

(nagy)

MEGJEGYZES: Ha az eljarast nehéz végrehaijtani, tavolitsa el a
fels6 hazhoz rogzitett csatlakozot.

MEGJEGYZES: Tarolas elétt torolje le szaraz ruhaval a toltéal-
lomas csatlakozorészeit, a huzalokat és a kabeleket. A meg-
tapadt szennyezédésekkel torténd tarolas rozsdasodast vagy
korréziot okozhat.

MEGJEGYZES: Helyezze a toltéallomas és az AC-adapter rog-
zitéséhez hasznalt csavarokat egy zacskéba vagy mas tarolée-

dénybe, és 6vatosan tarolja 6ket, hogy ne veszitse el 6ket.

Olyan helyen tarolja, amely megfelel az alabbi feltételeknek.

*  Lapos és stabil hely

*  Olyan hely, ahol nincs kdzvetlen napfény, és nincs kitéve esé-
nek, hénak stb.

*  Alacsony paratartalmu hely

Védelmi rendszer és hibajelzés

5. Valassza le az alaplaphoz csatlakoztatott 3 csatlakozot.
» Abra82: 1.F6 tabla 2. Csatlakozé (nagy) 3. Csatlakozo (kicsi)

6. Tavolitsa el az akkumulatorfedél 3 csavarjat.
» Abra83: 1.Akkumulatorfedél

7. Tavolitsa el az elemtart6 fedelét, majd vegye ki az akkumulatort
a parnaval egyatt.

» Abra84: 1.Akkumulatorfedél 2. Akkumulator 3. Parna

8. Vegye ki akkumulatort a parnabal.

Az Akkumulator eltavolitasahoz kdvesse a helyi szabalyokat.

| AVIGYAZAT: Ne szerelje szét az eltavolitott akkumulatort. |

VEDELMI RENDSZER
Védelmi rendszer és hibgjelzées |

A robotflinyiré védérendszerrel van felszerelve. Hiba esetén a védelmi rendszer aktivalodik, és minden motor automatikusan ledll. A hiba részletei a

hibakoddal egyutt megjelennek az LCD képernyén.

Kéd A hiba részletei Ok Teend6
E012 Probléma a jobb kerék motorjaval Idegen targyak, példaul fii vagy agak akadalyozzak a | Vizsgalja meg a kerekeket, és tavolitson el minden
E013 Probléma a bal kerék motorjaval kerekek forgasat, vagy a hajtomotor tllterhelédik az | idegen targyat. Ellendrizze azt is, hogy a miikédési
ismételt Utk6zések miatt. terllet megfelel-e a hasznalati kézikdnyvben megha-
tarozott munkakdérnyezetnek.
Egy id6 utan inditsa Ujra a gépet.
E020 A pengemotor tulterhelt A pengemotor bizonyos okok miatt tulterhelt. Példaul | Vizsgalja meg a pengealap kdrnyékét, és tavolitson
E021 Penge motor probléma idegen anyagok (fii vagy agak) zavarjak a pengealap | el minden idegen targyat.
forgasat. Egy id6 utan inditsa Ujra a gépet.
E030 A vagasi magassag motor tulterhelt A vagasi magassag motor bizonyos okok miatt tulter- | Ellenérizze a vagasi magassag-allité mechanizmust,
E031 Vagasi magassag motor probléma ht’elt.’ P_eldaul |dggep anyag (fa vagy agak) za'va,rjak a | és tavolitson el minden idegen targyat.
vagasi magassag-allité mechanizmus mozgasat.
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Kod

A hiba részletei

Ok

Teendd

E040 Nincs huzaljel Az AC-adapter, a cabtire kabel vagy a hataroléhuzal | Ellendrizze a toltéallomas jelz6fényét.

csatlakozasa rossz vagy séruilt. Zold/vilagito: Lépjen kapcsolatba a kereskedével
vagy értékesitési irodankkal.
Piros/villog: Ellendrizze a hataroléhuzalt, és csatla-
koztassa Ujra. Cserélje ki, ha sérilést talal.
Ki: Ellenérizze az AC-adaptert és a cabtire kabelt,
majd csatlakoztassa Ujra. Cserélje ki, ha sérilést
talal.

A gép és a toltéallomas minden csatornakddja eltéré. | Megfelel6en modositsa a huzaljel csatornakodjat a
[Security (Biztonsag)] meniben.

A gép tul messze van a hataroléhuzaltol. Szerelje vissza a hataroléhuzalt ugy, hogy a teljes
munkaterilet 35 m-en belil legyen a hataroléhuzaltol.

A jeleket a kdrnyez6 fémtargyak (keritések, betona- Novelje a jeler6sséget a munkaterlleten a szigetek

cél) és mas eszkdzok interferenciaja blokkolja. szamanak noévelésével a munkaterileten, csdkkentse
a munkateriletet stb.

E041 Kilsé munkaterilet Helytelen hataroléhuzal csatlakoztatasa vagy telepi- | Ellenérizze, hogy a hataroléhuzalok megfeleléen van-
tése. Példaul a hataroldhuzalok keresztezik egymast, | nak-e felszerelve és erésen csatlakoztatva vannak-e
vagy a gép kimegy a munkateriletrél a nagy lejté a toltéallomashoz.
miatt. A telepités maédjat 1asd a Beallitasi utmutato hatarolo-

huzal telepitésével foglalkozé fejezetében.

A jeleket a kdrnyez6 fémtargyak (keritések, betona- Novelje a jeler6sséget a munkaterlleten a szigetek

cél) és mas eszkdzok interferencidja blokkolja. szamanak novelésével a munkaterileten, csdkkentse
a munkateriletet stb.

Interferencia a kdzelben Iév6 egyéb termékek jeleivel. | Megfeleléen mddositsa a huzaljel csatornakddjat a
[Security (Biztonsag)] meniliben. Szerelje vissza a
hataroléhuzalokat ugy, hogy mindkét hataroléhuzal-
nal 1 m-nél nagyobb tavolsagot tart.

E051 Atmeneti probléma A gép magas hémérsékleten van, vagy a ,STOP” Inditsa Ujra a gépet egy id6 utan, vagy engedije el a
gomb aktiv marad a flinyiras parancsa utan. ,STOP” gombot a kijelzd fedelének lecsukasaval a

nyiras parancsa utan.

E060 Ures akkumulator A gép nem tudta megtalalni a toltéallomast. Ellenérizze a hataroléhuzal és a vezetShuzal
telepitését.

A telepités maodjat 1asd a Beallitasi utmutato hatarolo-
huzal telepitését taglalé fejezetében.

A flinyirasi opcio [Auto mowing (Automatikus fiinyiras | Allitsa a fiinyirasi beallitast [Mowing without charging

)] értékre van allitva, ha az alterileten dolgozik. (Flnyiras toltés nélkil)] értékre, ha az alterlleten
dolgozik. Az alteriileten végzett munka soran a gép
nem tud visszatérni a téltéallomasra.

Az akkumulator lemertilt. Atdltéshez csatlakoztassa a gépet a toltéallomashoz.

E064 Alacsony akkumulator Az akkumulator tulsagosan lemertilt. Ha a pfoblema'toyabb'ra’ 1 fenqall, forduljon a keres-
ked&hoz vagy értékesitési irodankhoz.

Az akkumulator lemertdilt.

E080 Elektronikus probléma Atmeneti probléma van a termékben az elektronika- Inditsa Ujra a gépet.
val vagy a firmware-rel. Ha a probléma tovabbra is fennall, forduljon a keres-

ked6hoz vagy értékesitési irodankhoz.

E100 Beragadt A hatsé kerekek a saros korilmények miatt porognek. | Kerlilje el a hatsé kerekek kiporgését a talaj elegyen-
litésével vagy a miikddési teriilet hataroléhuzallal
torténd korlatozasaval.

E101 Dokkol6 probléma A gép nem tudott dokkolni a téltéallomasba, vagy a Tisztitsa meg az egyes csatlakozdkat. Ha a toltéallo-

toltéallomas hibas. mas megddlt vagy ferde, fektesse le egyenesen. Ha
a toltéallomas jelz6fénye pirosan vilagit, huzza ki a
csatlakozédugot, varjon egy kicsit, majd inditsa Ujra a
toltéallomast.

E102 Fejjel lefelé A gép erésen megddlt vagy felborult. Allitsa fel a gépet.

E103 Aflnyiro eldélt A gép az elfogadhaté tartomanyon tul van Helyezze a gépet sik teriiletre. Helyezze vissza a
megddntve. hataroléhuzalt ugy, hogy a nagy lejték a munkaterile-

ten kivil legyenek.

E104 Felemelve Az emelés-érzékeld aktivalodott, mert a gép nekilitko- | Tartsa be a tavolsagot az akadaly és a munkaterilet
z06tt vagy rafutott egy akadalyra. kozott, és inditsa Ujra a gépet.

E105 Utkozés-érzékeld probléma Afels6 burkolat nem tud visszatérni standard Ha a gép akadalyhoz ér, szabaditsa ki a gépet az
poziciéba. akadalybdl. Tavolitson el minden szennyezédést

vagy idegen targyat a felsé burkolat és az alvaz
kozott, és ellendrizze, hogy a felsé burkolat szabadon
mozog-e a csuszoétengelyek kordl.

E200 Hurokérzékel6 probléma A huzalérzékeld érintkezése gyenge, vagy Lépjen kapcsolatba a kereskedével vagy értékesitési
meghibasodott. irodankkal.

E201 Délésérzékeld probléma Nem sikerllt kommunikalni a délésérzékelbvel.

E202 Stop kapcsol6 probléma A ,STOP” gomb megbizhatésaga csékken.

E203 IMU érzékel6 probléma Nem sikerilt kommunikalni az IMU-érzékel&vel.

E204 Vagasi magassag érzékeld probléma Az emelbszerkezet érzékeldjének érintkezése rossz,
vagy meghibasodott, hiba van a csatlakozasban.

E206 Emelés-érzékeld probléma Az emelés-érzékel6 megbizhatésaga csokken.
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HIBAELHARITA
Ha ugy gondolja, hogy meghibasodott

Miel6tt javitast kérne vagy érdeklédne, ellenérizze, hogy az alabbiak érvényesek-e.

Rendellenesség

Lehetséges ok (meghibasodas)

Megoldas

Az LCD-képerny6 nem jelenik meg.

Ki van kapcsolva a robotflinyiré aramellatasa?

Kapcsolja be a robotflinyirét. (Lasd a ,Be-/kikapcsolas” cimi
részt.)

A robotflinyiré mozdulatlan.

A Robotflinyiré hibaja fordul el6? (A LED jelz6-
lampa pirosan villog?)

A robotflinyiré nem miikGdik hiba esetén. Ellendrizze a hibako-
dot.(Lasd a kdvetkezé részt: ,VEDELMI RENDSZER’.)

Atoltéallomas hibaja fordul el6?

Ellendrizze az allomasjelz6t. A megoldasokért lasd a(z) ,Flinyiras
megkezdése” cimi fejezetet.

Lehet, hogy torétt a hataroléhuzal.

Ellendrizze az allomasjelz6t. A megoldasokért lasd a(z) ,Flinyiras
megkezdése” cimli fejezetet.

A robotflinyiré nem tud dokkolni a
téltéalloméasba.

Atoltéallomas deformalédott.

Helyezze a toltéallomast szilardan egy vizszintes fellletre.
Atoltéallomas telepitésével kapcsolatban olvassa el a Beallitasi
utmutato ,A toltéallomas helyének meghatarozasa” cimi
fejezetét.

A vezet6huzal nem kdzvetlenil a téltéallomastdl
van lefektetve, vagy nem megfelel a tavolsag.

Szerelje fel a vezet6huzalt legalabb 2 méterre kdzvetlenil a
téltéallomastal.

A vezet6huzalok telepitésével kapcsolatban lasd a Beallitasi
utmutato ,Vezetdhuzal telepitési feltételei” cimi fejezetét.

A vezet6huzal nincs megfeleléen rogzitve a
téltéalloméashoz.

Régzitse a vezetShuzalt a toltéallomas allomastalpanak kdzepén
lévé horonyba.

A vezet6huzal telepitésével kapcsolatban lasd a Beallitasi atmu-
tato ,Vezetéhuzal felszerelése” cim fejezetét.

A robotflinyiré vagy a téltéallomas hatso kerekei
piszkosak.

Tisztitsa meg a robotflinyiré hatsé kerekeit és a téltéallomas
talapzatat.

A robotflinyiré vagy a téltéallomas toltécsatlakozoi
piszkosak.

A toltécsatlakozok tisztitasa. Ha a probléma a tisztitas utan is
fennall, vagy ha a csatlakozok jelentésen elhasznalédtak, fordul-
jon értékesitési irodankhoz vagy helyi keresked6nkhdz.

A robotflinyiré nem tér vissza a téltéallomasra.

Mivel a robotflinyiré a vezetéjel aktiv keresési
periédusaban van, nem tér vissza a hatarjellel.

Ha a vezet6huzal nincs telepitve, allitsa a vezetdjel aktiv keresési
id6szakat 0 percre.

Abeallitasi eljarast lasd a ,A vezetdjel aktiv keresési id6szakanak
bedllitasa” fejezetben.

A robotflinyiré nem hagyja el a toltéallomast a
munkateriilet megvaltoztatasa utan.

Tavolitsa el a robotflinyirét a toltéallomasrol, és hagyja, hogy a

Abeallitasi eljarast lasd a ,Navigacios bedllitasok” fejezetben.

Arobotfiinyiré nem tud visszatérni a hataroléjelre,
mert a toltéallomas kdzelében elhelyezett hataro-
I6huzal nem megfeleld.

Telepitse a hataroléhuzalt 1,5 m-re egyenesen a téltéallomas
mindkét oldalatol.

A hataroléhuzalok telepitésével kapcsolatban lasd a Beallitasi
utmutato ,Hatarolohuzal telepitése” cimi fejezetét.

Az akkumulator nem toltédik

Ha az akkumulator teljesen lemertiilt, eltarthat egy
ideig, amig az akkumulator elkezd tolteni.

Csatlakoztassa a robotfiinyirét a toltéallomashoz ugy, hogy a
fékapcsold BE van kapcsolva, és varjon egy kicsit, amig a toltés
elindul. Ha a probléma tovabbra is fennall, forduljon értékesitési
irodankhoz vagy helyi forgalmazéhoz.

A robotfiinyiré vagy a téltéallomas toltécsatlakozéi
piszkosak.

A toltécsatlakozok tisztitasa. Ha a probléma a tisztitas utan is
fennall, vagy ha a csatlakozdk jelentésen elhasznalddtak, fordul-
jon értékesitési irodankhoz vagy helyi kereskedénkhoz.

A robotflinyiré hosszu ideig a téltéallomason
marad, és nem kezdi el a flinyirast.

Akijelz6 fedele le van zarva, de a flinyiras indito6-
gombja nincs megnyomva.

Aflinyiras indité6 gombjanak megnyomasa utan zarja le a kijelz6
fedelét. Olvassa el az utasitasokat a ,Flinyiras megkezdése”
fejezetben.

A robotfiinyiré készenléti allapotban van, miutan
visszatért a téltéallomasra.

Toltés utan ellendrizze a miikédési opcidkat.
Olvassa el az utasitasokat a ,Parkbeallitasok” fejezetben.

A robotflinyir6 nem mikodik, ha az akkumulator
hémérséklete tul magas vagy tul alacsony.

Egy id6 utan inditsa Ujra a robotflinyirot.

Rendellenes rezgés/zaj

Aflnyiré penge sérdilt.

Ellendrizze a flinyiré pengék allapotat, és cserélje ki 6ket U]
pengékre és csavarokra.

A cserével kapcsolatban lasd a ,A fiinyirépengék cseréje”
fejezetet.

Idegen anyag ragadt a flinyiré pengéjébe.

Ellendrizze a flinyiré penge korili részt, és tavolitson el minden
idegen anyagot.

A robotflinyiré nem kivant idépontban/datum-
mal mikaodik.

A Robotflinyiré datuma és ideje helytelen.

Ellendrizze a Robotflinyiré datumat és idejét.
Az Utemezés beadllitasanak maodjat 1asd a ,A datum és id6 bealli-
tasainak modositasa” fejezetben.

Utemezett flinyiras nem szandékos beallitasa.

Keérjiik, médositsa a flinyiras itemezését.
Olvassa el az utasitasokat a ,Fiinyiras litemezése” fejezetben.

A robotflinyiré halad, de a vagokés motorja
nem forog.

A robotflinyiréd most indult el, vagy visszatér a
toltéallomashoz.

A pengemotor nem forog, amikor a robotfiinyiré éppen elindult,
vagy amikor visszatér a tolt6allomashoz.

Rovid flinyirasi idé

Aflnyird pengék elhasznalodtak, és megnétt a
vagopenge motorjanak terhelése.

Cserélje ki a flnyird pengét.
A cserével kapcsolatban lasd a ,A flinyirépengék cseréje”
fejezetet.

Kézeledik az akkumulator élettartamanak vége.

Lépjen kapcsolatba értékesitési irodankkal vagy helyi
kereskeddnkkel.

Révid flinyirasi és toltési id6é

Kozeledik az akkumulator élettartamanak vége.

Lépjen kapcsolatba értékesitési irodankkal vagy helyi
kereskeddnkkel.

A pengemotor bizonyos okok miatt tulterhelt.

Lépjen kapcsolatba értékesitési irodankkal vagy helyi
kereskeddnkkel.
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Rendellenesség

Lehetséges ok (meghibasodas)

Megoldas

Egyenetlen flinyiras

A flnyirasi Gtemterv tul révid a teljes munkaterilet
lenyirasahoz.

CsoOkkentse a munkaterllet méretét, vagy hosszabbitsa meg az
Gtemtervet.
Olvassa el az utasitasokat a ,Flinyiras itemezése” fejezetben.

Aflinyiré pengék elhasznalddtak, és megnétt a
vagopenge motorjanak terhelése.

Cserélje ki a flinyir6é pengét.
A cserével kapcsolatban lasd a ,A fiinyirépengék cseréje”
fejezetet.

Af( tdl hosszu a bedllitott vagasi magassaghoz.

Elézetesen médositsa a vagasi magassagot, vagy vagja le a
gyepet 65 mm-re vagy annal kisebbre.

A konfiguralasrdl a ,A nyirasi magassag meghatarozasa’” fejezet-
ben olvashat.

Afl, agak vagy mas idegen anyagok megakada-
lyozzak a pengetalp vagy a kerekek forgasat.

Vizsgalja meg a pengetalpat vagy a kerekeket, és tavolitson el
minden idegen anyagot.

A pazsiton nyomvonalak képzédnek.

A robotfiinyiré ismételten egy adott Gton halad.

Allitsa be az eltolasos navigacio szélességét.
A konfiguralasrdl a ,Az eltolasos navigacioé szélességének bealli-
tasa” fejezetben olvashat.

Képtelen egy dsvényen haladni.

Az Ut szélessége keskeny.

Az Ut szélessége legalabb 150 cm legyen.

A hatéroléhuzalok felszerelésével kapcsolatban olvassa el a
Bedllitasi utmutaté ,Hataroldhuzal telepitési feltételei” cimi
fejezetét.

A robotflinyiré nem tud atmenni két hatarolo-
vezetéken a szigetre és onnan vissza.

A két hatarolohuzal a szigetre és szigetrél nincs
kdzel egymashoz.

Zarja le (0 cm-re) a két hataroléhuzalt a sziget felé és onnan el.
A hataroléhuzalok telepitésével kapcsolatban lasd a Beallitasi
utmutato ,Hatarolohuzal telepitése” cimi fejezetét.

A spiralvagas nem mukaodik.

A normal flinyirasi mivelet nem tartott 30 percig.

A spiralis vagas akkor mikaédik, ha kértlbeldl 30 percnyi normal
flinyiras utan sard flvet észlel.

Tovabbi informaciokért olvassa el a ,Nyiratlan fii nyirasa”
fejezetet

Elfelejtette a PIN-kdédot.

Lépjen kapcsolatba a keresked&vel vagy értékesitési irodankkal.
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Technické Specifikacie

Model: RM350D
Menovité napatie Jednosmerny prad 18 V
Kapacita akumulatora 5,0 Ah

Rozmery 700 mm x 560 mm x 270 mm
(DxSxV)

Hmotnost 13,7 kg

Otacky motora naprazdno Motor epele 2300 min™
Maximalna oblast kosenia 3500 m?

Maximalny uhol stupania svahu

26° (49 %)

Cepel kosagky

Zahnuta Cepel

3 Cepele
Cislo dielu nahradnej ¢epele kosagky 1913M9-3
Sirka kosenia 240 mm

Vyska kosenia

20 mm - 60 mm
9-stupriové elektrické nastavenie v prirastkoch po 5 mm

(merané v sulade s normou EN303 447)

Trieda ochrany IPX4
Pouzitelny AC adaptér AADO1
Pouzitelné nabijacie stanice RST001
Ohranicujuci drot Prevadzkové frekvenéné pasmo 3,3 kHz - 50 kHz
Navadzaci drot Maximalna intenzita magnetického pola 38 dBuA/m

*  Vzhladom k neustalemu vyskumu a vyvoju podliehaju technické udaje uvedené v tomto dokumente zmenam bez upozornenia.

.

. Hmotnost podla postupu EPTA 01/2014

Hlavné vlastnosti a AC adaptér sa mézu v jednotlivych krajinach Iisit.
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Znacky so symbolmi

NizSie su uvedené symboly, ktoré sa mézu pouzivat pri tomto
nastroji. Je dolezité, aby ste poznali ich vyznam, skér nez zacnete
pracovat.

VAROVANIE - Pred prevadzkovanim zariadenia si
|| precitajte pokyny pre pouZivatela.

VAROVANIE - Pocas prevadzky udrZujte bezpeénu
vzdialenost od zariadenia.

Zariadenie m6ze odhadzovat predmety a spdsobit
zranenie.

VAROVANIE — Pred pracou na zariadeni alebo jeho
zdvihanim nastavte funkciu na ochranu proti kradezi
a potom vypnite napajanie zariadenia.

V opac¢nom pripade vam moéze ¢epel kosacky poranit
ruku alebo nohu.

Ako vypinacie zariadenie tohto zariadenia sluzi bloko-
vanie opatovného spustenia pomocou kédu PIN.
Blokovanie opatovného spustenia mézete ovladat v
nastaveniach funkcie na ochranu proti kradezi.

Ak je povolené blokovanie opatovného spustenia, na
opatovné spustenie zariadenia bude potrebné zadat'
kod PIN.

VAROVANIE — Nejazdite na zariadeni.

o V opa¢nom pripade vam moéze Cepel kosacky poranit’
ruku alebo nohu.

Ni-MH Len pre $taty EU

E Li-ion Z dévodu pritomnosti nebezpeénych komponentov
v zariadeni mé6zu mat odpad z elektrickych a elek-
tronickych zariadeni, pouzité akumulatory a batérie
negativny vplyv na Zivotné prostredie a ludské
zdravie.
Elektrické a elektronické zariadenia alebo akumula-
tory nelikvidujte spolu s komunalnym odpadom!
V sulade s eurépskou smernicou o odpade z elektric-
kych a elektronickych zariadeni, o akumulatoroch a
batériach a odpade z akumulatorov a batérii, ako aj
v sUlade s prispdsobenymi vnatrostatnymi pravnymi
predpismi by sa odpad z elektrickych a elektronic-
kych zariadeni a pouzité akumulatory a batérie mali
uskladnovat osobitne a odovzdavat na samostatnom
zbernom mieste pre komunalny odpad, ktoré sa pre-
vadzkuje v sulade s predpismi na ochranu zZivotného
prostredia.
Oznacuje to symbol preskrtnutej smetnej nadoby na
zariadeni.

> || B>

Uréené pouzitie

Toto zariadenie je ur€ené na automatické kosenie a nabijanie.

Bezpecnostné opatrenia

VAROVANIE - Nedotykajte sa otacajucich sa cepeli.
V opacénom pripade mézZe déjst k zraneniu.
Nikdy nedovolte, aby deti, osoby so znizenymi fyzickymi,
zmyslovymi alebo dusevnymi schopnost'ami, osoby s
nedostato¢nymi skisenost’ami a znalost'ami alebo osoby
neoboznamené s pokynmi pouzivali toto zariadenie. Vek
obsluhy mézu obmedzovat’ aj miestne nariadenia.
Nedovolte det'om, aby boli v blizkosti zariadenia alebo aby
sa s nim hrali, ked’ je v prevadzke.
Nedotykajte sa ¢epeli ani koliesok kosacky, kym sa tplne
nezastavia.
Zariadenie nenabijajte pomocou inej ako dodanej nabijacej
stanice. Nepouzivajte iny AC adaptér ako ten, ktory je uve-
deny v tomto navode na obsluhu.
Pri likvidacii interného akumulatora po skonéeni jeho zivot-
nosti dodrzujte miestne predpisy tykajtce sa likvidacie aku-
mulatora. Informacie o vybrati akumulatora najdete d’alej v
kapitole ,,Likvidacia vyrobku“.
V nasledujucich pripadoch vypnite hlavny vypinaé robotic-
kej kosacky:
— pri odstrafiovani cudzich predmetov zaseknutych v
zariadeni,
— pred kontrolou, istenim alebo pracou so zariadenim alebo
nabijacou stanicou.
Pred kontrolou, ¢istenim alebo pracou s nabijacou stanicou tiez
odpojte napajaci kabel AC adaptéra,
— pri kontrole pripadného poSkodenia zariadenia po naraze
do cudzieho objektu,
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— ked zacne zariadenie neStandardne vibrovat. V takom pri-
pade pred opatovnym spustenim zariadenia skontrolujte, Ci
zariadenie nie je poSkodené.

Pred pouzitim skontrolujte zariadenie, periférne zariadenia,

napajaci kabel a predlzovaci kabel, aby ste sa uistili, ze nie

su poskodené a nejavia znamky starnutia.

Zariadenie alebo periférne zariadenia nikdy nepouzivajte, ak

ma poskodené ochranné prvky alebo kryty, ak nema bezpec-

nostné zariadenia alebo ak ma poskodené alebo opotrebo-
vané kable.

Poskodeny kabel nepripajajte k napajaciemu zdroju. Ak je

kabel pripojeny k napajaciemu zdroju poskodeny, nedoty-

kajte sa ho predtym, ako ho odpojite od napajacieho zdroja.

V opacnom pripade mdze dojst’ k zasahu elektrickym pradom.

AC adaptér a flexibilny kabel nainstalujte mimo oblasti kose-

nia. V opaénom pripade mdze dojst’ k poSkodeniu kabla alebo

zasahu elektrickym pradom.

V pripade nehody alebo poruchy okamzite prestarite zaria-

denie pouzivat'.

V pripade uniku elektrolytu okamzite prestante zariadenie

pouzivat'.

Ak sa kabel poskodi po¢as pouzivania, vytiahnite zastrécku z

elektrickej zasuvky.

Odporuca sa pripojit’ elektricka zastréku flexibilného kabla

iba k napajaciemu obvodu, ktory je chraneny pridovym

chraniéom (RCD) s vypinacim priddom 30 mA alebo niz$im.

Toto zariadenie alebo periférne zariadenia nepouzivajte

pocas zlych poveternostnych podmienok, hlavne ak existuje

riziko bleskov.

V pripade abnormalnych vibracii okamzite prestarite zaria-

denie pouzivat'.

Pri pouzivani zariadenia na verejnom priestranstve je

potrebné umiestnit’ okolo pracovnej oblasti vystrazné

znacky. Na vystraznych znackach by mal byt uvedeny nasle-
dujuci textovy obsah.

,Varovanie! Automaticka kosacka! NepribliZujte sa k zariadeniu!

Dohliadajte na deti!”

» Obr.1
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Napajaci kabel AC adaptéra nie je vymenitelny. Ak dojde

k poskodeniu napajacieho kabla, AC adaptér sa musi
zlikvidovat'.

Ak pracovna oblast’ susedi s verejnou komunikaciou,
vytvorte ohrani¢enie medzi pracovnou oblast'ou a verejnou
komunikaciou. V opa¢nom pripade sa zariadenie méze dostat
na verejnd komunikaciu a spdsobit nehodu.

Pred pouzitim sa uistite, Zze v pracovnej oblasti nie su ziadne
osoby, domace zvierata ani malé zvierata. Mohlo by dojst k
ich zachyteniu do zariadenia a naslednému zraneniu.

AC adaptér nepouzivajte na miestach, ktoré su vystavené
dazd'u, vihkosti alebo vihkému prostrediu. V opac¢nom pri-
pade moéze dojst k zasahu elektrickym pradom.

Elektrickej zastrcky AC adaptéra sa nedotykajte mokrymi
rukami. V opaénom pripade moze dojst k zasahu elektrickym
prudom.

Elektricku zastrécku AC adaptéra zapojte do vonkajsej elek-
trickej zasuvky.

Pri inStalacii a odstranovani drétov pouzivajte rukavice. V
opacnom pripade moze drét spdsobit zranenie.

Pri zatikani kolikov davajte pozor, aby ste si kladivom neza-
siahli prsty alebo ruku.

Droty nainstalujte tak, aby sa nevznasali nad zemou. V opac-
nom pripade moéze dojst k zakopnutiu a naslednému zraneniu.
Pri otvarani a zatvarani krytu kontaktov davajte pozor, aby
ste si nepricvikli prsty.

Nedotykajte sa ¢epeli kosacky, ked' sa zdvihaju alebo spus-
t'aju. M6ze dojst’ k zachyteniu prstov a naslednému zraneniu.
Pri otvarani a zatvarani krytu displeja davajte pozor, aby ste
si nepricvikli prsty.

Nepriblizujte sa tvarou k otac¢ajicim sa kolesam a cepe-
liam kosacky. M6ze dojst’ k zachyteniu odevu a naslednému
uduseniu.

Pocas prevadzky sa nepozerajte na cepele kosacky.
Odletujuce predmety by mohli zasiahnut vase o¢i.

Nedotykajte sa otacajucich sa koliesok. M6ze dojst k zachy-
teniu prstov a naslednému zraneniu.

Uistite sa, ze su ¢epele kosacky nainstalované spravne
podla tohto navodu na obsluhu. V opa¢nom pripade sa ¢epele
kosacky mozu neo€akavane uvolnit a sposobit zranenie.

Toto zariadenie prenasajte tak, aby strana s ¢epelou
kosacky smerovala od vas. V opa¢nom pripade sa mozete
dostat' do kontaktu s kolieskami a ¢epelami kosacky, ¢o by spo-
sobilo zranenie.
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36. Toto zariadenie prenasajte uchopenim za rukovat’. Ak sa
bude stroj prenasat inak ako za rukovat, bude nestabilny a moze
dojst’ k jeho padu s naslednym zranenim.

Délezité bezpeénostné pokyny tykajuce sa
akumulatora

1. Pred pouzitim robotickej kosacky si precitajte vSetky
pokyny a varovné znacky.

Ak sa doba prevadzky prili$ skrati, ihned’ preruste pracu.
Moéze nastat’ riziko prehriatia, moznych popalenim ¢i
dokonca explézie.

Zariadenie neskladujte ani nepouzivajte na miestach, na
ktorych méze teplota dosiahnut’ alebo presiahnut’ 45 °C
(113 °F).

Akumulator nespal'ujte, ani ked’ je tiplne opotrebovany.
Akumulator méze v désledku zahrievania vybuchnut'.

Na litiovo-ionové akumulatory, ktoré su sucéast'ou zaria-
denia, sa vzt'ahuju poziadavky legislativy o nebezpeénom
tovare.

V pripade obchodnej prepravy, napr. dodanie tretimi stranami
alebo Speditérmi, sa musia dodrziavat Specialne poziadavky na
zabalenie a oznacenie.

Pred pripravou polozky na odoslanie sa vyzaduje konzultacia s
odbornikom na nebezpeény material. Taktiez treba dodrziavat
pripadné podrobnejSie predpisy prislusnej krajiny.

Zariadenie nepouzivajte v blizkosti vysokonapat'ovych elek-
trickych prenosovych vedeni. V opa¢nom pripade méze dojst
k nespravnemu fungovaniu alebo poskodeniu zariadenia alebo
akumulatora.

Vyrobok odlozte na bezpeéné miesto mimo dosahu deti.
Nikdy nevykonavajte servis poSkodenych akumulatorov.
Servis akumulatorov smie vykonavat len vyrobca alebo autorizo-
vani poskytovatelia servisnych sluzieb.

TIETO POKYNY USCHOVAJTE.
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APOzOR: Pouzivajte len originalne akumulatory od spo-
loénosti Makita. Pouzivanie batérii, ktoré nie si od spolo¢nosti
Makita, alebo upravenych batérii méze spdsobit’ vybuch batérie
a nasledny poziar, zranenie oséb alebo poSkodeniu majetku.
Nasledkom bude aj zruSenie zaruky od spolo¢nosti Makita na
nastroj a nabijacku od spolo¢nosti Makita.

Rady na udrzanie maximalnej zivotnosti

akumulatora

1. Nikdy nenabijate plne nabity akumulator. Prebijanie skra-
cuje zivotnost’ akumulatora.

2. Akumulator nabijajte pri okolitej teplote 10 °C — 40 °C (50
°F — 104 °F). Pred nabijanim nechajte horuci akumulator
vychladnut'.

3. Akumulator nabite, ak ste ho nepouzivali dlhSie ako Sest’
mesiacov.

Typicka hladina akustického tlaku zataze A uréena podla Standardu
EN50636-2-107:

Uroven akustického tlaku (L) : 70 dB (A) alebo menej

Uroven akustického vykonu (Lya) : 59 dB (A)

Odchylka (K): 3,1 dB (A)

Uroven hluku pri praci méze prekrogit 80 dB (A).

POZNAMKA: Deklarované hodnoty emisii hluku sa meraju pomo-

cou Standardnej skiSobnej metdédy a mézu sa pouzit na vzajomné

porovnanie jednotlivych zariadeni.

POZNAMKA: Deklarovana hodnota emisii hluku sa méze pouzit aj
na predbezné posudenie vystavenia ich G¢inkom.

AVAROVANIE: Skutocny emitovany hluk pri pouzivani zaria-
denia sa moze liSit’ od deklarovanych hodnét v zavislosti

od pouzivania zariadenia a najma od typu spracovavaného
materialu.

AVAROVANIE: Uistite sa, ze prijmete bezpecnostné opatre-
nia na ochranu pracovnikov na zaklade odhadov expozicie v
skuto€nych podmienkach pouzivania (okrem ¢asu prevadzky
zvazte aj cely prevadzkovy cyklus vratane ¢asu vypnutia zaria-
denia a ¢asu volnobehu).

Vyhlasenia o zhode

Len pre krajiny Eurépy

Vyhlasenia o zhode sa nachadzaju v prilohe A tohto navodu na
obsluhu.

Nazvy dielov

» Obr.2

Roboticka kosacka

Tlagidlo ,STOP*

Kryt displeja

Zadné koliesko

LED kontrolka

Nabijacia zasuvka

Ovladaci panel

Horny kryt

Podvozok

10. Posuvny hriadel

11. Gumeny drziak

12. Predné koliesko

13. Hlavny vypina¢

14. Rukovat

15. Uzaver USB
(Neotvarajte. Sluzi na ucely servisnej udrzby. )

16. Kryt Cepele

17. Zakladna Cepele

18. Cepel kosagky

19. Kizna doska

CoeNoOOAWN=

20. Nabijacia stanica
21. Zakladna stanice
22. Nabijacia kontakt
23. Kryt kontaktov
24. Puzdro stanice
25. Indikator stanice
26. Kryt drétu
27. Ohranicujuci drét
28. Navadzaci drot
29. Droét
30. Kolik
31. Konektor
32. Spojka
33. AC adaptér
(Tvar zastreky sa liSi v zavislosti od regionu. )
34. Flexibilny kabel
35. Skrutkovaci kolik
(Na upevnenie nabijacej stanice)
36. Sesthranny kg 6

Predstavenie samostatne predavanych poloziek

APOZOR: Pre vase vyrobky Makita opisané v tomto navode
odporuc¢ame pouzivat’ toto prislusenstvo a nadstavce. Pri pou-
ziti iného prislusenstva ¢€i nadstavcov méze hrozit nebezpecenstvo
zranenia osob. PrisluSenstvo a nadstavce sa mézu pouzivat len na
stanovené ucely.

Podrobnosti o samostatne predavanych polozkach najdete v katalogu
alebo vam ich poskytne predajca ¢i nasa predajia.
e Suprava cepeli
— Suprava Cepeli kosacky a upeviiovacich skrutiek
. Drot
. Suprava na opravu drotu
— Suprava drétu, spojok a kolikov
*  Kolik

*  Spojka

POZNAMKA: Niektoré samostatne predavané polozky v zozname
sa m6zu dodavat so zariadenim ako Standardné prislusenstvo v
&ase nakupu. Standardné prisluenstvo sa méze lisit v zavislosti od
krajiny zakupenia.
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PRIPRAVA

Pred pouzitim tohto vyrobku je potrebné vykonat nasledujuce
pripravy.

1. Priprava pracovnej oblasti

Urcite rozsah, ktory ma roboticka kosacka kosit. Pracovnu oblast
obklopte ohrani€ujucim drétom a pripojte napajaci zdroj k nabijacej
stanici. V pripade potreby nainstalujte navadzaci drét.

Podrobny postup najdete v prilozenom dokumente Sprievodca
nastavenim.

2. Pociatocné nastavenie robotickej kosacky

Pri prvom pouziti robotickej kosacky je potrebné nastavit jazyk,
datum a Cas, oblast kosenia a PIN kod.

Podrobny postup najdete v prilozenom dokumente Sprievodca
nastavenim.

3. Nabijanie robotickej kosacky

Akumulator robotickej kosacky nie je pri odoslani z vyrobného zavodu
dostato€ne nabity. Pred pouzitim nabite akumulator.

Postup nabijania najdete v Casti ,Nabijanie robotickej kosacky"
(strana 80) tohto navodu.

Zapnutie/vypnutie napajania

Hlavny vypina¢ sa nachadza na spodnej strane robotickej kosacky.
Stlagenim strany hlavného vypina&a so symbolom ! zapnete napa-

janie a stlagenim strany hlavného vypinaga so symbolom © napaja-
nie vypnete.
» Obr.3: 1. Hlavny vypina¢

A POZOR: Ked roboticka kosacka nepracuje (vratane usklad-
nenia), uistite sa, ze je vypinac¢ vypnuty.

Ak roboticka kosacka zostane dlh§i ¢as nec¢inna so zapnutym napa-
janim, méze dojst k nadmernému vybitiu akumulatora, v désledku
¢oho bude nepouzitelny.

Nabijanie robotickej kosacky

Kontrola zostavajucej kapacity akumulatora
1. Stlagte tlacidlo ,STOP*.

Otvori sa kryt displeja.
» Obr.4: 1. Tlacidlo ,STOP* 2. Kryt displeja 3. Ovladaci panel

2. Zapnite hlavny vypinac robotickej kosacky.
3. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
Zostavajucu kapacitu akumulatora skontrolujete v pravej hornej Casti
obrazovky.

Main menu (Hlavna ponuka)
» Obr.5: 1. Indikacia zostavajucej kapacity akumulatora

Indikacia na LCD obrazovke Zostavajuca kapacita
akumulatora
: 80— 100 %
60 —80 %
20-60 %

Nabijanie

1. Zapnite hlavny vypinac robotickej kosacky.

POZNAMKA: Nabijanie sa vykonava iba vtedy, ked je zapnuty
hlavny vypina¢ robotickej kosacky.

POZNAMKA: Ak je akumulator Gplne vybity, bude trvat dihsie nez
zvy€ajne, kym sa zacne nabijat.

POZNAMKA: Ak je akumulator horuci alebo studeny, nabijanie sa
nezacne.

2. Pripojte roboticku kosacku k nabijacej stanici.
» Obr.6: 1. Nabijacia stanica 2. LED kontrolka

Po zacati nabijania bude LED kontrolka blikat nazeleno. Po dokon-
¢eni nabijania LED kontrolka zhasne.

Co musite pochopit’ pred pouzitim

Pracovné prostredie

Skontrolujte, i su v oblasti, ktord ma roboticka kosacka kosit, spl-

nené nasledujuce podmienky.

*  Vyska travy je 65 mm alebo mene;j.
AK je trava prilis vysoka, najskér ju zrezte.

. Nie su pritomné ziadne prekazky, ako su kamene, palice alebo
nastroje.
Roboticka kosacka mdze vymrstit alebo zachytit prekazky a
spdsobit’ tak nehodu.

. Nie su pritomné Ziadne kaluze.
Roboticka kosacka dokaze kosit travnik pocas dazda, ale mokra
trava ma tendenciu sa na roboticku kosacku lepit, ¢im sa zvy-
Suje moznost’ zoSmyknutia zo strmych svahov.

. Nie je pritomny Ziadny nahromadeny sneh.
Roboticka kosacka sa méze zoSmyknut a nebude fungovat
spravne.

Nabijacia stanica

Nabijacia stanica nabija roboticku kosacku a odosiela signaly do
ohrani€ujuceho drétu a navadzacieho drbtu.
Skontrolujte, ¢i miesto na inStalaciu nabijacej stanice zodpoveda
nasledujucim poziadavkam.
»  Je blizko napédjacieho zdroja.
. Plocha je vodorovna.
Miesto inStalacie ma sklon do +5° vodorovnej polohy.
. Miesto musi byt chranené pred sinkom.
. Pri inStalacii nabijacej stanice priamo na travnik udrzujte travnik
kratky.
. Pred ohrani€ujucim drétom je vzdialenost najmenej 3 m.

UPOZORNENIE: Zakladriu stanice neohybaijte.

Ohraniéujuci drét

Ohranicujuci drét definuje oblast, kde ma roboticka kosacka kosit.
Ohranicujuci drét nainstalujte okolo hranice oblasti, kde ma roboticka
kosacka kosit.

Spdsob instalacie najdete v kapitole ,Instalacia ohranicujuceho drotu®
dokumentu Sprievodca nastavenim.

Navadzaci drot

Tento drét vedie roboticku kosacku pri jej navrate do nabijacej sta-
nice. Tento drbt tiez vedie kosacku do oblasti, v ktorych kosacka kosi
menej Casto z topografickych dévodov atd.

Spodsob instalacie najdete v kapitole ,Instalacia navadzacieho drétu®
dokumentu Sprievodca nastavenim.

Svetelné indikatory

Roboticka kosacka a nabijacia stanica indikuju rézne stavy pomocou
svetelnych vzorov svetelnych indikatorov.
» Obr.7: 1.LED kontrolka 2. Indikator stanice

Roboticka kosacka

LED kontrolka Stav
Zelena/blika
Biela/blika

Nabijanie (po dokonéeni nabijania zhasne)

V prevadzke (blika po€as ¢asu uréeného nastavenim
v ¢asti [LED] (LED kontrolka))

Vyskyt chyby

Cervena/blika
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LED kontrolka Stav

ZlIta/blikéa Pohotovostny rezim (okrem pripadov, ako je poho-
tovostny rezim mimo planovaného ¢asu prevadzky
pocas automatickej prevadzky)

Nesvieti Vypnuté napajanie/Vybity akumulator
alebo iné ako uvedené vyssie

Nabijacia stanica

Indikator stanice Stav

Cervena/svieti Vyskyt chyby

Cervena/blika Ohranicujuci drét nie je zapojeny spravne

Zelena/svieti Ohranicujuci drét je UspeSne zapojeny

SPOSOB POUZITIA

Pouzivanie ovladacieho panela

Po stlaceni tlacidla ,STOP* sa otvori kryt displeja a bude mozné pou-

zivat ovladaci panel.

» Obr.8: 1.LCD obrazovka 2. Tlac¢idla ponuky 3. Ovladacie tlacidla
4. Ciselné tlagidla 5. Tlagidlo ,STOP*

Tlacidlo Funkcia

Vrati roboticku kosacku do nabijacej
stanice. Po stlaceni tohto tlacidla
vyberte pozadovany spdsob navratu.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna
ponuka)] (Hlavna ponuka).

= (A
o

- Spusti kosenie. Po stlaéeni tohto
'." tlacidla vyberte poZzadovany spdsob

Vyberte polozky na obrazovke.
Vybrana polozka sa zvyrazni (bie-
lo-Cierne inverzné zobrazenie).

kosenia.
Ovladacie
tlacidla
LI

Navrat na predchadzajucu
g obrazovku/operaciu.

Spusti vybrant polozku.

Zadavanie €isel. Funguju len vtedy,
ked je mozné zadavanie Cisel.

Ciselné
tlagidla ~

Vyber a vykonavanie poloziek na LCD obrazovke

Operacie na LCD obrazovke sa vykonavaju hlavne pomocou hlavnej
ponuky. Stlacenim tlacidla @ zobrazite hlavnu ponuku.

Main menu (Hlavna ponuka)

» Obr.9: 1.Datum 2. Cas 3. Zostavajlica kapacita akumulatora
4. \/yska kosenia 5. Aktualne vybrana ponuka nastaveni
6. Ikony ponuky nastaveni

Na operacie na LCD obrazovke sa pouzivaju ovladacie tlacidla a
Ciselné tlacidla. Dostupné tlacidla sa lisia podla poloziek zobraze-
nych na obrazovke.

Ked' st vybrané polozky usporiadané vedla seba

Ak su polozky usporiadané vedla seba, vyberte ich pomocou tlagi-
diel /E] a vykonajte pomocou tlacidla &

» Obr.10: 1. Vybrana polozka

Ked' st vybrané polozky usporiadané zvisle

Ked su polozky usporiadané zvisle, vyberte ich pomocou tlagi-

diel E]/@ a vykonajte pomocou tlacidla [Z

» Obr.11: 1. Vybrana polozka

Ked' su k dispozicii dalSie moznosti

Ked sa vedla vybranej polozky objavia trojuholnikové Sipky, tak su k
dispozicii dalSie moznosti. Vyberte polozku pomocou smerovych tla-
cidiel ([T. > /[Tm) oznacenych znackami trojuholnikovych Sipok a
dokoncgite vyber pomocou tlacidla A

» Obr.12

Pri zadavani cisel
Na obrazovke zadavania PIN kédu a pri vyberovych polozkach, kde

sa zadavaju hodnoty, zadévajtomocou tlacidiel ISl — &8 a dokon-

Cite zadanie pomocou tlacidla [v].
» Obr.13

POZNAMKA: Pri zadavani hodnoty s dvomi alebo viacerymi &is-
licami zadavaijte v poradi od najvyssich €islic (alebo od prvého
Cisla). Ak sa pomylite, zadajte lubovolné Cisla pre vSetky Cislice a
potom znova zadajte spravne Cisla.

Spustenie kosenia

AVAROVANIE: Pocas prevadzky robotickej kosacky dodrzia-

vajte nasledujtce body.

. Nedavajte ruky a nohy pod podvozok ani sa pod neho
nepozerajte.

»  Tvar aruky drzte mimo otacajucich sa kolies.

. Nedovolte, aby do pracovného priestoru vstupovali deti
ani domace zvierata.

UPOZORNENIE: Roboticka kosacka je uréena len na kosenie
travnikov. Z pracovnej oblasti najskor odstrante burinu.

UPOZORNENIE: Z pracovnej oblasti najskér odstrante pred-
mety, ako st malé kamene a palice, ktoré mozu branit’ pre-
vadzke robotickej kosacky.

UPOZORNENIE: Kosenie nebude mozné spustit’, ak je indika-
tor stanice vypnuty alebo ak svieti alebo blika nacerveno.

Mohlo déjst k chybe v nabijacej stanici alebo preruseniu ohrani-

€ujuceho drbtu. Ak indikator stanice blika nacerveno, skontrolujte

nasledovné.

*  Je AC adaptér pripojeny k elektrickej zasuvke?

«  Jeflexibilny kabel spravne pripojeny k AC adaptéru a nabijacej
stanici?

. Su nabijacia stanica a ohrani€ujuci drét spravne pripojené?

»  Je obvod ohrani€ujuceho drétu preruseny?

. Su konektory a spojky ohrani€ujuceho drétu spravne
pripojené?

Mohlo déjst k doasnej chybe v dosledku blesku alebo inych pricin

alebo teplotnej ochrany nabijacej stanice. Ak indikator stanice svieti

nacerveno, vykonajte nasledovné ¢€innosti.

»  Odpojte flexibilny kabel od nabijacej stanice, pockajte, kym
indikator stanice zhasne, a potom kéabel znova pripojte.

» Ak satym problém nevyriesi, pripojte flexibilny kabel az po
dlh8om Case.

» Obr.14: 1. Indikator stanice

Predvolené vyrobné nastavenia su definované nasledovne. Ak chcete
zmenit predvolené nastavenia, pozrite si pokyny tykajuce sa hlav-
nych poloziek nastaveni uvedenych v ¢asti ,PONUKY NASTAVENIA®
(strana 82).

Hlavna polozka nastavenia Pociatoéna hodnota

Mowing area (Oblast kosenia) Oblast nastavena pociatoénym

nastavenim

Cutting height (Vyska kosenia) Consistent (Konzistentna) (60 mm)

Boundary overreach (Prekrocenie 32cm
ohrani¢enia)

Spiral cutting (Spiralové sekanie) Enable (Povolit)

Spustenie okamzitého kosenia

Ak chcete spustit okamzité kosenie, vykonajte operaciu spustenia
kosenia na ovladacom paneli.

1. Stlacte tla¢idlo ,STOP*.
Otvori sa kryt displeja.
» Obr.15: 1. Tlacidlo ,STOP* 2. Kryt displeja 3. Ovladaci panel

2. Stlacte tlacidlo na ovladacom paneli.
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3. Vyberte poZzadovanu moznost.

Moznost’

Podrobnosti

Auto mowing
(Auto kosenie )

Vykona kosenie pomocou automatickej prevadzky
a nabijania. Ked sa zostavajuca kapacita aku-
mulatora znizi, roboticka kosacka sa automaticky
vrati do nabijacej stanice a nabije sa. Po dokon-
¢eni nabijania sa znova spusti kosenie. Operacia
sa vykona v ramci naplanovaného obdobia kose-
nia, ktoré ste nakonfigurovali

Mowing without

Kosi bez nabijania. Ak sa zostavajuca kapacita

charging akumulatora uprostred kosenia vybije, zariadenie
(Kosenie bez | sa v tomto bode zastavi. M6zZete si vybrat ¢as
nabijania) kosenia pre kosenie bez nabijania. (Until battery

empty (Do vybitia batérie)/For 30 min (Na 30 min)/

For 90 min (Na 90 min))

. Pri tejto moznosti bude naplanované kosenie

zakazané.

*  Vyberte tuto moznost v podoblasti.
Deactivate Deaktivuje naplanované kosenie a spusti okam-
schedules Zité kosenie. Mozete vybrat obdobie na deak-
(Deaktivovat tivovanie harmonogramov. (For 24 hours (Na
plany) 24 hodin)/For 3 days (Na 3 dni))
Mowing - With | Spusti kosenie so Spiralovym vzorom z fubovol-
spiral cutting ného miesta. Vyberte moznost [Auto mowing
(Kosenie - S (Auto kosenie )] (Automatické kosenie) v hlavnej
kosenim do oblasti a moznost [Mowing without charging
$piraly) (Kosenie bez nabijania)] (Kosenie bez nabijania)

v podoblasti.

POZNAMKA: Hlavna oblast oznaduje pracovnu oblast, kde je
nainstalovana nabijacia stanica a kam sa méze roboticka kosacka
automaticky vratit. Na rozdiel od toho podoblast oznacuje pra-
covnu oblast, kde nie je dostato¢ne Siroka draha, aby sa roboticka
kosacka vratila do nabijacej stanice, a z ktorej je potrebné roboticku
kosacku ru¢ne preniest. Podrobnosti najdete v Casti ,Ponuka Start
Mowing (Spustenie kosenia)* (strana 83) tohto navodu.

4. Zatvorte kryt displeja.
Spusti sa kosenie. Po¢as prevadzky LED kontrolka blika nabielo.

POZNAMKA: LED kontrolka bude blikat pogas vopred nastave-
ného ¢asu pomocou nastavenia [LED] (LED kontrolka).

UPOZORNENIE: Pri zatvarani krytu displeja nar pevne zatlacte,
kym nezacvakne.

Urcenie datumu a ¢asu zaciatku kosenia

V nasledujucej polozke nastavenia zadajte datum a ¢as kosenia a
uvedte roboticku kosacku do pohotovostného stavu.

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna
ponuka) > [Mowing preferences (Predvolby kosenia)] (Predvolby
kosenia) > [Schedule (Plan)] (Harmonogram)

Podrobny spdsob nastavenia je uvedeny v ¢asti ,Ponuka Start
Mowing (Spustenie kosenia)* (strana 83).

Zastavenie kosenia

K dispozicii st nasledujuce dva spdsoby zastavenia kosenia.

Zastavit’ kosenie a zostat’ na mieste

Po stlaceni tlacidla ,STOP* poCas prevadzky sa otvori kryt displeja a
kosenie sa zastavi.
» Obr.16: 1. Tlacidlo ,STOP* 2. Kryt displeja

Zastavit’ kosenie a vratit’ sa do nabijacej stanice
(ukonéenie)
1. Pocas prevadzky stlacte tlacidlo ,STOP* a potom stlacte tla-

Cidlo @ na ovladacom paneli.
» Obr.17: 1. Tlacidlo ,STOP* 2. Kryt displeja 3. Ovladaci panel

2. Vyberte pozadovanu moznost.

Moznost Podrobnosti

Stay at char- Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice a
ging station zostane v nej.

(Zostat v nabi-

jacej stanici)

Schedule Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice
restart time a po uplynuti nastaveného €asu znova spusti

(Naplanovat kosenie.

Cas restartu)

Restart on Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice a
schedule potom zacne kosit po€as naplanovaného datumu
(Restar. podla |a Casu.

planu)

3. Zatvorte kryt displeja.

UPOZORNENIE: Pri zatvarani krytu displeja nan pevne zatlacte,
kym nezacvakne.

PONUKY NASTAVENIA

Pomocou troch tlacidiel ponuky a klavesnice na ovladacom paneli nastavte roboticku kosacku v sulade s aplikaciou a uréenym ucelom. Tato kapi-
tola opisuje obsah nastaveni v Siestich ponukach a viacerych prisludnych podponukach.

Obrazovka vrchnej ponuky, ktora sa zobrazi po zapnuti napajania (okrem prvého spustenia)

» Obr.18

Tlacidlo Nazov ponuky Co je mozné nastavit’ pomocou podpontik sR;;er:'aencna
Kosenie pri automatickej prevadzke a nabijani. 83

- Kosenie bez automatického nabijania. 83

] Start mowing (Zacat kosit) Spustenie automatického kosenia v pozadovanom case. (Planované kosenieje | g,
pozastavené.)
Kosenie v $piralovom vzore. 84
Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice. 84
Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice a restartovanie prevadzky v napla- 84
Park (Odparkovat) novanom ¢ase.

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice a reStartovanie prevadzky podla 85
predvoleného harmonogramu.
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Tlacidlo Nazov ponuky Co je mozné nastavit’ pomocou podpontik tht:fae'::ncna

Zmena a registracia oblasti kosenia. 85

Mowing preferences . ; .

(Predvolby kosenia) Naplanovanie kosenia. 85
Ur&enie vysky kosenia. 86
Nastavenie obdobia aktivneho vyhladavania navadzacieho signalu. 86
Kosenie travy v blizkosti ohrani¢enia. 87
Nastavenie vzdialenosti pohybu k pociatoénému bodu kosenia. 87

Navigation preferences [, . P .

(Predvolby navigécie) Vyber spdsobu odchodu z nabijacej stanice. 87
Nastavenie uhlov odchodu z nabijacej stanice. 88
Nastavenie Sirky posunu navigacie. 89
Kosenie nepokosenej travy. 89

Main menu (Hlavna . -
Nastavenie ¢asu rozozvucania sa alarmu. 90
ponuka)

Security Zmena PIN kodu. 90

(Zabezpecenie) Zabranenie rusenia signalu z drotu. 90
Ochrana robotickej kosacky pred kradezou. 90
UloZenie/nagitanie pouzivatelskych predvolieb. 90
Zmena nastaveni datumu a ¢asu. 91
Zmena jazyku zobrazenia. 91

Others (Iné) Resetovanie pouzivatelskych predvolieb. 91
Prehliadanie informacii o vyrobku. 91
Spravujte ¢as zapnutia/vypnutia LED kontrolky. 91
Kontrola podrobnosti o prevadzkovych chybach. 92

Ponuka Start Mowing (Spustenie

kosenia)

APOZOR: Pri prvom spusteni robotickej kosacky po instalacii
drotov v oblasti kosenia v ramci predbeznej pripravy skontro-
lujte, €i roboticka kosacka automaticky opustila stav pripojenia
k nabijacej stanici.

Ked roboticka kosacka automaticky opusti nabijaciu stanicu, ulozi

magnetické pole do svojej pamate a vykona autonémne riadenie,

aby sa nasledne spravne vykonala operacia pripojenia. Ak sa tato
uloha nevykona, roboticka kosacka sa nemusi pri navrate spravne
pripojit alebo nemusi spravne fungovat inym spésobom.

Vyberte a vykonajte jednu z nasledujucich dvoch sposobov, aby

roboticka kosacka automaticky opustila nabijaciu stanicu.

. Pripojte plne nabitu roboticku kosacku k nabijacej stanici v
ramci vopred naplanovaného prevadzkového ¢asu (alebo
kedykolvek pri pouziti podponuky [Deactivate schedules
(Deaktivovat plany)] (Deaktivovanie harmonogramov)) a
potom vydaijte pokyn na spustenie pomocou ponuky [Start
mowing (Zacat kosit)] (Spustenie kosenia). Podrobnosti
najdete v Casti ,Ponuka Start Mowing (Spustenie kosenia)*
(strana 83).

. PredbezZne zaregistrujte spésob odchodu v podponuke [Mower
departing points (Body odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu
kosacky) v ponuke [Navigation preferences (Predvolby navi-
gacie)] (Predvolby navigacie) a vykonajte skisobnu navigaciu.
Podrobnosti najdete v €asti ,Vyber spésobu odchodu z nabija-
cej stanice” (strana 87).

Kosenie pri automatickej prevadzke a nabijani

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Start mowing (Zacat’ kosit)]
(Spustenie kosenia) > [Auto mowing (Auto kosenie )]
(Automatické kosenie)

Automaticky sa pokosi travnik v hlavnej oblasti vymedzenej ohrani-
¢ujucim drétom. Po vybere tejto ponuky sa bude roboticka kosacka
automaticky ovladat podla obsahu nastaveného v prislusnej ponuke.
Roboticka kosacka sa mbéze automaticky znova nabit a pokracovat v
uhlfadnom koseni travnika v danej oblasti, aj ked sa znizi zostavajuca
kapacita akumulatora.

Informacie o hlavnej oblasti

Toto je pracovna oblast kosenia, v ktorej sa nachadza nabijacia
stanica. Roboticka kosacka bude pokracovat v nahodnej navigacii a
koseni travnika v tejto oblasti, pricom sa bude opakovane vracat do a
odchadzat zo stredu nabijacej stanice.

» Obr.19: 1. Hlavna oblast 2. Nabijacia stanica 3. Ohrani¢ujuci drot

1. Stlacte tlagidlo f#8 na oviadacom paneli.

Zobrazi sa podponuka.
» Obr.20

2.  Vyberte moznost [Auto mowing (Auto kosenie )] (Automatické
kosenie).

Po stlaceni tlacidla E sa zobrazi hlasenie [Close the display cover to
start mowing. (Zatvorenim krytu displeja spustite kosenie.)] (Na spus-
tenie kosenia zatvorte kryt displeja).

3. Zatvorte kryt displeja.
Roboticka kosacka zacne kosit.

Kosenie bez automatického nabijania

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Start mowing (Zacat kosit)]
(Spustenie kosenia) > [Mowing without charging (Kosenie bez
nabijania)] (Kosenie bez nabijania)

Automaticka prevadzka pokracuje v ramci vopred nastaveného ¢asu
alebo do vyCerpania kapacity akumulatora.

Roboticku kosacku ovladajte s tymto nastavenim pri koseni vedlajsej
oblasti, ktora nema ziadnu cestu k hlavnej oblasti a z nej. Toto nasta-
venie sa mbze pouzit aj v hlavnej oblasti na kosenie len vo vybranom
Case, ked nie je potrebny navrat do nabijacej stanice a nabijanie.

Informacie o podoblasti

Ide o0 samostatnu pracovnu oblast na kosenie, ktora je vymedzena

ohrani€ujucim drétom, ale neexistuje dostato¢ne Siroka cesta na

prechod robotickej kosacky do hlavnej oblasti. Kosenie sa vykonava

automaticky pri detekcii signalov drétu, ale automaticky navrat do

nabijacej stanice nie je mozny.

» Obr.21: 1. Hlavna oblast 2. Nabijacia stanica 3. Ohrani¢ujuci drot
4. Cesta 5. Podoblast

UPOZORNENIE: Ak chcete roboticku kosacku prevadzkovat’' v
podoblasti, vopred ru¢ne presunte roboticki kosacku z hlav-
nej oblasti do podoblasti.

UPOZORNENIE: Ak chcete nabit’ roboticku kosacku pracujtcu
v podoblasti, zastavte robotickil kosacku a vypnite napajanie a
potom ju preneste do hlavnej oblasti. Po premiestneni robotic-
kej kosacky opét’ zapnite napajanie a rucne ju pripojte k nain-
Stalovanej nabijacej stanici.

1. Stlacte tlagidlo {#8 na oviadacom paneli.
Zobrazi sa podponuka.

2. Vyberte moznost [Mowing without charging (Kosenie bez nabija-
nia)] (Kosenie bez nabijania).

Zobrazi sa ponuka moznosti.
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3. Vyberte poZzadovanu moznost.

Moznost’ Podrobnosti

Until battery Kosi automaticky, kym sa nevybije zostavajuca
empty (Do vybi- | kapacita akumulatora.

tia batérie)

For 30 min (Na | Kosi automaticky po¢as 30 minut.
30 min)

For 90 min (Na | Kosi automaticky poc¢as 90 minut.
90 min)

Po stlageni tlacidla sa zobrazi hlasenie [Close the display cover to
start mowing. (Zatvorenim krytu displeja spustite kosenie.)] (Na spus-
tenie kosenia zatvorte kryt displeja).

4. Zatvorte kryt displeja.

Roboticka kosacka zacne kosit'.
POZNAMKA: Po vykonani prikazu [Until battery empty (Do vybitia
batérie)] (Do vybitia akumulatora) sa roboticka kosacka zastavi v
bode, kde sa vybije zostavajuca kapacita akumulatora. Ak chcete
nabit roboticku kosacku, ruéne ju pripojte k nabijacej stanici v hlav-
nej oblasti.

Spustenie automatického kosenia v pozadovanom

Case (pozastavenie naplanovaného kosenia)

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Start mowing (Zacat’ kosit)]
(Spustenie kosenia) > [Deactivate schedules (Deaktivovat’
plany)] (Deaktivovanie harmonogramov)

Vopred naplanované kosenie mdzete na urcity ¢as pozastavit' a
nechat roboticku kosacku automaticky pracovat v potrebnom alebo
vhodnom ¢ase. Robotickéa kosacka bezne vykonava a ukoncuje
kosenie podla vopred nastaveného harmonogramu, ale vyberom
tejto ponuky mézZete roboticku kosacku automaticky ovladat aj mimo
naplanovaného ¢asu.

POZNAMKA: Po uplynuti nastaveného ¢asu sa predregistrovany
harmonogram opat’ aktivuje a roboticka kosacka znova zacne pra-
covat podla predvoleného harmonogramu.

1. Stlacte tlacidlo [E na ovladacom paneli.
Zobrazi sa podponuka.

2. \Vyberte moznost [Deactivate schedules (Deaktivovat plany)]
(Deaktivovanie harmonogramov).

Zobrazi sa ponuka moznosti.
3. Vyberte pozadovanu moznost.

Moznost’ Podrobnosti

For 24 hours Pozastavi naplanované kosenie robotickej
(Na 24 hodin) |kosacky na 24 hodin.

For 3 days (Na |Pozastavi naplanované kosenie robotickej
3 dni) kosacky na 3 dni.

Po stlaceni tlacidla sa zobrazi hlasenie [Close the display cover to
start mowing. (Zatvorenim krytu displeja spustite kosenie.)] (Na spus-
tenie kosenia zatvorte kryt displeja).

4. Zatvorte kryt displeja.
Roboticka kosacka zac¢ne kosit'.

POZNAMKA: Ak chcete zastavit kosenie v nastavenom &ase, ovla-
dajte roboticku kosacku ru¢ne, napriklad stlacenim tlacidla ,STOP*
na robotickej kosacke alebo pomocou ponuky [Park (Odparkovat)]

(Zaparkovat) atd.

Kosenie so Spiralovym vzorom

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Start mowing (Zacat’ kosit)]
(Spustenie kosenia) > [Mowing - With spiral cutting (Kosenie - S
kosenim do Spiraly)] (Kosenie — so Spirdlovym sekanim)

Kosenie sa zac¢ina $piralovito od miesta, ktoré je v danej oblasti dole-
Zité, ako je napriklad miesto, kde je trava husta alebo kde je vyska
travy nerovnomerna v désledku nepokosenej travy atd. Po precha-
dzani v Spirdlovom vzore na intenzivne kosenie travnika na urcitom
mieste prejde roboticka kosacka na normalnu navigaciu a bude
pokracovat v koseni celej oblasti.

Normalna draha a Spiralova draha

Roboticka kosacka zvy&ajne vypocitava svoju drahu automaticky a
potom sa pohybuje nahodne v priamych liniach v ramci oblasti, aby
sa dosiahla rovnomerna Uprava travnika. Mézete vSak uprednostnit a
intenzivne pokosit cielovu oblast, aby ste dosiahli dobry vysledok, a

to tak, Zze spustite Spiralové sekanie z konkrétneho miesta, napriklad
miesto, kde je trava hustd, kde zostava nepokosena trava alebo kde
trava rastie rychlejSie ako na inych miestach.

» Obr.22: 1. Normalna draha 2. Spiralova draha

1. Vypnite hlavny vypina¢ a umiestnite roboticku kosacku na miesto,
kde sa ma zacat Spiralové sekanie. Potom zapnite hlavny vypinac.

2. Stlacte tlaCidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Mowing - With spiral cutting (Kosenie - S
kosenim do $piraly)] (Kosenie — so Spiralovym sekanim).

Zobrazi sa ponuka moznosti.
4. Vyberte pozadovanu moznost.

MozZnost Podrobnosti

Auto mowing Vykona sa Spiralové sekanie v hlavnej oblasti a po
(Auto kosenie ) | dokon&eni bude pokracovat kosenie pri automa-
tickej prevadzke a nabijani.

Mowing without | Vykona sa Spiralové sekanie a po dokonceni bude

charging pokracCovat automatické kosenie v stanovenom
(Kosenie bez Case a bez automatického nabijania.
nabijania)

Po stlaceni tlacidla E sa zobrazi hlasenie [Close the display cover to
start mowing. (Zatvorenim krytu displeja spustite kosenie.)] (Na spus-
tenie kosenia zatvorte kryt displeja).

5. Zatvorte kryt displeja.
Roboticka kosacka zaéne kosit'.

Predvolby parkovania

POZNAMKA: Ak v pracovnej oblasti neinétalujete navadzacie dréty,
odporu¢ame nastavit’ aktivne obdobie hladania navadzacieho sig-
nalu na hodnotu ,0“ (nula). PomdZe to robotickej kosacke rychlo sa
vratit do nabijacej stanice. Podrobnosti najdete v Casti ,Nastavenie
aktivneho obdobia vyhladavania navadzacieho signalu” (strana
86).

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Park (Odparkovat)] (Zaparkovat)
> [Stay at charging station (Zostat’ v nabijacej stanici)] (Zostat' v
nabijacej stanici)

Kosenie sa zastavi a roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice.

1. Stlacte tlacidlo (A na ovladacom paneli.

Zobrazi sa podponuka.

» Obr.23

2. Vyberte moznost [Stay at charging station (Zostat v nabijacej
stanici)] (Zostat v nabijacej stanici).

Po stlaceni tlacidla [7 sa zobrazi hlasenie [Close the display cover
to return to the charging station. (Zatvorenim krytu displeja sa vratite
do nabijacej stanice.)] (Na navrat do nabijacej stanice zatvorte kryt
displeja.).

3. Zatvorte kryt displeja.

Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice.

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice a

reStartovanie prevadzky v naplanovanom ¢ase

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Park (Odparkovat)] (Zaparkovat)
> [Schedule restart time (Naplanovat’ ¢as restartu)] (Naplanovat’
¢as opédtovného spustenia)

Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice a po uplynuti urce-
ného Casu sa znova spusti prevadzka.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa podponuka.

2. Vyberte moznost [Schedule restart time (Naplanovat' ¢as
restartu)] (Naplanovat ¢as opatovného spustenia).

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

3. Pomocou klavesnice zadajte pozadovany ¢€as.
» Obr.24

POZNAMKA: MoZete zadat &as opétovného spustenia od 0 do 99
hodin. Pociato€né nastavenie je 3 hodiny.
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4. Stlagenim tlacidla skontrolujete zadanie.

Zobrazi sa hlasenie [Close the display cover to return to the charging
station. (Zatvorenim krytu displeja sa vratite do nabijacej stanice.)]
(Na navrat do nabijacej stanice zatvorte kryt displeja.).

5. Zatvorte kryt displeja.
Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice.

Navrat robotickej kosacky do nabijacej stanice

a restartovanie prevadzky podla predvoleného
harmonogramu

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Park (Odparkovat)] (Zaparkovat)
> [Restart on schedule (ReStar. podl'a planu)] (Znova spustit
podl'a harmonogramu)

Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice a potom sa znova
spusti prevadzka podla vopred nastaveného harmonogramu kosenia.
Roboticka kosacka po navrate do nabijacej stanice zostane v poho-
tovostnom rezime a potom automaticky opusti stanicu, aby vykonala
dalsi prednastaveny harmonogram kosenia.

POZNAMKA: Ak roboticka kosadka nie je dostatoéne nabita,
nezacne kosit, aj ked sa blizi prednastaveny harmonogram. Po
dokonceni nabijania sa znova spusti kosenie.

POZNAMKA: Harmonogram zobrazeny na obrazovke v tejto
ponuke nie je mozné vytvorit, zmenit ani odstranit. Ak chcete
upravit harmonogram, vyberte moznost [Schedule (Plan)]
(Harmonogram) v ponuke [Mowing preferences (Predvolby kose-

nia)] (Predvolby kosenia) a znova upravte nastavenia.

1. Stlagte tlagidlo [ na oviadacom paneli.

Zobrazi sa podponuka. Harmonogram kosenia sa zobrazi vedla
polozky [Restart on schedule (Restar. podla planu)] (Znova spustit
podla harmonogramu). Zobrazeny datum a ¢as predstavuju harmo-
nogram dalSieho naplanovaného opatovného spustenia po navrate
robotickej kosacky do nabijacej stanice.

2. \Vyberte moznost [Restart on schedule (Restar. podla planu)]
(Znova spustit podla harmonogramu).

Potvrdte zobrazeny harmonogram spustenia a pokracujte v

nastavovani.

» Obr.25: 1. Dalsi naplanovany harmonogram opatovného
spustenia

Po stlaceni tlacidla sa zobrazi hlasenie [Close the display cover
to return to the charging station. (Zatvorenim krytu displeja sa vratite
do nabijacej stanice.)] (Na navrat do nabijacej stanice zatvorte kryt
displeja.).

3. Zatvorte kryt displeja.

Roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice.

Predvol'by kosenia
Zmena a registracia oblasti kosenia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Mowing preferences (Predvol’by kosenia)]
(Predvolby kosenia) > [Mowing area (Plocha kosenia)] (Oblast’
kosenia)

Pouziva sa na zmenu velkosti oblasti kosenia zaregistrovane;j pri
prvom spusteni robotickej kosacky alebo na registraciu velkosti novej
oblasti kosenia. Roboticka kosacka urc¢i optimalny proces kosenia

a efektivne pokosi travnik na zaklade informacii o oblasti kosenia
nastavenych v tejto ¢asti.

UPOZORNENIE: Nastavte vhodnu oblast’ kosenia. Ak sa nasta-
vena hodnota vyrazne liSi od skuto€nej oblasti, mbézu sa vyskytnut
nepokosené miesta atd.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost |||n‘n zobrazenu na obrazovke.

» Obr.26

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Mowing area (Plocha kosenia)] (Oblast
kosenia).
» Obr.27

4. Pomocou klavesnice vyberte rozsah velkosti oblasti kosenia.
» Obr.28: 1. Znacky s trojuholnikovou Sipkou

POZNAMKA: Ked sa vedia moznosti zobrazia znacky s trojuholni-

kovymi Sipkami, stlacenim tlacidiel 2 [.Y_mbzete prepinat

zobrazenie moznosti. Ked sa zobrazi pozadovana moznost, stlace-
nim tlacidla E skontrolujete vyber.

5. Postupujte podla hlasenia zobrazeného na obrazovke a dokon-
Cite nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne ulozené.)]
(Uspesne ulozené.), stladte tlagidlo [V .

Naplanovanie kosenia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Mowing preferences (Predvolby kosenia)]
(Predvol'by kosenia) > [Schedule (Plan)] (Harmonogram)

Vopred nastavte tyZdenny harmonogram kosenia, aby sa kosenie
vykonavalo v sulade s po¢asim a vasim zivotnym Stylom. Vhodny
pracovny plan tiez stabilizuje frekvenciu kosenia a dIhsi ¢as udrzi
travnik v dobrom stave.

APOZOR: Zostavte si denné a tyzdenné harmonogramy prace
pocas zatvorenych hodin a hodin bez dozoru. Harmonogramy
si pripravte tak, aby zabranili moznosti stretu s no€nymi zvie-
ratami. Kosenie by mohlo ohrozit osoby v okoli alebo volne Zijuce
zvierata.

POZNAMKA: Najdite dobre vyvazeny harmonogram, pri ktorom
sa vyhnete intenzivnej prevadzke kosacky, ktora spésobi zhutne-
nie travnika. Zmerite dlhé hodiny kosenia na naplanované ¢asové
bloky, aby bolo mozné presmerovat’ vyuzitie a umoznit oddych
vytazenym plocham.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Vyberte moznost ll& zobrazent na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Schedule (Plan)] (Harmonogram).

Zobrazi sa obrazovka nastavenia tyZdenného harmonogramu.

4. Pomocou klavesnice vyberte den na nastavenie harmonogramu.
Stlacanim tlacidiel @/@ zvyraznite pozadovany defi a potom stlacte
tiagidlo [ Y.

Mbozete vybrat naraz viacero dni. Vybrané dni budu podé&iarknuté.

» Obr.29: 1. Indikacia vyberu diia 2. Casové obdobie, kedy je
naplanované kosenie 3. Casové obdobie, kedy nie je
naplanované kosenie

POZNAMKA: Po vybere dni a nastaveni podrobného ¢asového
harmonogramu sa zobrazi zaregistrovany pracovny rozvrh pre
jednotlivé dni. Casové obdobia bez nastaveného harmonogramu
budu biele.

5. Vyberte moznost [Time schedule (Casovy plan)] (Casovy
harmonogram).

Zobrazi sa obrazovka nastavenia ¢asového harmonogramu.
6. Vyberte poZadovanu moznost.

Moznost Podrobnosti

Work 24 hours | Roboticka kosacka bude v prevadzke cely den.
(Pracovat 24 h) | Ked je vybrana tato moznost, v poli¢ku [Schedule
1: (Casovy plan 1:)] (Harmonogram 1:) sa zobrazi
znacka zaciarknutia a zaroven sa zobrazi [00:00]
—[24:00].

Park 24 hours | Roboticka kosacka bude zaparkovana cely
(Parkovat 24 h) | den. Ked je vybrana tato moznost, z poli¢ok
[Schedule 1: (Casovy plan 1:)] (Harmonogram 1:)
a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)] (Harmonogram
2:) sa odstrania znacky zaciarknutia a zobrazi sa
[00:00] — [00:00].

Roboticka kosacka je v prevadzke pocas nastave-
ného ¢asu.

Schedule 1:
(Casovy plan
1:)

Schedule 2: Roboticka kosacka je v prevadzke pocas nastave-
(Casovy plan | ného &asu.

2:)

» Obr.30
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Nastavenie harmonogramov

(1) Pouzite klavesnicu a zaciarknite polic¢ko moznosti harmono-
gramu, ktoru chcete nastavit.

(2) Pomocou tlacidiel E/E/E/E] zvyraznite pole na zadanie
hodin alebo minut, ktoré chcete nastavit.

(3) Pomocou klavesnice zadajte ¢as.

3. Vyberte moznost [Cutting height (Vyska kosen.)] (Vyska
kosenia).

Zobrazi sa obrazovka na vyber ponuky.
4. \Vyberte pozadovanu ponuku.

Ponuka Podrobnosti

Manual (con- Tym sa nastavi konzistentna vySka kosenia.

(4) Opakovanim krokov 2 a 3 vypliite vSetky polia na zadavanie sistent) (Ruéne
hodin a minut. (rovnomerne))
UPOZORNENIE: Na povolenie nastavenia harmonogramu Auto Zadanim vysky travy na zaciatku a na konci

nezabudnite za¢iarknut’ poli¢ko.

UPOZORNENIE: Casy zadané v &astiach [Schedule 1: (Casovy
plan 1:)] (Harmonogram 1:) a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)]
(Harmonogram 2:) sa nesmu prekryvat’.

7. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit).
Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspedne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo (v].

Odporuéany prevadzkovy ¢as pre vybranu oblast’
kosenia
V tabulke je uvedeny referenény €as prevadzky navrhnuty pre vasu

kategoriu velkosti oblasti kosenia. Navrhnite si viastné denné a tyz-
denné harmonogramy podla svojich potrieb.

Velkost’ Pracovné dni Pracovné hodiny | Priklady ¢asového
oblasti kose- | poc¢as tyzdna pocas dna harmonogramu
nia (m? (dni) (hodiny)
500 5 5 07:00 — 12:00

7 3,5 07:00 — 10:30
750 5 7,5 07:00 — 14:30

7 55 07:00 — 12:30
1000 5 10 07:00 - 17:00

7 7 07:00 — 14:00
1500 5 14,5 07:00 —21:30

7 10,5 07:00 - 17:30
2000 5 19,5 04:00 — 23:30

7 14 07:00 —21:00
2500 6 20 03:00 — 23:00

7 17,5 05:00 — 22:30
3000 7 21 02:00 - 23:00
3500 7 24 00:00 — 24:00

Urcenie vysky kosenia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Mowing preferences (Predvolby kosenia)]
(Predvolby kosenia) > [Cutting height (VySka kosen.)] (VySka
kosenia)

Vy$ku kosenia nastavte manualne alebo pouzite funkciu Auto
(Automaticky). Roboticka kosacka automaticky nastavi vySku Gepele
podla nastavenej vysky travy.

UPOZORNENIE: Pokosenie dlhej travy hned’ na kratku dizku
moéze sposobit’ odumretie travy alebo zaseknutie pokosenej
travy vnutri robotickej kosacky.

POZNAMKA: VysokU travu sa nesnazte strihat na jeden zaber.
Namiesto toho koste travnik postupne, pricom medzi jednotlivymi
koseniami nechajte jeden alebo dva dni, kym travnik nebude rovno-
merne kratky. Odrezky travnika by poc¢as jedného kosenia nemali
byt dlhsie ako 5 mm. Nastavenim vhodnej vysky a frekvencie
kosenia travy zniZite poSkodenie a zataZenie travnika a zachovate
krasny povrch travnika.

POZNAMKA: Maximalna hodnota nastavenia vysky kosenia pre
roboticku kosacku je 60 mm. Ak vyska travy na zaciatku kosenia
prekracuje tuto maximalnu hodnotu, pred pouzitim robotickej
kosacky pokoste travu na 65 mm alebo menej kosackou Makita
alebo inym zariadenim.

» Obr.31

1. Stlacte tlacidlo [? na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. \Vyberte moznost |||n‘n zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

kosenia roboticka kosacka automaticky v krokoch
nastavi vysku Cepele.

Zobrazi sa obrazovka na zadanie vy$ky kosenia.
5. Pomocou tlacidiel E/E]/E]E upravte vysku kosenia.

Ked sa na obrazovke zobrazi pozadovana vyska, stlacenim tla-
gidlal Y potvrdte nastavenie. Ak existuje viaceoll' na zadavanie,
vyberte vSetky hodnoty a potom stlacte tlacidlo [v].

Obrazovka zadavania v ponuke [Manual (consistent) (Rucne
(rovnomerne))] (Manualne (konzistentné))
» Obr.32

Obrazovka zadavania v ponuke [Auto] (Automaticky)
» Obr.33: 1. Vyska travy na zaciatku prace 2. Cielova vyska travy

6. Postupujte podla hlasenia zobrazeného na obrazovke a dokon-
Cite nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspedne uloZené.)]
(Uspesne ulozené.), stlacte tiagidlo| Y ..

Predvolby navigacie

APOZOR: Pri prvom spusteni robotickej kosacky po instalacii
droétov v oblasti kosenia v ramci predbeznej pripravy skontro-
lujte, ¢i roboticka kosacka automaticky opustila stav pripojenia
k nabijacej stanici.

Ked roboticka kosacka automaticky opusti nabijaciu stanicu, ulozZi
magnetické pole do svojej pamate a vykona autonémne riadenie,
aby sa nasledne spravne vykonala operacia pripojenia. Ak sa tato
uloha nevykona, roboticka kosacka sa nemusi pri navrate spravne
pripojit alebo nemusi spravne fungovat inym spésobom.

Vyberte a vykonajte jednu z nasledujucich dvoch spdsobov, aby

roboticka kosacka automaticky opustila nabijaciu stanicu.

»  Pripojte plne nabitu roboticku kosacku k nabijacej stanici v
ramci vopred naplanovaného prevadzkového ¢asu (alebo
kedykolvek pri pouziti podponuky [Deactivate schedules
(Deaktivovat plany)] (Deaktivovanie harmonogramov)) a
potom vydajte pokyn na spustenie pomocou ponuky [Start
mowing (Zacat kosit)] (Spustenie kosenia). Podrobnosti
najdete v Casti ,Ponuka Start Mowing (Spustenie kosenia)*
(strana 83).

. Predbezne zaregistrujte spésob odchodu v podponuke [Mower
departing points (Body odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu
kosacky) v ponuke [Navigation preferences (Predvolby navi-
gacie)] (Predvolby navigacie) a vykonajte skusobnu navigaciu.
Podrobnosti najdete v ¢asti ,Vyber spdsobu odchodu z nabija-
cej stanice* (strana 87).

Nastavenie aktivheho obdobia vyhFadavania

navadzacieho signalu

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Navigation preferences (Predvolby naviga-
cie)] (Predvolby navigdcie) > [Active search period for guide
wire (Aktivny ¢as hl'adania navadz. kabla)] (Aktivne obdobie
hladania navadzacieho drétu)

Nastavte obdobie, po¢as ktorého bude roboticka kosacka aktivne
vyhladavat riadiaci signal z navadzacieho drétu.
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POZNAMKA: Pri navrate do nabijacej stanice roboticka kosacka
deteguje signal vysielany z navadzacieho drétu a tento signal
sleduje, vdaka comu dokaze efektivne sledovat spiatocnu cestu k
stanici.

POZNAMKA: Ak signal z navadzacieho drdtu nie je mozné zistit
pocas aktivneho obdobia vyhladavania, prevadzka sa prepne na
vyhladavanie v Sirokom rozsahu vratane signalu z ohrani¢ujuceho
drétu a roboticka kosacka sa vrati do nabijacej stanice podla ziste-
ného riadiaceho signalu.

POZNAMKA: Ak v pracovnej oblasti neinstalujete navadzacie droty,

odporu¢ame nastavit’ aktivne obdobie hladania navadzacieho sig-
nalu na hodnotu ,,0“ (nula).

1. Stlacte tlagidlo (8 na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost (¥ zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Active search period for guide wire (Aktivny
¢as hladania navadz. kabla)] (Aktivne obdobie hladania navadza-
cieho drbtu).

» Obr.34

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

4. Pomocou klavesnice zadajte poZzadované obdobie vyhladavania.
» Obr.35

POZNAMKA: Mbzete zadat aktivne obdobie vyhladavania od 0 do
10 min. Pociato¢né nastavenie je 10 min. Ak sa zada hodnota, ktora
presahuje rozsah nastavenia, automaticky sa nahradi maximalnou
hodnotou.

5. Stlacenim tlacidla skontrolujete zadanie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspeéne uloZeng.)]
(Uspesne ulozené.), stladte tiacidlo| V1.

Kosenie travy v blizkosti ohranic¢enia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Navigation preferences (Predvolby naviga-
cie)] (Predvol'by navigécie) > [Boundary overreach (Presah po
obvode)] (Prekroc¢enie ohranic¢enia)

Nastavte vzdialenost, o ktori ma roboticka kosacka prekrocit ohrani-
cujuci drét, aby bola trava v blizkosti ohrani¢enia uhladne pokosena.

Pohyb robotickej kosacky v blizkosti ohrani¢enia

Ked sa roboticka kosacka priblizi k ohrani¢ujucemu drétu nainsta-

lovanému okolo oblasti kosenia, deteguje signal z drétu a pripravi

sa na zmenu smeru. Ked je nastavené prekro€enie ohranicenia,

roboticka kosacka kosi do urcitej vzdialenosti mimo drétu a potom

sa vrati do ohrani€enia, automaticky sa otoci a pokracuje v koseni.

Nastavenim vhodného prekro€enia ohrani¢enia mdzete dosiahnut

dobru upravu travnika bez toho, aby zostala trava nepokosena v bliz-

kosti ohranicenia.

» Obr.36: 1. Ohranicujuci drét 2. PrekroCenie ohranicenia 3. Signal
z drbtu 4. Draha kosenia

1. Stlacte tlagidlo (8 na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Vyberte moznost 1% zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Boundary overreach (Presah po obvode)]
(Prekrocenie ohranicenia).

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

4. Pomocou klavesnice zadajte vzdialenost, ktoru ma roboticka

kosacka dosiahnut cez ohranicujuci drét.
» Obr.37

POZNAMKA: Mozete zadat vzdialenost presahu 20 aZ 50 cm.
POZNAMKA: Ak zadate hodnotu, ktora je pod rozsahom nastave-
nia, zobrazi sa hlasenie [Invalid input. (Neplatny vstup.)] (Neplatné
zadanie.). Vyberte moznost [OK] a potom stlacte tlacidlo Y| Znova
sa zobrazi obrazovka na zadavanie.

POZNAMKA: Ak sa zada hodnota, ktora presahuje rozsah nastave-
nia, automaticky sa nahradi maximalnou hodnotou.

5. Stlacenim tlacidla skontrolujete zadanie.
Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo (v].

Nastavenie vzdialenosti pohybu k poc¢iatoénému

bodu kosenia

[Top menu] (Vrchnd ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gdcie)] (Predvol’by navigdcie) > [Departure position (Poloha
odjazdu)] (Poloha odchodu)

Nastavte vzdialenost, po ktorej roboticka kosacka zacne kosit’ po
odchode z nabijacej stanice. Roboticka kosacka sa najskér vzdiali od
nabijacej stanice bez kosenia a po prejdeni nastavenej vzdialenosti
zacne kosit'.

Preco je potrebné presunut’ sa na miesto zaciatku
kosenia?
Ked roboticka kosacka opusti nabijaciu stanicu, neza¢ne kosit
okamzite, ale za¢ne kosit po prejdeni urcitej vzdialenosti od stanice.
Dévodom je, Ze nastavenie mierne vzdialenej pociatoCnej pracovnej
polohy umoziiuje vyhnut sa prekryvaniu alebo vychyleniu z pracov-
nych drah a efektivnejSie dosiahnut tazko pristupné oblasti.
» Obr.38: 1. Nabijacia stanica 2. Pociato¢na pracovna poloha

3. Vzdialenost pohybu

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Vyberte moznost ¥ zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Departure position (Poloha odjazdu)] (Poloha
odchodu).

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

4. Pomocou klavesnice zadajte vzdialenost, ktord ma roboticka

kosacka prejst pred zacatim kosenia.
» Obr.39

POZNAMKA: MoZete zadat polohu odchodu 80 aZ 300 cm.
POZNAMKA: Ak zadate hodnotu, ktora je pod rozsahom nastave-
nia, zobrazi sa hlasenie [Invalid input. (Neplatny vstup.)] (Neplatné
zadanie.). Vyberte moznost [OK] a potom stlacte tlacidlo ¥ . Znova
sa zobrazi obrazovka na zadavanie.

POZNAMKA: Ak sa zad4 hodnota, ktora presahuje rozsah nastave-
nia, automaticky sa nahradi maximalnou hodnotou.

5. Stlacenim tlacidla E skontrolujete zadanie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspe$ne uloZené.)]
(Uspesdne ulozeng.), stladte tlagidlo Y.

Vyber sposobu odchodu z nabijacej stanice

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu] (Main menu (Hlavna
ponuka)) > [Navigation preferences (Predvol'by navigacie)]
(Predvol'by navigdcie) > [Mower departing points (Body odjazdu
kosacky)] (Miesta odchodu kosacky)

Nastavte, akym spdsobom ma robotickéa kosacka opustit’ nabija-

ciu stanicu a zacat kosit. MOzete zaregistrovat a nastavit prioritu
vykonavania az piatich réznych spdsobov odchodu vratane typu
signalu drétu, ktory sa ma sledovat, a vzdialenosti pohybu k miestam
odchodu kosacky pri opusteni stanice.

Sikovna kombinacia viacerych miest odchodu
kosacky

Okrem spustenia kosenia priamo z nabijacej stanice sa roboticka
kosacka moéze vzdialit od stanice pozdiZ ohranitujiceho drétu alebo
navadzacieho drotu na urcitu vzdialenost a zacat pracovat az od
tohto bodu. Kombinaciou viacerych spdsobov odchodu v sulade s
tvarom a usporiadanim pracovnej oblasti sa mozete vyhnut prekry-
vaniu alebo skresleniu pracovnych ciest, dostat’ sa priamo do oblasti,
ktoré su pri beznom pohybe tazko pristupné, a dosiahnut rovno-
mernu upravu travnika v celej oblasti.
» Obr.40: 1. Nabijacia stanica 2. Ohrani¢ujuci drét 3. Navadzaci
drét 4. Miesta odchodu kosacky

UPOZORNENIE: Pred nastavenim spésobov odchodu pripojte
roboticku kosacku k nabijacej stanici.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost ¥ zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.
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3. Vyberte polozku [Mower departing points (Body odjazdu
kosacky)] (Miesta odchodu kosacky).

Zobrazi sa obrazovka na vyber ponuky.

4. \Vyberte Cislo profilu na registraciu spésobu odchodu.

» Obr.41: 1. Dopredu dolava pozdiZ ohraniéujiceho drétu
2. Dopredu doprava pozdiz ohranigujiceho drétu
3. Dopredu pozdiz ohraniéujiceho drétu 1 4. Dopredu
pozdiZ ohranigujuceho drétu 2

Zobrazi sa ponuka moznosti.

5. Pomocou klavesnice zadajte pozadované podmienky do poli
formatu moznosti zobrazenych na obrazovke.

MozZnost Podrobnosti

Wire to trace: | Vyberte typ drotu, ktory ma roboticka kosacka
(Kabel na sledovat’rgo/rogusteni nabijacej stanice. Pomocou
sledov.:) tlagidiel | ¢ 1> . zobrazte pozadovany typ drétu. Na

odchod priamo z nabijacej stanice bez sledovania
konkrétneho drétu, vyberte moznost [--].

Departure posi- | Zadajte vzdialenost, o ktord sa ma roboticka

tion: (Poloha kosacka posunut od stanice pred za¢atim kose-
odjazdu:) nia. M6zete zadat vzdialenost od 0 do 800 m.
Probability Zadajte pravdepodobnost vykonania nastaveného
(Pravdepodob- | profilu v percentach.

nost)

» Obr.42: 1. Maximalna hodnota pravdepodobnosti, ktori mozno

zadat

POZNAMKA: Ak ste vykonali nastavenia podfa popisanych hod-
ndét, celkova pravdepodobnost pre [Mower departing points (Body
odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu kosacky) je 60 %. Pokial ide
o zostavajucich 40 %, roboticka kosacka odchadza priamo z nabi-
jacej stanice. Ked roboticka kosacka odchadza priamo z nabijacej
stanice, uhly odchodu je mozné upravit. Podrobnosti o uhloch
odchodu najdete v Casti ,Nastavenie uhlov odchodu z nabijacej
stanice".

POZNAMKA: Maximalna hodnota pravdepodobnosti, ktort je
mozné zadat pre jednotlivé profily, sa zobrazuje vlavo od pola na
zadanie pravdepodobnosti. Zadajte hodnotu zobrazenej maximal-
nej hodnoty alebo nizSiu. Ak sa zada hodnota, ktora presahuje roz-
sah, automaticky sa nahradi maximalnou hodnotou.

6. Pred registraciou nastaveni vyberte moznost [Test] a vykonajte
testovaciu prevadzku.

Postupujte podla hlasenia zobrazeného na obrazovke a dokongite
skusobnu prevadzku.

Ak su vysledky testovacej operacie neuspokojivé, znova vykonajte
nastavenia.

POZNAMKA: Na registraciu nastavenia vzdialenosti po skusobnej
navigacii ulozte spravu o skuske podla pokynov na obrazovke.
Potom stlacte tlacidlo [Z na dokoncenie registracie po zobrazeni
hlasenia [Saved successfully. (Uspe$ne ulozené.)] (Uspesne ulo-
zené.). Po dokonéeni registracie sa obrazovka vrati na zobrazenie
vyberu ponuky.

POZNAMKA: Roboticka kosa&ka sa po testovacej navigacii auto-
maticky zastavi v blizkosti miesta odchodu kosacky. Ak chcete
znova vykonat nastavenia alebo zaregistrovat novy profil, roboticku
kosacku znova rucne pripojte k nabijacej stanici.

POZNAMKA: Ak chcete preskogit skiiobni navigaciu, vyberte
moznost [Verify (Overit)] (Overit) a zaregistrujte nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo [v].

7. Zopakujte kroky (4) az (6) a podla potreby zaregistrujte az pat
profilov.

Nastavenie uhlov odchodu z nabijacej stanice

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Navigation preferences (Predvol’by naviga-
cie)] (Predvol'by navigdcie) > [Departure angles (Uhly odjazdu)]
(Uhly odchodu)

Nastavte uhly odchodu, pri ktorych roboticka kosac¢ka odchadza
priamo z nabijacej stanice. Za predpokladu, ze kontaktny bod pripo-
jenia smeruje k nabijacej stanici pod uhlom 0° (12 hodin), mbzete
nastavit dva rozsahy uhla odchodu od 90° (3 hodiny) do 270°

(9 hodin) v smere hodinovych ruciciek. Mézete upravit prioritu vyko-
navania jednotlivych uhlov odchodu.

Co je ,pravdepodobnost™, ktora urcuje prioritu

vykonania?

Pravdepodobnost ziskana pri nastaveni spésobu odchodu a uhlov

odchodu z nabijacej stanice vyjadruje moznost, Ze roboticka

kosacka uprednostni prevadzku na zaklade nastaveného obsahu v

percentach.

Napriklad, ak pri nastavovani uhlov odchodu zadate hodnoty 25 %

a 75 % ako pravdepodobnosti pre rozsahy 1 a 2, existuje 25 % prav-

depodobnost, Ze roboticka kosacka odide pod lubovolnym uhlom v

rozsahu 1.

» Obr.43: 1.Rozsah vyjazdu 1 2. Rozsah vyjazdu 2 3. Nabijacia
stanica

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.
Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost ¥ zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Departure angles (Uhly odjazdu)] (Uhly
odchodu).

Zobrazi sa ponuka moznosti.

4. Pomocou klavesnice zadajte pozadované podmienky do poli
formatu moznosti zobrazenych na obrazovke.

Rozsah vyjazdu je mozné nastavit od 90° do 270°.

MozZnost Podrobnosti

Exit range Zadajte 1. rozsah uhla, pod ktorym ma roboticka

1: (Rozsah kosacka opustit’ nabijaciu stanicu. (M&zete tiez
odjazdu 1:) nastavit len jeden rozsah.)

Exit range Zadajte 2. rozsah uhla, pod ktorym ma roboticka
2: (Rozsah kosacka opustit nabijaciu stanicu.

odjazdu 2:)

Probability Zadaijte pravdepodobnost odchodu robotickej

(Pravdepodob- | kosacky v ramci jednotlivych nastavenych rozsa-
nost) hov uhla v percentach.

» Obr.44: 1. Rozsah vyjazdu 1 (1. rozsah) 2. Rozsah vyjazdu 2
(2. rozsah) 3. Pravdepodobnost
Nastavenie uhlov odchodu

(1) Pomocou tlagidiel [<irifaliv zvyraznite polia na zadanie
uhla a pravdepodobnosti, ktoré chcete nastavit.

(2) Pomocou klavesnice zadajte uhly a pravdepodobnost.
(3) Opakovanim krokov 1 a 2 vyplrite vSetky polia na zadavanie.

POZNAMKA: Ked je zadana iba polozka [Exit range 1: (Rozsah
odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:), pravdepodobnost vykonania sa
automaticky nastavi na 100 %.

POZNAMKA: Ked je zadana iba polozka [Exit range 1: (Rozsah
odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:), pravdepodobnost vykonania
moznosti [Exit range 1: (Rozsah odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:)
nie je mozné zmenit. Ked sa spusti polozka [Exit range 2: (Rozsah
odjazdu 2:)] (Rozsah vyjazdu 2:) po zadani polozky [Exit range 1:
(Rozsah odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:), pravdepodobnost vyko-
nania [Exit range 1: (Rozsah odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:) je
mozné zmenit'.

POZNAMKA: Pred nastavenim polozky [Exit range 2: (Rozsah
odjazdu 2:)] (Rozsah vyjazdu 2:) dokoncite zadanie polozky [Exit
range 1: (Rozsah odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:). Nie je mozné
zadat iba [Exit range 2: (Rozsah odjazdu 2:)] (Rozsah vyjazdu 2:).

POZNAMKA: Pravdepodobnost vykonania polozky [Exit range 2:
(Rozsah odjazdu 2:)] (Rozsah vyjazdu 2:) sa automaticky vypo-
Cita tak, ze celkova pravdepodobnost vykonania polozky [Exit
range 1: (Rozsah odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:) bude 100 %.
Pravdepodobnost vykonania polozky [Exit range 1: (Rozsah
odjazdu 1:)] (Rozsah vyjazdu 1:) sa odpocita od hodnoty 100 %
a zvySna pravdepodobnost sa automaticky zobrazi ako pravde-
podobnost vykonania polozky [Exit range 2: (Rozsah odjazdu 2:)]
(Rozsah vyjazdu 2:).

5. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit) a zaregistrujte
nastavenia.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo Y.
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Priklad nastavenia [Mower departing points (Body
odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu kosacky) a
[Departure angles (Uhly odjazdu)] (Uhly odchodu) z
nabijacej stanice

Napriklad, ak st v podponuke [Mower departing points (Body odjazdu
kosacky)] (Miesta odchodu kosacky) zaregistrované tri spésoby
odchodu a pravdepodobnost kazdého je nastavena na 20 %, celkova
pravdepodobnost bude 60 %. ZvySnych 40 % pravdepodobnosti

je priradenych priorite vykonavania rozsahov uhlov odchodu 1 a 2
nastavenych v podponuke [Departure angles (Uhly odjazdu)] (Uhly
odchodu). Ak sa v tomto pripade zada 50 % a 50 % ako pravdepo-
dobnosti pre rozsahy uhlu odchodu 1 a 2, zvy$nych 40 % pravdepo-
dobnosti sa prideli po 50 % pre rozsahy 1 a 2. Preto sa z hladiska
celkovej pravdepodobnosti priorita vykonavania rozsahov 1 a 2 uhlov
odchodu vypogita ako 20 % a 20 %.

Vysledkom je, Ze roboticka kosacka nahodne vykona tri spésoby
odchodu zaregistrované v podponuke [Mower departing points (Body
odjazdu kosacky)] (Miesta odchodu kosacky) a dva uhly odchodu
zaregistrované v podponuke [Departure angles (Uhly odjazdu)] (Uhly
odchodu) s prislusnou pravdepodobnostou 20 %.

Nastavenie Sirky posunu navigacie

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu] (Main menu (Hlavna
ponuka)) > [Navigation preferences (Predvol’by navigdcie)]
(Predvolby navigacie) > [Line trace offset (Posun od obvodovej
linie)] (Posun sledovania linie)

Sirka cesty pri navigacii pozdiz ohraniéujticeho a navadzacieho drétu
sa posunie v ramci rozsahu nastavenia.

Co je posunuta navigacia?

Roboticka kosagka sa pohybuje pozdiz réznych drétov, priom roz-
poznava signaly z drétov. Posunuta navigacia zamerne posuva tuto
drahu pohybu kusok po kisku od kazdého referenéného drétu, aby
sa zabranilo opakovanému prechodu koliesok po tej istej Casti trav-
nika. Roboticka kosacka sa pohybuje pri nahodnom posunuti drahy v
rozsahu nastavenej hodnoty, €o umoznuje znizit zatazenie travnika
na konkrétnych trasach.
» Obr.45: 1. Nabijacia stanica 2. Ohrani¢ujuci drét 3. Navadzaci
drot 4. Referenéna linia vonkajsieho okraja 5. Sirky posu-
nutej navigacie

POZNAMKA: Ak je v oblasti (izka cesta, zvazte maximalnu $irku
odsadenia, ktora umozni robotickej kosacke prechadzat.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost (¥ zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

POZNAMKA: Ak sa ponuka nezobrazi, na postvanie obrazovky
pouzite tlagidlal 4 1 ¥

3. Vyberte polozku [Line trace offset (Posun od obvodovej linie)]
(Posun sledovania linie).

Zobrazi sa ponuka moznosti.
4. Zaciarknutim policka pri nazve drotu nastavite posun drahy.

MoZnost Podrobnosti

G1: Sluzi na nastavenie posunu vzhladom na refe-
ren¢nu drahu 1. navadzacieho drétu. Cim vacsia
je hodnota posunu, tym Sirsi je rozsah posunu od
referencnej drahy.

G2: Sluzi na nastavenie posunu vzhladom na refe-
ren¢nu drahu 2. navadzacieho drétu. Cim vacsia
je hodnota posunu, tym $irsi je rozsah posunu od
referencnej drahy.

Boundary: Sluzi na nastavenie posunu vzhladom na refe-

(Ohranié.:) ren¢nu drahu ohrani€ujuceho drétu. Cim vacsia
je hodnota posunu, tym S$irsi je rozsah posunu od
referencnej drahy.

» Obr.46

Ked je poli¢ko zaciarknuté, pole na zadanie posunu sa automaticky
zvyrazni.

5. Pomocou klavesnice zadajte poZzadované podmienky do poli
formatu moznosti zobrazenych na obrazovke.
» Obr.47
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Mézete zadat hodnotu posunu 0 az 9. V nasledujucej tabulke je
uvedeny priblizny rozsah skuto€nych Sirok navigacie pre hodnoty
posunu. Skutoény rozsah Sirok navigacie uvedeny v tabulke sa moze
liSit v zavislosti od pracovného prostredia a inych podmienok.

Tabulka zhody hodnoty posunu a Sirky navigacie

Hodnota &« s Hodnota & Lo
Sirka navigacie Sirka navigacie

posunu posunu

0 55cm 5 110 cm

1 90 cm 6 115 cm

2 95 cm 7 120 cm

3 100 cm 8 125cm

4 105 cm 9 130 cm

Obrazok kolisania Sirky navigacie

» Obr.48: 1. Ohranicujuci drét 2. Referencna linia vonkajSieho
okraja 3. Rozsah kolisania Sirky navigacie 4. 55 cm
5.110cm 6. 130 cm

POZNAMKA: Ciara, kde prava strana robotickej kosacky presahuje
cez ohranicujuci drét asi o 20 cm smerom do vonkajsej strany, je
referen&na linia vonkajsieho okraja. Sirka navigacie kolise smerom
dovnutra, pricom referenéna linia vonkajSieho okraja je nulova.

6. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit) a zaregistrujte
nastavenia.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspeéne uloZené.)]
(Uspesdne ulozeng.), stladte tlagidlo [7

Kosenie nepokosenej travy

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Navigation preferences (Predvolby naviga-
cie)] (Predvol'by navigdcie) > [Spiral cutting (Kosenie do Spiraly)]
(Spirdlové sekanie)

Ked roboticka kosacka po€as kosenia deteguje oblast s dlhou alebo
hustou travou atd'., prechadza po tejto oblasti v Spiralovom vzore na
intenzivne pokosenie travy. Kosenie oblasti s hustou travou v Spiralo-
vom vzore umozfiuje efektivne dosiahnut Ghladnd Gpravu travnika.

Hladanie miest s hustou travou

Roboticka kosacka vyhlada miesta s hustou travou a nepokosenym
travnikom pomocou citlivej detekcie zatazenia pri koseni travy. Ked sa
najde takato Specificka oblast, roboticka kosacka sa bude pohybovat v
Spirdlovom vzore od tohto bodu smerom von a vykona intenzivne kose-
nie travy, aby efektivne dosiahla uhfadny a rovhomerny povrch travnika.
» Obr.49: 1.Oblast s hustou travou 2. Spiralova draha

POZNAMKA: Roboticka kosacka vykona $piralové sekanie raz na
jedno nabitie. Ked roboticka kosacka po dokon&eni nabijania opusti
nabijaciu stanicu, najskér bude cca 30 minut nepretrzite vykonavat
bezné kosenie. Ked potom deteguje hustu alebo nepokosenu travu
atd., prevadzka sa prepne na Spiralové sekanie so stredom v tomto
mieste a po intenzivnom pokoseni travy bude znova pokracovat’
kosenie s normalnou navigaciou.

1. Stlacte tlagidlo (8] na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost ¥l zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

POZNAMKA: Ak s%onuka nezobrazi, na posuvanie obrazovky
pouzite tlagidla 4

3. Vyberte polozku [Spiral cutting (Kosenie do $piraly)] (Spiralové
sekanie).

Zobrazi sa ponuka moznosti.
4. \Vyberte pozadovanu moznost.

Zaciarknite policko pred moznostou a potom stlacte tlacidlo .

Moznost Podrobnosti

Spiral cutting Povoli rezim Spiralového sekania.
(Kosenie do

Spiraly)

» Obr.50

5. Vyberte moznost [Confirm (Potvrdit)] (Potvrdit) a zaregistrujte
nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozené.), stladte tiagidlo ¥ .
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Predvolby zabezpecenia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Security (Zabezpecenie)] (Zabezpecenie) >
[Alarm duration (Trvanie alarmu)] (Trvanie alarmu)

Nastavte trvanie alarmu, ktory zaznie pri réznych upozorneniach
alebo pri vyskyte chyby.

1. Stlaéte tlagidlo [ na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Vyberte moznost ﬂ zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa obrazovka na zadanie PIN kodu.

3. Pomocou klavesnice zadajte PIN kod.

» Obr.51

Zobrazi sa podponuka.

4. Vyberte moznost [Alarm duration (Trvanie alarmu)] (Trvanie
alarmu).

» Obr.52

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

5. Pomocou klavesnice zadajte pozadovany ¢as.
» Obr.53

POZNAMKA: MoZete zadat trvanie alarmu od 1 do 99 min.
Pociato¢na hodnota nastavenia je 10 min.

6. Stladenim tiacidial Y/ skontrolujete zadanie.
Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo [v].

Zmena PIN kodu

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Security (Zabezpecéenie)] (Zabezpecenie) >
[Change PIN code (Zmenit PIN kéd)] (Zmenit PIN kéd)

Pouziva sa na zmenu aktualne pouzivaného PIN kédu na novy kod.

POZNAMKA: Ak ste PIN kod zabudli, obratte sa na nadu predajiu
alebo miestneho predajcu.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. \Vyberte moznost Kk zobrazen( na obrazovke.

Zobrazi sa obrazovka na zadanie PIN kodu.

3. Pomocou klavesnice zadajte aktualne pouzivany PIN kéd.
Zobrazi sa podponuka.

4. Vyberte moznost [Change PIN code (Zmenit PIN kéd)] (Zmenit
PIN kod).

Zobrazi sa obrazovka na zadavanie.

5. Pomocou klavesnice zadajte novy PIN kéd.
» Obr.54

6. Znova zadajte novy PIN kod na potvrdenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [The PIN code has been chan. (PIN kod
bol zmeneny.)] (PIN kod bol zmeneny.), stlacte tlacidlo v,

Zabranenie rusenia signalu z drétu

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]

(Hlavna ponuka) > [Security (Zabezpecenie)] (Zabezpecenie)

> [Change wire signal (Zmenit’ signal kabla)] (Zmenit signal z
drétu)

Zmernte kanal na odosielanie signalov z drétu, ak rusia signaly zo
susednych pracovnych oblasti.

UPOZORNENIE: Pred zmenou kanala pripojte roboticku
kosacku k nabijacej stanici.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. \Vyberte moznost Kk zobrazen( na obrazovke.
Zobrazi sa obrazovka na zadanie PIN kodu.

3. Pomocou klavesnice zadajte PIN kod.

Zobrazi sa podponuka.

4. Vyberte moznost [Change wire signal (Zmenit signal kabla)]
(Zmenit signal z drétu).

Zobrazi sa ponuka moznosti.

5. Pomocou klavesnice vyberte novy kod kanala.
» Obr.55

POZNAMKA: Vedla aktualne pouzivaného kédu kanala sa zobrazi
znacka. (Pociato€na hodnota je [Channel 1 (Kanal 1)] (Kanal 1).)
Pri zmene kanala vyberte kanal bez zobrazenej znacky.

6. Postupujte podla hlasenia zobrazeného na obrazovke a dokon-
Cite nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Dock the mower to the charging station.
(Dokujte kosacku do nabijacej stanice.)] (Pripojte kosacku k nabijacej
stanici.), vyberte moznost [Confirm (Potvrdit)] (Potvrdit) a stlacte
tlacidlo [7{

Ked sa zobrazi hlasenie [Completed. (Dokoncené.)] (Dokoncené.),
stladte tiagidlo ¥ |

Ochrana robotickej kosacky pred kradezou

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Security (Zabezpecenie)] (Zabezpecenie) >
[Anti-theft (Proti kradezi)] (Ochrana proti kradezi)

Nastavenim blokovania prevadzky a funkcie upozornenia mozete
zabranit kradezi a nespravnemu pouzivaniu robotickej kosacky.
1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. Vyberte moznost E zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa obrazovka na zadanie PIN kodu.

3. Pomocou klavesnice zadajte PIN kod.

Zobrazi sa podponuka.

4. Vyberte moznost [Anti-theft (Proti kradezi)] (Ochrana proti
kradezi).

Zobrazi sa ponuka moznosti.

5. Pouzite klavesnicu a zaciarknite policko pozadovanej moznosti.
MézZete vybrat viacero moznosti.

Moznost Podrobnosti

Stopped: PIN Ked sa roboticka kosacka vynutene zastavi, na
(Zastavena: obnovenie prevadzky bude potrebné zadat PIN
PIN) kod.

Stopped: Ked sa roboticka kosacka vynutene zastavi,
PIN & Alarm zaznie alarm a na obnovenie prevadzky bude
(Zastavena: potrebné zadat' PIN kod.

PIN a alarm)

Lifted: PIN Ked sa roboticka kosacka zdvihne, zaznie alarm
& Alarm a na obnovenie prevadzky bude potrebné zadat’
(Zdvihnuta: PIN | PIN kod.

a alarm)

Tilted: PIN Ked sa roboticka kosacka nakloni minimalne o
& Alarm uréeny uhol, zaznie alarm a na obnovenie pre-
(Naklonena: vadzky bude potrebné zadat' PIN kod.

PIN a alarm)

6. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit) a zaregistrujte
nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspesne uloZené.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo E

Dalsie nastavenia

Ulozenie/naé€itanie pouzivatel'skych predvolieb

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavnd ponuka) > [Others (Iné)] (Dalsie) > [Save and load pre-
ferences (UloZit’' a nacitat’ predvol'by)] (UloZenie a nacitanie
predvolieb)

Mozete ulozit az tri preferované nastavenia, ktoré vytvorite a prisp6-
sobite v ponukach nastaveni, a kedykolvek ich nacitat. Vdaka tomu
bude mozné pouzivat cely rad pouzivatelskych preferencii, ktoré je

mozné prepinat podla pracovnej oblasti a prostredia.
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POZNAMKA: Urgity rozsah poloZiek (napr. datum a &as, kéd PIN
atd., nastavené na obrazovke pociatoéného nastavenia) nie je
mozné ulozit' a nacitat.

1. Stlacte tlagidlo (& na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. \Vyberte moznost @ zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Save and load preferences (Ulozit a naditat
predvolby)] (UloZenie a nacitanie predvolieb).

» Obr.56

Zobrazi sa obrazovka na vyber ponuky.

4. \Vyberte pozadovanu ponuku.

Ponuka Podrobnosti
Load (Nacitat) |Nacita ulozené pouzivatelské predvolby.

Save (Ulozit) Ulozi aktualne pouzivané pouzivatelské
predvolby.

Zobrazi sa ponuka moznosti.

5. Vyberte zdroj nacitania pouzivatelskych predvolieb alebo ulozte
nazov ciefovej moznosti.
» Obr.57

POZNAMKA: Vpravo od moZnosti s uZ zaregistrovanymi pouZiva-
telskymi predvolbami sa zobrazi [Listed now (Uvedené)] (Uvedené
teraz).

6. Postupujte podfa hldsenia zobrazeného na obrazovke a dokon-
Cite nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Are you sure? (Ste si |sty’7g];(Naozaj’7)
vyberte moznost [Yes (Ano)] (Ano) a stladte tlacidlo LY

Zmena nastaveni datumu a ¢asu

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (Iné)] (DalSie) > [Date and time (Datum
a ¢as )] (Datum a cas)

Sluzi na upravu alebo zmenu datumu a ¢asu nastaveného v robotic-
kej kosacke.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

2. \Vyberte moznost (J zobrazenti na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Date and time (Datum a ¢as )] (Datum a €as).
Zobrazi sa obrazovka na vyber ponuky.

4. Pomocou tlacidiel E/[Z/E/E] vyberte pozadovanu moznost
ponuky.

Vyberte a zobrazte pozadovany format na obrazovke.

Ponuka Podrobnosti o moznosti
Vyberte format datumu z moznosti [Year/Month/

Date for-

mat: (Format |Day (Rok/mesiac/deri)] (Rok/mesiac/deri), [Month/

datumu:) Day/Year (Mesiac/deri/rok)] (Mesiac/deri/rok)
alebo [Day/Month/Year (Den/mesiac/rok)] (Defi/
mesiac/rok).

Time format: Prepina format ¢asu medzi [12 hours (12 hodin)]

(Format €asu:) | (12 hodin) a [24 hours (24 hodin)] (24 hodin).
» Obr.58

5.  Vyberte moznost [Next (Dalej)] (Dalej).

Zobrazi sa obrazovka na zadanie datumu a Casu.

6. Pomocou klavesnice zadajte poZadovany datum a €as.
» Obr.59

Zadanie datumu a ¢asu

(1) Pomocou tladidiel (> faf~] zvyraznite pole na zadanie
datumu alebo €asu, ktoré chcete nastavit.

(2) Pomocou klavesnice zadajte rok, mesiac a deri alebo ¢as.
(3) Opakovanim krokov 1 a 2 vyplrite vSetky polia na zadavanie,
ktoré chcete zmenit.

7. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit).

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspedne uloZeng.)]
(Uspesne ulozeng.), stladte tlagidlo v].

Zmena jazyku zobrazenia

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Majn menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (In€)] (DalSie) > [Language (Jazyk)]
(Jazyk)

Sluzi na zmenu jazyka zobrazeného na LCD obrazovke.

1. Stladte tlagidlo (2] na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost ) zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Language (Jazyk)] (Jazyk).
Zobrazi sa obrazovka na vyber jazyka.

4. Vyberte pozadovany jazyk.

Jazyk zobrazenia na obrazovke vyberu jazyka sa zmeni.

Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspe$ne uloZené.)]
(Uspesne ulozené.), stladte tlagidlo LY

Resetovanie pouzivatel'skych predvolieb

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (In€)] (DalSie) > [Reset all settings
(Resetovat’ vsetky nastavenia)] (Resetovat’ vSetky nastavenia)

Sluzi na resetovanie vSetkych uloZzenych pouzivatelskych predvolieb
aich navrat do pévodného stavu.

UPOZORNENIE: Niektoré informacie a nastavenia zadané pri
prvom spusteni robotickej kosacky, napriklad datum a ¢as a
PIN kéd, sa neresetuju.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost () zobrazent na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Reset all settings (Resetovat vSetky nastave-
nia)] (Resetovat vSetky nastavenia).

Zobrazi sa obrazovka na zadanie PIN kédu.
4. Pomocou klavesnice zadajte PIN kod.

5. Postupujte podla hlasenia zobrazeného na obrazovke a dokon-
Cite nastavenie.

Ked sa zobrazi hlasenie [Completed. (Dokoncené.)] (Dokoncené.),
stlagte tlagidlo LY

Prehliadanie informacii o vyrobku

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (In€)] (DalSie) > [Information
(Informdcie)] (Informdcie)

Zobrazia sa najnovsie informacie o vyrobku, ako je kumulativny pra-
covny Cas a informacie o verzii softvéru.

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost @ zobrazenu na obrazovke.

Zobrazi sa podponuka.

3. Vyberte moznost [Information (Informacie)] (Informacie).

POZNAMKA: Po prehliadani informacii sa mozete vratit na obra-
zovku vrchnej pong stlacenim tlacidla ﬁ alebo tlacidla @
Stlagenim tlagidla |2 sa vratite na obrazovku podponuky [Others

(Iné)] (Dalsie) a stlagenim tlagidla sa vratite na obrazovku [Main
menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

Sprava ¢asu zapnutia/vypnutia LED kontrolky

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Mavin menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (In€)] (DalSie) > [LED] (LED kontrolka)

Pouziva sa na ovladanie ¢asov zapnutia a vypnutia LED kontrolky v
hornej Casti robotickej kosacky. Podrobnosti o LED kontrolke najdete
v Casti ,Svetelné indikatory” (strana 80).

1. Stlacte tlacidlo @ na ovladacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost @ zobrazenu na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.
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POZNAMKA: Ak sa ponuka nezobrazi, na postvanie obrazovky
pouzite tlacidla A~

3. Vyberte polozku [LED] (LED kontrolka).

Zobrazi sa obrazovka nastavenia harmonogramu zapnutia/vypnutia.
4. \Vyberte pozadovanui moznost.

MozZnost Podrobnosti

Always ON LED kontrolka svieti vzdy. Ked je vybrana tato

(Vzdy ZAP) moznost, v poli¢ku [Schedule 1: (Casovy plan 1:)]
(Harmonogram 1:) bude uvedena znacka zaciark-
nutia a zaroven sa zobrazi [00:00] — [24:00].

Always OFF LED kontrolka je vzdy vypnuta. Ked je vybrana

(Vzdy VYP) tato moznost, z oboch policok [Schedule 1:
(Casovy plan 1:)] (Harmonogram 1:) a [Schedule
2: (Casovy plan 2:)] (Harmonogram 2:) sa odstra-
nia znacky zaciarknutia a zobrazi sa [00:00]
—[00:00].

Schedule 1: LED kontrolka svieti v nastavenom ¢asovom

(Casovy plan rozsahu.

1:)

Schedule 2: LED kontrolka svieti v nastavenom ¢asovom

(Casovy plan rozsahu.

2:)

» Obr.60

Nastavenie harmonogramov

(1) Pouzite klavesnicu a zaciarknite polic¢ko moznosti harmono-
gramu, ktoru chcete nastavit.

(2) Pomocou tladidiel E/E/E/E] zvyraznite pole na zadanie
hodin alebo minut, ktoré chcete nastavit.

(3) Pomocou klavesnice zadajte €as.

(4) Opakovanim krokov 2 a 3 vyplrite vSetky polia na zadavanie
hodin a minut.

UPOZORNENIE: Na povolenie nastavenia harmonogramu
nezabudnite za¢iarknut’ poli¢ko.

UPOZORNENIE: Casy zadané v &astiach [Schedule 1: (Casovy
plan 1:)] (Harmonogram 1:) a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)]
(Harmonogram 2:) sa nesmu prekryvat’.

5. Vyberte moznost [Verify (Overit)] (Overit).
Ked sa zobrazi hlasenie [Saved successfully. (Uspe$ne uloZené.)]
(Uspesne ulozené.), stlacte tlacidlo LY .

Kontrola podrobnosti o prevadzkovych chybach

[Top menu] (Vrchna ponuka) > [Main menu (Hlavna ponuka)]
(Hlavna ponuka) > [Others (In€)] (DalSie) > [Error message
(Chybové hlasenie)] (Chybové hldsenie)

Tato moznost zobrazi najnovs$ie chybové hlasenia vratane podrob-
nosti, ktoré boli nahlasené robotickej kosacke.

1. Stlacte tlagidlo (8] na oviadacom paneli.

Zobrazi sa [Main menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).
2. Vyberte moznost () zobrazent na obrazovke.
Zobrazi sa podponuka.

POZNAMKA: Ak s%onuka nezobrazi, na posuvanie obrazovky
pouzite tlagidla 4

3. Vyberte moznost [Error message (Chybové hlasenie)] (Chybové
hlasenie).

Roboticka kosacka vyhlada informacie o chybe a zobrazi zoznam
nahlasenych chybovych kédov v poradi od najnovsich.

4. Ak chcete skontrolovat podrobnosti, vyberte chybovy kéd.

» Obr.61

Zobrazi sa obrazovka s podrobnostami o chybe.

5. Skontrolujte datum a €as vyskytu chyby a obsah chybového
hlasenia.
» Obr.62

POZNAMKA: Po prehliadani informéacii sa mdzete vratit na obra-
zovku vrchnej ponuky stlacenim tlacidla alebo tlacidla (%],
Stlacenim tlacidla E/sa vratite na obrazovku podponuky [Others
(Iné)] (Dalsie) a stlagenim tlagidla sa vratite na obrazovku [Main
menu (Hlavna ponuka)] (Hlavna ponuka).

UDRZBA

APOZOR: Pred vykonanim kontroly alebo udrzby sa vzdy uis-
tite, ze je vypnuty hlavny vypinac robotickej kosacky. Okrem
toho pri vykonavani udrzby nabijacej stanice nezabudnite
odpojit’ AC adaptér z elektrickej zasuvky.

APOZOR: Pri kontrole a udrzbe vzdy pouzivajte rukavice a
ochranné okuliare. V opa¢nom pripade by mohlo déjst k zraneniu.

APozoRr: 0 vymenu akumulatora poziadajte nasu predajiu
alebo miestneho predajcu.

Ak chcete udrzat BEZPECNOST a BEZPORUCHOVOST vyrobku,
prenechajte opravy, udrzbu a nastavenie na autorizované alebo tova-
renské servisné centra Makita, ktoré pouzivaju len nahradné diely
znacky Makita.

UPOZORNENIE: Nepouzivajte benzin, riedidlo, alkohol ani
podobné latky. Mohlo by to spdsobit’ zmenu farby, deformacie
alebo praskliny.

UPOZORNENIE: Zariadenie pravidelne gistite. V podvozku
alebo nabijacej stanici sa mézu hromadit’ zvysky travy.

UPOZORNENIE: Zariadenie neumyvajte vysokotlakovym ¢isti-
¢om. V opa¢nom pripade moze dojst k poSkodeniu alebo poruche.

Cistenie robotickej kosaéky

APOZOR: Pri Cisteni ¢epeli kosacky a okolitych oblasti
davajte pozor, aby ste sa neporanili o ¢epele.

APOZOR: Davajte pozor, aby sa vam medzi hornym krytom
a podvozkom nezachytili ruky alebo iné predmety a aby ste si
neporanili ruky o okraje horného krytu pri jeho nasadzovani a
snimani.

Horny kryt a spodnu stranu podvozka utrite suchou handri¢kou alebo
handri¢kou navlhéenou zriedenym neutralnym Eistiacim prostried-
kom. Uplne utrite véetky nedistoty a zvysky po koseni, ktoré sa nahro-
madili na kolieskach a v ich okoli.

» Obr.63

POZNAMKA: V pripade silného znegistenia umyte tieto &asti
vodou. Po umyti vodou sa odporuc¢a nechat zariadenie pred opa-
tovnym pouzitim dokladne vyschnut.

Medzi hornym krytom a podvozkom sa mézu hromadit zvySky travy.

Podra nizSie uvedeného postupu odoberte horny kryt a vycistite aj

vrchnu €ast podvozka.

» Obr.64: 1. Horny kryt 2. Podvozok 3. Gumeny drziak 4. Posuvny
hriadefl

Podrzte kryt displeja a postupne nadvihnite a uvolnite ¢asti horného
krytu znazornené na obrazku.
» Obr.65: 1. Horny kryt 2. Kryt displeja

POZNAMKA: Pri odstrafiovani horného krytu sa uistite, Ze v okoli
nie su Ziadne prekazky.

POZNAMKA: Horny kryt a podvozok st pevne spojené na troch
miestach. Silno potiahnite horny kryt, aby sa gumené drziaky vnutri
horného krytu uvolnili z posuvnych hriadelov podvozka.

Pri vracani horného krytu na pévodné miesto zarovnajte gumené
drziaky horného krytu s posuvnymi hriadelmi podvozka a silno
zatlacte nadol.

» Obr.66

POZNAMKA: Zdvihnutim prednej a bo&nej &asti horného krytu
skontrolujte, ¢i je horny kryt spravne pripevneny k podvozku.
Nespravne pripevnenie méze spdsobit poruchu detekcie snimacov.
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Cistenie nabijacej stanice UPOZORNENIE: Cepele kosagky vymienajte priblizne kazdych
Odstrarite véetky nedistoty alebo odrezky, ktoré sa nahromadili na 2 az 6 tyzdiiov. Nacasovanie vymeny sa bude odliSovat' od
nabijacom kontakte a na zakladni nabijacej stanice. frekvencie kosenia a stavu travy.

» Obr.67: 1. Nabijacia kontakt 2. Zakladna stanice UPOZORNENIE: K dispozicii su tri cepele kosacky. Vymeiite
naraz vSetky tri Cepele. Vymerite vSetky tri epele, aj ked’ je

Kontrola ¢epeli kosacky poskodena iba jedna éepel kosaéky.

UPOZORNENIE: Na vymenu cepele kosacky su potrebné nasle-

Postupujte podla nizSie uvedeného postupu a raz tyzdenne vykonajte dujice nastroje. Vopred si pripravte tieto nastroje.

kontrolu. «  Skrutkovag (krizovy) (pouZiva sa na demontaZ a pripevnenie
1. Vypnite hlavny vypinac¢ na robotickej kosacke a otocte ju naopak. Cepeli)

» Obr.68 «  ®6 mm kovové ty¢ka alebo skrutkovaé s dizkou 160 mm alebo

viac (pouziva sa na upevnenie zakladne ¢epele)

2. Skontrolujte stav ¢epeli kosacky a otacanie zakladne Cepeli.
Skontrolujte nasledujtice body. Ak su Cepele kosacky nadmerne opotrebovane, prasknuté, odstie-
. Otéga sa zakladfia Sepeli pomaly? pené, ohnuté atd. alebo su opotrebované upevrovacie skrutky Cepeli
v kosacky, vymerite ich podla nizSie uvedeného postupu.
*  Su Cepele kosatky nadmerne opotrebované, prasknuté, odstie- : . P . - v
pené alebo ohnuté atd.? 1. Vypnite hlavny vypina¢ na robotickej kosacke a otocte ju naopak.
2. Upevnite zakladru Cepele.

Zarovnaijte otvory klznej dosky, zakladne €epele a krytu Cepele a
potom vlozte kovovu ty€ku. Ak sa zakladna epele neotaca, upevne-
nie je dokoncené.

Zakladna ¢epeli a cepele kosacky
» Obr.69: 1. Normalne 2. Opotrebované (A: 17,5 mm alebo menej)
3. Prasknuté 4. Odstiepené 5. Zohnuté 6. Zakladna

cepele > Obr.71: 1. Kovova tycka 2. Kizna doska 3. Zakladna Gepele
3. Skontrolujte stav upevnovacich skrutiek ¢epeli kosacky. 4. Kryt Cepele
Podla postupu v Casti ,Vymena Cepeli kosacky” (strana 93) 3. Demontujte Eepele kosadky.
odstrante upevnovacie skrutky a skontrolujte stav upevriovacich

Pomocou krizového skrutkovaca odskrutkujte skrutky upevnujuce
Cepele kosacky.

Upeviiovacia skrutka Eepele kosacky » Obr.72: 1. Skrutka 2. Cepel kosacky

» Obr.70: 1. Normalne 2. Opotrebované 3. Upevnovacia skrutka

skrutiek.

_ POZNAMKA: Pri vyberani skrutky drzte Gepel kosagky prstami. V
POZNAMKA: Ak pri tyZzdennych kontrolach nezistite Ziadnu opaénom pripade moze Gepel kosacky spadnit do medzery medzi
zvlastnu abnormalitu, mézZete interval kontroly predizit. hornym krytom a podvozkom.

POZNAMKA: Zivotnost pngll kosa(‘;ky sa budg |ISIt.V gawslostl od 4. Pripevnite nové Sepele kosacky.

prevadzkového prostredia. Zivotnost sa skracuje najma v nasledu-

jucich podmienkach. Pouzite skrutky dodané s novymi €epelami kosacky. Po pripevneni
. Dlhy &as kosenia skontrolujte, Ci sa Cepele kosacky otacaju okolo skrutiek.

«  Siroka pracovna oblast » Obr.73

e Trava s hustymi stonkami a listami
. Hlavna sezoéna pre rast travy
*  Necistoty, piesok alebo ina hmota prilepena na trave

UPOZORNENIE: Dodrziavajte nasledujuce body, aby ste zabra-
nili vypadnutiu éepeli kosacky.
*  Pouzite skrutky dodané s ¢epelami kosacky.

. ” . " (Demontované skrutky nepouzivajte opakovane)
Vymena cepeli kosacky . Pevne utiahnite skrutky, aby neboli uvolnené.
5. Odstrante kovovu tycku, ktora upevriuje zakladru cepele, a

vratte robotickd kosacku obratenu naopak do pévodného stavu.
» Obr.74: 1. Kovova tycka

AVAROVANIE: Pri vymene cepeli kosacky dodrziavajte
postup v tomto navode. Ak sa vymena vykona inym spésobom,
moze dojst’ k nehode alebo zraneniu.

POZNAMKA: Po vymene &epeli kosacky nezabudnite pred opétov-
APOzOR: Pri vymene ¢epeli kosacky vzdy pouzivajte nym spustenim zapnut hlavny vypinac robotickej kosacky.
ochranné okuliare a rukavice.

APozOR: Vymenu vykonajte na rovhom a stabilnom povrchu.

Pravidelné kontroly

Pravidelne kontrolujte nasledujice body.

Miesto Polozka na kontrolu Protiopatrenia Frekvencia
kontroly kontroly
Roboticka Vyskytla sa abnormalita s ¢epelami kosacky? Ak kosenie nie je mozné vykonat spravne, vypnite hlavny vypinac, skontrolujte, Raz za tyzden

kosacka i Cepele kosacky nie su opotrebované, prasknuté alebo odstiepené, a v pripade

potreby vymenite Cepele kosacky.

Pohybuje sa roboticka kosacka stabilne? Ak je pohyb robotickej kosacky nestabilny, vypnite hlavny vypina¢ a skontrolujte, | Raz za mesiac
¢i nie su poskodené kolieska a napravy alebo ¢i na kolieskach a napravach nie su
zachytené cudzie predmety, pripadne ¢i sa na nich nenahromadili smeti a necis-
toty. Ak sa problém nevyriesi, obratte sa na nasu predajriu.

Pocut nadmerny hluk? Ak je pocutelny nadmerny hluk, vypnite hlavny vypina¢ a skontrolujte, ¢i sa v Raz za mesiac
otacajucich sa Castiach koliesok a Cepeliach kosacky nenachadzaju ziadne cudzie
predmety. Ak sa problém nevyriesi, obratte sa na nasu predajiiu.

Da sa spravne vykonat pripojenie? Ak nie je mozné vykonat pripojenie, vypnite hlavny vypinag, presurite roboticku Raz za mesiac
kosacku ruéne a skontrolujte, ¢i je mozné vykonat spravne pripojenie k nabijacej
stanici. Ak nie je mozné vykonat spravne pripojenie, skontrolujte nasledujice
body.

- Odstrarite vSetky prekazky z blizkosti koliesok.

- Spravne nasadte horny kryt. (Horny kryt musi byt pripevneny na troch miestach)
- Ak je podklad pod zakladriou stanice nerovny, vyrovnajte ho.
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flexibilny kabel

nuté pevne az na doraz?

zasurite.

Miesto Polozka na kontrolu Protiopatrenia Frekvencia
kontroly kontroly
Nabijacia Svieti indikator stanice nazeleno? Ak svieti alebo blika nacerveno alebo zhasne, roboticka kosacka nebude schopna Ked na
stanica kosit. Skontrolujte nasledujuce body a prijmite prislusné protiopatrenia. robotickej
- Je AC adaptér spravne pripojeny k elektrickej zasuvke? kosacke LED
- Je flexibilny kabel spravne pripojeny k AC adaptéru a nabijacej stanici? kontrolka svieti
- Su konektory ohrani¢ujuceho drétu spravne pripojené k nabijacej stanici? alebo blika
- Su spojky pripevnené k ohrani¢ujicemu drotu spravne pripojené? nacerveno
- Je ohranicujuci drét iasto¢ne preruseny?
Je nabijacia stanica spravne upevnena? Ak sa nabijacia stanica posuva, utiahnite skrutkovacie koliky pomocou Sesthran- | Raz za tyzden
ného kluca 6.
Prilepili sa cudzie predmety na kontakty? Niektoré prilepené latky m6zu branit spravnej komunikacii a nabijaniu. Odstrante | Raz za tyzden
vSetky nedistoty z nabijacieho kontaktu a inych kontaktov.
Vy¢nieva navadzaci drot zo zakladne stanice? Ak navadzaci drét vyCnieva z drazky zakladne stanice, vlozte ho znova. Raz za tyzden
AC adaptéra | Su sietova zastrcka a pripajacie kontakty zasu- | Ak je zastrcka elektrickej zasuvky alebo pripajacieho kontaktu uvolnend, znova ju | Raz za mesiac

Su kable poskodené?

Ak sa plast kabla odlupuje alebo je vazne poskodeny, obratte sa na nasu
predajriu.

Raz za mesiac

Pracovna
lokalita

Su pritomné nejaké cudzie objekty?

Odstrante vSetky objekty, ktoré by mohli poSkodit epele kosacky a ktoré by sa
mohli zachytit do otacajucich sa €asti robotickej kosacky. (Malé kamienky, palice,
smeti, retazové objekty atd.)

Raz za mesiac

Nastala nejaka zmena v pracovnom prostredi?

Prijmite nasledujuce protiopatrenia.

- Ak vyska travy presahuje 65 mm, skratte ju na tato vysku alebo menSiu.

- Odstrarite vSetku burinu, ktora je vys$sia ako trava.

- Vyplrite pripadné diery alebo priehlbiny a vyhladte lokalne nerovnosti.

- Zabrarte pouzivaniu, ak su pritomné hlboké kaluzZe alebo nahromadeny sneh.

Raz za mesiac

Vyskytla sa nejaka abnormalita pri inStalacii

Ak sa dréty vznasaju nad zemou, znova ich upevnite pomocou kolikov.

Raz za mesiac

ohrani¢ujuceho a navadzacieho drétu?

Manipulacia po skonéeni sezény

Po skonceni sezény kosenia demontujte nasledujuce diely z miesta,
kde su nainstalované, a uloZte ich v interiéri.

. Roboticka kosacka

. Nabijacia stanica

*  AC adaptér

*  Flexibilny kabel

UPOZORNENIE: Pred uskladnenim roboticku kosa¢ku nabite.

POZNAMKA: Ohraniéujtci drot a navadzacie dréty mozno pone-
chat nainstalované.

Roboticku kosacku a nabijaciu stanicu pred uskladnenim vycistite.
Okrem toho pri odstrafiovani vSetkych dielov postupujte podla nizSie
uvedenych postupov.

Odstranenie AC adaptéra
1. Odpojte AC adaptér z elektrickej zasuvky.

2. Odstrante flexibilny kabel.

3. Ak je AC adaptér pripevneny k stene, demontujte ho zo steny.
» Obr.75

POZNAMKA: Odpojte AC adaptér v &iselnom poradi, ktoré je uve-
dené na obrazku.

Odstranenie nabijacej stanice

| APOZOR: Pri vykonavani tejto prace pouzivajte rukavice. |

1. Otvorte kryt nabijacej stanice a vyberte flexibilny kabel.
» Obr.76

2. Vytiahnite kontakty ohranicujuceho drétu a navadzacieho drétu a
vyberte vSetky droty z nabijacej stanice.

3. Odstrarnite skrutkovacie koliky zo zakladne stanice pomocou
Sesthranného kluca 6.
» Obr.77

Uskladnenie

A POZOR: Roboticku kosacku skladujte s vypnutym hlavnym
vypinacom.

Ak roboticka kosacka zostane dlh§i ¢as necinna so zapnutym napa-
janim, méze doéjst k nadmernému vybitiu akumulatora, v désledku
¢oho bude nepouzitelny.

UPOZORNENIE: Pred ulozenim vycistite plochy kontaktov
nabijacej stanice, dréty a kable suchou handri¢kou atd’.
Skladovanie s prilepenymi necistotami moze spdsobit’ hrdza-
venie alebo koroéziu.

UPOZORNENIE: Vlozte skrutky pouzivané na upevnenie nabi-
jacej stanice a AC adaptéra do vrecka alebo inej nadoby a sta-
rostlivo ich uschovajte, aby sa nestratili.

Skladujte na mieste, ktoré spifia nasledujuce podmienky.

. Rovné a stabilné miesto

*  Miesto mimo priameho sine¢ného Ziarenia, ktoré nie je vysta-
vené dazdu, snehu atd.

. Miesto s nizkou vlhkostou

*  Miesto mimo dosahu deti

POZNAMKA: Robotickti kosadku mozno skladovat vo zvislej
polohe, ako je znazornené na obrazku. Pri skladovani vo zvislej
polohe tiez vyberte rovné a stabilné miesto.

» Obr.78

Likvidacia vyrobku

Pri likvidacii tohto vyrobku dodrzujte miestne predpisy a jednotlivé
diely zlikvidujte spravne.

AVAROVANIE: Roboticka kosacka obsahuje akumulator. Pri
likvidacii tohto vyrobku vyberte akumulator a zlikvidujte ho
samostatne. Ak akumulator nezlikvidujete samostatne, méze dojst
k nehode alebo zraneniu v désledku prasknutia, poziaru alebo
dymu.

AVAROVANIE: Nepracujte s mokrymi rukami. MézZe to spdsobit’
zasah elektrickym pradom.

| APOZOR: Pri praci pouzivajte rukavice.

POZNAMKA: Na odobratie akumulatora je potrebné demontovat
podvozok. Pripravte si krizovy skrutkovac.

Vybratie akumulatora

APOZOR: Akumulatorvyberajte len pri likvidacii tohto
vyrobku.

APOZOR: O vymenu akumulatora poziadajte nasu predajnu
alebo miestneho predajcu. Viastna vymena akumulatora méze
zhorsit vodotesnost zariadenia.

1. Vypnite hlavny vypinac robotickej kosacky.

2. Odstrante horny kryt.
» Obr.79: 1. Hlavny vypinac 2. Horny kryt 3. Podvozok

3. Uvolnite 14 skrutiek vo vrchnej ¢asti podvozka a odstrante
vrchné puzdro.
» Obr.80: 1. Vrchné puzdro
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4. Odpojte 2 konektory pripojené k akumulatoru.
» Obr.81: 1. Kryt akumulatora 2. Konektor (maly) 3. Konektor
(velky)

6. Odstrante 3 skrutky krytu akumulatora.

POZNAMKA: Ak je vykonanie postupu naro&né, odstrarite konektor
pripojeny k vrchnému puzdru.

s vankusom.

5. Odpojte 3 konektory pripojené k zakladnej doske. 8.
1. Zakladna doska 2. Konektor (velky) 3. Konektor (maly)

» Obr.82:

SYSTEM OCHRANY
Systém ochrany aindikaciachyb |

Systém ochrany a indikacia chyb

predpisov.

» Obr.83: 1. Kryt akumulatora
7. Demontujte kryt akumulatora a potom vyberte akumulator spolu

» Obr.84: 1. Kryt akumulatora 2. Akumulator 3. Vanku$

Vyberte akumulator z vankusa.
V pripade likvidacie akumulatora postupujte podla miestnych

| APOZOR: Demontovany akumulator nerozoberajte.

Roboticka kosacka je vybavena systémom ochrany. Ked sa vyskytne chyba, aktivuje sa systém ochrany a v8etky motory sa automaticky zastavia.
Na LCD obrazovke sa zobrazia podrobnosti o chybe spolu s chybovym kédom.

Koéd Podrobnosti o chybe Pric¢ina Cinnost’

EO012 Problém s motorom pravého kolieska Cudzie predmety, ako je trdva alebo konare, brania Skontrolujte kolieska a odstrarite vSetky cudzie

E013 Problém s motorom lavého kolieska otacaniu koliesok alebo je hnaci motor pretazeny v predmety. Skontrolujte tiez, ¢i je prevadzkova oblast
désledku opakovanych narazov. v sulade s pracovnym prostredim Specifikovanym v

navode na obsluhu.
Po chvili restartujte zariadenie.

E020 Pretazeny motor ¢epele Motor Eepele je z nejakych dévodov pretazeny. Skontrolujte okolie zakladne Eepele a odstrarite

E021 Problém s motorom Gepele Otacaniu zaklaldne’cepele napnk!ad brania cudzie vsetky S:ludzv|e pre_dmety. )
predmety, ako je trava alebo konare. Po chvili restartujte zariadenie.

E030 Motor vysky kosenia je pretazeny Motor vySky kosenia je z nejakych dévodov preta- Skontrolujte mechanizmus nastavenia vysky kosenia

E031 Problém s motorom vy&ky kosenia Zeny. Pohyb’u r_'nechar_nzmu nastavema_vyslfy kosenia | a odstrarite vSetky cudzie predmety.
napriklad brania cudzie predmety, ako je trava alebo
konare.

E040 Ziadny signal z drétu AC adaptér, flexibilny kabel alebo pripojenie ohrani- Skontrolujte indikator na nabijacej stanici.

Cujuceho drétu je v zlom stave alebo poSkodené. Zelena/svieti: Kontaktujte predajcu alebo nasu
predajfiu.
Cervena/blika: Skontrolujte ohrani€ujuci drot a
znova ho zapojte. Vymerite, ak zistite akékolvek
poskodenie.
Nesvieti: Skontrolujte AC adaptér a flexibilny kabel
a znova ich pripojte. Vymerite, ak zistite akékolvek
poskodenie.
Kazdy kod kanala zariadenia a nabijacej stanice je V ponuke [Security (Zabezpecenie)] (Zabezpecenie)
odlisny. vhodne zmerite kod kanala signalu z drétu.
Zariadenie je prili§ daleko od ohrani¢ujuceho drétu. Znova nainstalujte ohrani¢ujuci drét tak, aby sa cela
pracovna plocha nachadzala do 35 m od ohraniéuju-
ceho drotu.
Signaly su blokované okolitymi kovovymi predmetmi | ZvySte intenzitu signalu v pracovnej oblasti zvySenim
(ploty, vystuzna ocel) a ruSenim z inych zariadeni. poctu ostrovéekov v pracovnej oblasti, zmensenim
pracovnej oblasti atd.

E041 Mimo pracovnej oblasti Nespravne zapojenie alebo instalacia ohrani¢ujuceho | Skontrolujte, ¢i st ohrani€ujuce dréty spravne nain-
drétu. Napriklad su prekrizené ohrani¢ujuce droty Stalované a pevne zapojené do nabijacej stanice.
alebo zariadenie opusti pracovny priestor kvoli vyso- | Sposob instalacie najdete v kapitole o instalacii
kému sklonu. ohranicujuceho drétu v dokumente Sprievodca

nastavenim.
Signaly su blokované okolitymi kovovymi predmetmi | ZvySte intenzitu signalu v pracovnej oblasti zvySenim
(ploty, vystuzna ocel) a ruSenim z inych zariadeni. poctu ostrovéekov v pracovnej oblasti, zmensenim
pracovnej oblasti atd.
Dochadza k ruseniu signalov z inych produktov v V ponuke [Security (Zabezpecenie)] (Zabezpecenie)
blizkosti. vhodne zmerite kod kanala signalu z drétu. Potom
znova nainétalujte ohrani¢ujuce dréty tak, aby vzdia-
lenost oboch ohrani¢ujucich drétov bola vacsia ako
1m.

E051 Docasny problém Stroj ma vysoku teplotu alebo tlacidlo ,STOP* Po chvili zariadenie restartujte alebo po prikaze na
zostava aktivne aj po prikaze na kosenie. kosenie uvolnite tla¢idlo ,STOP* zatvorenim krytu

displeja.

E060 Vybity akumulator Zariadenie nedokaze najst nabijaciu stanicu. Skontrolujte in§talaciu ohrani€ujuceho drétu a nava-

dzacieho drétu.
Sposob instalacie najdete v kapitole o instalacii ohra-
ni¢ujuceho drétu a navadzacieho drétu v dokumente
Sprievodca nastavenim.
Pri praci v podoblasti je mozZnost kosenia nastavena | Pri praci v podoblasti nastavte moznost kosenia na
na [Auto mowing (Auto kosenie )] (Automatické [Mowing without charging (Kosenie bez nabijania)]
kosenie). (Kosenie bez nabijania). Po¢as prace v podoblasti sa
zariadenie nedokaze vratit do nabijacej stanice.
Akumulator je vybity. Umiestnite zariadenie do nabijacej stanice, aby sa
E064 | Nizka Groveri nabitia akumulat Akumulator je prilis vybity. nabilo.
lzka droven nabilia akumulatora umuator je pritis vyoily Ak problém pretrvava, kontaktujte predajcu alebo
Akumulator je vybity. nasu predajfiu.

E080 Elektronicky problém Vyskytol sa docasny problém tykajlici sa elektroniky | Restartujte zariadenie.
alebo firmvéru produktu. Ak problém pretrvava, kontaktujte predajcu alebo

nasu predajfiu.
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Kaéd Podrobnosti o chybe Pric¢ina Cinnost’
E100 Zaseknutie Zadné kolieska sa pretacaju v désledku blatistych Zabrarite pretacaniu zadnych koliesok vyrovnanim
podmienok. zeme alebo ohrani€enim prevadzkovej oblasti ohrani-
Eujucim drétom.
E101 Problém s pripojenim Zariadenie sa nepodarilo pripojit k nabijacej stanici Vycistite vSetky kontakty. Ak je nabijacia stanica
alebo sa vyskytla chyba nabijacej stanice. naklonena alebo skrutena, polozte ju naplocho. Ak
indikator nabijacej stanice svieti nacerveno, vytiah-
nite zastréku, chvilu po¢kajte a potom nabijaciu
stanicu restartujte.

E102 Prevratené zariadenie Zariadenie je masivne naklonené alebo prevratené. Upravte polohu zariadenia.

E103 Kosacka je naklonena Zariadenie je naklonené nad pripustny rozsah. Presurite zariadenie na rovnu plochu. Znova nainsta-
lujte ohrani€ujuci drét tak, aby sa v pracovnej oblasti
nenachadzali velké svahy.

E104 Zdvihnuté Aktivoval sa snima¢ zdvihnutia, pretoZe zariadenie Udrzujte vzdialenost medzi prekazkou a pracovnou

narazilo na prekazku alebo po nej preslo. oblastou a restartujte zariadenie.

E105 Problém so snimacom néarazu Horny kryt sa neméze vratit do Standardnej polohy. Ak sa zariadenie dostane do kontaktu s prekazkou,
uvolnite ho. Odstrarite vSetky necistoty alebo cudzie
predmety medzi hornym krytom a podvozkom a
uistite sa, Ze sa horny kryt volne pohybuje okolo
posuvnych hriadelov.

E200 Problém so snimacom slucky Snimac¢ drétu ma slaby kontakt alebo zlyhal. Kontaktujte predajcu alebo nasu predajriu.

E201 Problém so snimacom naklonenia Komunikacia so snimacom naklonenia zlyhala.

E202 Problém s vypinacom Spolahlivost tlacidla ,STOP* klesa.

E203 Problém so snimac¢om IMU Komunikacia so snima¢om IMU zlyhala.

E204 Problém so snimacom vysky kosenia Snimac¢ zdvihacieho mechanizmu ma slaby kontakt

alebo zlyhal, pripadne je chybné pripojenie.
E206 Problém so snimacom zdvihnutia Spolahlivost snimaca zdvihnutia klesa.

RIESENIE PROBLEMOV

Ak si myslite, ze doslo k poruche

Pred poziadanim o opravu alebo zadanim otazky skontrolujte, i plati nasledujuce.

Chybny stav

Predpokladana pric¢ina (porucha)

Naprava

Na LCD obrazovke sa ni¢ nezobrazuje.

Je napajanie robotickej kosacky vypnuté?

Zapnite napajanie robotickej kosacky. (Pozrite si ¢ast ,Zapnutie/
vypnutie napajania®)

Roboticka kosacka sa nespusta.

Vyskytla sa chyba robotickej kosacky? (Blika LED
kontrolka nacerveno?)

Roboticka kosacka sa pocas chyby nespusta. Skontrolujte kod
chyby. (Pozrite si ¢ast ,SYSTEM OCHRANY*.)

Vyskytla sa chyba nabijacej stanice?

Skontrolujte indikator stanice. Napravné opatrenia najdete v
kapitole ,Spustenie kosenia“.

Ohranic¢ujuci drét méze byt preruseny.

Skontrolujte indikator stanice. Napravné opatrenia najdete v
kapitole ,Spustenie kosenia“.

Roboticka kosacka sa nedokaze pripojit k
nabijacej stanici.

Nabijacia stanica je zdeformovana.

Umiestnite nabijaciu stanicu pevne na rovny povrch.
Informacie o instalacii nabijacej stanice najdete v kapitole
,Umiestnenie nabijacej stanice” v dokumente Sprievodca
nastavenim.

Navadzaci drét nie je poloZzeny priamo z nabijacej
stanice alebo je vzdialenost nespravna.

Navadzaci drét nainstalujte najmenej 2 metrov priamo od nabija-
cej stanice.

Informacie o instalacii navadzacich drétov najdete v kapitole
,Podmienky intalacie navadzacieho drétu” v dokumente
Sprievodca nastavenim.

Navadzaci drét nie je spravne pripevneny k nabi-
jacej stanici.

Navadzaci drét zaistite do drazky v strede zakladne nabijacej
stanice.

Informacie o instalacii navadzacieho drétu najdete v kapitole
LInstalacia navadzacieho drétu” v dokumente Sprievodca
nastavenim.

Zadné kolesa robotickej kosacky alebo nabijacia
stanica su znecistené.

Vycistite zadné kolesa robotickej kosacky a zakladriu nabijacej
stanice.

Nabijacie kontakty na robotickej kosacke alebo
nabijacej stanici su znecistené.

Vycistite nabijacie kontakty. Ak problém pretrvava aj po vycisteni
alebo ak su kontakty vyrazne opotrebované, obratte sa na nasu
predajiu alebo miestneho predajcu.

Roboticka kosacka sa nedokaze vratit do
nabijacej stanice.

KedZe sa roboticka kosa¢ka nachadza v aktivnom
obdobi hfadania navadzacieho signalu, nevracia
sa pomocou signalu z ohrani€ujuceho drétu.

Ak navadzaci drot nie je nainstalovany, nastavte aktivne obdobie
hladania navadzacieho signalu na 0 minut.

Postup nastavenia najdete v kapitole ,Nastavenie aktivneho
obdobia vyhladavania navadzacieho signalu*.

Roboticka kosacka po zmene pracovnej oblasti
neopusti nabijaciu stanicu.

Nechajte roboticku kosacku opustit’ nabijaciu stanicu a nechajte
ju uloZit okolité magnetické pole do pamate.
Postup nastavenia najdete v kapitole ,Predvolby navigéacie®.

Roboticka kosacka sa nedokaze vratit pomocou
signalu z ohrani¢ujuceho drétu, pretoze ohrani¢u-
juci drét naintalovany v blizkosti nabijacej stanice
je nespravny.

Na obidve strany nabijacej stanice nainstalujte ohrani¢ujuci drot
s dizkou 1,5 m.

Informécie o instalacii ohrani¢ujucich drotov najdete v kapitole
L,Instalacia ohrani¢ujuceho drétu” v dokumente Sprievodca
nastavenim.

Akumulator sa nenabija

Ak je akumulator Uplne vybity, méze chvilu trvat,
kym sa za¢ne nabijat.

Pripojte roboticku kosacku k nabijacej stanici so zapnutym napa-
janim a chvilu pockajte, kym sa nespusti nabijanie. Ak problém
pretrvava, kontaktujte nasSu predajriu alebo miestneho predajcu.

Nabijacie kontakty na robotickej kosacke alebo
nabijacej stanici su znelistené.

Vycistite nabijacie kontakty. Ak problém pretrvava aj po vycisteni
alebo ak su kontakty vyrazne opotrebované, obratte sa na nasu
predajiiu alebo miestneho predajcu.
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Chybny stav

Predpokladana pri¢ina (porucha)

Naprava

Roboticka kosacka zostava dlho v nabijacej
stanici a nezacne kosit.

Kryt displeja je zatvoreny, ale nebolo stlacené
tla¢idlo spustenia kosenia.

Po stlaceni tlacidla spustenia kosenia zatvorte kryt displeja.
Pokyny najdete v kapitole ,Spustenie kosenia“.

Roboticka kosacka je po navrate do nabijacej
stanice v pohotovostnom stave.

Po nabiti skontrolujte mozZnosti prevadzky.
Pokyny najdete v kapitole ,Predvolby parkovania*“.

Roboticka kosacka nefunguje, ak je teplota aku-
mulatora prili§ vysoka alebo prili$ nizka.

Po chvili roboticku kosacku restartujte.

Nadmerné vibracie/hluénost

Cepel kosacky je poskodena.

Skontrolujte stav Eepeli kosacky a nahradte ich novymi epelami
a skrutkami.
Informacie o vymene néjdete v kapitole ,Vymena epeli kosacky".

V Cepeli kosacky je zaseknuty cudzi predmet.

Skontrolujte ¢ast okolo ¢epele kosacky a odstrarite vSetky cudzie
predmety.

Roboticka kosacka pracuje v nezelanom ¢ase/
datume.

Datum a Cas robotickej kosacky su nespravne.

Skontrolujte datum a &as robotickej kosacky.
Informacie o nastaveni harmonogramu najdete v kapitole ,Zmena
nastaveni datumu a ¢asu".

NeZelané nastavenie naplanovaného kosenia.

Zmefite harmonogram kosenia.
Pokyny najdete v kapitole ,Naplanovanie kosenia“.

Roboticka kosacka sa pohybuje, ale motor
sekacej Cepele sa neotaca.

Roboticka kosacka sa prave zacala posuvat alebo
sa vracia do nabijacej stanice.

Motor Cepele sa neotaca, ked sa roboticka kosacka prave zacala
posuvat alebo ked sa vracia do nabijacej stanice.

Kratky ¢as kosenia

Cepele kosacky st opotrebované a zataZzenie
motora sekacej Cepele sa zvysilo.

Vymerite ¢epel kosacky.
Informacie o vymene néjdete v kapitole ,Vymena epeli kosacky".

Blizi sa koniec Zivotnosti batérie.

Kontaktujte nasu predajriu alebo miestneho predajcu.

Kratky ¢as kosenia a nabijania

BliZi sa koniec Zivotnosti batérie.

Kontaktujte nasu predajfiu alebo miestneho predajcu.

Motor Eepele je z nejakych dovodov pretazeny.

Kontaktujte nasu predajriu alebo miestneho predajcu.

Nerovnomerne pokoseny travnik

Harmonogram kosenia je prili§ kratky na pokose-
nie celej pracovnej oblasti.

Znizte velkost pracovnej oblasti alebo prediZte harmonogram.
Pokyny néjdete v kapitole ,Naplanovanie kosenia“.

Cepele kosacky su opotrebované a zatazenie
motora sekacej Cepele sa zvysilo.

Vymerite ¢epel kosacky.
Informacie o vymene najdete v kapitole ,Vymena Eepeli kosacky”.

Travnik je prili§ dlhy pre nastavenu vy$ku kosenia.

Najskor zmerite vySku kosenia alebo pokoste travnik na 65 mm
alebo mene;j.

Informacie o konfiguracii najdete v kapitole ,Urcenie vysky
kosenia"“.

Trava, konare alebo iné cudzie predmety brania
otacaniu zékladne ¢epele alebo koliesok.

Skontrolujte zakladriu ¢epele alebo kolieska a odstrarite vSetky
cudzie predmety.

Na travniku sa vytvaraju kolaje.

Roboticka kosacka sa opakovane pohybuje po
urcitej drahe.

Nastavte Sirku posunu navigacie.
Informacie o konfiguracii najdete v kapitole ,Nastavenie Sirky
posunu navigécie“.

Nemozno sa pohybovat po drahe.

Sirka drahy je uzka.

Sirka drahy musi byt aspori 150 cm.

Informacie o instalacii ohranicujucich drétov najdete v kapitole
,Podmienky instalacie ohrani€ujuceho drétu” v dokumente
Sprievodca nastavenim.

Roboticka kosacka nedokaze prejst cez dva
ohraniéujuce dréty na ostrovéek a z neho.

Dva ohrani¢ujuce dréty smerujlice na ostrovéek a
z ostrovceka nie su blizko seba.

Umiestnite k sebe (0 cm) dva ohranicujuce kable smerom k
ostrovéeku a z neho.

Informacie o instalacii ohrani¢ujucich drétov najdete v kapitole
L,Instalacia ohrani¢ujuceho drétu” v dokumente Sprievodca
nastavenim.

Spiralové sekanie nefunguije.

Neuplynulo 30 minut bezného kosenia.

Spiralové sekanie funguje, ked sa zaznamena husta trava po cca
30 minatach bezného kosenia travnika.
Viac informacii najdete v kapitole ,Kosenie nepokosenej travy*

Zabudnuty PIN kéd.

Kontaktujte predajcu alebo nasu predajriu.
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CESKY (Pavodni navod k pouzivani)
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OCHRANNY SYSTEM....................
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Specifikace ]

Specifikace

Model: RM350D
Jmenovité napéti 18V DC
Kapacita akumulatoru 5,0 Ah

Rozmery 700 mm x 560 mm x 270 mm
(DxSxV)

Hmotnost 13,7 kg

Otacky motoru bez zatizeni Motor nozu 2300 min”
Maximalni oblast sekani 3500 m?

Maximalni uhel stoupani svahu

26° (49 %)

Sekaci ntiz

Rotaéni nuz

3 noze
Cislo dilu nahradniho sekaciho noze 1913M9-3
Sitka sekani 240 mm

Vyska sekani

20 mm - 60 mm
9stupriové elektrické nastaveni v krocich po 5 mm

(méfeno podle normy EN303 447)

Stuperi ochrany IPX4
Pouzitelny adaptér stfidavého proudu AADO1
Pouzitelné nabijeci stanice RST001
Hrani¢ni vodi¢ Pracovni frekvenéni pasmo 3,3 kHz - 50 kHz
Vodici vodic Maximalni intenzita magnetického pole 38 dBuA/m

¢ Vzhledem k neustalému vyzkumu a vyvoji zde uvedené technické udaje podléhaji zménam bez upozornéni.
. Hlavni funkce a adaptér stfidavého proudu se mohou v jednotlivych zemich lisit.

. Hmotnost podle EPTA-Procedure 01/2014
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Znacky symbolli

NiZe jsou uvedeny symboly, se kterymi se mlzete pfi pouziti naradi
setkat. Je dulezité, abyste dfive, nez s nim zac¢nete pracovat, pocho-
pili jejich vyznam.

VAROVANI — Pfed pouzitim zafizeni si predtéte
pokyny pro uzivatele.

VAROVANI - P¥i pouziti dodrzujte bezpe¢nou vzda-
lenost od stroje.
Zafizeni muze vymrstit pfedméty a zpUsobit zranéni.

> || B>

VAROVANI — Pted praci na stroji nebo jeho zved-
nutim nastavte funkci ochrany proti kradezi a poté
vypnéte napajeni stroje.

Jinak by sekaci nz mohl poranit ruku a nohu.

Deaktivaénim zafizeni pro tento stroj je zablokovani
opétovného spusténi pomoci kédu PIN.
Zablokovani opétovného spusténi muzete ovladat
v nastaveni funkce ochrany proti kradezi.

Je-li aktivovano zablokovani opétovného spusténi,
bude k opétovnému spusténi zafizeni nutné zadat
PIN kod.

VAROVANI — Na zatizeni nejezdéte.
Jinak by sekaci nZ mohl poranit ruku a nohu.

Pouze pro zemé EU

Z duvodu pfitomnosti nebezpeénych soucasti v zafri-
zeni mohou odpadni elektrické a elektronické zafi-
zeni, akumulatory a baterie negativné ovlivnit Zivotni
prostredi a lidské zdravi.

Elektrické a elektronické spotfebi¢e ani akumulatory
nevyhazujte do domovniho odpadu!

V souladu s evropskou smérnici o odpadnich elek-
trickych a elektronickych zafizenich, akumulatorech
a bateriich a odpadnich akumulatorech a bateriich,
stejné jako jejim prizplisobenim ve vnitrostatnim
pravu, by odpadni elektricka zafizeni, baterie a
akumulatory mély byt uchovavany oddélené a mély
by byt odevzdany na vyhrazeném sbérném misté
komunalniho odpadu, které je provozovano v souladu
s pfedpisy na ochranu zivotniho prostredi.

Toto je oznaceno symbolem pfeskrtnuté popelnice na
koleckach, ktery je umistén na zafizeni.

Ugel pouziti
Toto zafizeni je uréeno pro automatické sekani a nabijeni.

Bezpecnostni opatireni
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Varovani — Nedotykejte se rotujicich noz.

V opacném pripadé mize dojit ke zranéni.

Nikdy nedovolte, aby toto zarizeni pouzivaly déti, osoby

s omezenymi fyzickymi, smyslovymi €i dusevnimi schop-
nostmi nebo s nedostatecnymi zkuSenostmi a znalostmi, ani
osoby neobeznamené s témito pokyny, pricemz vék obsluhy
muize byt omezen mistnimi predpisy.

Nedovolte détem, aby byly v blizkosti nebo si hraly se zafi-
zenim, kdyz je v provozu.

Nedotykejte se sekacich nozli nebo kol, dokud se upIné
nezastavi.

Nenabijejte zafizeni jinou nez dodanou nabijeci stanici.
Nepouzivejte jiny adaptér stridavého proudu nez ten, ktery
je uveden v tomto navodu k pouziti.

Pri likvidaci vnitfniho akumulatoru na konci jeji zivotnosti
dodrzujte mistni predpisy tykajici se likvidace akumulatoru.
Informace o vyjmuti akumulatoru naleznete v nasledujici
kapitole ,,Pri likvidaci tohoto produktu*.

V nasledujicich pripadech vypnéte hlavni vypina¢ robotické
sekacky.

Pfi odstrariovani cizich pfedmétt zaseknutych v zafizeni.
Pfed kontrolou, ¢isténim nebo praci na zafizeni nebo nabi-
jeci stanici.

Pred kontrolou, ¢isténim nebo praci na nabijeci stanici také
odpojte napajeci kabel adaptéru stridavého proudu.

PFi kontrole zafizeni na poskozeni po narazu na cizi
predmét.

Pokud zafizeni zacne abnormalné vibrovat. V takovém
pfipadé pfed opétovnym spusténim zafizeni zkontrolujte,
zda neni poskozeno.

10.

1.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

18.

Pred pouzitim zkontrolujte zafizeni, periferni zafizeni, napa-
jeci kabel a prodluzovaci kabel, abyste se ujistili, ze nevyka-
zuji zadné poskozeni nebo znamky starnuti.

Nikdy neprovozujte stroj nebo periferni zafizeni s vadnymi
ochrannymi kryty nebo stity, bez bezpe€nostnich zafizeni
nebo s poskozenymi ¢i opotifebovanymi kabely.
Nepripojujte poskozeny kabel ke zdroji napajeni. Pokud je
kabel pripojeny ke zdroji poSkozen, nedotykejte se kabelu,
dokud jej neodpojite od zdroje napajeni. Jinak mize dojit

k Urazu elektrickym proudem.

Nainstalujte adaptér stfidavého proudu a ohraniéujici kabel
mimo plochu sekani. V opaéném pfipadé muze dojit k poSko-
zeni kabelu nebo Urazu elektrickym proudem.

Pokud dojde k nehodé nebo poruse, okamzité prestaiite
zarizeni pouzivat.

Pokud dojde k uniku elektrolytu, okamzité prestaiite zafizeni
pouzivat.

Pokud se kabel béhem pouzivani poskodi, vytahnéte zastr-
¢ku ze zasuvky.

Doporucuje se pripojovat napajeci zastrécku ohranicujiciho
kabelu kabiny pouze k napajecimu obvodu, ktery je chranén
proudovym chraniéem (RCD) s aktivaénim proudem 30 mA
nebo nizsim.

Stroj nebo periferni zafizeni nepouzivejte za nepriznivého
pocasi, zvlasté existuje-li nebezpeci bourek.

Pokud dojde k neobvyklym vibracim, okamzité prestaiite
zarizeni pouzivat.

P¥i pouzivani zafizeni na vefejném prostranstvi je nutné
kolem pracovni oblasti rozmistit varovné znacky. Varovné
znacky by mély zobrazovat nasledujici text.

,Varovani! Automaticka sekacka na travu! NepfibliZzujte se k zafi-
zeni! Méjte déti pod dohledem!”

» Obr.1

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

35.

36.

Napajeci kabel adaptéru stfidavého proudu nelze vymeénit.
Pokud dojde k poskozeni napajeciho kabelu, je nutné adap-
tér stfidavého proudu zlikvidovat.

Pokud pracovni oblast sousedi s vefejnou komunikaci,
vytvorte hranici mezi pracovni oblasti a vefejnou komu-
nikaci. V opa¢ném pfipadé se mlze stroj dostat na vefejnou
komunikaci a zpUsobit nehodu.

Pred pouzitim se ujistéte, ze v pracovni oblasti nejsou zadni
lidé, domaci nebo mala zvirata. Mohou se zachytit do zafizeni
a zpUsobit zranéni.

Adaptér stiidavého proudu nepouzivejte na misté, které

je vystaveno desti, vihkosti nebo mokru. Jinak mize dojit

k drazu elektrickym proudem.

Nedotykejte se zastréky adaptéru stfidavého proudu
mokryma rukama. Jinak muze dojit k Urazu elektrickym
proudem.

Pripojte zastréku adaptéru stridavého proudu do venkovni
napajeci zasuvky.

Pfi instalaci a demontazi vodi¢u pouzivejte rukavice. Jinak
mohou vodi¢e zpUsobit zranéni.

Pfi zatloukani koliki davejte pozor, abyste kladivem neza-
sahli prsty nebo ruku.

Nainstalujte vodice tak, aby nevy¢nivaly ze zemé. VV opacném
pfipadé se muze zachytit noha a dojit ke zranéni.

P¥i otevirani a zavirani svorkového krytu si poéinejte opa-
trné, abyste si neskfipli prsty.

Nedotykejte se sekacich nozii, kdyz se zvedaji nebo spous-
téji dolti. MUze dojit zachyceni prstll a ke zranéni.

P¥i otevirani a zavirani krytu displeje si pocinejte opatrné,
abyste si neskfipli prsty.

Udrzujte svij oblicej mimo rotujici pneumatiky a sekaci
noze. MGze dojit zachyceni odévu a k uduseni.

Béhem provozu se nedivejte do sekacich nozu. Létajici pred-
méty mohou zasahnout oci.

Nedotykejte se rotujicich kol. MGzZe dojit zachyceni prstu a ke
zranéni.

Ujistéte se, Ze jsou sekaci noze nainstalovany spravné
podle tohoto navodu k pouziti. V opaéném pfripadé se mohou
sekaci noze neocekavané uvolnit a zpusobit zranéni.
Prenasejte toto zafizeni tak, aby strana sekaciho noze smé-
fovala od vas. V opacném pripadé mizete pfijit do kontaktu

s koly a nozi sekacky a zpUsobit zranéni.

Prenasejte toto zafrizeni drzenim za rukojet’. Pfi prenaseni
jinym drZzenim nez za rukojet bude zafizeni nestabilni a muze
spadnout a zpUsobit zranéni.

Dulezita bezpecnostni upozornéni pro akumulator

1.

Pred pouzitim robotické sekacky si prectéte vSechny
pokyny a varovné znacky.
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Pokud se prili§ zkrati provozni doba akumulatoru, preruste
okamzité praci. V opaéném pripadé existuje riziko prehfi-
vani, popaleni nebo dokonce vybuchu.

Neskladujte a nepouzivejte zafizeni na mistech, kde mtze
teplota dosahnout nebo prekrogcit 45 °C (113 °F).
Nespalujte akumulator, i kdyz je zcela vybity. Akumulator
muze v disledku zahrati vybuchnout.

Obsazené lithium-iontové akumulatory podléhaji pravnim
pozadavkim na nebezpecné zbozi.

Pfi komercéni pfeprave, napf. tfetimi osobami nebo spedic¢nimi
spole€nostmi, je tfeba dodrzovat zvlastni pozadavky na baleni a
oznacovani.

Pro pfipravu zbozi k pfepravé je nutna konzultace s odbornikem
na nebezpecny material. DodrZujte také pfipadné podrobné;si
narodni pfedpisy.

Nepouzivejte zafizeni v blizkosti vysokonapét'ovych elek-
trickych prenosovych vedeni. Pokud tak ucinite, mize dojit
k poru$e Ci selhani zafizeni nebo akumulatoru.

Produkt skladujte na bezpeéném misté mimo dosah déti.
Poskozeny akumulator nikdy sami nespravujte. Opravy
akumulatoru smi provadét pouze vyrobce nebo autorizovana
servisni stfediska.

TYTO POKYNY USCHOVEJTE.
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A UPOZORNENI: Pouzivejte pouze originalni akumulatory
Makita. Pouzivani neoriginalnich nebo upravenych akumulator(
muze zpUsobit explozi akumulatoru a nasledny pozar, zranéni a jiné
poskozeni. Zanika tim také zaruka spole¢nosti Makita na naradi a
nabijecku Makita.

Tipy k zajisténi maximalni zivotnosti

akumulatoru

1. Nikdy nenabijejte uplné nabity akumulator. Prebijeni zkra-
cuje zivotnost akumulatoru.

2. Akumulator dobijejte pfi okolni teploté od 10 °C do 40 °C
(50 °F az 104 °F). Pred nabijenim nechejte horky akumulator
zchladnout.

3. Pokud se akumulator del$i dobu nepouziva (déle nez Sest

mésict), je nutno jej dobit.

Typicka vazena hladina hluku (A) uréena podle normy
EN50636-2-107:

Hladina akustického tlaku (L,s): 70 dB(A) nebo méné
Hladina akustického vykonu (Lya): 59 dB (A)

Nejistota (K): 3,1 dB(A)

Hladina hluku pfi praci muze prekrocit hodnotu 80 dB (A).

POZNAMKA: Deklarované hodnoty emisi hluku jsou méteny stan-
dardni zkuSebni metodou a Ize je pouzit pro vzajemné srovnani
mezi zafizenimi.

POZNAMKA: Hodnotu(y) deklarovanych emisi hluku Ize také pou-
Zit k predbéznému posouzeni miry expozice vibracim.

A\VAROVANI: Skuteéné vydavany hluk pfi pouzivani zafizeni
se muze liSit od deklarované hodnoty (hodnot) v zavislosti na
pouziti zafizeni a zejména na typu zpracovavaného materialu.

M\VAROVANI: Nezapomeiite pfijmout bezpe&nostni opatieni
za Ucelem ochrany pracovnikti na zakladé odhadu expozice
za skuteénych podminek pouziti (kromé provozni doby zvazte
cely provozni cyklus véetné doby vypnuti zafizeni a doby
neéinnosti).

Prohlaseni o shodé

Pouze pro evropské zemé

Prohlaseni o shodé jsou obsaZena v Pfiloze A tohoto navodu
k obsluze.

Nazvy dilt

» Obr.2

1. Roboticka sekacka

Tlagitko ,ZASTAVENI“

Kryt displeje

Zadni kolo

LED

Nabijeci zasuvka

Ovladaci panel

Horni kryt

Podvozek

10. Hfidel posuvniku

11. Pryzovy drzak

12. Predni kolo

13. Vypina¢

14. Rukojet

15. Krytka USB
(Neotvirat. Slouzi pro udrzbu. )

16. Kryt nozl

17. Zakladna nozu

18. Sekaci n(z

19. Kluzna deska

O©XNOOAWLN

20. Nabijeci stanice

21. Zakladna stanice

22. Nabijeci svorka

23. Kryt svorky

24. Plast stanice

25. Indikator stanice

26. Kryt vodice

27. Hranicni vodi¢

28. Vodici vodi¢

29. Vodi¢

30. Kolik

31. Konektor

32. Spojka

33. Adaptér stfidavého proudu
(Tvar zastrcky se v jednotlivych regionech lisi. )

34. Ohranicujici kabel

35. Sroubovy kolik
(Pro upevnéni nabijeci stanice)

36. Sestihranny kli¢ 6

Predstaveni samostatné prodavanych polozek

A\ UPOZORNENI: Pro produkty Makita popsané v tomto
navodu doporu¢ujeme pouzivat nasledujici prislusenstvi a
nastavce. Pfi pouziti jiného pFisluSenstvi ¢i nastavci maze hrozit
nebezpedi zranéni osob. PFisluSenstvi Ize pouzivat pouze pro sta-
noveny ucel.

Podrobnosti o samostatné prodavanych polozkach naleznete v kata-
logu nebo se obratte na prodejce nebo nase obchodni zastoupeni.
+  Sadanozl

— Sada sekacich nozl a upeviiovacich Sroubu

100

*  Vodi¢
+  Sada na opravu vodicu
— Sada vodice, spojek a kolikl
+  Kolik
*  Spojka

POZNAMKA: Né&které samostatné prodavané polozky v seznamu
mohou byt dodany se zafizenim jako standardni pfislusenstvi

v dobé nakupu. Standardni pfisluSenstvi se muze lisit v zavislosti
na zemi zakoupeni.

CESKY



PRIPRAVA

K pouziti tohoto produktu jsou zapotfebi nasledujici pfipravné prace.

1. Pfiprava pracovni oblasti

Urcete rozsah, ktery ma roboticka sekacka sekat. Uzavrete pracovni
oblast hraniénim vodi€em a pfipojte napajeci zdroj k nabijeci stanici.
Podle potfeby nainstalujte vodici vodi¢.

Podrobny postup naleznete v pfilozeném Pravodci nastavenim.

2. Pocatecni nastaveni robotické sekacky

PFi prvnim pouziti robotické sekacky je nutné nastavit jazyk, datum a
Cas, oblast sekani a PIN kod.
Podrobny postup naleznete v pfilozeném Privodci nastavenim.

3. Nabijeni robotické sekacky

Akumulator robotické sekacky neni pfi dodani z vyroby dostatecné
nabity. Pfed pouzitim akumulator nabijte.

Postupy nabijeni naleznete v &asti ,Nabijeni robotické sekacky*
(strana 101) v této pFirucce.

Zapnuti/vypnuti napajeni

Hlavni vypina¢ je umistén na spodni strané robotické sekacky.
Stisknutim strany ! hlavniho vypinade zapnéte napajeni, stisknutim
strany O napajeni vypnéte.

» Obr.3: 1. Vypinaé

A UPOZORNENI: Kdyz roboticka sekaéka nepracuje (véetnd
uskladnéni), ujistéte se, ze je vypinac vypnuty.

Pokud je roboticka sekacka ponechana bez provozu po dlouhou
dobu se zapnutym napajenim, akumulator se mize vybit a stat se
nepouzitelnym.

Nabijeni robotické sekacky

Kontrola zbyvajici kapacity akumulatoru
1. Stisknéte tladitko ,ZASTAVENI".

Otevre se kryt displeje. )
» Obr.4: 1. Tlacitko ,ZASTAVENI® 2. Kryt displeje 3. Ovladaci panel

2. Zapnéte hlavni vypinac robotické sekacky.

3. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka). Zbyvajici
kapacitu akumulatoru mazete zkontrolovat v pravé horni ¢asti
obrazovky.

Main menu (Hlavni nabidka)
» Obr.5: 1. Indikace zbyvajici kapacity akumulatoru

Kdyz zaéne nabijeni, LED dioda blika zelené. Po dokon&eni nabijeni
LED dioda zhasne.

Skutecnosti, které je treba pochopit pred pouzitim

Pracovni prostiredi

Zkontrolujte, zda oblast, kterou ma roboticka sekacka sekat, odpo-

vida nasledujicim podminkam.

*  Vyska travy je 65 mm nebo méné.

Pokud je trava pfilis vysoka, posekeijte ji pfedem.

. Nejsou zde zadné prekazky jako kameny, vétve nebo nastroje.
Roboticka sekacka mlze vymrstit nebo zachytit prekazky a zpu-
sobit nehodu.

. Nejsou zde zadné louze.

Roboticka sekacka dokaze sekat travniky v desti, ale mokra
trava ma tendenci se na robotické sekacce lepit a zvySuje se
moznost prokluzu na strmych svazich.

*  Nejsou zde zavéje sneéhu.

Roboticka sekacka muze sklouznout a nebude fungovat
spravne.

Nabijeci stanice

Nabijeci stanice nabiji robotickou sekacku a vysila signaly do hrani¢-
niho vodice a vodiciho vodice.
Zkontrolujte, zda umisténi pro instalaci nabijeci stanice odpovida
nasledujicim podminkam.
»  Je blizko napajeciho zdroje.
»  Jedna se o rovné misto.
Misto instalace ma sklon v rozmezi +5°.
. Misto by mélo byt chranéno pfed sluncem.
. PFi instalaci nabijeci stanice pfimo na travnik udrzujte travnik
kratky.
. Pfed hraniénim vodi¢em existuje prostor 3 m nebo vice.
POZOR: Zakladnu stanice neohybeijte.

Hrani€ni vodi¢

Hrani¢ni vodi¢ vymezuje oblast, kde ma roboticka sekacka provadét
sekani.

Nainstalujte hrani¢ni vodi¢ kolem hranice oblasti, kde ma roboticka
sekacka provadét sekani.

ZpUsob instalace naleznete v kapitole ,Instalace hrani¢niho vodi¢e”
v Pravodci nastavenim.

Vodici vodi¢

Tento vodi¢ vede robotickou sekacku, kdyz se vraci do nabijeci sta-
nice. Tento vodic také vede sekacku do oblasti, kde sekacka na travu
pracuje méné ¢asto z topografickych a podobnych duvodu.

Zpusob instalace naleznete v kapitole ,Instalace vodiciho vodi¢e*

1. Zapnéte hlavni vypina¢ robotické sekacky.

POZNAMKA: Nabijeni se provadi pouze pFi zapnutém hlavnim
vypinadi robotické sekacky.

POZNAMKA: Pokud je akumulator zcela vybity, bude zahajeni
nabijeni trvat déle nez obvykle.

POZNAMKA: Pokud je akumulator horky nebo studeny, nabijeni se

nezahaji.

2. Pfripojte robotickou sekacku k nabijeci stanici.
» Obr.6: 1. Nabijeci stanice 2. LED

Indikace na LCD obrazovce Zbyvajici kapacita akumulatoru v Pravodci nastavenim.
0, , re
IE:] 80 -100 % Sviceni kontrolek
Roboticka sekacka a nabijeci stanice indikuji rizné stavy pomoci
S svételnych vzor( svych kontrolek.
60-80 % » Obr.7: 1.LED 2. Indikator stanice
Roboticka sekacka
20-60 % LED Stav
Zelena/blika Nabijeni (zhasne po dokonéeni nabijeni)
Bila/blika V provozu (bliké po dobu uréenou nastavenim [LED])
0-20% Cervenalblika Vyskyt chyby
Zluta/blika Pohotovostni rezim (vyjma pfipadu, jako je pohoto-
vostni rezim mimo planovanou provozni dobu béhem
automatického provozu)
Nabijem’ Nesviti Vypnuté napajeni / Vybity akumulator

Nabijeci stanice

Indikator stanice Stav

Cervena/sviti Vyskyt chyby

Cervena/blika Doslo k abnormalnimu stavu v zapojeni hrani¢niho

vodice

Zelena/sviti Hrani€ni vodi¢ je uspésné pfipojen
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ZPUSOB POUZITIi

Operace na ovladacim panelu

Po stisknuti tlagitka ,ZASTAVENI" se otevfe kryt displeje a Ize ovladat

ovladaci panel.

» Obr.8: 1.LCD obrazovka 2. Tla¢itka nabidky 3. Ovladaci klavesy
4. Ciselné klavesy 5. Tlagitko ,ZASTAVENI*

Tlagitko/klavesa Funkce
Tlacgitka Vraci robotickou sekacku do nabijeci
nabidky n stanice. Po stisknuti tohoto tlacitka

vyberte pozadovany zplisob navratu.

Je zobrazeno [Main menu (Hlavni
Q nabidka)] (Hlavni nabidka).

- Zacina sekat. Po stisknuti tohoto
'." tlacitka vyberte poZzadovany zpUsob

sekani.

Ovladaci
klavesy
LI

Navrat na pfedchozi obrazovku/

3 operaci.
Provadi vybranou polozku.

Ciselné
klavesy ~
Vybér a provadéni polozek na LCD obrazovce

Operace na LCD obrazovce se provadéji hlavné pomoci hlavni
nabidky. Stiskem tlagitka (&) zobrazite hlavni nabidku.

Vyberte polozky na obrazovce.
Vybrana polozka se zvyrazni (bilo-
-&erné inverzni zobrazeni).

Zadejte Cisla. Lze je ovladat pouze
v pfipadé, Ze je mozné Ciselné
zadani.

Main menu (Hlavni nabidka)

» Obr.9: 1.Datum 2. Cas 3. Zbyvajici kapacita akumulatoru
4. \Vyska sekani 5. Aktualné vybrana nabidka nastaveni
6. lkony nabidky nastaveni

Operace na LCD obrazovce pouzivaji ovladaci klavesy a Ciselné
klavesy. Dostupna tlacitka/klavesy se lisi podle polozek zobrazenych
na obrazovce.

Kdyz jsou polozky vybéru usporadany vedle sebe

Kdyz jsou polozky uspofadany vedle sebe, vyberte pomoci kla-

ves ﬁ/—p a provedte pomoci klavesy g

» Obr.10: 1. Vybrana polozka

Kdyz jsou polozky vybéru usporadany svisle
Pokud jsou polozZky usporadany svisle, vyberte pomoci klaves ﬁ/ﬁ

a provedte pomoci klavesy Y.
» Obr.11: 1. Vybrana polozka

Kdyz jsou k dispozici dalSi moznosti

Kdyz se vedle vybrané polozky objevi znacky trojuhelnikové Sipky,
jsou k dispozici dal§i moznosti. Vyberte polozku pomoci smérovych
klaves ( Jirlial /[—) oznacenych znackami trojuhelnikovych Sipek

a dokoncete vybér pomoci klavesy v,
» Obr.12

Pri zadavani Cisel
Na obrazovce pro zadani PIN kodu al&ro éber polozek, kde se zada-

vaji hodn% zadejte pomoci klaves a dokoncCete zadani
v

klavesou
» Obr.13

POZNAMKA: Pti zadavani hodnoty se dvéma nebo vice &islicemi
zadavejte v pofadi od hornich €islic (nebo prvniho &isla). Pokud
udélate chybu, zadejte libovolna &isla ke vSem &islicim a poté
znovu zadejte spravna Cisla.

Zahajeni sekani

A\VAROVANI: Kdy? je roboticka sekacka v provozu, dodrzujte

nasledujici body.

. Nedavejte ruce a nohy pod podvozek ani se pod néj
nedivejte.

*  Udrzujte svij obli¢ej a ruce mimo dosah rotujicich
pneumatik.

. Nedovolte détem nebo domacim zviratiim vstupovat do
pracovni oblasti.

POZOR: Roboticka sekacka je uréena pouze pro sekani trav-
nikd. Pfedem odstraiite z pracovni oblasti veskery plevel.

POZOR: Pfedem odstrante z pracovni oblasti predméty, jako
jsou malé kameny a vétve, které mohou branit provozu robo-
tické sekacky.

POZOR: Sekani nebude mozné spustit, pokud indikator stanice

nesviti nebo pokud sviti €i blika ¢ervené.

Mulze byt chyba v nabijeci stanici nebo preru$eny hrani¢ni vodic.

Pokud indikator stanice blika Eervené, zkontrolujte nasleduijici.

»  Je adaptér stfidavého proudu pfipojen k napajeci zasuvce?

» Je ohraniujici kabel spravné pfipojen k adaptéru stfidavého
proudu a nabijeci stanici?

*  Jsou nabijeci stanice a hrani¢ni vodi¢ spravné pfipojeny?

* Jev hrani¢nim vodici pferuseny obvod?

*  Jsou konektory a spojky na hrani¢nim vodici spravné
pfipojeny?

Muize dojit k do¢asné chybé zplsobené bleskem nebo jinymi prici-

nami ¢i teplotni ochranou nabijeci stanice. Pokud indikator stanice

sviti Cerveng, provedte nasledujici kroky.

. Odpojte ohranicujici kabel od nabijeci stanice, pockejte, dokud
indikator stanice nezhasne, a poté ohranicujici kabel znovu
pripojte.

. Pokud se tim problém nevyfesi, pfipojte po urcité dobé& ohrani-
Cujici kabel.

» Obr.14: 1. Indikator stanice

Vychozi tovarni nastaveni jsou definovana nasledovné. Chcete-li
zmeénit vychozi nastaveni, pFeétételsi pokyny k hIavnjm polozkam
nastaveni uvedenych v ¢asti ,NABIDKY NASTAVENI* (strana 103).

Hlavni polozka nastaveni Vychozi hodnota

Mowing area (Oblast sekani) Oblast nastavena poc¢ate¢nim

nastavenim

Cutting height (Vyska sekani) Consistent (Konzistentni) (60 mm)

Boundary overreach (Pfekroceni 32cm
hranice)

Spiral cutting (Spiralové sekani) Enable (Povolit)

Pro okamzité zahajeni sekani

Pro okamzité zahajeni sekani provedte operaci zahajeni sekani na
ovladacim panelu.

1. Stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI*.

Otevie se kryt displeje. )
» Obr.15: 1. Tlacitko ,ZASTAVENI" 2. Kryt displeje 3. Ovladaci
panel

2. Stisknéte tlacitko ) na ovladacim panelu.
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3. Vyberte poZzadovanou moznost.

Moznost Podrobnosti

Auto mowing Seka s automatickym provozem a nabijenim.
(Automaticke Kdyz se zbyvajici kapacita akumulatoru snizi,
sekani ) roboticka sekacka se automaticky vrati do nabi-
jeci stanice a nabije se. Po dokon&eni nabijeni
se sekani znovu spusti. Operace se provadi

v ramci planovaného obdobi sekani, které jste

nakonfigurovali
Mowing without | Seka bez nabijeni. Pokud se zbyvajici kapacita
charging akumulatoru ¢astec¢né vybije, zafizeni se v tomto
(Sekani bez bodé zastavi. Dobu sekani muzete zvolit bez nabi-
nabijeni) jeni. (Until battery empty (Do vybiti akumulatoru) /

For 30 min (Na 30 min) / For 90 min (Na 90 min))

. Béhem této moznosti bude planované sekani
zakazano.

*  Vyberte tuto moznost v dil&i oblasti.

Deactivate Deaktivuje planované sekani a zahaji sekani
schedules okamzité. Mzete vybrat obdobi pro deaktivaci
(Deaktivovat rozvrhu. (For 24 hours (Na 24 hodin) / For 3 days
plany) (Na 3 dny))

Mowing - With | Spusti sekani ve spirale z libovolného mista.
spiral cutting Vyberte [Auto mowing (Automatické sekani )]

(Sekani - se (Automatické sekani) v hlavni oblasti a [Mowing
spiralovym without charging (Sekani bez nabijeni)] (Sekani
sekanim) bez nabijeni) v dil€i oblasti.

POZNAMKA: Hlavni oblast oznaduje pracovni oblast, kde je
nainstalovana nabijeci stanice a roboticka sekacka se muze auto-
maticky vratit. Naproti tomu dil€i oblast oznacuje pracovni oblast,
kde neni dostate¢né Siroka draha, aby se roboticka sekacka mohla
vratit do nabijeci stanice a je nutné robotickou sekacku prfenaset
ru¢né. Podrobnosti viz ,Nabidka Start Mowing (Zahajeni sekani)*
(strana 104) v tomto navodu.

4. Zavrete kryt displeje.
Sekani zac¢ina. Béhem provozu LED dioda blika bile.

Zadani data a ¢asu zahajeni sekani

V nasledujici poloZce nastaveni zadejte datum a ¢as provedeni
sekani a uvedte robotickou sekacku do pohotovostniho stavu.

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni
nabidka) > [Mowing preferences (Predvolby sekani)] (Predvolby
sekani) > [Schedule (Plan)] (Rozvrh)

Podrobny zpusob nastaveni naleznete v ¢asti ,Nabidka Start Mowing
(Zahéajeni sekani)” (strana 104).

Zastaveni sekani

Existuji dva zplsoby zastaveni sekani nasledujicim zptsobem.

Zastaveni sekani a byt na misté

Po stisknuti tlagitka ,ZASTAVENI“ b&hem provozu se otevre kryt
displeje a sekani se zastavi. )
» Obr.16: 1. Tlacitko ,ZASTAVENI" 2. Kryt displeje

Zastaveni sekani a navrat se do nabijeci stanice
(konec)

1. B&hem provozu stisknéte tlagitko ,ZASTAVENI“ a poté stisknéte
tlacitko @ na ovladacim panelu.

»> Obr.17: 1. Tlagitko ,ZASTAVENI* 2. Kryt displeje 3. Ovladaci
panel

2. \Vyberte pozadovanou moznost.

POZNAMKA: LED dioda bude blikat po dobu pfedem nastavenou
nastavenim [LED].

POZOR: Pti zavirani krytu displeje pevné zatlacte, dokud
nezaklapne.

Moznost Podrobnosti

Stay at char- Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice a
ging station zUstane v ni.

(Zastat v nabi-

jeci stanici)

Schedule Roboticka sekacka se jednou vrati do nabijeci
restart time stanice a po uplynuti nastavené doby znovu spusti
(Naplanovat sekani.

Cas restartu)

Restart on Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice a
schedule poté zacne sekat v naplanovaném dni a Case.
(Restart. podle

planu)
3. Zavrete kryt displeje.

POZOR: P¥i zavirani krytu displeje pevné zatlacte, dokud
nezaklapne.

NABIDKY NASTAVENI

Pomoci tfi tlaCitek nabidky a klavesnice na ovladacim panelu nastavte robotickou sekacku v souladu s danym pouzitim a u€elem. Tato kapitola
pfedstavuje obsah nastaveni v Sesti nabidkach a jejich dalSich dil€ich nabidkach.

Obrazovka horni nabidky, ktera se zobrazi po zapnuti napajeni (kromé prvniho spusténi)

» Obr.18
Tlacitko Nazev nabidky Co lze nastavit pomoci dil¢ich nabidek Ref’erencnl
stranka

Sekani s automatickym provozem a nabijenim. 104

pm Sekani bez automatického nabijeni. 104

- Start mowing (Zacit sekani) Zahajeni automatického sekani v pozadovaném Gase. (Planované sekani je 105
pozastaveno.)
Sekani ve spirale. 105
Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice. 105
Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice a opétovné spusténi provozu 105
Park (Parkovani) v naplanovanou dobu.

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice a opétovné spusténi provozu podle 106
pfedem nastaveného rozvrhu.
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Tlacitko Nazev nabidky Co Ize nastavit pomoci diléich nabidek Ref'erencnl
stranka
Zmeéna a registrace oblasti sekani. 106
Mowing preferences . . .
(Predvolby sekani) Planovani sekani. 106
Ur&eni vysky sekani. 107
Nastaveni doby vyhledavani aktivniho signalu navadéni. 107
Sekani travy pobliz hranice. 108
Nastaveni vzdalenosti pohybu k po¢ate¢nimu bodu sekani. 108
Navigation preferences [, . S ) s .
(Predvolby navigace) Vybér zpusobu odjezdu z nabijeci stanice. 108
Upraveni Uhlu odjezdu z nabijeci stanice. 109
Uprava $itky posunu navigace. 110
Posekani neposekané travy. 110
Main menu (Hlavni ,, .
. Nastaveni ¢asu zvonéni alarmu. 110
nabidka)
. . .| Zména PIN kédu. 111
Security (Zabezpeceni) — -
Zamezeni ruSeni signalu vodice. 111
Ochrana robotické sekacky pred kradezi. 111
Ulozeni/naéteni uzivatelskych predvoleb. 111
Zména nastaveni data a ¢asu. 112
Zména jazyka zobrazeni. 112
Others (Ostatni) Resetovani uzivatelskych predvoleb. 112
Prochazeni informaci o produktu. 112
Sprava doby zapnuti/vypnuti LED diody. 112
Kontrola podrobnosti o provoznich chybach. 113

Nabidka Start Mowing (Zahajeni

sekani)

A\ UPOZORNENI: Pii prvnim spusténi robotické sekaéky po
instalaci vodi€t v oblasti sekani se v ramci predbézné pripravy
ujistéte, Zze roboticka sekacka automaticky vyjede ze zaparko-
vaného stavu v nabijeci stanici.

Kdyz roboticka sekacka automaticky opusti nabijeci stanici, ulozi
magnetické pole do své paméti a provede nezavislé fizeni, aby

se poté spravné provedla operace zaparkovani. Pokud tento ukol
neprovedete, roboticka sekacka nemusi pfi navratu spravné pro-
vést zaparkovani nebo nemusi spravné fungovat jinym zptsobem.

Vyberte a provedte jednu z nasledujicich dvou metod, aby robo-

ticka sekacka automaticky opustila nabijeci stanici.

e Zaparkujte plné nabitou robotickou sekacku v nabijeci stanici
béhem prfedem naplanované provozni doby (nebo kdykoli
pomoci dil¢i nabidky [Deactivate schedules (Deaktivovat
plany)] (Deaktivovat rozvrhy)) a poté zadejte pokyn ke spus-
téni pomoci nabidky [Start mowing (Zacit sekani)] (Zahajeni
sekani). Podrobnosti viz ,Nabidka Start Mowing (Zahajeni
sekani)” (strana 104).

. Predbézné zaregistrujte zpisob odjezdu v dil¢i nabidce
[Mower departing points (Mista odjezdu sekacky)] (Body
odjezdu sekacky) nabidky [Navigation preferences (Pfedvolby
navigace)] (Pfedvolby navigace) a provedte zku$ebni navigaci.
Podrobnosti viz ,Vybér zplisobu odjezdu z nabijeci stanice*
(strana 108).

Sekani s automatickym provozem a nabijenim

[Top menu] (Horni nabidka) > [Start mowing (Zacit sekani)]
(Zahajeni sekani) > [Auto mowing (Automatické sekani )]
(Automatické sekani)

Travnik na hlavni oblasti ohrani¢ené hrani¢nim vodi¢em je sekan
automaticky. Kdyz je vybrana tato nabidka, roboticka sekacka se
automaticky ovlada podle obsahu nastaveného v kazdé nabidce.
| kdyz se zbyvajici kapacita akumulatoru snizi, mGze roboticka
sekacka automaticky opakovat nabijeni a pokra¢ovat v uhledném
sekani travniku v dané oblasti.

O hlavni oblasti

Toto je pracovni oblast sekani, na které se nachazi nabijeci stanice.
Roboticka sekacka pokracuje v nahodné navigaci a sekani travniku

v této oblasti, pficemz se opakované vraci a odjizdi ze stfedu nabijeci
stanice.

» Obr.19: 1. Hlavni oblast 2. Nabijeci stanice 3. Hrani¢ni vodi¢

1. Stisknéte tiagitko ‘®8 na oviadacim panelu.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

» Obr.20

2. Vyberte [Auto mowing (Automatické sekani )] (Automatické
sekani).

Po stisknuti tlacitka se zobrazi zprava [Close the display cover to
start mowing. (Zavrete kryt displeje a zacnéte sekat.)] (Zavrete kryt
displeje a za¢néte sekat.).

3. Zavrete kryt displeje.
Roboticka sekacka zacne sekat.

Sekani bez automatického nabijeni

[Top menu] (Horni nabidka) > [Start mowing (Zacit sekani)]
(Zahajeni sekani) > [Mowing without charging (Sekani bez nabi-
jeni)] (Sekani bez nabijeni)

Automaticky provoz pokracuje po pfedem nastavenou dobu nebo do
vycCerpani kapacity akumulatoru.

Pracujte s robotickou sekackou s timto nastavenim pfi se€eni dil€ich
oblasti, které nemaiji zadnou cestu do hlavni oblasti nebo z ni. Také
v hlavni oblasti pouzijte toto nastaveni, kdyz sekate pouze po zvo-
lenou dobu, po kterou se zafizeni nemusi vracet do nabijeci stanice
nebo nabijet.

O dil¢i oblasti

Jedna se o samostatnou pracovni oblast sekani, ktera je ohrani¢ena
hrani¢nim vodi¢em, ale nema dostatec¢né Sirokou drahu, aby robo-
ticka sekacka mohla prejit do hlavni oblasti. Sekani se provadi auto-
maticky pfi detekci signall vodice, ale automaticky navrat do nabijeci
stanice neni mozny.
» Obr.21: 1. Hlavni oblast 2. Nabijeci stanice 3. Hrani¢ni vodi¢

4. Draha 5. Dil¢i oblast

POZOR: Chcete-li robotickou sekacku provozovat v dil€i
oblasti, predem ru¢né presunte robotickou sekacku z hlavni
oblasti do dil¢i.

POZOR: Chcete-li nabijet robotickou sekacku pracujici v dil€i
oblasti, zastavte robotickou sekacku a vypnéte napajeni a poté
ji preneste do hlavni oblasti. Po presunuti robotické sekacky
znovu zapnéte napajeni a ruéné ji pripojte k nainstalované
nabijeci stanici.

1. Stisknéte tlacitko [E na ovladacim panelu.
Zobrazi se dil¢i nabidka.

2. Vyberte [Mowing without charging (Sekani bez nabijeni)] (Sekani
bez nabijeni).

Zobrazi se nabidka moznosti.
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3. Vyberte poZzadovanou moznost.

MoZnost Podrobnosti

Until battery Seka automaticky, dokud se nevybije zbyvajici
empty kapacita akumulatoru.

(Do vybiti

akumulatoru)

For 30 min (Na | Seka automaticky po dobu 30 minut.
30 min)

For 90 min (Na | Seka automaticky po dobu 90 minut.
90 min)

Po stisknuti tlacitka E se zobrazi zprava [Close the display cover to
start mowing. (Zavrete kryt displeje a za¢néte sekat.)] (Zavrete kryt
displeje a zacnéte sekat.).

4. Zavrete kryt displeje.

Roboticka sekacka zac¢ne sekat.

POZNAMKA: Po provedeni [Until battery empty (Do vybiti aku-
mulatoru)] (Do vybiti akumulatoru) se roboticka sekacka zastavi

v misté, kde dojde zbyvajici kapacita akumulatoru. Chcete-li robo-

tickou sekacku nabit, ruéné ji pfipojte k nabijeci stanici v hlavni
oblasti.

Spusténi automatického sekani v pozadovaném

Case (Pozastaveni planovaného sekani)

[Top menu] (Horni nabidka) > [Start mowing (Zacit sekani)]
(Zahdjeni sekani) > [Deactivate schedules (Deaktivovat plany)]
(Deaktivovat rozvrhy)

Pfedem naplanované sekani mazete na urcitou dobu pozastavit

a nechat robotickou sekacku automaticky pracovat v potfebném
nebo vhodném nacasovani. Roboticka sekacka normalné pracuje a
zastavuje sekani podle pfedem nastaveného rozvrhu, ale vybér této
nabidky vam umozni ovladat robotickou sekacku automaticky i mimo
naplanované casy.

POZNAMKA: Jakmile uplyne nastavena doba, pfedem zadany roz-
vrh se znovu aktivuje a roboticka sekacka znovu spusti praci podle
pfedem nastaveného rozvrhu.

1. Stisknéte tlacitko na ovladacim panelu.
Zobrazi se dil¢i nabidka.

2. \Vyberte [Deactivate schedules (Deaktivovat plany)] (Deaktivovat
rozvrhy).

Zobrazi se nabidka moznosti.
3. Vyberte pozadovanou moznost.

Moznost Podrobnosti

For 24 hours Pozastavi praci naplanovanou v robotické
(Na 24 hodin) | sekacce na 24 hodin.

For 3 days (Na |Pozastavi praci naplanovanou v robotické
3 dny) sekacce na 3 dny.

Po stisknuti tlagitka [Y_ se zobrazi zprava [Close the display cover to
start mowing. (Zavrete kryt displeje a zacnéte sekat.)] (Zavrete kryt
displeje a za¢néte sekat.).

4. Zavrete kryt displeje.
Roboticka sekacka zacne sekat.

POZNAMKA: Chcete-li zastavit sekani b&hem nastavené doby,

ovladejte robotickou sekacku ru¢né, napfiklad stisknutim tlacitka
LZASTAVENI" na robotické seka&ce nebo pomoci nabidky [Park

(Parkovani)] (Parkovani) atd.

Sekani ve spirale

[Top menu] (Horni nabidka) > [Start mowing (Zacit sekani)]
(Zahajeni sekani) > [Mowing - With spiral cutting (Sekani - se
spiralovym sekanim)] (Sekani — Se spiralovym sekanim)

Sekani zacina ve spirale z mista zajmu v oblasti, jako je misto, kde je
trava husta nebo kde je vy$ka travy nerovnomérna kvili neposekané
travé atd. Poté, co roboticka sekacka najede ve spirale k intenzivnimu
sekani travniku na konkrétnim misté, pfejde do normalni navigace a
pokracuje v sekani celé plochy.

Normalni draha a spiralova draha

Roboticka sekacka normalné vypocitava svou drahu automaticky a

pohybuje se nahodné v pfimych ¢arach v ramci oblasti, aby dosahla
rovnomeérného povrchu travniku. MGzete vSak upfednostnit a inten-
zivné sekat cilovou oblast, abyste dosahli dobrého vysledku, a to

zahajenim spiralového sekani z konkrétniho mista, jako je misto, kde
je trava husta, zlGstava neposekana trava nebo trava roste rychleji
nez na jinych mistech.

» Obr.22: 1. Normalni draha 2. Spiralova draha

1. Vypnéte hlavni vypina¢ a umistéte robotickou sekacku na misto,
kde se spusti spiralové sekani. Poté zapnéte hlavni vypinac.

2. Stisknéte tlacitko [E na ovladacim panelu.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Mowing - With spiral cutting (Sekani - se spiralovym
sekanim)] (Sekani — Se spiralovym sekanim).

Zobrazi se nabidka moznosti.
4. Vyberte pozadovanou moznost.

MozZnost Podrobnosti

Auto mowing
(Automatické
sekani )

Provadi spiralové sekani v hlavni oblasti a po
dokonceni pokracuje v sekani s automatickym
provozem a nabijenim.

Mowing without | Provadi spiralové sekani a po dokon&eni pokra-

charging Suje v automatickém sekani béhem stanovené
(Sekani bez doby a bez automatického nabijeni.
nabijeni)

Po stisknuti tlacitka se zobrazi zprava [Close the display cover to
start mowing. (Zavrete kryt displeje a zanéte sekat.)] (Zavrete kryt
displeje a zacnéte sekat.).

5. Zavrete kryt displeje.
Roboticka sekacka zacne sekat.

Predvolby parkovani

POZNAMKA: Pokud ve své pracovni oblasti neinstalujete vodici
vodiCe, doporu€ujeme nastavit aktivni dobu vyhledavani vodiciho
signalu na ,0“ (nula). Pomaha robotické sekacce rychle se vratit
do nabijeci stanice. Podrobnosti viz ,Nastaveni obdobi aktivniho
vyhledavani pro signal navadéni* (strana 107).

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Park (Parkovani)] (Parkovani)
> [Stay at charging station (Zustat v nabijeci stanici)] (Zastat
v nabijeci stanici)

Sekani se zastavi a roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice.
1. Stisknéte tladitko A na ovladacim panelu.

Zobrazi se dil€i nabidka.

» Obr.23

2. \Vyberte [Stay at charging station (Zustat v nabijeci stanici)]
(Zustat v nabijeci stanici).

Po stisknuti tlacitka m 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. Zavrete kryt displeje.

Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice.

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice a

restartovani provozu v naplanovanou dobu

[Top menu] (Horni nabidka) > [Park (Parkovani)] (Parkovani) >
[Schedule restart time (Naplanovat ¢as restartu)] (Naplanovat
¢as opétovného spusténi)

Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice a po zadané dobé se
provoz znovu zahaji.

1. Stisknéte tladitko [E na ovladacim panelu.
Zobrazi se dil¢i nabidka.

2. Vyberte [Schedule restart time (Naplanovat ¢as restartu)]
(Naplanovat ¢as opétovného spusténi).

Zobrazi se zadavaci obrazovka.

3. Pomoci klavesnice zadejte pozadovany Cas.
» Obr.24

POZNAMKA: M(izete zadat Cas do op&tovného zahajeni 0 a2
99 hodin. Po¢atecni nastaveni je 3 hodiny.
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4. Stisknutim klavesy E potvrdte zadani.

Zobrazi se zprava [Close the display cover to return to the char-
ging station. (Zavrete kryt displeje pro navrat do nabijeci stanice.)]
(Chcete-li se vratit do nabijeci stanice, zavrete kryt displeje.).

5. Zavrete kryt displeje.
Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice.

Navrat robotické sekacky do nabijeci stanice

a opétovné spusténi provozu podle predem
nastaveného rozvrhu

[Top menu] (Horni nabidka) > [Park (Parkovani)] (Parkovani) >
[Restart on schedule (Restart. podle planu)] (Opétovné spusténi
dle rozvrhu)

Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice a poté se provoz
znovu zahaji podle pfedem nastaveného rozvrhu sekani. Roboticka
sekacka zUstava v pohotovostnim rezimu po navratu do nabijeci
stanice a poté automaticky opusti stanici, aby spinila dal$i pfednasta-
veny rozvrh sekani.

POZNAMKA: Pokud neni roboticka sekatka dostate&né nabita,
nezacne sekat, i kdyz se pfiblizi pfednastaveny rozvrh. Sekani se
znovu zahaji po dokonceni nabijeni.

POZNAMKA: Rozvrh zobrazeny na obrazovce nelze z této
nabidky vytvofit, zménit ani odstranit. Chcete-li upravit rozvrh,
vyberte [Schedule (Plan)] (Rozvrh) v nabidce [Mowing preferen-
ces (Predvolby sekani)] (Pfedvolby sekani) a znovu provedte
nastaveni.

1. Stisknéte tlacitko (A na ovladacim panelu.

Zobrazi se dil¢i nabidka. Rozvrh sekani se zobrazi vedle [Restart on
schedule (Restart. podle planu)] (Opétovné spusténi dle rozvrhu).
Zobrazené datum a ¢as predstavuji rozvrh dal$iho planovaného
opétovného zahajeni poté, co se roboticka sekacka vrati do nabijeci
stanice.

2. Vyberte [Restart on schedule (Restart. podle planu)] (Opétovné
spusténi dle rozvrhu).

Potvrdte zobrazeny rozvrh spusténi a pokracujte v nastaveni.
» Obr.25: 1. Rozvrh dal$iho planovaného opétovného zahajeni

Po stisknuti tlagitka [Y_ se zobrazi zprava [Close the display cover

to return to the charging station. (Zavrete kryt displeje pro navrat do
nabijeci stanice.)] (Chcete-li se vratit do nabijeci stanice, zaviete kryt
displeje.).

3. Zavrete kryt displeje.

Roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice.

Predvolby sekani
Zména a registrace oblasti sekani

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Mowing preferences (Predvolby sekani)]
(Predvolby sekani) > [Mowing area (Oblast sekani)] (Oblast
sekani)

To se pouziva ke zméné oblasti sekani registrované pfi prvnim spus-
téni robotické sekacky nebo k registraci velikosti nové oblasti sekani.
Roboticka sekacka zjisti optimalni proces sekani a efektivné poseka
travnik na zakladé zde nastavenych informaci o oblasti sekani.

POZOR: Nastavte vhodnou oblast sekani. Pokud se nastavena
hodnota vyrazné lisi od skute¢né oblasti, mohou zde byt nepose-

kana mista atd.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. \Vyberte |||n‘n zobrazené na obrazovce.

» Obr.26

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Mowing area (Oblast sekani)] (Oblast sekani).
» Obr.27

4. Pomoci klavesnice vyberte rozsah velikosti vasi sekané plochy.
» Obr.28: 1. Znacky trojuhelnikové Sipky

POZNAMKA: Kdy? se vedle moznosti zobrazi znagky trojthelni-
kovych Sipek, stisknutim klaves E]E/E/E prepnéte zobrazeni
moznosti. Kdyz se zobrazi pozadovana moznost, potvrdte vybér

stisknutim klavesu [7

5. Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokoncete
nastaveni.

Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu A

Planovani sekani

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Mowing preferences (Predvolby sekani)]
(Predvolby sekani) > [Schedule (Plan)] (Rozvrh)

Nastavte tydenni rozvrh sekani pfedem, abyste mohli sekat v souladu
s pocasim a zivotnim stylem. Vhodny pracovni plan také stabilizuje
frekvenci sekani a udrzi travnik v dobrém stavu po delSi dobu.

A\ UPOZORNENI: Sestavte si denni a tydenni pracovni rozvrhy
béhem dob zavieni bez osob. Pfipravte si rozvrhy, aby bylo
zamezeno styku s no¢nimi zviraty. Osobam pobliz nebo divokym
zvifatim mize sekani ublizit.

POZNAMKA: Zajistéte dobfe vyvazené rozvrhy, abyste se vyhnuli
silnému provozu sekacky, ktery zpusobuje zhutnéni travniku.
Proménte dlouhé hodiny sekani na naplanované ¢asové bloky, aby
bylo mozné presmérovat provoz a dat opotfebovanym plocham
prostor k odpoc¢inku.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte "Lﬁ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil€i nabidka.

3. Vyberte [Schedule (Plan)] (Rozvrh).

Zobrazi se obrazovka nastaveni tydenniho rozvrhu.

4. Pomoci klavesnice vyberte den pro nastaveni rozvrhu.
Stisknutim tlagitek E]/E] zvyraznéte pozadovany den a poté stisk-
néte tlaitko ¥ .

Muzete vybrat vice dni najednou. Vybrany dnem (dny) je podtrzeny.

» Obr.29: 1. Indikace vybé&ru dne 2. Casové obdobi, kdy je napla-
novano sekani 3. Casové obdobi, kdy neni naplanovano
sekani

POZNAMKA: Po vyb&ru dnd a nastaveni podrobného &asového
rozvrhu se zobrazi registrovany pracovni rozvrh pro kazdy den.
Casova obdobi bez nastaveného rozvrhu se zobrazi bile.

5. Vyberte [Time schedule (Casovy plan)] (Casovy rozvrh).
Zobrazi se obrazovka nastaveni ¢asového rozvrhu.
6. Vyberte pozadovanou moznost.

MozZnost Podrobnosti

Work 24 Roboticka sekacka pracuje cely den. Kdyz je
hours (Prace vybrana tato moznost, v zaskrtavacim policku

24 hodin) [Schedule 1: (Casovy plan 1:)] (Rozvrh 1:) se zob-

razi zaskrtnuti a zobrazi se [00:00] — [24:00].

Park 24 hours | Roboticka sekacka zUstava zaparkovana po cely
(Parkovani den. Kdyz je vybrana tato moznost, zaskrtnuti

24 h) z polidek [Schedule 1: (Casovy plan 1:)] (Rozvrh
1:) a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)] (Rozvrh 2:) se
odstrani a zobrazi se [00:00] — [00:00].

Roboticka sekacka pracuje v nastaveny cas.

Schedule 1:
(Casovy plan
1)

Schedule

2: (Casovy
plan 2:)

» Obr.30

Roboticka sekacka pracuje v nastaveny ¢as.

Nastaveni rozvrhu

(1) Pomoci klavesnice zaskrtnéte policko u moznosti rozvrhu, kterou
chcete nastavit.

(2) Pomoci klaves E@E/E zvyraznéte pole pro zadani hodin
nebo minut, které chcete nastavit.
(38) Pomoci klavesnice zadejte Cas.

(4) Opakovanim kroku 2 a 3 zadejte vSechna pole pro zadani hodin
a minut.
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POZOR: Chcete-li povolit nastaveni rozvrhu, nezapomerite
zaskrtnout zaskrtavaci policko.

POZOR: Casy zadané do [Schedule 1: (Casovy plan 1:)]
(Rozvrh 1:) a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)] (Rozvrh 2:) se
nesmi prekryvat.

7. Vyberte [Verify (Ovéfit)] (Ovéfit).
KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesu v,

Doporucena doba provozu pro vybranou oblast sekani

Tabulka ukazuje doporu¢enou dobu chodu navrZzenou pro vasi kate-
gorii velikosti oblasti sekani. Navrhnéte si vlastni denni a tydenni
rozvrhy podle svych potfeb.

Velikost Tydenni pra- Denni pracovni | Priklady ¢asovych
oblasti covni dny (dny) | hodiny (hodiny) |tabulek
sekani (m?)
500 5 5 07:00 — 12:00
7 3,5 07:00 - 10:30
750 5 7,5 07:00 — 14:30
7 55 07:00 — 12:30
1000 5 10 07:00 - 17:00
7 7 07:00 — 14:00
1500 5 14,5 07:00 - 21:30
7 10,5 07:00 —17:30
2000 5 19,5 04:00 - 23:30
7 14 07:00 —21:00
2500 6 20 03:00 - 23:00
7 17,5 05:00 — 22:30
3000 7 21 02:00 - 23:00
3500 7 24 00:00 — 24:00

Uréeni vysSky sekani

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Mowing preferences (Predvolby sekani)]
(Predvolby sekani) > [Cutting height (Vyska sekani)] (Vyska
sekani)

Nastavte vySku sekani ruéné nebo pomoci funkce Automaticky.
Roboticka sekacka automaticky nastavi vy$ku noze podle nastavené
vy$ky travy.

POZOR: Sekani dlouhé travy na kratkou délku najednou muze
zpUsobit odumfeni travy nebo posekana trava maze uviznout
uvnitf robotické sekacky.

POZNAMKA: Vysokou travu se nepokouseijte sekat najednou.
Misto toho sekejte travnik po krocich, mezi jednotlivymi sekanimi
ponechejte jeden nebo dva dny, dokud se travnik rovhomérné
nezkrati. Zbytky travy travniku by pfi jednom sekani nemély byt
delSi nez 5 mm. Po8kozeni a zatéz na travniku Ize snizit, aby byl
zachovan krasny povrch travniku, nastavenim vhodné vysky travy a
frekvence sekani.

POZNAMKA: Maximalni hodnota nastaveni vysky sekani pro
robotickou sekacku je 60 mm. Pokud vyska travy na zacatku sekani
prekro¢i tuto maximalni hodnotu, pfed pouzitim robotické sekacky
travu posekejte sekackou na travu Makita nebo jinym strojem na
vysku 65 mm nebo méne.

» Obr.31

1. Stisknéte tlacitko (%] na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. \Vyberte |||n‘n zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Cutting height (VySka sekani)] (VySka sekani).
Zobrazi se obrazovka vybéru nabidky.

4. \Vyberte pozadovanou nabidku.

Nabidka

Manual (consi- | Tim se nastavi konzistentni vySka sekani.
stent) (Rucné
(konzistentné))

Auto Zadanim vySky travy na zacatku a na konci sekani
roboticka sekacka automaticky v krocich nasta-
vuje vySku noze.

Podrobnosti

Zobrazi se obrazovka pro zadani vySky sekani.
5. Pomoci klaves [ J(» /(4 [ upravte vysku sekani.

Kdyz se na obrazovce zobrazi pozadovana vyska, stisknéte tla-
Citko m ¢im potvrdite nastaveni. Pokud existuje vice zadavacich
poli, vyberte vSechny hodnoty a stisknéte klavesu .

Zadavaci obrazovka nabidky [Manual (consistent) (Ru¢né (konzi-
stentné))] (Manualni (konzistentni))
» Obr.32

Zadavaci obrazovka nabidky [Auto] (Automaticky)
» Obr.33: 1. Vyska travy na zacatku prace 2. Cilova vyska travy

6. Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokoncete
nastaveni.

KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesu (v.

Predvolby navigace

A\ UPOZORNENI: Pii prvnim spuéténi robotické sekaéky po
instalaci vodi€t v oblasti sekani se v ramci predbézné pfipravy
ujistéte, ze roboticka sekacka automaticky vyjede ze zaparko-
vaného stavu v nabijeci stanici.

Kdyz roboticka sekacka automaticky opusti nabijeci stanici, ulozi
magnetické pole do své paméti a provede nezavislé fizeni, aby

se poté spravné provedla operace zaparkovani. Pokud tento ukol
neprovedete, roboticka sekacka nemusi pfi navratu spravné pro-
vést zaparkovani nebo nemusi spravné fungovat jinym zpisobem.

Vyberte a provedte jednu z nasledujicich dvou metod, aby robo-

ticka sekacka automaticky opustila nabijeci stanici.

«  Zaparkujte pIné nabitou robotickou sekacku v nabijeci stanici
béhem pfedem naplanované provozni doby (nebo kdykoli
pomoci diléi nabidky [Deactivate schedules (Deaktivovat
plany)] (Deaktivovat rozvrhy)) a poté zadejte pokyn ke spus-
téni pomoci nabidky [Start mowing (Zacit sekani)] (Zahajeni
sekani). Podrobnosti viz ,Nabidka Start Mowing (Zahajeni
sekani)” (strana 104).

. Predbézné zaregistrujte zpusob odjezdu v dil¢i nabidce
[Mower departing points (Mista odjezdu sekacky)] (Body
odjezdu sekacky) nabidky [Navigation preferences (Pfedvolby
navigace)] (Pfedvolby navigace) a provedte zkuSebni navigaci.
Podrobnosti viz ,Vybér zplisobu odjezdu z nabijeci stanice*
(strana 108).

Nastaveni obdobi aktivniho vyhledavani pro signal

navadeéni

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Active search period for guide
wire (Aktivni doba hledani nav. vodice)] (Obdobi aktivniho vyhle-
davani pro vodici vodic)

Nastavte dobu, po kterou roboticka sekacka aktivné vyhledava fidici
signal z vodiciho vodice.

POZNAMKA: P¥i navratu do nabijeci stanice roboticka sekacka
detekuje signal vysilany z vodiciho vodi¢e a sleduje tento signal,
aby efektivné sledoval zpatecni cestu ke stanici.

POZNAMKA: Pokud nelze signal z vodiciho vodi¢e detekovat
béhem obdobi aktivniho vyhledavani, provoz se pfepne na vyhle-
davani v Sirokém rozsahu, v€etné signalu z hrani¢niho vodice, a
roboticka sekacka se vrati do nabijeci stanice podle zjisténého
fidiciho signalu.

POZNAMKA: Pokud ve své pracovni oblasti neinstalujete vodici
vodi¢e, doporucujeme nastavit aktivni dobu vyhledavani vodiciho
signalu na ,0“ (nula).

1. Stisknéte tladitko [? na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte ¥ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Active search period for guide wire (Aktivni doba hle-
dani nav. vodi¢e)] (Obdobi aktivniho vyhledavani pro vodici vodi¢).
» Obr.34

Zobrazi se zadavaci obrazovka.
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4. Pomoci klavesnice zadejte pozadované obdobi vyhledavani.
» Obr.35

POZNAMKA: Muzete zadat obdobi aktivniho vyhledavani 0 az

10 minut. Po¢atecni nastaveni je 10 minut. Pokud je zadana hod-
nota, ktera pfesahuje rozsah nastaveni, je automaticky nahrazena
maximalni hodnotou.

5.  Stisknutim klavesy E potvrdte zadani.

KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu (v,

Sekani travy pobliz hranice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Boundary overreach (Prekro¢eni
hranic)] (Pfekroceni hranice)

Upravte vzdalenost, o kterou ma roboticka sekacka prekrocit hrani¢ni
vodi¢ za uc¢elem uhledného sekani travy pobliz hranice.

Pohyb robotické sekacky pobliz hranice

Kdyz se roboticka sekacka pfiblizi k hrani€nimu vodici instalovanému
kolem oblasti sekani, detekuje signal z vodi€e a pfipravi se na zménu
sméru. Kdyz je nastaveno pfekroceni hranice, roboticka sekacka
seka do urcité vzdalenosti vné vodice a pak se vrati do hranice, auto-
maticky se otoCi a pokracuje v sekani. Nastavenim vhodného pfe-
kro¢eni hranice mlzete dosahnout dobré Upravy travniku, aniz byste
nechali travu neposekanou v blizkosti hranice.
» Obr.36: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Pfekro€eni hranice 3. Signal vodice
4. Draha sekani

1. Stisknéte tlacitko (&) na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. \Vyberte (¥ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Boundary overreach (Pfekroceni hranic)] (Pfekroceni
hranice).

Zobrazi se zadavaci obrazovka.

4. Pomoci klavesnice zadejte vzdalenost, kterou ma roboticka

sekacka dosahnout pfes hrani¢ni vodic.
» Obr.37

POZNAMKA: M(izete zadat vzdalenost presahu 20 aZ 50 cm.
POZNAMKA: Pokud zadate hodnotu, ktera je pod rozsahem nasta-
veni, zobrazi se zprava [Invalid input. (Neplatny vstup.)] (Neplatné
zadani.). Vyberte [OK] a poté stisknéte klavesu ¥]. Znovu se objevi
zadavaci obrazovka.

POZNAMKA: Pokud je zadana hodnota, ktera presahuje rozsah
nastaveni, je automaticky nahrazena maximalni hodnotou.

5. Stisknutim klavesy [Z potvrdte zadani.
Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesu LY.

Nastaveni vzdalenosti pohybu k po¢ateénimu bodu

sekani

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Departure position (Poloha
odjezdu)] (Pozice odjezdu)

Nastavte vzdalenost pohybu, ve které roboticka sekacka nezacne
sekat po opusténi nabijeci stanice. Roboticka sekacka se nejprve
vzdali od nabijeci stanice bez sekani a poté, co se pfesune na zde
nastavenou vzdalenost, za¢ne sekat.

Proc¢ je nutné se presunout na poc¢atec¢ni bod sekani?

Kdyz roboticka sekacka opusti nabijeci stanici, neza¢ne sekat oka-
mzité, ale zaCne sekat az po pfesunuti na urcitou vzdalenost od
stanice. Nastaveni mirné vzdalené pracovni vychozi polohy totiz
umoznuje vyhnout se pfekryvani nebo vychyleni pracovnich drah a
efektivnéji se dostat do té&Zko pfistupnych mist.
» Obr.38: 1. Nabijeci stanice 2. Pracovni vychozi pozice

3. Vzdalenost pohybu

1. Stisknéte tlagitko (8] na oviadacim panelu.
Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
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2. Vyberte ¥ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Departure position (Poloha odjezdu)] (Pozice odjezdu).
Zobrazi se zadavaci obrazovka.

4. Pomoci klavesnice zadejte vzdalenost, kterou ma roboticka
sekacka ujet, nez zacne sekat.
» Obr.39

POZNAMKA: MiiZete zadat pozici odjezdu 80 aZ 300 cm.
POZNAMKA: Pokud zadate hodnotu, ktera je pod rozsahem nasta-
veni, zobrazi se zprava [Invalid input. (Neplatny vstup.)] (Neplatné
zadani.). Vyberte [OK] a poté stisknéte klavesu Y . Znovu se objevi
zadavaci obrazovka.

POZNAMKA: Pokud je zadana hodnota, ktera presahuje rozsah
nastaveni, je automaticky nahrazena maximalni hodnotou.

5. Stisknutim klavesy m potvrdte zadani.
Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu A

Vybér zptsobu odjezdu z nabijeci stanice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Pfedvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Mower departing points (Mista
odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky)

Nastavte, jak ma roboticka sekacka opustit nabijeci stanici a zacit
sekat. MUzete zaregistrovat a upravit prioritu provadéni az péti rliz-
nych zpUsobu odjezdu, v€etné typu signalu vodice, ktery ma byt sle-
dovan, a vzdalenosti pohybu k bodim odjezdu sekacky pfi odjezdu
ze stanice.

Inteligentné zkombinujte nékolik bodti odjezdu
sekacky

Kromé zahajeni sekani pfimo z nabijeci stanice se muze roboticka
sekacka také vzdalit od stanice podél hrani¢niho nebo vodiciho
vodiCe na urcitou vzdalenost a poté zacit pracovat z tohoto mista.
Kombinaci vice zplsobu odjezdu v souladu s tvarem a usporada-
nim pracovni oblasti se muzete vyhnout prekryvani nebo vychyleni
pracovnich tras, pfijet pfimo do oblasti, které jsou obtizné pfistupné
béznou navigaci, a dosahnout rovhomérné upravy travniku po celé
plose.
» Obr.40: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢

4. Body odjezdu sekacky

POZOR: Pfed nastavenim zpusobu odjezdu pfipojte robotickou
sekacku k nabijeci stanici.

1. Stisknéte tladitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte ¥ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Mower departing points (Mista odjezdu sekacky)] (Body

odjezdu sekacky).

Zobrazi se obrazovka vybéru nabidky.

4. \Vyberte ¢islo profilu pro registraci zptsobu odjezdu.

» Obr.41: 1. Dopredu doleva podél hrani¢niho vodi¢e 2. Dopfedu
doprava podél hraniéniho vodi¢e 3. Dopfedu podél vodi-
ciho vodi¢e 1 4. Dopfedu podél vodiciho vodice 2

Zobrazi se nabidka moznosti.

5. Pomoci klavesnice zadejte pozadované podminky do poli for-
matu moznosti zobrazenych na obrazovce.

Moznost Podrobnosti

Wire to trace: | Vyberte typ vodicCe, ktery ma roboticka sekacka
(Sledovany sledovat po opusténi nabijeci stanice. Pomoci
vodic:) klaves Fﬁﬁfzobrazte poZadovany typ vodice.
Chcete-li odjet pfimo z nabijeci stanice bez sledo-
vani konkrétniho vodice, vyberte [--].

Departure posi- | Zadejte vzdalenost, o kterou se ma roboticka

tion: (Poloha sekacCka posunout od stanice pfed zahajenim
odjezdu:) sekani. Mlzete zadat vzdalenost 0 az 800 cm.
Probability Zadejte pravdépodobnost provedeni nastaveného

(Pravdépodob- | profilu v procentech.
nost)

» Obr.42: 1. Maximalni hodnota pravdépodobnosti, kterou Ize zadat

CESKY



POZNAMKA: P¥i nastaveni dle popsanych hodnot je celkova
pravdépodobnost pro [Mower departing points (Mista odjezdu
sekacky)] (Body odjezdu sekacky) 60 %. U zbyvajicich 40 %
roboticka sekacka vyjizdi pfimo z nabijeci stanice. Kdyz roboticka
sekacka vyjizdi pfimo z nabijeci stanice, Ize nastavit uhly vyjezdu.
Podrobnosti o thlech vyjezdu viz ¢ast ,Upraveni tuhlu odjezdu

z nabijeci stanice".

POZNAMKA: Maximalni hodnota pravd&podobnosti, kterou Ize
zadat pro kazdy profil, je zobrazena vlevo od pole pro zadani prav-
dépodobnosti. Zadejte hodnotu zobrazené maximalni hodnoty nebo
niz8i. Pokud je zadana hodnota, ktera pfesahuje rozsah, je automa-
ticky nahrazena maximalni hodnotou.

6. Pred registraci nastaveni vyberte [Test] a provedte zkusebni
provoz.

Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokoncCete testo-
vaci operaci.

Pokud jsou vysledky zkuSebniho provozu neuspokojivé, provedte
nastaveni znovu.

POZNAMKA: Chcete-li po zkudebni navigaci zaregistrovat nasta-
veni vzdalenosti, ulozte protokol o zkousce podle pokynd na obra-
zovce. Pak stiskem klavesy dokoncete registraci poté, co se
zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né ulozeno.)] (Usp&sné
uloZeno.). Po dokonéeni registrace se obrazovka vrati na obra-
zovku vybéru nabidky.

POZNAMKA: Roboticka sekacka se po testovaci navigaci automa-
ticky zastavi pobliz mista odjezdu sekacky. Chcete-li znovu provést
nastaveni nebo zaregistrovat novy profil, ruéné znovu pfipojte robo-
tickou sekacku k nabijeci stanici.

POZNAMKA: Chcete-li pfeskogit testovaci navigaci, vyberte [Verify
(Oveérit)] (Ovéfit) a zaregistrujte nastaveni.

KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesu Y.

7. Opakujte kroky (4) az (6) a podle potfeby zaregistrujte az pét
profilG.

Upraveni thlu odjezdu z nabijeci stanice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Prfedvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Departure angles (Ndjezdové
ahly)] (Uhly odjezdu)

Nastavte uhly odjezdu, kdyz roboticka sekacka vyjizdi pfimo z nabi-
jeci stanice. Za predpokladu, Ze kontaktni bod parkovaci stanice
sméfuje k nabijeci stanici v thlu 0° (12 hodin), mizete nastavit dva
rozsahy Uhlu odjezdu od 90° (3 hodiny) do 270° (9 hodin) ve sméru
hodinovych ruci¢ek. Muzete upravit prioritu provedeni kazdého uhlu
odjezdu.

Jaka je ,,pravdépodobnost®, ktera urcuje prioritu
provedeni?
Pravdépodobnost ziskana pfi nastaveni zplsobu odjezdu a uhli
odjezdu z nabijeci stanice vyjadfuje moznost, Ze roboticka sekacka
upfednostiiuje provoz na zakladé nastaveného obsahu v procentech.
Pokud je napfiklad pfi nastavovani uhlt odjezdu zadano 25 % a 75 %
jako pravdépodobnosti pro rozsahy 1 a 2, existuje 25% pravdépodob-
nost, Ze roboticka sekacka vyjede pod libovolnym uhlem v rozsahu 1.
» Obr.43: 1. Rozsah vyjezdu 1 2. Rozsah vyjezdu 2 3. Nabijeci
stanice

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte % zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Departure angles (Najezdové thly)] (Uhly odjezdu).
Zobrazi se nabidka moznosti.

4. Pomoci klavesnice zadejte pozadované podminky do poli for-
matu moznosti zobrazenych na obrazovce.

Rozsah odjezdu Ize nastavit v rozmezi 90° az 270°.

Moznost Podrobnosti

Exit range Zadejte 1. rozsah uhlu, pod kterym ma roboticka
1: (Vystupni sekacka vyjet z nabijeci stanice. (MUzete také
rozsah 1:) nastavit pouze jeden rozsah.)

Exit range Zadejte 2. rozsah uhlu, pod kterym ma roboticka
2: (Vystupni sekacka vyjet z nabijeci stanice.

rozsah 2:)

Probability Zadejte procentudlni hodnotu pravdépodobnosti
(Pravdépodob- | odjezdu robotické sekacky v ramci kazdého nasta-
nost) veného rozsahu uhlu.

» Obr.44: 1. Rozsah vyjezdu 1 (1. rozsah) 2. Rozsah vyjezdu 2
(2. rozsah) 3. Pravdépodobnost

Nastaveni uhld odjezdu

(1) Pomoci klaves E@E/E zvyraznéte pole pro zadani uhlu a
pravdépodobnosti, které chcete nastavit.

(2) Pomoci klavesnice a zadejte uhly a pravdépodobnost.
(3) Opakujte kroky 1 a 2 a vyplite vSechna zadavaci pole.

POZNAMKA: P¥i zadani pouze [Exit range 1: (Vystupni rozsah 1:)]
(Rozsah vyjezdu 1:) se pravdépodobnost provedeni automaticky
nastavi na 100 %.

POZNAMKA: Pokud je zadan pouze [Exit range 1: (Vystupni roz-
sah 1:)] (Rozsah vyjezdu 1:), nelze zménit pravdépodobnost prove-
deni [Exit range 1: (Vystupni rozsah 1:)] (Rozsah vyjezdu 1:). Kdyz
je zadani do [Exit range 2: (Vystupni rozsah 2:)] (Rozsah vyjezdu
2:) zahajeno po zadani [Exit range 1: (Vystupni rozsah 1:)] (Rozsah
vyjezdu 1:), Ize zménit pravdépodobnost provedeni [Exit range 1:
(Vystupni rozsah 1:)] (Rozsah vyjezdu 1:).

POZNAMKA: Provedte zadani [Exit range 1: (Vystupni rozsah 1:)]
(Rozsah vyjezdu 1:) pfed nastavenim [Exit range 2: (Vystupni roz-
sah 2:)] (Rozsah vyjezdu 2:). Neni mozné zadat pouze [Exit range
2: (Vystupni rozsah 2:)] (Rozsah vyjezdu 2:).

POZNAMKA: Pravdépodobnost provedeni [Exit range 2: (Vystupni
rozsah 2:)] (Rozsah vyjezdu 2:) se automaticky vypocita tak, ze
soucet s pravdépodobnosti provedeni [Exit range 1: (Vystupni roz-
sah 1:)] (Rozsah vyjezdu 1:) je 100 %. Pravdépodobnost provedeni
[Exit range 1: (Vystupni rozsah 1:)] (Rozsah vyjezdu 1:) se odecte
od 100 % a zbyvajici pravdépodobnost se automaticky zobrazi jako
pravdépodobnost provedeni [Exit range 2: (Vystupni rozsah 2:)]
(Rozsah vyjezdu 2:).

5. Vyberte [Verify (Ovéfit)] (Ovéfit) a zaregistrujte nastaveni.
KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesulY ..

Priklad nastaveni [Mower departing points (Mista
odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky) a
[Departure angles (Najezdové tihly)] (Uhly odjezdu)
z nabijeci stanice

Pokud jsou napfriklad v dil¢i nabidce [Mower departing points (Mista
odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky) zaregistrovany tfi zpU-
soby odjezdu a pravdépodobnost pro kazdy z nich je nastavena na
20 %, je celkovéa pravdépodobnost 60 %. Zbyvajicich 40 % pravdé-
podobnosti je pfidéleno priorité provadéni rozsahu uhli odjezdu 1 a

2 nastavenych v dil¢i nabidce [Departure angles (Najezdové uhly)]
(Unly odjezdu). Zde, pokud je zadano jako pravdépodobnosti pro
rozsahy Uhlu odjezdu 1 a 2, 50 % a 50 %, zbyvajicich 40 % pravdépo-
dobnosti je pfidéleno po 50 % pro rozsahy 1 a 2. Z hlediska celkové
pravdépodobnosti je tedy priorita provadéni rozsaht uhld odjezdu 1 a
2 vypoctena jako 20 % a 20 %.

V dusledku toho roboticka sekacka nahodné provede tfi zplisoby
odjezdu registrované v dil¢i nabidce [Mower departing points (Mista
odjezdu sekacky)] (Body odjezdu sekacky) a dva uhly odjezdu regis-
trované v dil&i nabidce [Departure angles (Najezdové thly)] (Uhly
odjezdu) s pfisluSnou pravdépodobnosti 20 %.
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Uprava sitky posunu navigace

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Line trace offset (Posun trasovani
linky)] (Posun sledovani ¢ary)

Sitka trasy pfi navigaci podél hraniéniho vodige a vodiciho vodice je
posunuta v rozsahu nastaveni.

Co je posun navigace?

Roboticka sekacka se pohybuje podél riznych vodict a zaroven
detekuje signaly z vodi¢u. Posun navigace zamérné posouva tuto
drahu pohybu kousek po kousku od kazdého referen¢niho vodice,
aby kola opakované neprojizdéla stejnou ¢asti travniku. Roboticka
sekacka se pohybuje pfi nahodném posunuti drahy v rozsahu nasta-
vené hodnoty, coz umoznuje snizit zatéz travniku na konkrétnich
drahéach.
» Obr.45: 1. Nabijeci stanice 2. Hrani¢ni vodi¢ 3. Vodici vodi¢
4. Referenéni &ara vnéjsiho okraje 5. Sitky posunu
navigace

POZNAMKA: Pokud je v oblasti (izka dréha, zvazte maximalni
§ifku posunuti, pfi kterém muze roboticka sekacka projit.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. \Vyberte (¥l zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

POZNAMKA: Pokud se nabidka nezobrazuje, posouveijte obra-

POZNAMKA: Cara, kde prava strana robotické sekadky zasahuje
pres hrani¢ni vodi¢ asi 0 20 cm smérem ven, je referencni ¢ara
vnéjsiho okraje. Sitka navigace kolisa smérem dovnitf, pficemz

zovku pomoci klaves

3. \Vyberte [Line trace offset (Posun trasovani linky)] (Posun sledo-
vani ¢ary).

Zobrazi se nabidka moznosti.

4. Zaskrtnutim poli¢cka u nazvu vodi¢e nastavte posun drahy.

Moznost Podrobnosti

G1: Tim se nastavi posunuti vzhledem k referenéni
dréaze 1. vodiciho vodi¢e. Cim vétsi je hodnota
posunuti, tim $ir$i je rozsah posunuti od refe-
rencni drahy.

G2: Tim se nastavi posunuti vzhledem k referencni
dréaze 2. vodiciho vodige. Cim vétsi je hodnota
posunuti, tim SirSi je rozsah posunuti od refe-
rencni drahy.

Boundary: Tim se nastavi posunuti vzhledem k referenéni

(Hranice:) draze hrani¢niho vodice. Cim vétsi je hodnota
posunuti, tim Sir$i je rozsah posunuti od refe-
rencni drahy.

» Obr.46

Po za8krtnuti policka se pole pro zadani posunu automaticky
zvyrazni.

5. Pomoci klavesnice zadejte pozadované podminky do poli for-
matu moznosti zobrazenych na obrazovce.

» Obr.47

Muzete zadat hodnotu posunuti od 0 az 9. Nasledujici tabulka uka-
zuje pfiblizny rozsah skute¢nych Sifek navigace pro hodnoty posu-
nuti. Skute€ny rozsah navigacnich Sifek uvedenych v tabulce se
muze lisit v zavislosti na pracovnim prostiedi a dal$ich podminkach.

Tabulka zavislosti hodnoty posunuti a Sifky navigace

Hodnota & . Hodnota &y .
. Sifka navigace . Sitka navigace

posunuti posunuti

0 55 cm 5 110 cm

1 90 cm 6 115cm

2 95 cm 7 120 cm

3 100 cm 8 125 cm

4 105 cm 9 130 cm

Obrazek kolisani Sirky navigace

» Obr.48: 1. Hrani¢ni vodi¢ 2. Referencni ¢ara vnéjsiho okraje
3. Rozsah kolisani $ifky navigace 4. 55 cm 5. 110 cm
6.130cm

referenéni ¢ara vnéjsiho okraje je nulova.

6. Vyberte [Verify (Ovéfit)] (Ovéfit) a zaregistrujte nastaveni.
KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesulY ..

Sekani neposekané travy

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Navigation preferences (Predvolby navi-
gace)] (Predvolby navigace) > [Spiral cutting (Spiralové sekani)]
(Spiralové sekani)

Kdyz roboticka sekacka béhem sekani detekuje oblast s dlouhou
nebo hustou travou atd., naviguje tuto oblast ve spirale za ucelem
intenzivniho sekani travy. Sekani oblasti s hustou travou ve spirale
umoznuje efektivné dosahnout uhledného povrchu travniku.

Hledani mist s hustou travou

Roboticka sekacka naléza oblasti s hustou travou a neposekanym
travnikem citlivou detekci zatéze pfi sekani travy. Kdyz je nalezena
takova specificka oblast, roboticka sekacka se pohybuje ve spirale
z tohoto bodu smérem ven a intenzivné seka travu, aby efektivné
dosahla ¢istého a rovnomérného povrchu travniku.

» Obr.49: 1. Oblast s hustou travou 2. Spiralova draha

POZNAMKA: Roboticka sekacka provadi spiralové sekani jednou
za jedno nabiti. Kdyz roboticka sekacka po dokoné&eni nabijeni
opusti nabijeci stanici, nejprve nepretrzité po dobu asi 30 minut
provadi normaini sekani. Kdyz je nasledné detekovana husta nebo
neposekana trava apod., pfepne se provoz na spiralové sekani

a po intenzivnim sekani travy pokracuje sekani opét s normalni
navigaci.

1. Stisknéte tlagitko (8 na oviadacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte ¥ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil€i nabidka.

POZNAMKA: Pokud se nabidka nezobrazuje, posouvejte obra-
zovku pomoci klaves E]/[Z

3. Vyberte [Spiral cutting (Spiralové sekani)] (Spiralové sekani).
Zobrazi se nabidka moznosti.

4. \yberte pozadovanou moznost.

Zaskrtnéte policko pfed moznosti a stisknéte klavesu [Z

Moznost Podrobnosti

Spiral cutting Umozriuje rezim spiralového sekani.
(Spiralové

sekani)

» Obr.50

5. Vyberte [Confirm (Potvrdit)] (Potvrdit) a zaregistrujte nastaveni.

Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesu A

Predvolby zabezpeceni

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Security (Zabezpeceni)] (Zabezpeceni) >
[Alarm duration (Doba trvani alarmu)] (Trvani alarmu)

Nastavte dobu trvani alarmu, ktery zazni pro rizna upozornéni nebo
kdyz dojde k chybé.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte o zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se obrazovka zadani PIN kodu.

3. Pomoci klavesnice zadejte PIN kod.

» Obr.51

Zobrazi se dil¢i nabidka.
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4. Vyberte [Alarm duration (Doba trvani alarmu)] (Trvani alarmu).
» Obr.52

Zobrazi se zadavaci obrazovka.

5. Pomoci klavesnice zadejte pozadovany cas.

» Obr.53

POZNAMKA: M(iZete zadat dobu trvani alarmu od 1 do 99 minut.
Pocate€ni hodnota nastaveni je 10 min.

6. Stisknutim klavesy [7 potvrdte zadani.
Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu v,

Zména PIN kodu

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Security (Zabezpeceni)] (Zabezpeceni) >
[Change PIN code (Zménit kéd PIN)] (Zménit PIN kod)

Slouzi ke zméné aktualné pouzivaného PIN kodu na novy kod.

POZNAMKA: Pokud jste zapomnéli sviij PIN kod, obratte se na
nasi prodejni kancelar nebo mistniho prodejce.

Ochrana robotické sekacky pred kradezi

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Security (Zabezpeceni)] (Zabezpeceni) >
[Anti-theft (Ochrana proti odcizeni)] (Ochrana proti kradezi)

Zabrante kradezi a nespravnému pouziti robotické sekacky nastave-
nim provozniho zamku a funkce upozornéni.

1. Stisknéte tlacitko (& na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte o zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se obrazovka zadani PIN kodu.

3. Pomoci klavesnice zadejte PIN kod.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

4. Vyberte [Anti-theft (Ochrana proti odcizeni)] (Ochrana proti
kradezi).

Zobrazi se nabidka moznosti.

5. Pomoci klavesnice zaskrtnéte poli¢ko u pozadované moznosti.
Muzete vybrat vice moznosti.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. \Vyberte E zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se obrazovka zadani PIN kodu.

3. Pomoci klavesnice zadejte aktualné pouzivany PIN kod.
Zobrazi se dil€i nabidka.

4. Vyberte [Change PIN code (Zménit kéd PIN)] (Zménit PIN kod).
Zobrazi se zadavaci obrazovka.

5. Pomoci klavesnice zadejte novy PIN kod.

» Obr.54

6. Pro potvrzeni zadejte novy PIN kéd znovu.

Kdyz se zobrazi zprava [The PIN code has been changed. (Kéd PIN
byl zménén.)] (PIN kod byl zménén.), stisknéte klavesu .

Zamezeni ruseni signalu vodice

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Security (Zabezpeceni)] (Zabezpecéeni) >
[Change wire signal (Zménit signal vodice)] (Zménit signal
vodice)

Zmeénite kanal pro odesilani signalt vodice, pokud rusi signaly ze sou-
sednich pracovnich oblasti.

POZOR: Pfed zménou kanalu pripojte robotickou sekacku
k nabijeci stanici.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. \Vyberte Kk zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se obrazovka zadani PIN kodu.

3. Pomoci klavesnice zadejte PIN kod.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

4. Vyberte [Change wire signal (Zménit signal vodice)] (Zménit
signal vodice).

Zobrazi se nabidka moznosti.

5. Pomoci klavesnice vyberte novy kéd kanalu.
» Obr.55

POZNAMKA: Vedle aktualn& pouzivaného kédu kanalu se zobrazi
znacka. (Vychozi hodnota je [Channel 1 (Kanal 1)] (Kanal 1).) Pfi
zmeéné kanalu vyberte kanal bez zobrazené znacky.

6. Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokoncete
nastaveni.

Kdyz se zobrazi zprava [Dock the mower to the charging station.
(Dokovat sekacku do nabijeci stanice.)] (Pfipojte sekacku k nabi-
jeci stanici.), vyberte [Confirm (Potvrdit)] (Potvrdit) a stisknéte kla-
vesulY_.

Kdyz se zobrazi zrlé\va [Completed. (Dokon&eno.)] (Dokon&eno.),
stisknéte klavesu| Y ..
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Moznost Podrobnosti

Stopped: PIN Kdyz je roboticka sekacka nasilné zastavena, je
(Zastaveno: pro opétovné spusténi nutné zadat PIN kéd.

PIN)

Stopped: Kdyz je roboticka sekacka nasilné zastavena,

PIN & Alarm ozve se alarm a pro opétovné spusténi je nutné
(Zastaveno: zadat PIN kod.

PIN a alarm)

Lifted: PIN Kdyz je roboticka sekacka zvednuta, zazni alarm
& Alarm a pro opétovné spusténi je nutné zadat PIN kod.
(Zvednuto: PIN

a alarm)

Tilted: PIN Kdyz je roboticka sekacka naklonéna o ur€ity uhel
& Alarm nebo vice, zazni alarm a pro opétovné spusténi je
(Naklonéno: nutné zadat PIN kod.

PIN a alarm)

6. Vyberte [Verify (Ovéfit)] (Ovefit) a zaregistrujte nastaveni.

KdyZ se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspésné ulozeno.), stisknéte klavesulY ..

Dalsi nastaveni

Ukladani/naéitani uzivatelskych predvoleb

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Save and
load preferences (UloZit a nacist predvolby)] (Ulozit a nacist
predvolby)

Mulzete ulozit az tfi preferovana nastaveni, ktera vytvofite a pfizpiso-
bite v nabidkach nastaveni, a kdykoli je nacist. To umoznuje pouzivat
fadu uzivatelskych preferenci pro prfepinani podle pracovni oblasti a
prostiedi.

POZNAMKA: Urgity rozsah poloZek (napf. datum a &as, PIN kéd
atd., nastaveny na obrazovce poc¢ate¢niho nastaveni) nelze ulozit
a nacist.

1. Stisknéte tlagitko & na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte @ zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Save and load preferences (Ulozit a nacist predvolby)]
(Ulozit a nacist predvolby).

» Obr.56

Zobrazi se obrazovka vybéru nabidky.

4. Vyberte pozadovanou nabidku.

Nabidka
Load (Nacist)
Save (Ulozit)

Podrobnosti

Nacte ulozené uzivatelské predvolby.

Ulozi aktualné pouzivané uzivatelské predvolby.

Zobrazi se nabidka moznosti.
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5. Vyberte zdroj nacitani uzivatelskych predvoleb nebo nazev volby
cile ulozeni.
» Obr.57

POZNAMKA: Napravo od moznosti s jiZ zaregistrovanymi uZiva-
telskymi pfedvolbami se zobrazi [Listed now (Jiz uloz.)] ([Vypsané

nynil).

6. Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokoncete
nastaveni.

Kdyz se zobrazi zprava [Are you sure? (Jste saisti?)] (Jste si jisti?),
vyberte [Yes (Ano)] (Ano) a stisknéte klavesu LY.

Zmeéna nastaveni data a casu

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Date and time
(Datum a c¢as )] (Datum a ¢as)

Slouzi k nastaveni nebo zméné data a ¢asu nastaveného v roboticke
sekacce.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte E] zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Date and time (Datum a ¢as )] (Datum a ¢as).
Zobrazi se obrazovka vybéru nabidky.

4. Pomoci klaves E/@/@/B vyberte pozadovanou moznost
nabidky.

Vlyberte a zobrazte pozadovany format na obrazovce.

Nabidka Podrobnosti moznosti

Date format: Vybira format data mezi moznostmi [Year/Month/
(Format data:) | Day (Rok/mésic/den)] (Rok/Mésic/Den), [Month/
Day/Year (Mésic/den/rok)] (Mésic/Den/Rok) nebo
[Day/Month/Year (Den/mésic/rok)] (Den/Mésic/
Rok).

Time format: Prepina format ¢asu mezi [12 hours (12 hodin)]
(Format €asu:) | (12 hodin) nebo [24 hours (24 hodin)] (24 hodin).

» Obr.58
5. Vyberte [Next (Dalsi)] (Dalsi).

Zobrazi se obrazovka pro zadani data a ¢asu.

6. Pomoci klavesnice zadejte pozadované datum a ¢as.
» Obr.59

Zadani data a €asu

(1) Pomoci klaves [T/W/m/m zvyraznéte pole pro zadani data
nebo Casu, které chcete nastavit.

(2) Pomoci klavesnice zadejte rok, mésic a den nebo ¢as.

(3) Opakujte kroky 1 a 2 a vypliite vSechna zadavaci pole, ktera
chcete zménit.

7. \Vyberte [Verify (Ovérit)] (Ovéfit).
Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu [v].

Zména jazyka displeje

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Language
(Jazyk)] (Jazyk)

Slouzi ke zméné jazyka zobrazeného na LCD obrazovce.

1. Stisknéte tlagitko (] na oviadacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. Vyberte E] zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Language (Jazyk)] (Jazyk).

Zobrazi se obrazovka pro vybér jazyka.

4. \Vyberte pozadovany jazyk.

Jazyk zobrazeni obrazovky pro vybér jazyka se zméni.

Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&sné uloZeno.)]
(Uspé&sné ulozeno.), stisknéte klavesu v

Obnoveni uzivatelskych predvoleb

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Reset all
settings (Reset vSech nastaveni)] (Obnovit vSechna nastaveni)
Slouzi k obnoveni v§ech uloZenych uzivatelskych predvoleb a jejich
navratu do vychoziho stavu.

POZOR: Nékteré informace a nastaveni zadana pfi prvnim
spusténi robotické sekacky, jako je datum a €as a PIN kéd, se
nenuluji.

1. Stisknéte tlacitko (& na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte @) zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil€i nabidka.

3. Vyberte [Reset all settings (Reset vSech nastaveni)] (Obnovit
vSechna nastaveni).

Zobrazi se obrazovka zadani PIN kodu.
4. Pomoci klavesnice zadejte PIN kod.

5. Postupujte podle zpravy zobrazené na obrazovce a dokonCete
nastaveni.

Kdyz se zobrazi zva [Completed. (Dokoné&eno.)] (Dokon&eno.),
stisknéte klavesu Lv].

Prochazeni informaci o produktu

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Information
(Informace)] (Informace)

provozu a informace o verzi softwaru.

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. \Vyberte () zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

3. Vyberte [Information (Informace)] (Informace).

POZNAMKA: Po prochazeni informaci se miiZete vratit na horni
obrazovku nabidky stisknutim klavesy ) nebo tlacitka W
Stisknutim klavesy [5] se vratite na obrazovku dil¢i nabidky [Others
(Ostatni)] (Ostatni) nebo stisknutim tlacitka se vratite na obra-
zovku [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

Sprava doby zapnuti/vypnuti LED diody

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [LED]

Slouzi k ovladani doby zapnuti a vypnuti LED diody na horni strané
robotické sekacky. Podrobnosti o LED diodé viz ,Sviceni kontrolek”
(strana 101).

1. Stisknéte tlacitko @ na ovladacim panelu.
Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

2. \Vyberte () zobrazené na obrazovce.
Zobrazi se dil¢i nabidka.

POZNAMKA: Pokud se nabidka nezobrazuje, posouveijte obra-
zovku pomoci klaves [ﬂ/[T

3. Vyberte [LED]
Zobrazi se obrazovka nastaveni zapnuti/vypnuti rozvrhu.
4. Vyberte pozadovanou moznost.

MozZnost Podrobnosti

Always ON LED dioda je vzdy zapnuta. Kdyz je vybrana
(Vzdy ZAPNU.) | tato moznost, zaskrtne se poli¢ko [Schedule 1:
(Casovy plan 1:)] (Rozvrh 1:) a zobrazi se [00:00]
—[24:00].

Always OFF LED dioda je vZdy vypnuta. KdyZ je vybrana tato
(Vzdy VYPNU.) | moznost, zaskrtnuti z obou poli¢ek [Schedule

1: (Casovy plan 1:)] (Rozvrh 1:) a [Schedule 2:
(Casovy plan 2:)] (Rozvrh 2:) se odstrani a zobrazi
se [00:00] — [00:00].

LED dioda sviti v nastaveném ¢asovém rozsahu.

Schgdule
1: (Casovy
plan 1:)
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MozZnost Podrobnosti

Schedule LED dioda sviti v nastaveném ¢asovém rozsahu.
2: (Casovy

plan 2:)

» Obr.60

Nastaveni rozvrhu

(1) Pomoci klavesnice zaskrtnéte policko u moznosti rozvrhu, kterou
chcete nastavit.

(2) Pomoci klaves (> ][all~] zvyraznéte pole pro zadani hodin
nebo minut, které chcete nastavit.
(3) Pomoci klavesnice zadejte ¢as.

(4) Opakovanim krokli 2 a 3 zadejte vSechna pole pro zadani hodin
a minut.

POZOR: Chcete-li povolit nastaveni rozvrhu, nezapomeiite
zaskrtnout zaskrtavaci policko.

POZOR: Casy zadané do [Schedule 1: (Casovy plan 1:)]
(Rozvrh 1:) a [Schedule 2: (Casovy plan 2:)] (Rozvrh 2:) se
nesmi prekryvat.

5. Vyberte [Verify (Ovérit)] (Ovéfit).
Kdyz se zobrazi zprava [Saved successfully. (Usp&$né uloZeno.)]
(Usp&sné ulozeno.), stisknéte klavesu Y.

Kontrola podrobnosti o provoznich chybach

[Top menu] (Horni nabidka) > [Main menu (Hlavni nabidka)]
(Hlavni nabidka) > [Others (Ostatni)] (Ostatni) > [Error message
(Chybova zprava)] (Chybové hlaseni)

Zobrazi se nejnovejsi chybova hlaseni, v€etné podrobnosti, hlasené
robotické sekacce.

1. Stisknéte tladitko & na ovladacim panelu.

Zobrazi se [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).
2. Vyberte @) zobrazené na obrazovce.

Zobrazi se dil¢i nabidka.

POZNAMKA: Pokud se nabidka nezobrazuje, posouvejte obra-
zovku pomoci klaves E]/E

3. Vyberte [Error message (Chybova zprava)] (Chybové hlaseni).
Roboticka sekacka vyhleda informace o chybé a zobrazi seznam
nahlasenych chybovych kédl od nejnovéjsich.

4. Chcete-li zkontrolovat podrobnosti, vyberte kéd chyby.

» Obr.61

Zobrazi se obrazovka s podrobnostmi o chybé.

5. Zkontrolujte datum a Cas, kdy k chybé doslo, a obsah chybového
hlaseni.
» Obr.62

POZNAMKA: Po prochazeni informaci se mliZete vratit na horni
obrazovku nabidky stisknutim klavesy (9] hebo tlacitka (&
Stisknutim klavesy se vratite na obrazovku dil¢i nabidky [Others
(Ostatni)] (Ostatni) nebo stisknutim tlacitka se vratite na obra-
zovku [Main menu (Hlavni nabidka)] (Hlavni nabidka).

UDRZBA

A\ UPOZORNENI: Pred provadénim kontroly nebo udrzby se
vzdy ujistéte, ze je hlavni vypinac robotické sekacky vypnuty.
PFi provadéni udrzby nabijeci stanice se navic ujistéte, ze jste
odpojili zastréku adaptéru stridavého proudu ze zasuvky.

A UPOZORNENI: Pii provadéni kontroly a tdrzby vidy pouszi-
vejte rukavice a ochranné bryle. V opaéném pfipadé mize dojit
ke zranéni.

A UPOZORNENI: O vyménu akumulatoru pozadejte nasi pro-
dejni kancelar nebo mistniho prodejce.

K zachovani BEZPECNOSTI a SPOLEHLIVOSTI vyrobku musi byt
opravy a veSkera dalSi udrzba &i sefizovani provadény autorizova-
nymi nebo tovarnimi servisnimi stfedisky spole¢nosti Makita s vyuZi-
tim nahradnich dild Makita.

POZOR: Nikdy nepouzivejte benzin, benzen, fedidlo, alkohol

¢i podobné prostredky. Mohlo by tak dojit ke zménam barvy,
deformacim ¢&i vzniku prasklin.

POZOR: Zarizeni pravidelné cistéte. V podvozku nebo nabijeci
stanici se mohou hromadit zbytky travy.

POZOR: Zarizeni nemyjte vysokotlakou myckou. Mohlo by dojit
k poskozeni nebo porusSe.

Cisténi robotické sekacky

A UPOZORNENI: P¥i &isténi nozi sekacky a okolnich oblasti
bud'te opatrni, abyste se o noze nezranili.

A UPOZORNENI: Davejte pozor, aby se vam ruce nebo jiné
predméty nezachytily mezi horni kryt a podvozek nebo si
neporanili ruce o okraje horniho krytu pfi jeho nasazovani a
sundavani.

Otfete povrch horniho krytu a spodni stranu podvozku suchym hadfi-
kem nebo hadfikem navlhéenym ve zfedéném neutralnim Cisticim
prostfedku. Zcela setfete veskeré necistoty a zbytky travy, které se
nahromadily na kolech a kolem nich.

» Obr.63

POZNAMKA: P¥i silném znegi&téni omyjte zafizeni vodou. Po
omyti vodou se doporucuje nechat zafizeni pfed opétovnym pouzi-
tim dukladné vyschnout.
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Mezi hornim krytem a podvozkem se mohou hromadit zbytky travy.

Podle nize uvedeného postupu sejméte horni kryt a také oCistéte

horni ¢ast podvozku.

» Obr.64: 1. Horni kryt 2. Podvozek 3. Pryzovy drzak 4. Hridel
posuvniku

Zatimco drzite kryt displeje stisknuty, zvednéte a uvolnéte jednotlivé
¢asti horniho krytu znazornéné na obrazku.
» Obr.65: 1. Horni kryt 2. Kryt displeje

POZNAMKA: P¥i sejmuti horniho krytu se ujistéte, Ze v okoli nejsou
zadné prekazky.

POZNAMKA: Horni kryt a podvozek jsou pevné spojeny ve tfech
mistech. Silné zatahnéte za horni kryt, dokud se pryzové drzaky
uvnitf horniho krytu neuvolni z posuvnych hfidelt podvozku.

PFi vraceni horniho krytu do ptivodniho stavu vyrovnejte pryZzové
drzaky horniho krytu s posuvnymi hfideli podvozku a silné zatlacte
dold.

» Obr.66

POZNAMKA: Zvednutim pfedni a boéni &asti horniho krytu zkont-
rolujte, zda je horni kryt spravné pfipevnén k podvozku. Nespravné
pfipevnéni maze zplsobit selhani detekce snimaca.

Cisténi nabijeci stanice
Odstrarite veskeré nedistoty nebo tlomky, které se nahromadily na

nabijeci svorce a zakladné stanice nabijeci stanice.
» Obr.67: 1. Nabijeci svorka 2. Zakladna stanice

Kontrola noza sekacky

Jednou tydné provedte kontrolu dle nize uvedeného postupu.

1. Vypnéte hlavni vypinac robotické sekacky a otocte ji vzhiiru nohama.
» Obr.68

2. Zkontrolujte stav nozu sekacky a otaceni zakladny noza.
Zkontrolujte nasledujici body.

+  Otaci se zakladna nozu malou silou?

»  Jsou sekaci noze nadmérné opotfebované, prasklé, odstipnuté
nebo ohnuté atd.?

Zakladna nozu a sekaci noze
» Obr.69: 1. Normalni 2. Opotfebeni (A: 17,5 mm nebo méné)
3. Prasklé 4. Odstipnuté 5. Ohnuté 6. Zakladna nozu
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3. Zkontrolujte stav upeviiovacich Sroubu sekacich nozu.
Podle postupu v €asti ,Vyména nozi sekacky” (strana 114)

Pokud jsou sekaci noZze nadmérné opotfebené, prasklé, odstipnuté,
ohnuté atd. nebo jsou opotfebené upeviiovaci Srouby sekacich noz(,
postupujte podle niZze uvedeného postupu a vyménte je.

odstrante upeviiovaci Srouby a zkontrolujte stav upevnovacich

Sroubu. 1. Vypnéte hlavni vypinac robotické sekacky a otocte ji vzhlru
Upeviiovaci $roub sekacich noz nohama. o 3
» Obr.70: 1. Normalni 2. Opotfebené 3. Upeviiovaci §roub 2. Upevnéte zakladnu nozd.

POZNAMKA: Pokud pfi tydennich kontrolach nezjistite Zadnou
zvlastni abnormalitu, prodluzte interval kontrol.

POZNAMKA: Zivotnost sekacich nozi se bude ligit v zavislosti na
prostfedi pouZiti. Zivotnost zkracuji zejména nasledujici podminky.
. Dlouha doba sekani

«  Siroka pracovni oblast

e Trava se silnymi stonky a listy

*  Hlavni obdobi pro rist travy

. Na travé ulpély necistoty, pisek nebo jina hmota

néni dokonceno.
4. Kryt nozl

3. Sejméte sekaci noze.

» Obr.72: 1. Sroub 2. Sekaci niz

Zarovnejte otvory na kluzné desce, zakladné noze a krytu noze a
poté vloZte kovovou tycku. Pokud se zakladna nozl neotaci, je upev-

» Obr.71: 1. Kovova ty¢ka 2. Kluzna deska 3. Zakladna nozu

Pouzijte Sroubovak Plus a sejméte Srouby upevriujici sekaci noze.

Vyména nozl sekacky

krytem a podvozkem.

POZNAMKA: PFi demontazi Sroubu drzte sekaci niz prsty. V opad-
ném pfipadé muze sekaci niz spadnout do mezery mezi hornim

AA\VAROVANI: Sekaci noze sekacky vyméiiujte podle postupu 4.
v tomto navodu. Pokud je vyména provedena jinym zptisobem,
muze dojit k nehodé nebo zranéni.

Nasadte nové sekaci noze.

rolujte, zda se sekaci noze otaceji kolem Sroubd.

» Obr.73

povrchu.

A\ UPOZORNENI: P#i vyméné sekacich nozii vdy pouziveijte
ochranné bryle a rukavice.

A\ UPOZORNENI: Vyménu provadsijte na rovném a stabilnim .

Pouzijte Srouby dodané s novymi sekacimi nozi. Po pfipevnéni zkont-

sekacich nozi.

znovu nepouzivejte)

stavu travy.

POZOR: Sekaci noze vymeéiiujte pfiblizné kazdych 2 aZz 6 tydna.
Cas vymény se bude lisit v zavislosti na frekvenci sekani a 5,

POZOR: Sekaci noze jsou tii. Vyménujte vSechny tfi noze
najednou. | kdyz je poskozen pouze jeden sekaci niiz, vymérite
vSechny tfi noze.
POZOR: Vyména sekacich nozli vyzaduje nasledujici nastroje.
Pripravte si tyto nastroje predem.
«  Sroubovak (Plus) (pouziva se k odstranéni a pfipevnéni noz(i)
. Kovova tycka ®6 mm nebo Sroubovak s délkou 160 mm nebo
vice (pouziva se k upevnéni zakladny nozu)

POZOR: Dodrzujte nasledujici body, abyste zabranili padu
Pouzijte Srouby dodané se sekacimi nozi. (Sejmuté Srouby

*  Srouby pevné utahnéte, aby nebyly uvolnéné.

» Obr.74: 1. Kovova tycka

Odstrarite kovovou ty¢ku upevnujici zakladnu nozu a vratte
robotickou sekacku obracenou vzhiru nohama do puvodniho stavu.

POZNAMKA: Po vyméné sekacich nozi nezapomerite pfi opétov-
ném zapnuti zapnout hlavni vypina¢ robotické sekacky.

Pravidelné kontroly

Pravidelné kontrolujte nasledujici body.

Misto kontroly Kontrolovana polozka Protiopatieni Frekvence
kontrol
Roboticka Vyskytl se néjaky problém na sekacich nozich? | Pokud sekani nelze provést dobre, vypnéte hlavni vypinac¢, zkontrolujte, zda Jednou tydné
sekacka sekaci noZe nejsou opotfebené, prasklé nebo odstipnuté, a v pfipadé potreby
sekaci noZe vyménte.

Pohybuje se roboticka sekacka stabilné? Pokud se roboticka sekacka pohybuje nestabilné, vypnéte hlavni vypina¢ a zkon- Jednou za
trolujte, zda nejsou poskozena kola a napravy nebo zda nejsou zachyceny cizi meésic
pfedméty nebo se na kolech a napravach nenahromadily necistoty a Spina. Pokud
se problém nevyresi, kontaktujte nase obchodni zastoupeni.

Ozyva se neobvykly zvuk? Pokud se ozyva neobvykly zvuk, vypnéte hlavni vypinac¢ a zkontrolujte, zda se Jednou za
v rotujicich ¢astech kol a sekacich nozich nenachazeji néjaké cizi predméty. meésic
Pokud se problém nevyresi, kontaktujte nase obchodni zastoupeni.

Lze parkovani provést spravné? Pokud parkovani nelze provést, vypnéte hlavni vypinag, presurite robotickou Jednou za
sekacku ruéné a zkontrolujte, zda je mozné spravné pfipojeni k nabijeci stanici. meésic
Pokud spravné parkovani neni mozné, zkontrolujte nasledujici body.

- Odstrarite vSechny prekazky z blizkosti kol.
- Spravné nasadte horni kryt. (Horni kryt by mél byt upevnén na tfech mistech)
- Pokud je podklad pod zakladnou stanice nerovny, vyhladte jej.
Nabijeci Sviti indikator stanice zelené? Pokud sviti nebo blika ¢ervené nebo nesviti, roboticka sekacka nebude moci Kdyz se LED
stanice sekat. Zkontrolujte nasledujici body a provedte pfislusna protiopatfeni. dioda na robo-
- Je adaptér stfidavého proudu spravné pfipojen k napajeci zasuvce? tické sekacce
- Je ohranicujici kabel spravné pfipojen k adaptéru stfidavého proudu a nabijeci rozsviti nebo
stanici? blika ¢ervené
- Jsou konektory hrani¢niho vodice spravné pfipojeny k nabijeci stanici?
- Jsou spojky pfipojené k hrani¢nimu vodici spravné pfipojeny?
- Je hrani¢ni vodi¢ ¢aste¢né preruseny?

Je nabijeci stanice spravné upevnéna? Pokud se nabijeci stanice posunula, utahnéte Sroubové koliky pomoci Sestihran- Jednou tydné
ného klice 6.

Pfilnuly na svorky cizi predméty? Nékteré pfilnuté latky mohou branit spravné komunikaci a nabijeni. Odstrarite Jednou tydné
veskeré necistoty z nabijeci svorky a dalSich svorek.

Vyé€niva vodici vodi¢ ze zakladny stanice? Pokud vodici vodi¢ vyéniva z drazky zakladny stanice, zasurite jej znovu. Jednou tydné

Adaptér stfida- | Jsou napajeci zastrcka a pfipojovaci svorky Pokud je zasuvka nebo pfipojovaci svorka uvolnéna, zastréte ji znovu. Jednou za

vého proudu pevné zasunuty az na doraz? mésic

i (Lhrlamcu”m Jsou kabely poskozené? Pokud je plast kabelu sloupnut nebo vazné poskozen, kontaktujte nase obchodni Jednou za
abe zastoupeni. meésic
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Misto kontroly Kontrolovana polozka Protiopatieni Frekvence
kontrol
Misto prace Jsou pfitomny néjaké cizi predméty? Odstrarite veskeré predméty, které by mohly poskodit sekaci noze nebo se zachy- Jednou za
tit do rotujicich &asti robotické sekacky. (Malé kaminky, vétve, odpadky, strunové mésic
predméty atd.)
Doslo k néjaké zméné v pracovnim prostiedi? Provedte nasledujici protiopatieni. Jednou za
- Pokud vyska travy pfesahuje 65 mm, sekejte ji na tuto vy$ku nebo méné. meésic
- Odstrarite veSkery plevel, ktery je vy$si nez trava.
- Vyplrite pfipadné diry nebo prohlubné a vyrovnejte mistni nerovnosti.
- Zafizeni nepouzivejte, pokud zde jsou hluboké louze nebo nahromadény snih.
Doslo k néjakému problému s instalaci hranic- Pokud vodi¢e vystupuji ze zemé, znovu je upevnéte pomoci koliku. Jednou za
niho a vodiciho vodice? mésic

Manipulace po skonéeni sezény

Po skonéeni sekaci sezény odstrarite nasledujici dily z mista, kde
jsou nainstalovany, a ulozZte je uvnitf.

*  Roboticka sekacka

*  Nabijeci stanice

*  Adaptér stfidavého proudu

*  Ohranicujici kabel

POZOR: Pred uskladnénim robotickou sekacku nabijte. |

POZNAMKA: Hraniéni vodié a vodici vodi& (vodie) mohou byt
ponechany nainstalované.

Robotickou sekacku a nabijeci stanici pfed ulozenim vycistéte.
Kromé toho demontuijte jednotlivé dily dle nize uvedenych postupu.

Sejmuti adaptéru stridavého proudu
1. Odpojte adaptér stfidavého proudu ze zasuvky.
2. Odstrante ohranicujici kabel.

3. Pokud je adaptér stfidavého proudu pfipevnén ke sténé, sejméte
jej ze stény.
» Obr.75

POZNAMKA: Sejméte adaptér stfidavého proudu v pofadi dle &isel
uvedenych na obrazku.

Demontaz nabijeci stanice

| A\ UPOZORNENI: P¥i praci pouzivejte rukavice.

1. Otevrete kryt nabijeci stanice a odstrarite ohraniéujici kabel.
» Obr.76

2. Vytahnéte hrani¢ni vodi¢ a svorky vodiciho vodice a sejméte
kazdy vodi¢ z nabijeci stanice.

3. Odstrarite Sroubové koliky ze zakladny stanice pomoci
Sestihranného klice 6.
» Obr.77

Skladovani

M\ UPOZORNENI: Robotickou sekacku skladujte ve stavu

s vypnutym hlavnim vypinaéem.

Pokud je roboticka sekacka ponechana bez provozu po dlouhou
dobu se zapnutym napajenim, akumulator se muze vybit a stat se
nepouzitelnym.

POZOR: Pred ulozenim otrete svorky nabijeci stanice, vodice a
kabely suchym hadfrikem atd. Skladovani s pfilnutymi necisto-
tami mlze zpuUsobit rez nebo korozi.

POZOR: Vlozte Srouby pouzivané k upevnéni nabijeci stanice
a adaptéru stiidavého proudu do pytliku nebo jiné nadoby a
peclivé je ulozte, aby se neztratily.

Skladujte polozky na misté, které spliuje nasledujici podminky.

. Rovné a stabilni misto

. Misto mimo pFfimé slunecni svétlo a nevystavené desti nebo
snéhu atd.

. Misto s nizkou vlhkosti

. Misto mimo dosah déti

POZNAMKA: Robotickou sekacku Ize skladovat ve svislé poloze,
jak je znazornéno na obrazku. Pfi skladovani nastojato vyberte také
rovné a stabilni misto.

» Obr.78
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Pri likvidaci tohoto produktu

P¥i likvidaci tohoto produktu dodrzujte mistni pfedpisy a jednotlivé
¢asti zlikvidujte spravnym zpusobem.

M\VAROVANI: Roboticka sekaéka obsahuje akumulator. PFi
likvidaci tohoto produktu vyjméte akumulator a zlikvidujte jej
oddélené. Pokud akumulator nezlikvidujete samostatné, muze dojit
k nehodé nebo zranéni v dusledku prasknuti, poZzaru nebo koufe.

AAVAROVANI: Nepracuijte s mokryma rukama. MiZe to zpisobit
uraz elektrickym proudem.

| A\ UPOZORNENI: P¥i praci noste rukavice.

POZNAMKA: Pro vyjmuti akumulatoru je nutné demontovat podvo-
zek. Pripravte si Sroubovak Plus.

Vyjmuti akumulatoru

A\ UPOZORNENI: Akumulator vyjimejte pouze pfi likvidaci
tohoto produktu.

A\ UPOZORNENI: O vyménu akumulatoru pozadejte nasi
prodejni kancelar nebo mistniho prodejce. Pokud se pokusite
o vyménu akumulatoru sami, méze to mit vliv na vodotésnost
zafizeni.

1. Vypnéte hlavni vypinac robotické sekacky.

2. Sejméte horni kryt.
» Obr.79: 1. Vypinac¢ 2. Horni kryt 3. Podvozek

3. Povolte 14 Sroubt na horni ¢asti podvozku a sejméte horni
plast.

» Obr.80: 1. Horniplast

4. Odpojte 2 konektory pfipojené k akumulatoru.

» Obr.81: 1. Kryt akumulatoru 2. Konektor (maly) 3. Konektor
(velky)

POZNAMKA: Pokud je provedeni postupu obtizné, odstrafite
konektor pfipojeny k hornimu krytu.

5. Odpojte 3 konektory pfipojené k hlavni desce.
» Obr.82: 1. Hlavni deska 2. Konektor (velky) 3. Konektor (maly)

6. Sejméte 3 Srouby krytu akumulatoru.
» Obr.83: 1. Kryt akumulatoru

7. Sejméte kryt akumulatoru a poté vyjméte akumulator spolu
s polstrovanim.

» Obr.84: 1. Kryt akumulatoru 2. Akumulator 3. Polstrovani
8. Vyjméte akumulator z polstrovani.

PFi likvidaci akumulatoru dodrzujte mistni predpisy.

| A\ UPOZORNENI: Vyjmuty akumulator nerozebirejte.
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OCHRANNY SYSTEM

Ochranny systém a indikace chyb

Roboticka sekacka je vybavena ochrannym systémem. Kdyz dojde k chybé&, aktivuje se ochranny systém a vSechny motory se automaticky zastavi.
Podrobnosti o chybé se zobrazi na LCD obrazovce s kédem chyby.

Kod Podrobnosti o chybé Pric¢ina Akce
E012 Problém s motorem pravého kola Cizi pfedméty jako trava nebo vétve brani kolim Zkontrolujte kola a odstrarite vSechny cizi pfedméty.
E013 Problém s motorem levého kola v otageni, nebo je hnaci motor pfetéZovan opakova- | Zkontrolujte také, zda je pracovni oblast v sou-
nymi kolizemi. ladu s pracovnim prostfedim uvedenym v navodu
k pouziti.
Po chvili zafizeni znovu spustte.
E020 Motor nozu je pretizeny Motor noZe je z urgitych pficin pfetizen. Naptiklad cizi | Zkontrolujte okoli zakladny noZe a odstrarite veskeré
E021 Problém s motorem no3(i predméty, jako je trava nebo vétve, brani v otaceni cizi predméty.
zakladny noze. Po chvili zafizeni znovu spustte.
E030 Pretizeny motor vysky sekani Motor vysky sekani je z ur€itych pFicin pretizen. Zkontrolujte mechanismus nastaveni vysky sekani a
E031 Problém s motorem vysky sekani Napf]’klad cizi pFedméty_, jako je trava n’eb’cz vétve,’ ) odstrarite veskeré cizi predméty.
brani v pohybu mechanismu nastaveni vysky sekani.
E040 Zadny signal vodice PFipojeni adaptéru stfidavého proudu, ohranicuji- Zkontrolujte kontrolku na nabijeci stanici.
ciho kabelu nebo hrani¢niho vodice je Spatné nebo Zelend/sviti: Obratte se na prodejce nebo nasi pro-
poskozené. dejni kancelaf.
Cervena/blika: Zkontrolujte hraniéni vodic a znovu jej
pfipojte. Pokud zjistite poskozeni, provedte vyménu.
Nesviti: Zkontrolujte adaptér stfidavého proudu a
ohranicujici kabela kabel a znovu je pfipojte. Pokud
Zjistite poskozeni, provedte vyménu.
Kazdy kéd kanalu zafizeni a nabijeci stanice se li§i. | Zmérite odpovidajicim zptisobem kéd kanalu sig-
nalu vodi€e v nabidce [Security (Zabezpeceni)]
(Zabezpeceni).
Stroj je pfili§ daleko od hrani¢niho vodice. Znovu nainstalujte hrani¢ni vodi¢ tak, aby cela pra-
covni oblast byla do 35 m od hrani¢niho vodice.
Signaly jsou blokovany okolnimi kovovymi pfedméty | Zvyste silu signalu v pracovni oblasti zvy$enim poctu
(ploty, betonarska ocel) a ruSenim jinych zafizeni. ostrovll v pracovni oblasti, zmensenim pracovni
oblasti atd.

E041 Vné pracovni oblasti Nespravné pfipojeni nebo instalace hrani¢niho Zkontrolujte, zda jsou hrani¢ni vodic¢e spravné nain-

vodi¢e. Napfiklad jsou hrani¢ni vodi¢e prekfizeny stalovany a pevné pfipojeny k nabijeci stanici.

nebo zafizeni vyjizdi z pracovni oblasti kvuli vyso- ZpUsob instalace naleznete v kapitole o instalaci

kému sklonu. hrani¢niho vodice v Privodci nastavenim.

Signaly jsou blokovany okolnimi kovovymi pfedméty | Zvyste silu signalu v pracovni oblasti zvy$enim poctu

(ploty, betonaiska ocel) a ru§enim jinych zatizeni. ostrovll v pracovni oblasti, zmenSenim pracovni
oblasti atd.

Dochazi k ruseni signalu z jinych zafizeni v okoli. Zmeérite odpovidajicim zpisobem kod kanalu sig-
nalu vodi¢e v nabidce [Security (Zabezpeceni)]
(Zabezpeceni). A znovu nainstalujte hrani¢ni vodie
tak, aby vzdalenost obou hrani¢nich vodi¢l byla vétsi
nez1m.

EO051 Docasny problém Zafizeni ma vysokou teplotu nebo po povelu k sekani | Po chvili stroj restartujte nebo uvolnéte tiacitko

zUstava aktivni tlacitko ,ZASTAVENI". LZASTAVENI“ zavienim krytu displeje po zadani
povelu k sekani.

E060 Vybity akumulator Zafizeni neni schopno nalézt nabijeci stanici. Zkontrolujte instalaci hrani¢niho vodi¢e a vodiciho
vodice.

Zpusob instalace naleznete v kapitole o instalaci
hrani¢niho vodice a vodiciho vodi¢e v Pravodci
nastavenim.
P¥i préci v dil¢i oblasti je moznost se€eni nastavena | Pfi praci v dil¢i oblasti nastavte mozZnost se€eni na
na [Auto mowing (Automatické sekani )] (Automatické | [Mowing without charging (Sekani bez nabijeni)]
sekani). (Sekani bez nabijeni). Pfi praci v dil¢i oblasti se
zafizeni nemUze vratit do nabijeci stanice.
Akumulator je zcela vybity. PFipojte zafizeni k nabijeci stanici za u¢elem nabijeni.
E064 | Nizka trovefi nabiti akumulatoru Akumulator je prilis vybity. Pokud problém pretrvava, obratte se na prodejce
nebo nasi prodejni kancelar.
Akumulator je zcela vybity.
E080 Problém s elektronikou Vyskytl se do¢asny problém tykajici se elektroniky Restartujte stroj.
nebo firmwaru produktu. Pokud problém pretrvava, obratte se na prodejce
nebo nasi prodejni kancelar.

E100 Zaseknuty Zadni kola se protaceji v dusledku blata. Vyvarujte se protaceni zadnich kol vyrovnanim zemé
nebo omezenim pracovni oblasti hrani¢nim vodic¢em.

E101 Problém s parkovanim Stroj se nepodaifilo pfipoijit k nabijeci stanici nebo Vycistéte kazdou svorku. Pokud je nabijeci stanice

doslo k chybé nabijeci stanice. naklonéna nebo deformovana, poloZte ji naplocho.
Pokud kontrolka nabijeci stanice sviti Cervené, vytah-
néte zastréku, chvili pockejte a poté nabijeci stanici
restartujte.

E102 Vzhdru nohama Zafizeni je velmi naklonéno nebo pfevraceno. Opravte polohu zafizeni.

E103 Sekacka naklonéna Zafizeni je naklonéno mimo pfijatelny rozsah. Presunite zafizeni na rovnou plochu. Znovu nainsta-
lujte hrani¢ni vodi¢ tak, aby velké svahy byly mimo
pracovni oblast.

E104 Zvednuty Snimac zvedani se aktivuje, protozZe zafizeni narazi | Udrzujte vzdalenost mezi pfekazkou a pracovni

nebo najede na prekazku. oblasti a restartujte zafizeni.

E105 Problém se snimagem kolize Horni kryt se nemuze vratit do standardni polohy. Pokud se stroj dotkne prekazky, uvolnéte zafizeni
od prekazky. Odstrarite veskeré nedistoty nebo cizi
predméty mezi hornim krytem a podvozkem a ujistéte
se, ze se horni kryt volné pohybuje kolem posuvnych
hrideli.
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Akce

Obratte se na prodejce nebo nasi prodejni kancelar.

Kaéd Podrobnosti o chybé Pricina

E200 Problém se snimaem smyc¢ky Snimac vodic¢e ma Spatny kontakt nebo je vadny.

E201 Problém se snimac¢em naklonéni Komunikace se snima¢em naklonéni se nezdafila.

E202 Problém s vypinacem Spolehlivost tlagitka ,ZASTAVENI* klesa.

E203 Problém se snimacem IMU Komunikace se snima¢em IMU se nezdafila.

E204 Problém se snimagem vysky sekani Snima¢ zvedaciho mechanismu ma Spatny kontakt
nebo je vadny, doslo k chybé v zapojeni.

E206 Problém se snimacem zvednuti Spolehlivost snimace zvedani klesa.

rv r

RESENI POTIiZi

Pokud si myslite, ze doslo k poruse

Nez pozadate o opravu nebo poloZite dotaz, zkontrolujte nasleduijici.

Problém

Pravdépodobna pfi¢ina (porucha)

Naprava

LCD obrazovka se nezobrazuje.

Je vypnuté napajeni robotické sekacky?

Zapnéte napdjeni robotické sekacky. (Viz ¢ast ,Zapnuti/vypnuti
napajeni*.)

Roboticka sekacka nebézi.

Vyskytla se chyba robotické sekacky? (Blika LED
dioda ¢ervené?)

Roboticka sekacka nebézi béhem trvani chyby. Zkontrolujte
chybovy kéd. (Viz ¢ast ,OCHRANNY SYSTEM".)

Vyskytla se chyba nabijeci stanice?

Zkontrolujte indikator stanice. Naprava je popsana v kapitole
,Zahajeni sekani".

Muze byt preruseny hraniéni vodi¢.

Zkontrolujte indikator stanice. Naprava je popsana v kapitole
.Zahajeni sekani*.

Roboticka sekacka se nemuze pfipojit k nabi-
jeci stanici.

Nabijeci stanice je zdeformovana.

Umistéte nabijeci stanici pevné na rovny povrch.
Informace o instalaci nabijeci stanice naleznete v kapitole
,Umisténi nabijeci stanice v Privodci nastavenim.

Vodici vodi€ neni poloZen pfimo z nabijeci stanice
nebo je vzdalenost nespravna.

Nainstalujte vodici vodi¢ alespor 2 metry pfimo od nabijeci
stanice.
Informace o instalaci vodicich vodi¢u naleznete v kapitole

P

,Podminky instalace vodiciho vodi¢e" v Privodci nastavenim.

Vodici vodi€ neni spravné pfipevnén k nabijeci
stanici.

Zaijistéte vodici vodi¢ do drazky ve stfedu zakladny stanice nabi-
jeci stanice.
Informace o instalaci vodiciho vodi¢e naleznete v kapitole

JInstalace vodiciho vodi¢e“ v Privodci nastavenim.

Zadni kola robotické sekacky nebo nabijeci sta-
nice jsou znecisténa.

Vycistéte zadni kola robotické sekacky a zakladnu nabijeci
stanice.

Nabijeci svorky na robotické sekacce nebo nabi-
jeci stanici jsou znecisténé.

Vycistéte nabijeci svorky. Pokud problém pfetrvava i po vycisténi
nebo pokud jsou svorky vyrazné opotfebené, obratte se na nasi
prodejni kancelar nebo mistniho prodejce.

Roboticka sekacka se nevraci do nabijeci
stanice.

ProtoZe se roboticka sekacka nachazi v aktivni
vyhledavaci periodé vodiciho signalu, nevraci se
s hrani¢nim signalem.

Neni-li vodici vodi¢ nainstalovan, nastavte dobu aktivniho vyhle-
davani vodiciho signalu na 0 minut.

Postup nastaveni je uveden v kapitole ,Nastaveni obdobi aktiv-
niho vyhledavani pro signal navadéni*.

Roboticka sekacka nevyjizdi z nabijeci stanice po
zméné pracovni oblasti.

Nechte robotickou sekacku opustit nabijeci stanici a nechte ji
ulozit okolni magnetické pole do paméti.
Postup nastaveni je uveden v kapitole ,Predvolby navigace*.

Roboticka sekacka se nemuze vratit pomoci hra-
ni¢niho signalu, protoze hrani¢ni vodi¢ instalovany
v blizkosti nabijeci stanice je nespravny.

Nainstalujte hrani¢ni vodi¢ 1,5 m rovné na obé strany nabijeci
stanice.

Informace o instalaci hrani¢niho vodice naleznete v kapitole
JInstalace hrani¢niho vodic¢e" v Privodci nastavenim.

Akumulator se nenabiji

Pokud je akumulator zcela vybity, mize chvili
trvat, nez se akumulator zacne nabijet.

Pripojte robotickou sekacku k nabijeci stanici se zapnutym hlav-
nim napajenim a chvili po¢kejte, dokud neza¢ne nabijeni. Pokud
problém pretrvava, obratte se na nasi prodejni kancelar nebo
mistniho prodejce.

Nabijeci svorky na robotické sekac¢ce nebo nabi-
jeci stanici jsou znecisténé.

Vycistéte nabijeci svorky. Pokud problém pretrvava i po vycisténi
nebo pokud jsou svorky vyrazné opotfebené, obratte se na nasi
prodejni kancelar nebo mistniho prodejce.

Roboticka sekacka zlstane v nabijeci stanici
dlouhou dobu a nezacne sekat.

Kryt displeje je zavieny, ale tlagitko pro spusténi
sekani neni stisknuto.

Po stisknuti tlacitka pro spusténi sekani zavrete kryt displeje.
Pokyny viz kapitolu ,Zahéjeni sekani”.

Roboticka sekacka je po navratu do nabijeci
stanice v pohotovostnim stavu.

Po nabiti zkontrolujte moznosti provozu.
Pokyny viz kapitolu ,Predvolby parkovani®.

Roboticka sekacka nefunguje, pokud je teplota
akumulatoru pfili§ vysoka nebo pfili§ nizka.

Po chvili robotickou sekacku znovu spustte.

Nenormalni vibrace/hluk

Sekaci niz je poskozeny.

Zkontrolujte stav sekacich nozli a vymérite je za nové noze a
Srouby.
Pokyny k vyméné viz kapitolu ,Vyména nozu sekacky".

V sekacim noZi je zaseknuty cizi pfedmét.

Zkontrolujte ¢ast kolem sekaciho nozZe a odstrarite veskeré cizi
predméty.

Roboticka sekacka pracuje v nechtény ¢as/
datum.

Nespravné datum a €as robotické sekacky.

Zkontrolujte datum a ¢as robotické sekacky.
Pokyny k nastaveni rozvrhu viz kapitolu ,Zména nastaveni data
a Casu”.

NeumysIné nastaveni planovaného sekani.

Zmeérite rozvrh sekani.
Pokyny viz kapitolu ,Planovani sekani*.

Roboticka sekacka jede, ale motor sekaciho
noze se neotadi.

Roboticka sekacka se pravé rozjela nebo se vraci
do nabijeci stanice.

Motor noZe se neotadi, kdyz roboticka sekacka pravé zacala
jezdit nebo kdyZz se vraci do nabijeci stanice.
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Problém

Pravdépodobna pfic¢ina (porucha)

Naprava

Kratka doba sekani

NoZe sekacky jsou opotfebené a zatiZeni motoru
sekaciho noze se zvysilo.

Vymérite sekaci ntz.
Pokyny k vyméné viz kapitolu ,Vyména noz( sekacky".

Blizi se konec Zivotnosti akumulatoru.

Obratte se na nasi prodejni kancelaf nebo mistniho prodejce.

Kratka doba sekani a nabijeni

Blizi se konec Zivotnosti akumulatoru.

Obratte se na nasi prodejni kancelar nebo mistniho prodejce.

Motor noze je z ur€itych pficin pretizen.

Obratte se na nasi prodejni kancelar nebo mistniho prodejce.

Nerovnomeérné sekani travniku

Rozvrh sekani je pfili§ kratky na poseceni celé
pracovni oblasti.

ZmenS3ete velikost pracovni oblasti nebo prodluzte rozvrh.
Pokyny viz kapitolu ,Planovani sekani*.

NozZe sekacky jsou opotfebené a zatizeni motoru
sekaciho noze se zvysilo.

Vyméiite sekaci nuz.
Pokyny k vyméné viz kapitolu ,,Vyména nozZu sekacky".

Travnik je pfili§ dlouhy pro nastavenou vysku
sekani.

Predem zmeérite vysku sekani nebo sekejte travnik na 65 mm
nebo méné.
Pokyny ke konfiguraci viz kapitolu ,Uréeni vysky sekani".

Trava, vétve nebo jiné cizi pfedméty brani otaceni
zakladny noze nebo kol.

Zkontrolujte zakladnu noze nebo kola a odstrarite veskeré cizi
predméty.

Na travniku se tvofi vyjeté koleje.

Roboticka sekacka se opakované pohybuje po
urcité draze.

Upravte Sifku posunu navigace. .
Pokyny ke konfiguraci viz kapitolu ,Uprava $itky posunu
navigace®.

Nemuze se pohybovat po draze.

Sitka drahy je Gzka.

Sitka trasy musi byt nejméné 150 cm.
Informace o instalaci hrani¢nich vodic¢t naleznete v kapitole
,Podminky instalace hrani¢niho vodi¢e“ v Privodci nastavenim.

Roboticka sekacka nemuze prejit pfes dva
hrani¢ni vodic¢e na ostrov a z néj.

Dva hrani¢ni vodi¢e do a z ostrova nejsou blizko
u sebe.

Priblizte (O cm) oba hrani¢ni vodiCe k ostrovu a zpét.
Informace o instalaci hrani¢niho vodi¢e naleznete v kapitole
LJInstalace hrani¢niho vodi¢e“ v Privodci nastavenim.

Spiralové sekani nefunguje.

Normalni sekani neprobihalo 30 minut.

Spiralové sekani funguje, kdyz je detekovana husta trava asi po
30 minutach bézného sekani travniku.
Vice informaci je uvedeno v kapitole ,Sekani neposekané travy*

Zapomenuty PIN kéd.

Obratte se na prodejce nebo nasi prodejni kancelar.
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TexHiYHi xapakTepucTuku

Mopenb: RM350D
HomiHanbHa Hanpyra 18 B noct. ctpymy
EMHiCcTb akymynsiTopa 5,0 A-roq

[abapuTHi po3mipmn

700 mm x 560 MM x 270 MM

(A x WxB)

Maca 13,7 kr
YacToTa obepTaHHsi ABUIyHa B pexuMi | [IBUryH pixky4oro nonoTHa 2300 x8”
XOMOCTOro Xomy

MakcumanbHa nnowa KOCiHHSA 3500 m?

MakcumanbHuiA KyT Mignomy CXUnom

26° (49 %)

Pixxy4e nonoTHo rasoHokocapku

BigknaHe pixyye nonotHo

Horo nons
(BMMiptOETLCA 3rigHO 3i cTaHAAPTOM
EN303 447)

3 nesa
3MiHHe piXyye NonoTHO ra3oHOKOCapkK, HoMep AeTani 1913M9-3
LLnpuHa cmyru ckoLlyBaHHS 240 mm
Bucota pizaHHs 20 MM - 60 MM

9-CTyneHeBe perynioBaHHs 3 KPOKOM 5 MM 3a OMOMOrOL0 efIeKTPUYHOTO
MexaHiamy
CTyniHb 3axucty IPX4
CyMicHWI1 aganTep 3MiHHOMO CTpyMy AADO1
CyMicHi 3apsaHi cTaHuii RSTO001
MexoBwuin apit Po6ouunin gianasoH Yactot 3,3 klMy - 50 kY,
Hanpsmhuit apit MakcumasnbHa HanpyXeHiCTb MarHiT- 38 nBMKA/M

«  Ockinbku Hala nporpama HayKoBWX AOCHiAKEHb | po3po6ok TpyBae Ge3nepepBHO, HaBeAeHi TYT TEXHIUHI XapakTePUCTUKI MOXYTb BYTH 3Mi-

HeHi 6e3 NonepemKeHHs.

. OCHOBHi xapaKTepuCTVKM 1 agantep 3MiHHOMO CTPYMY MOXYTb Pi3HUTUCS 3anexHOo Bif KpaiHu.

. Maca BignosigHo no EPTA-Procedure 01/2014
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CumMBONU MapKyBaHHSA

[ani HaBegeHO CUMBONN, SIKi MOXYTb 3aCTOCOBYBATUCS ANsi NO3Ha-
YeHHs obnagHaHHs. [epen KOpUCTyBaHHAM NepeKoHanTecs, Lo BK
po3yMi€Te iIXHE 3HAYEHHS.

MOMNEPEOXEHHSA — Mepea noyatkom po6oTtu 3
NPUCTPOEM NpoYMTaNTe IHCTPYKLtO 3 ekcnnyaTauii.

MOMNEPEOXEHHA — TpumariTtecsa Ha 6e3neyHii
BiiCTaHi Bi NPUCTPOI0, KON BiH NpaLtoe.
MpucTpinn Moxe BigknaaT NpeameTu, siki MOXyTb
3aBAaTi TpaBM.

£\

MONEPEMKEHHA — MepLu Hixk o6cnyroByBaTh npu-
cTpii abo nigHiMaTK oro, yBIMKHITb pyHKLilO 3ax1cTy
Bifl KpadKKu, NiCNsA YOro BUMKHITb XXUBIEHHS.

AKLLO UbOro He 3poBUTH, pixkyye NOMOTHO ra30HOKO-

/2

capku MoXe TpaBMyBaTW PYKN YU HOTU.

MexaHiaMOM BUMKHEHHS st LibOro NpUCTPOIO BUCTY-
nae 6nokyBaHHs 3anycky PIN-kogom.

KepyBaTn 6nokyBaHHSIM 3amnycky MOXHa B HanawuTy-
BaHHAX PYHKLIT 3aXUCTY Bif KpaAKKN.

Ao GnokyBaHHS 3anycKy BBIMKHEHO, HEOOXiAHO
6yne BBecTn PIN-kog, o6 3HOBY 3anycTuTn
NpuUCTpIn.

10.

1.

MOMNEPEOXEHHSA — He kataiitecs Ha npucTpoi.
SAKLO LbOro He 3poBuTK, pixkyde NOMOTHO ra3oHOKO-
capku MOXe TpaBMyBaTh PYKU Y1 HOTU.

12.

13.

Ni-MH
Li-ion

Tinbkun gns kpain €C

Yepes HasBHICTb B 06rnagHaHHi Hebe3neyHnx Kom-
MOHEHTIB BiAX0AM €NEeKTPUYHOrO Ta eNeKTPOHHOTo
obnapHaHHs, akymynaTopu Ta 6atapei MOXyTb
HeraTMBHO BNMBATK Ha HAaBKOJMLLHE cepeaoBuLLE Ta
3[10pOB’SA NIOAVHW.

He Buknaante enekTpuyHi Ta eNeKTPOHHI npunaau
abo 6aTapei pa3om 3 nobyToBMMM Bigxogamm!
BignosigHo fo ampextuem €C CTOCOBHO BigxoaiB
€MNeKTPUYHOIO Ta eNEKTPOHHOTO 0BnaaHaHHs, akymy-
natopis, 6atapen Ta Bigxodis akymynaTopis i 6ata-
pe, a Takox BignoBiaHO Ao i aganTauii 4o Haujio-
HanbHOro 3aKOHOAABCTBA, BiAXOAWN eNeKTPUYHOro
obnapHaHHs1, 6aTtapei Ta akymynaTopwu cnig 36epirati
OKPEMO ¥ JOCTaBMATM Ha NYHKT po3difibHoro 36opy
KOMYHarnbHWX BiAX0AiB, SKUA NPaLoe 3 AOTPUMAHHAM
npaBunI OXOPOHU HABKOMNWLLHLOIO CepeoBHLLa.

Lle no3HauyeHO CMMBONOM Y BUIMsAAiI NepekpecrieHoro
CMITTEBOrO KOHTENHepa 3 KoriecaMu, HaHECEHNUM Ha
obnagHaHHs.

14.

15.

16.

17.

18.

lMpu3HavyeHHA

Llen npucTpii npusHayveHnii 4nst aBTOMaTUYHOIO KOCIHHS Ta
3apsaKaHHS.

3acTepexeHHs 3 TexHiku 6e3neku
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MonepepxeHHs — He TopkanTecs nes, wo obepraroTbCH.

Lle moxe npu3sectn o TpaBMu.

Hikonu He no3BonsiTe KOPUCTYBaTUCH NMPUCTPOEM AITAM,
oco6am 3 o6MexeHuMu pi3MYHMMKU, CEHCOPHUMU abo po3y-
MOBUMU MOXITMBOCTAMU, ocobam i3 HefocTaTHIM A4OCBiAOM
Yu 3HAHHAMU a60o NAAM, siKi He 03HaNoOMUIIUCS 3 IHCTPYK-
uiero 3 BUKopucTtaHHsa npuctpotro. MicueBi HOpMU MOXYTb
BCTaHOBMNIOBaTM 0GMeXeHHS LWoAo BiKy KOpUCTyBaya.

He po3BonsuTe AiTAM HabnuxaTucs Ao NPUCTPOIO Ta rpaTu
3 MPUCTPOEM, KOJU BiH NpaLjtoE.

He TopkanTecs piXky4nx nornoTeH i Konic ra3oHoKocapkm,
[O0KU BOHU MOBHICTIO He 3yNUHSATLCS.

BukopucTtoByiTe Ans 3apsaXaHHA NPUCTPOIO nuLie
3apsaAHY CTaHLUilo, ska BXOAWUTb A0 KOMNIEKTY nocTavyaHHs
npucTpoto. BukopucrtoByiTe nuwe agantep 3MiHHOro
CTpyMYy, 3a3Ha4Ye€HUN y Ui iIHCTPYKLUIii 3 eKkcnnyaTtauii.

Mia yac yTunisauii BHYTpilUHbOro aKkymynsaTopa nicns
3aBepLUeHHs Noro TepmiHy crnyX6u 4OTPUMYWATECS HOPM
MicLeBoro 3akoHoA4aBCTBa LWOoA0 YyTUMisauii akymynsito-
piB. Mpoueaypy 3HATTA akymynsiTopa onucaHo B po3Aaini
«Ymunisayisi supoby».

BumukanTe rasoHokocapky-po6oTa 3a JONOMOroro nepemm-
Ka4ya XWBJeHHS B 3a3Ha4YeHUX HUXK4Ye BUnagkax.

MMig Yac BuaaneHHst 3 NpUCTPOIO 3aCTPSAMNINX CTOPOHHIX
06’ekTiB.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

Mepep ornsgoM, ounLleHHsIM abo NpoBeaeHHAM pobiT Ha
NPUCTPOT YN 3apALHIV CTaHUi.

Mepea ornsapom, ounweHHAM a6o NpoBeAeHHSAIM PoGiT Ha
3apsAHin cTaHuUil cnif Takox BiA’eAHaTH Kabenb XUBMNeHHs
apanTepa 3MiHHOTO CTPyMy.

Mepen ornaaom NPUCTPOIO Ha NpeAMET NOLLKOAXKEHb Micns
3iTKHEHHS 3i CTOPOHHIMUM NpegmeTamu.

Y pasi BUHUKHEHHS He3BWYHOI Bibpauii npuctpoto. MNepLu
Hi>K 3HOBY 3anyCTUTW MPUCTPIN, YNEBHITLCS, LLO KOr0 He
MOLLKOAPKEHO.

MNepen BUKOpMCTaHHAM ornsganTe NpPUCTpin, nepudepiHe
obnagHaHHA, Kabenb XMBMNEHHSA Ta Kabenb-NoAoBXyBau,
o6 yneBHUTUCA Y BiACYTHOCTI MOLLIKOAXEHb M O3HAaK
3HOLLEHHS.

3abopoHeHO BMKOpPUCTOBYBaTU NPUCTPIN i nepudepiiHe
obnagHaHHA 3 HeCnpaBHUMM 3aXMCHUMMU KOXKYXaMM YU eKpa-
HamMu, 6e3 BCTAHOBIIEHMX 3aXUCHUX MPUCTPOIB YU 3 NOLLKO-
[KeHMMK abo 3HOLEeHUMM Kabensamu.

He nia’egHyiTe 0o AXxepena XUBMEHHSA NOLWKOAKeHUN
kabenb. Y pasi nowKomaKeHHA kabento, nia’egHaHoro Ao
[Kepena XMUBINEeHHs, He TopKanTecs kabento, AOKU He byae
BUMKHEHEe XXUBMNeHHA. HegoTpumaHHs Uiei BUMOoru Mmoxe npu-
3BECTU [0 YPAKEHHS ENEKTPUYHUM CTPYMOM.

Posmiwynte anantep 3MiHHOro CTpyMy Ta LUNaHroBumn
Kabenb no3a MeXxamum 30HU KOCiHHA. HegoTpyMaHHs uiei
BVMMOTM MOX€e NPU3BECTU A0 NOLUKOMKEHHS Kabento yum ypa-
XEHHS eNeKTPUYHUM CTPYMOM.

Y pasi aBapii 41 NONOMKM HEramHoO NPUMNUHITL KOPUCTYBaHHA
NPUCTPOEM.

HeraiHo npunuHiTL KOPUCTYBaAHHA NPUCTPOEM Y pas3i
BUTOKY €NeKTPOniTy.

Y pasi nowkomKeHHA Kabernto nia Yac BUKOPUCTAHHA BUTAr-
HiTb BUJIKY XXMBMNEHHSA 3 PO3eTKM.

PekomeHaoBaHO nig’egHyBaTU BUSKY XKUBMEHHS LUNAHIo-
BOro Kabento nuiue A0 Kona XuBneHHs, obrnagHaHoro npu-
CTPOEM 3axucHoro BumkHeHHsA (M3B) 3i ctpymom cnpado-
BaHHA He Oinblie 30 MA.

3abopoHeHO BMKOPUCTOBYBATHU Lie NpUCTpin i nepudepi-
AHe obnagHaHHA 3a HeCNPUATIUBUX NOrOAHMUX YMOB, OCO-
6nuBO KONM € PU3NK rpo30BOro po3psaay.

HeraiHo npunuHiTE KOPUCTYBaAHHA NPUCTPOEM Y pasi
BMHUKHEHHSA He3BMYHOI BibGpauii.

Y pasi BUKOpUCTaHHSA NPUCTPOIO B rPOMaACbKUX MicLAX
cnifa po3micTUTU HaBKONO po6040oi 30HM NonepeaXyBarnbHi
3Haku. MNonepepXyBanbHi 3HaKU NOBUHHI MiCTUTU TakuUmn
TEeKCT:

«MonepenxeHHsa! ABTomaTnyHa razoHokocapka! He Habnvxan-
Tecsi Ao npuctpoto! He 3anuwante aiten 6e3 Harnagy!»

» Puc.1
19.

KaGenb xuBneHHs agantepa 3MiHHOro CTpyMy 3aMiHi He
nignsArae. Y pasi NowKoaXXeHHs1 Kabento XXUBMNEeHHsA cnif,
yTUnisyBaTu BeCb agantep 3MiHHOro CTpymy.

Skwo nopyu i3 po604ol0 30HOK NPOXOAUTL Jopora cnifb-
HOFO KOPUCTYBaHHS, BCTAHOBITb MeXy MiX po6040I0 30HOIO
Ta Aopororo. Y pasi He4OTPMMaHHS L€l BUMOTM NPUCTPIN MOXe
BUiXaTN Ha AOPOry CiflbHOro KOPUCTYBAHHS Ta CTaTW NMPUYMHOI
OOPOXHBO-TPAHCMOPTHOI NPUroau.

lMepea BUKOPUCTaHHAM NPUCTPOIO NepeKoHanTecs, Wo B
pob6ouii 30Hi Hemae niogent abo TBapuH. MpucTpinn Moxe
HaixaTu Ha HUX, WO Npu3Beae A0 TPaBMyBaHHS.

He BuKopucToByWUTE agantep 3MiHHOrO CTPYMY B MicusX i3
nigBULLIEHOKO BOJIOTICTIO, @ TAKOX TaM, e Ha HbOro MoXe
noTpanuTu gow abo Ae BiH MOXe HAaMOKHYTU. HeoTpumaHHs
Liei BUMOrM MOXe NPU3BECTUN A0 YPAKEHHS eNeKTPUYHUM
CTpyMOM.

He TopkanTecs wrencens 3amiHHOro CTpymy agantepa 3MiH-
HOro CTPYMy MOKPUMM pyKaMW. HeqoTpmumMaHHS Uiei BUMoru
MOXe MPU3BECTU [0 YPAXKEHHS ENEKTPUYHUM CTPYMOM.
Mig’egHynTe WITENCeNb 3MiHHOrO CTPYMy aganTtepa 3MiH-
HOro CTPyMy A0 BYJTUYHOI PO3ETKU.

Mig yac HaTAryBaHHA Ta 3HATTA APOTY HaasAramTe pyKaBuLii.
HepoTpumaHHs Ui€i BUMOrM MoXe Npu3BeCTn 40 TPaBMyBaHHS.
Mig yac 3a6uBaHHSA KinkiB 6yabTe o6epexHi, Wo6 He BAa-
PUTM MOMOTKOM MO PyLi Y4 NanbLsX.

Hatsaryite gpitT TakMm YMHOM, WO6 BiH He NigHiMaBcA Hapf,
3emMnero. Y pasi HegoTpUMaHHS L€l BUMOrM B MOXETe 3a4enu-
TUCA 3a APIT HOTOM0, WO NpM3Beae A0 TPaBMyBaHHS.

ByabTe ob6epexHi, Wo6 He 3aTUCHYTU NanbUi Nig Yac Biakpu-
BaHHSA Ta 3aKPUBaHHA KPULLKK Krem.

He TopkanTecs pixky4umx nonoTeH ra30HOKOCapKu, KON BOHU
nigHimarTbcs abo onyckarTbeA. Bawi nanbui moxe 3atuc-
HYTW, WO Npu3Beae A0 TpaBMyBaHHS.
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30.

31.

32.

33.

34.

35.

36.

BynbTe obepexHi, o6 He 3aTUCHYTM NanbLi Nig Yac Biakpu-
BaHHSA Ta 3aKpMBaHHSA KPULLIKU AUCNNes.

He HabnuxanTe o6nuyYs Ao KoJic i piXKy4nx NonoTeH raso-
HOKOCapkw, o obepTarTbcs. Ball oasr Moxe 3aTsarHyT B
MexaHi3M, Lo Npu3Beae A0 3afyLUEeHHS.

He puBiTbCA Ha piXy4i NonoTHa nig Yac po6o0TH NpUCTpolo.
MpegmeTu, WO BigniTaloTb, MOXYTb NOTPANUTK BaM B OMi.

He TopkauTecs koric, Wwo obepTatoTbeA. Bawli nanbui MoxyTb
OyTV 3aTUCHYTI, LLO NpM3Beae A0 TpaBMyBaHHS.

MpaBMNbHO BCTaHOBNIOWTE PiXKy4i MONOTHA ra30HOKOCapKn
3rigHo i3 Wieto iHCTpyKUi€eto 3 ekcnnyaTauii. Y pasi Hego-
TPUMaHHS LiET BUMOTY PidXydi MONOTHA ra30HOKOCAaPKN MOXYTb
HecnopiBaHo 3iCKOYMTK, Lo Npu3Beae 40 TpaBMyBaHHS.

Mig yac nepeHeceHHs1 TpMManTe NPUCTPINA PiXKyYMMK NonoT-
HaMM ra3aoHoKocapKku Ha30BHi, noaani Big Baworo Tina.
HepoTpumaHHs L€l BUMOrM MOXe NPU3BECTU A0 KOHTaKTy
BaLLOro Tifla 3 konecamu Ta piXky4vMu NoroTHaMM ra3oHOKO-
CapKu Ta CNPUYUHUTY TPaBMYBaHHS.

Mig yac nepeHeceHHsi NPUCTPOIO TPUMANTE MOTo 3a PYUKY.
AKLWo He TpumaTn NPUCTPIN 3a PyYKY Nif Yac NnepeHeceHHs, Koro
nonoxeHHs Byae HecCTIKMM i BiH MOXe BnacTw, Lo nNpu3Beae Ao
TpaBMyBaHHS.

Baxnuei npaBuna TexHiku 6e3neku nig yac
NOBOAXKEHHSA 3 aKyMyNnATOPOM

1.

Mepw Hi2k po3noYyaT KOPUCTYBaAHHA Fa30HOKOCapPKO-pobo-
TOM, Npo4ynUTanTe BCi IHCTPYKLii Ta 03HanomTecs 3 nonepe-
AXKyBanbHUMU 3HAKaMM.

Akwo nepion po60TK AyKe NOKOPOTLIAB, CIlif HeranHo npu-
NUHUTU KOPUCTYBaHHS. Lle Moxke npu3BecTy 0 BUHUKHEHHSA
p13KKy neperpiBy, oniky Ta HaBiTb BUGYXY.

He cnip 36epiratu i BUKOpMcTOBYBaTK NPUCTPIN y Mic-

usx, Ae TeMmnepaTtypa Moxe CArHyTY Yn nepeBuwmuTu 45 °C
(113 °F).

3abopoHeHOo cnanBaTh aKkyMynATop, HaBiTb AKLO BiH
NOBHiCTIO cnpauboBaHui. HarpiBaHHA akymynsiTopa Moxe
npu3BecTU Ao noro BUGYXxy.

B6ynoBaHi niTin-ioHHi akymynsaTopu maroTh BignosigaTtu
BMMOraM 3aKOHOAABYMX aKTiB NPO NOBOAXEHHS 3 HeGe3ney-
HMMM TOBapaMu.

Mig yac TpaHcnopTyBaHHS 3a AOMNOMOrOK KOMEpPLINHMX nepe-
Be3eHb, Hanpuknag i3 3any4aHHsIM TPeTbOi CTOPOHU YK eKcne-
OnTopiB, HEOOXIAHO AOTPUMYBATUCh OCOBNMBMX BUMOT LLOAO
nakyBaHHsi Ta MapKyBaHHS1.

Mip yac nigrotyBaHHs No3uuii 4o BignpaBneHHst HeobXxigHo npo-
KOHCYIbTyBaTUCh 3i cneLianictom 3 Hebe3neyHrx maTepianis.
Cnif Takox AOTpUMYBaTUCS BUMOT HaLlioHanbHOro 3aKOHOAaB-
CTBA, SKi MOXyTb ByTU GinbLl cyBOPUMMU.

He BukopucTOBYITE NPUCTPi NOGNN3Y BUCOKOBOMBTHUX
niHin enekTponepeaay. Lle moxe npn3BecT 40 HECNPABHOCTI
4Y¥ MONOMKM NMPUCTPOLO abo akymynsTopa.

36epiranTe npucTpin y 6eane4HomMy Ta HeJOCTYNMHOMY AnS
A[iTen micui.

8. Hikonu He peMOHTYITe NOLKOAXXEeHUIN aKyMynsaTop. PEMOHT
aKymynstopa Mae BUKOHYBaTH Tiflbkn BUPOOHKK abo BNOBHOBA-
XKEeHWIA mocTavanbHUK NOCNyT.

3BEPIFAATE LI BKA3IBKW.

A OBEPEXHO: BukopucTtoByiTe Tinbku akymynatopu Makita.
BukopucTaHHst akyMynsiTopis, iHLLWMX HDK OpUriHANbHI akymynaTopu
Makita, abo akymynsTopiB, KOHCTPYKLitO SIKMX Byno 3MiHEHO, MOXe
npu3BecTU 40 BUOYXY akyMmynsiTopa i CIpUdMHUTM MOXEeXyY, TpaBMy
ab0 NOLKOAKEHHS!. Y 3B'A3KY 3 LM TaKkoX Oyae aHynboBaHo rapaH-
Tito Makita Ha iHcTpymeHT Makita i Ha 3apsgHWUA NpUCTPIn.

Mopaau 3 3a6e3neYyeHHst MaKCMManbLHOro

CTpOKy eKcnnyaTauu aKymynsaTopa
Hikonu He 3apsagxalniTe NOBTOPHO NOBHICTIO 3apsiXXeHUN
akymynsaTop. HaamipHe 3apsKeHHA CKOPOYYy€E TEPMiH eKc-
nnyarauii akymynsaTopa.

2. 3apspxanTe aKkymMynsiTop 3a HaBKONMULUHBLOI TemnepaTtypu 10
-40 °C (50 - 104 °F). NMepen TUM AK 3apaaXKaTh aKyMynsiTop,
cnia AaTyv NOMy OXOJIOHYTU.

3. SAKwo akyMynsaTop He BUKOPUCTOBYBaBCSl NPOTAroM TpuBa-
noro vacy (noHapa wWwicTb MicsLiB), MOro crif 3apsaanTm.

Lym

PiBeHb WyMy 3a WwKanotw A B TUNMOBOMY BUKOHaHHI, BU3HAYeHUN Bia-
noBigHo ao ctaHgapty EN50636-2-107:

PiBeHb 3Byk0oBOro TMCKY (Lpa): 70 B (A) un meHwwe

PiBeHb 3BYkoBOi NOTYXHOCTI (Lwa): 59 Ab (A)

Moxubka (K): 3,1 b (A)

PiBeHb LWymy nig yac poboTtu moxe nepesuwysati 80 ab (A).

MPUMITKA: 3asBneHe 3Ha4YeHHS LyMy BU3Ha4anocs 3 BUKOpUC-
TaHHAM CTaHAAPTHUX METOAIB TECTYBaHHS 1 MOXEe BUKOPUCTOBYBa-
TUCA ANsi NOPIBHSAHHS MPUCTPOIB.

MPUMITKA: 3asiBneHe 3Ha4eHHs LyMy MOXe TaKoX BUKOPUCTOBY-
BaTUCA AN NonepeaHboro OLiHIOBaHHS BMNUBY.

AﬂOI‘IEPE,q)KEHHFI: 3anexHo Bifi yMOB BMKOPUCTaHHSA chak-
TUYHUI piBeHb WYMYy Nif Yac po6oTU NPUCTPOIO MOXe Biapi3-
HATUCSA Bif 3asBNEeHOro 3Ha4eHHs; 0COGNMBO CUINBHO Ha Lie
BNAMBaE TMN mMaTtepiany, Wwo o6pobntoeTbes.

AHOHEPE,CI)KEHHH: 3abe3neyTte HanexHi 3anobixHi 3axoan
ANA 3aXMCTy NpauiBHUKIB, BUXOASAYM 3 OLLiHKM PiBHA WyMY

B peanbHUX YMOBax BUKOPUCTaHHS (cnia 6paTtm go yBaru

BCi CKnagoBi po6o4oro Lukny, 30Kpema 4ac, Konv npucTpin
BMMKHEHUI abo npautoe Ha XONoCTOMY XOAi).

Heknapauii BignoBigHoCTI

Tinbku Ons kpaiH €sponu

[Heknapauii BignosigHocTi HaBegeHo B [logaTtky A Wiei iHCTpyKuii 3
ekcnnyarauii.

YacTuHu npucTporo

» Puc.2

[a3oHokocapka-poboT
KHonka «3YTIMHKA»
Kpvwka aucnnes

3agHe koneco
Caitnogiog

[Hi3po 3apsagxaHHA
MaHenb kepyBaHHSA
BepxHs kpuLuka

LWaci

BcTaBHuin cTpuxkeHb
lymoBun dikcatop
MepenHe koneco
[Mepemukay XuBneHHs
Pyuka

Kpuwka nopty USB

(He BigkpuBaTtu. Llen enemeHT npuM3HaveHunii AN cepBiCHOTO
obcnyroByBaHHS. )

Koxyx nesa

OcHoBa nesa

Pixxyye nonoTHO rasoHoKocapku
3axucHa nnactuHa
3apsigHa cTaHuis

OcHoBa cTaHuii

KoHTakT ans sapsigkaHHs
Kpuiuka knem
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24. Koxyx cTaHuii

25. |HgukaTop cTaHuii

26. 3axucHa kpuLika ApoTy

27. MexoBun gpit

28. HanpsimHui gpit

29. [Opit

30. Kinok

31. Pos’em

32. 3’egHyBad

33. ApanTep 3MiHHOro CTpymMy
(Popma wTencens 3anexuTb Bif Periony. )

34. lWnaHrosui kabenb

35. 'BMHTOBWUIA KiNoOkK
(ans kpinneHHs 3apsaHoi cTaHLii)

36. LUecturpaHHuii Koy Ha 6 Mm
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O6napgHaHHS, sike npoAaEeTbCA OKpemMo

AOBEPE)KHO Lle aonomixxHe npunaaas u Hacagkn peKoMeH-
[0BaHO BUKOPUCTOBYBaTU 3 o6naaHaHHAM Makita, 3a3HavyeHum
Yy LboMy Noci6HUKy. BrkopucTtaHHs 6yab-AKoro iHLLIOro 4ONoMix-
HOro npunapas n obnagHaHHSA MOXe NPU3BECTU [0 TPaBMYBaHHS.
BukopucToByiTe fonomixHe npunapasa n obnagHaHHS nve 3a

NPU3HA4YEeHHAM.

[HoknagHriwwy iHdopmaLito npo obnagHaHHS, ke NPoAAETLCA OKPEMO,
MOXHa 3HaNTW B KaTanoasi, oTpMmMaTty Big gnnepa abo B HaloOMy Top-
roBOMY NpeACTaBHULTBI.
. KomnnekT pixxy4nx nonoTeH
—  KomnnekT pixyunx nonoTeH ra3oHoKocapku Ta gikcyBarb-
HWUX IBUHTIB

Opit
*  Habip ana pemoHTy ApoTy

— KomnnekT gpoTy, 3’eAHyBaviB i Kinkis
. Kinok
+  3’egHyBad

MPUMITKA: Jeski Bnan obnagHaHHs, Lo NpogaeTbCsl OKPEMO,
i3 LbOro CNMCKy MOXYTb BXOAUTU A0 KOMMMEKTY NOCTaYaHHs Npu-
CTPOIO 5k cTaHAapTHe npunagasa. CtaHaapTHe npunagas Moxe
3anexaru Bif Kpainu, e 6yno npuabaHo NpUCTPIN.

NIAroToOBKA

[N BUKOPUCTAHHS LibOro NPUCTPOIO HEOBXiAHO NPOBECTH OnucaHy
HWXXYe MiAroTOBKY.

1. MigrotoBka po6040i 30HU

BusHauTe ginaHKy, Ky Mae KocuTu ra3oHokocapka-pobot. OTouiTh
poboyy 30HY MEXOBMUM APOTOM i Nif’eAHanTe 3apsaHy CTaHLilo A0
Axepena xveneHHs. MNpoknagitTe HaNPAMHWIA APIT BUXOASYM 3 BALLMX
notpeod.

[oknagHuin onvc BiANOBIAHOI MpoLEeAypU HaBegeHU y NoCiOHMKY 3
YCTaHOBIEHHS, SIKUA JOAAETLCA A0 L€l iIHCTPyKUii.

2. NouyaTKoBe HanawTyBaHHS ra30HOKOCapKu-poboTa

[Mig yac nepLIoro BUKOPUCTaHHS ra3oHoKocapku-poboTa HeobXxigHo
BMOpaTu MOBY, AaTy 1 Yac, nnoty KociHHs Ta PIN-kog.

[oknagHuin onvc BiANOBIAHOI MpoLeAypU HaBegeHU Y NOCIOHUKY 3
YCTaHOBIEHHS, SIKUA [OAAETLCA A0 L€l iIHCTPYKUii.

3. 3apagKaHHA ra3oHOKocapku-poboTa

3apsa akymynaTopa ra3oHOKOCapku-poboTa Ha MOMEHT nocTavyaHHs
NPUCTPOI0 BUPOBHMKOM € HeflocTaTHIM. MNepea BUKOPUCTaHHAM aky-
MYNSTOp Cnif 3apsanTy.

Mpouenypy 3apsgxaHHSA HaBeAeHO B po3aini «3apsidkaHHs 2a30HO-
Kocapku-poboma» (cTop. 122) Luboro nocidHuka.

YBiMKHEHHS1 Ta BUMKHEHHSA XKUBNEHHA

[MepeMukay XMBMEHHS PO3TaLLOBaHUI Ha [IHi ra30HOKOCapku-poboTa.
LLlo6 yBIMKHYTU XMBMEHHS!, HATUCHITb Ha Gik Nnepemukaya 3 nosHau-
koto !'; OB BUMKHYTU KMBMEHHSI, HATUCHITL Ha Bik NepeMnkaya 3
nosHaukot O .

» Puc.3: 1. [lepemukay XuBneHHs

AOEEPE)KHO: Konu rasoHokocapka-po6oT He npautoe
(3okpema nig yac 36epiraHHsA), 060B’A3KOBO BUMUKaNTE BUMU-
Kau XXUBMEHHS.

AKLLO ra30HOKOCaPKY-POBOT 3 YBIMKHEHUM XXUBMEHHSIM HE BUKO-
PVCTOBYBaTV MPOTArOM TPUBAIIOrO Yacy, akyMynsTop MoXe Haf-
MipHO pO3psANTUCA Ta CTaTW HENPUAATHUM A5 BUKOPUCTAHHS.

3apsagkaHHsS ra30HOKOCapKu-podora

MepeBipka 3anuLIKOBOro 3apsiay akymynsitopa
1. HatucHiTb kHomnky «3YTTINHKAY.

BiakpueTbes Kpuiika gucnnes.
» Puc.4: 1. Kxonka «3YTNMHKA» 2. Kpuwika gucnnes 3. MNaHenb
KepyBaHHS

2. YBIMKHITb MepeMuKay XMBMEHHS ra3oHoKocapku-poboTa.
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HaTucHiTb KHOMKY [: Ha naHeni KepyBaHHA.

3’sBuTbCsA [Main menu (FonosHe MeHto)] (FoNoBHE MeHHo).
IHdbopMaList Npo 3anuULWKOBUIA 3aps akymynsitopa BigobpaxaeTbcs B
npaBoMy BEPXHbOMY KyTi ekpaHa.

Main menu (FTonosHe mMeHI0)
» Puc.5: 1.|Havkauis 3anvwkoBOro 3apsgy akymynsitopa

IHavkauis Ha PK-ekpaHi 3anuuiok 3apsify akymynsatopa
80 - 100 %
[
60 - 80 %
20-60 %
0-20%

3apsgxaHHA

1. YBIMKHITb NepemuKad XUBMEHHS ra3oHOKOcapku-poboTa.

NPUMITKA: 3apsigxaHHs BinbyBaeTbCs nuLle ToAi, Konu nepemu-
Kau XWBMEHHS ra30HOKOCapKU-poboTa BBIMKHEHO.

MPUMITKA: AKwo akymynsaTop NOBHICTIO pO3pSmKeHUI, 3apsa-
JKaHHS NOYHETLCS Mi3Hille, HiX 3a3BnYan.

MPUMITKA: Axwo akymynsatop rapsuunii abo XxonogHui, 3apsaa-
)KaHHs1 He NMoYHEeTbCS.

2. BwuKoHaNMTe CTUKYBaHHS ra3oHOKocapku-poboTa i3 3apsgHoo
CTaHUi€eto.
» Puc.6: 1. 3apsagHa ctaHuis 2. Ceitnogioa

Konu po3noyHeTbCs 3apsifpkaHHs, CBITNOZIOAHWI iIHONKATOP MNOYHe
6rvmatu 3eneHum. lMicnsi 3aBepLUeHHs 3apsixaHHs CBITNoAiogHMI
iHAMKaTop 3racHe.

Lo cnig 3HaTK, NnepL HiXk NoYaTn KOPUCTYBaHHA
NPUCTPOEM

Po6oui ymoBu

[MepekoHawTecs, L0 30Ha KOCIHHS ra3oHOoKocapkun-poboTa 3a40BOMb-

HSIE HaBEeOEHMUM HUKYe BUMOram.

. Bucota TpaBu He nepesuLLye 65 MM.
Akwo Tpaea € 3a40Broto, ii cnig ckocuTy 3asganeriab.

. BigcyTHi nepeLukoaun, AK-0T KaMiHHS, FiKU Y1 IHCTPYMEHTMW.
a3oHokocapka-poboT MoXe BiAKMHYTW Taki 06’ekTn abo 3aTarHyTH ix
Yy CBill MexaHi3M, Lo Npu3Bee [0 aBapii abo HellacHOro BunagkKy.

. BigcyTHi kantoxi.
["a3oHOKOCapka-pobOT MOXe KOCUTM ra3oH Mif vac Jolly, ane Ao
Hel MoXe npunMnaT Mokpa Tpaea, a MMOBIPHICTb KOB3aHHS Ha
KPYTUX cxunax 30inbLyeTbCs.

. BigcyTHi cHirosi 3ameTu.
[a3oHOKOCapka-poboT MOXe NMPOKOB3yBaTH MO HUX | HE NpaLito-
BaTU SK HANEXUTb.
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3apsagHa cTaHuin

3apsigHa cTaHuis 3abe3nedyye 3apsaxaHHs ra3oHoKocapku-poboTa 1

nogae curHanu Ha MeXXoBWUI i HAaNPAMHUIA APOTH.

[NepekoHanTecs, WO MicLie BCTAHOBNEHHS 3apsaHOi CTaHuii 3ag0-

BOJSbHSIE HABEAEHNM HUXKYE BUMOram.

. BoHo postawoBaHe nobnuay Big Axepena XuUBMeHHS.

. Micue BCTaHOBEHHA po3TalloBaHe Ha rOPU30OHTarnbHIN
NOBEPXHi.
Haxun micusa BCcTaHOBNEHHSI He Mae nepeBuLLyBaTu +5° Big
ropusoHTani.

. Micue mae 6yTu 3axuLieHe Big COHLS.

*  YcTaHOBNIOKYM 3apsAHY CTaHLjlo 6e3nocepenHbo Ha rasoHi,
cnigkynte 3a TmM, Wo6 BiH ByB NiACTPUKEHUM.

. BigctaHb 4O MEX0OBOro ApOTY Mae CTaHOBUTU HE MEHLLE HiX 3 M.

YBArlA: He ponyckante BUrMHY OCHOBM CTaHLji.

MexoBui gpit

MexxoBuiA OpiT BU3HaAYae MexXi 30HM, e ra3oHoKocapka-poboT mae
30iNCHIOBATM KOCIHHS.

[MpoknagiTe MexoBui ApIiT Y30OBX MeXi AINAHKA, Ae ra3oHoKocap-
Ka-pobOT Mae 34iNCHIOBATM KOCIHHS.

Cnocib BcTaHOBMEHHS onucaHuii B po3gini «BctaHoBRNeHHS MexoBoro
APOTY» MOCIOHMKA 3 YCTaHOBIEHHS.

HanpsamHun gpit

Llen opit Hanpaensie rasoHokocapky-poboTa nig Yac ii NoOBepHEHHS
[0 3apagHoi cTaHuii. Lien apiT Takox cnpsiMoBye ra3oHOKOCapKy

[0 AiNsiHOK, ie BOHa npaLtoe piflle Yepes ocobnmBocTi MicLIeBOCTi
TOLLO.

Cnocib ycTaHOBMNEHHSI onncaHuin y po3gini «BctaHoBNeHHs Hanpsim-
HOro ApOTYy» NOCIGHMKA 3 YCTAHOBIEHHS.

BukopucTtaHHA naHeni KepyBaHHA

Axwo HaTucHYTM kHomKy «3YTTMHKAY», BiaKpUeTbCA KpuLka gucnnes
i MOXXHa Bye KOpUCTYBaTUCA NaHENI0 KepyBaHHS.
» Puc.8: 1. PK-ekpaH 2. KHonku meHto 3. Knasiwi kepyBaHHs

4. LUndposi knasiwi 5. KHonka «3YTMUHKA»

KHonka / knasiwa DyHKLiA

KHonkun
MEHIO ﬁ

MoBepHeHHs rasoHokocapku-poboTa
00 3apsigHoi cTaHuii. MNicna HaTue-
KaHHs Uiei KHomKu BMGepiTb NoTpio-
HWI cnocib NoBepHEHHS.

Bino6paxae [Main menu (lonoeHe
Q MeHto)] (FonosHe mMeH!1o).
- Moyatok KoCiHHA. icns HaTMCKaHHS
'.' Ljiei KHonkun BMbepiTe NOTPiIGHWUIA
—

Cnoci6 KOCIHHSA.

KnasiLwui Bubip nNyHKTIB MEHI0 Ha eKkpaHi.

Kepy- BnbpaHuil NyHKT MeHIo NiacBivyeTbCS
BaHHs (3 iHBepcieto YopHoro Ta Ginoro
KOMbOopiIB).

MoBepHEHHS [0 nonepeaHbOoro
ekpaHa / onepaldlii.

BukoHaHHs BUGpaHoi komaHau.

BBepneHHs undp. Lli knasiwi npauo-
10T, NLLIE SKLWO nepeabdayeHo BBe-
[eHHs LMPPOBUX 3HAYEHD.

Lincposi
Knasii ~

Bubip i BUKOHaHHA NYHKTIB MeHto Ha PK-ekpaHi

[ns BUKOHaHHS onepauin Ha PK-ekpaHi BUKOPUCTOBYETLCA Nepe-
Ba)KHO rofioBHE MeHH0. [Ans Bino6pakeHHsi rofIOBHOIO MEHI0 HaTuC-
HiTb KHOMKY (&,

Main menu (FonosHe mMeH10)

» Puc.9: 1. [arta 2. Yac 3. 3anuwwok 3apsgy akymynsitopa
4. Bucora pisaHHsa 5. BubpaHe MeHto HanawTyBaHb
6. 3Ha4kn MEHI0 HanawTyBaHb

JlamnoBa cBiTnoBa curHanisauis

[[a3oHoOKOCapka-poboT i 3apsgHa cTaHList MOBIAOMNSATL NPO CBil
CTaH, BUKOPVCTOBYIOYM Pi3Hi peXXMmmn poboTu CBOIX Namn.
» Puc.7: 1. Csitnogioa 2. IHankaTop cTtaHuii

[a3oHOKOCcapka-pob6oT

Ceitnogion CrtaH

3eneHuii / bnumanHa | 3apamxaHHs (racHe Nicnsi 3aBepLUEHHS 3apsiAXKaHHS)

Binun / 6numanHs Po6ota (TpuBanicte 6rnMmMaHHsi BU3Ha4aeTbCst
HanawTyBaHHAM napameTpa [LED (Csitnogion)]

(Csitrogion))

YepBoHuii / Momunka

BrMmaHHs

KoBTuin / 6riumanHs | PexuM odikyBaHHS (3@ BUHSITKOM Takux BUNAAKiB, K
nepebyBaHHs B peXXMMi OYiKyBaHHsi No3a BCTaHOBMe-
HKM rpadpikom Yacom po6oTH B NpoLieci aBTOMaTHy-
HOrO KOCIHHS1)

He roputb YKUBMEHHSI BAMKHEHO / aKyMyNIATOP PO3PSIKEHNI

abo iHLWWIA cTaH, BiAMIHHWIA Bif 3a3HAYEHUX BULLE

3apsagHa cTaHuis

IHamkaTop cTaHuii CtaH

YepBoHuii / nocTinHe | Momunka

CBiTNO

YepsoHuii / MopyLueHHs 3'efHaHHSA MeXO0BOro ApoTy
BnumaHHs

3eneHuin / nocTinHe Me>xxoBuii opiT Nia’egHaHO HaneXHNUM YMHOM
CBiTNO

EKCIMJTYATALIA

[ns onepauin Ha PK-ekpaHi BUKOPUCTOBYIOTbCA KNaBiLli KepyBaHHS
1 undpoBi knas.iwi. [JoCTynHi KHOMKK / KNaBiLli 3anexartb Big NyHKTIB
MEHI0, SKi BigoOpakatoTbCsl Ha ekpaHi.

AKLO NYHKTU MeHI0 BiflobpaxaloTbCcA B OANH psAoK

AKLO NYHKTW MeHIo BigobpaxatoTbCsa B 0AuH psiAok, Ans Bubopy
MYHKTY BUKOPUCTOBYIOTLCA KrasiLui | ¢ /ﬁﬂ a BUKOHAHHSA MYHKTY
3MiNCHIOETHCS HaTUCKaHHAM Kknagiwi LY.

» Puc.10: 1. Bubpanui nyHKT MEHIO

AKLO NYHKTU MeHI0 BifobpaxalTbcsl BepTUKanbHO

SAKLLIO NYHKTU MEHI0 BigobpaxatoTbCsa BepTUKanbHo, Anst Bubopy
NYHKTY BUKOPUCTOBYHOTLCS KNaBillli [TM_% a BUKOHaHHS NMyHKTY
30iACHIOETBCSI HATUCKAHHAM KNnaBiLli [Z

» Puc.11: 1. BubpaHuii NyHKT MeH0

AKwWwo focTynHi noganbLi onuii

AKLLo nopyu i3 BUGpaHMM NMyHKTOM MEH0 BiflobpaxatoTbCst TPUKYTHI

3HaYKM CTPINoK, Le o3Havae, Wwo Anst BUbopy [OCTYNHI iHLLi onuji.

BubepiTb NOTPiIGHMIA BapiaHT, HaTucKaoum knasiwi Hanpsmky (| ¢ m
¥ ), WO BiAnoBiAaTb TPUKYTHUM 3HAYKaM CTPINoK Ha ekpaHi, Ta

nigTBepabTe BUBIp HaTUCKaHHAM KnaBiLi A

» Puc.12

BBeaeHHs undcp

Ha ekpaHi BBegeHHs PIN-kogy Ta Ans nyHKTIB MeHIo, siki noTpeby-
10Tb BBEAEHHS YNCIIOBUX 3HAYEHb, BUKOPVCTOBYIWTE A5 BBEAEHHS
Knaeiwi i nigTBEpAbTE BBEAEHE 3HAYEHHS HATUCKAHHAM Kna-
BiLLi W]

» Puc.13

MPUMITKA: Y pasi BBe4eHHA 3Ha4YeHHS, sike CKNagaeTbCs 3 KiflbKOX
umndp, umddpwu cnig BBOAUTU MO NOPSAKY NMOYMHAOYN 3 HANBULLIOTO
po3psgy (abo nepLuoi uudpu). AKLWO BU NPUNYCTUNNCS MOMUIIKW,
BBEAiTb OOBINbHI 3HAYEHHS BCiX LMdp, NiCns 4oro BBEAiTb Npa-
BUNbHI LMpn HAHOBO.
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Mo4aToK KOCiHHSA

AI'IOHEPE,E{)KEHHH: Mig yac po6oTn rasoHokocapku-poboTa

AOTPUMYWATECA HaBeAEeHUX HUXK4Ye BUMOT.

. MunbHyNnTe, WO Balli PyKU Ta HOTU He NOTpanumy Nip
waci, i He 3a3uMpanTe nif waci.

*  0O6nuyuAa 1 pyku malTb nepebyBaTu Ha Ge3neyHin Bia-
CTaHi Bif WWH, Wo o6epTaroTbCA.

. He nyckainte B po60o4y 30HYy AiTen i AOMaLLHIX TBapUH.

YBATA: F'a3oHOKOCapKa-po6oT npu3HaveHa nuiie ans KOCiHHsA
rasoHiB. 3aspanerigb BuAaniTe i3 po604oi 30HU Becb Gyp’siH.

YBArlA: 3aspanerigb npubepiTb i3 po6040i 30HU CTOPOHHI
npegmeTy, AK-OT APiOHI KaMeHi Ta rinku, AKi MOXyTb 3aBaxaTtu
po6oTi rasoHokocapku-poboTa.

YBATA: TMpucTpin He 3MOXe NoYaTy KOCiHHA, SKLWO iHANKaTop
CcTaHUii He ropuTb abo ropuTb 4YM GNMMae YepBOHUM.

MoxnuBo, y 3apsifiHii cTaHLii BUHMKNA noMunka abo MexoBui apit
06ipBaHuin. AkLo iHaMKaTop cTaHuii 6riMMae YepBOHUM, NepesipTe
HaBedEeHI HUXYE NMYHKTU.

. YUn nig’eqHaHvin aganTtep 3MiHHOMO CTPYMY [0 PO3EeTKU
KUBMEHHSA?

. Yu nig’eaHaHui WNaHroBuii kabenb HaneXHMM YNHOM A0
aganTepa 3aMiHHOro CTpyMy Ta 3apsiiHOT CTaHLji?

. Ym npaBunbHO 3'egHaHi 3apsigHa CTaHLis Ta MeXOoBUA ApiT?

. Yu Hemae po3puBy kona B MEXOBOMY ApOTi?

. Y npaBunbHO Nig’eaHaHi BCi po3’emMu Ta 3'e4HyBayi MEX0BOro
Apoty?

MoxnuBo, cTanacs TMM4yacoBa nomuska Yepes 6rmckaBKy Ym iHLLi

npuunHW abo Yepes cnpawoBaHHS TeMNepaTypHOro 3axucTy 3apsia-

HOT CTaHUil. AKLO iHAUKATOP CTaHUii CBITUTbCS YEPBOHUM, BUKO-

HalnTe HaBedeHi HuxkYe ail.

. Big'egHariTe wnaHroeuii kabenb Big 3apsigHOT cTaHLUil, 3a4e-
KanTe, 4OKV iHAMKaTOp CTaHUiT He 3racHe, a NoTiM 3HOBY
nig’eaHanTe WnaHrosuin kabens.

. SAKLWo e He BMPILLIMTb Npobnemy, nig’eaHanTe WNaHroBumi
kabenb Yepes aesikuii Yac.

» Puc.14: 1. |lHgukaTtop ctaHuii

3aBofcbKi HanawTyBaHHA 3a 3aMOBYyBaHHAM HaBegdeHo aani. o6
3MIHUTK HanawTyBaHHA 3a 3aMOBYYBaHHSAM, O3HaNOMTECS 3 iIHCTPYK-
LissM/ LLOA0 OCHOBHMX NapameTpiB HanawTyBaHb y po3gini « MEHIO
HAJTIALLITYBAHb» (cTop. 125).

OCHOBHMIA NnapameTp HanawTyBaHb MovaTkoBe 3Ha4YeHHA

Mowing area (lnoLua KOCiHHs) Mnowa, BcTaHOBNEHa No4aTKOBUM

HanawTyBaHHAM

Cutting height (Bucota pisaHHs) MocrTinHa (60 Mm)

Boundary overreach (Buxig 3a mexy) | 32 cm

Spiral cutting (CnipanbHe KOCiHHS) YBiMKHEHO

Sk HeraHo NoYyaTu KOCiHHA

LLlo6 HeranHo no4aTu KOCIHHSA, BUKOHaWTE onepadiito no4aTky KOCIHHSA
Ha naHeni kepyBaHHS.
1. HatucHite kHonky «3YTTUHKA».

BigkpueTbcs kpuLka gucnnes.
» Puc.15: 1. KHonka «3YTNHKA» 2. Kpuwka gucnnes 3. MNaHenb
KepyBaHHS!

. (= .
2. HaTucHiTb KHOMKY Ha naHeni kepyBaHHs1.

3. BubepiTb NOTPiGHY onuito.

Onuis Onuc

Auto mowing ABTOMaTUYHE KOCIHHSA Ta 3apsaxaHHs. Konu
(ABTOMaTWM4He | 3anNULLKOBUIA 3apsag akyMynsaTopa CTae 3aHu3b-
KOCIHHS1) KMM, ra3oHoKocapka-poboT aBToMaTUYHO NOBEp-
TaeTbCA 40 3apsiAHOT CTaHLIT Ta 3apsiAXKaeTbCs.
Micnsa 3aBepLUeHHS 3apsifXaHHA NPUCTPIN NOHOB-
T0€ KOCiIHHA. PoboTa B LbOMY peXMMi BUKOHY-
€TbCS MPOTArOM BCTAHOBIIEHOTO KOPUCTYBa4YeM
3annaHoBaHOro Nepioy KOCIHHS.

Mowing without | KociHHs 6e3 3apsaxaHHs. AKLOo 3apsas akymy-
charging nsTOopa 3akiH4MTLCS B Npoueci poboTu, NpUCTpii
(KociHHs 6e3 3YNUHAETLCS. B MoXeTe BCTaHOBUTY Yac KOCIHHSA
3apsagXaHHs) | Ans KociHHA 6e3 3apsagxkanHs. (Until battery empty
(Ookmn He po3psanTbes akymynsTop) (Joku He
po3psanTbesa akymynatop) / For 30 min (MpoTsrom
30 xBunuH) (Mpotsirom 30 xBunuH) / For 90 min
(Mpotsarom 90 xBunuH) (MpoTsirom 90 XBUNKWH))

* Y pasi Bubopy ui€ei onuii KOCiHHS 3a rpadikom
Oyae BUMKHEHO.

. BubupaiTe Lo onuito Ha 4oAaTKOBUX

AinsiHkax.
Deactivate BYMKHEHHS KOCiHHA 3a rpaddikoM i HeranHuin nova-
schedules TOK KOCiHHS. Bu MoxeTe Bubpartu nepiod, npots-
(BUMKHYTH rom sikoro rpadpiku He giatumyTb. (For 24 hours
rpadikm) (Ha 24 rognnn) (Ha 24 roguHn) / For 3 days (Ha

3 ani) (Ha 3 aHi)

Mowing - With | MpucTpiit nounHae KociHHA no cripani 3

spiral cutting AoBinbHoro micud. Bubepite [Auto mowing
(KociHHsa — 3 (ABTOMaTMYHE KOCIHHS)] (ABTOMaTUYHE KOCIHHS)
pyxom rno ANs OCHOBHOI AinsHkM Ta [Mowing without
cnipani) charging (KociHHs 6e3 3apsaxanHs)] (KociHHs 6e3
3apsifKaHHA) 4Ns 40AATKOBOT AINSHKN.

MPUMITKA: OcHOBHOIO AinsiHKOK Ha3nMBaeTbCcsA poboya 30Ha, e
BCTaHOBIEHO 3apsAAHY CTaHL, A0 SKOI ra3oHOKocapKa-poboT
MOXXe aBTOMaTUYHO NoBepHYTUCS. [loAaTKoBO AiNsHKOW Ha3u-
BaeTbcs poboya 30Ha, e HeMaE AOCUTbL LUMPOKOTO LUMSXY Ans
NOBEPHEHHS rasoHoKocapku-poboTa Ao 3apsaHOI CTaHLii i Ae raso-
HOKOCapKy-poboTa LOBOAUTLCSA NEPEHOCUTHM B pykax. [oknaaHiwi
BiOMOCTI HaBefeHo B po3aini «Mentro Start Mowing (lMoyamok
KOCIiHHA)» (cTop. 126) uboro nocibHuka.

4. 3akpuiTe KpULLKY Aucnnes.

PoanoyHeTbest KociHHs. Mig Yac po6oTu ceiTnoaiog 6rnMmatume 6inum
CBITNIOM.

MNPUMITKA: TpusanicTb 6nvMmMaHHs cBiTnogiogy BU3Ha4aeTbCs
BCTaHOBIEHVM 3a3ganerigb HanawTyBaHHAM napametpa [LED
(Csitnogion)] (Ceitnogiog).

YBATIA: 3akpnBatoum KpULLKY AMUCNnes, MiLLHO HaTUCKanTe Ha Hel,
[OKV He MOYYETE KrauaHHs.

BusHauyeHHA gaTu 1 Yacy novaTKy KOCIHHA

BcTaHoBITb AaTy 1 Yac, Konv NpuUCTPin Mae BUKOHATW KOCIHHS, 3a
[OMOMOTOH 3a3Ha4YEHOr0 HUKYE MYHKTY MEHIO HanaluTyBaHb i nepe-
BefiTb ra3oHOKOCapKy-poboTa B CTaH O4ikyBaHHSI.

[Top menu] (BepxHe meHto) > [Main menu (FonoBHe MeHto)]
(FonosHe meHr) > [Mowing preferences (HanawwtyBaHHS KOCIHHS)]
(HanawmysaHHs kociHHsi) > [Schedule (Mpadik)] (Ipaghik)

Cnocib HanalwTyBaHHS AeTanbHO onucaHuii y po3aini «Menro Start
Mowing (lMo4yamok kociHHs1)» (cTop. 126).

MpunNuHeHHA KOCiHHA

3yI'II/IHI/ITI/I KOCIHHS1 MOXXKHa IBOMa OMMCaHUMM HUXKYe cnocobamu:

3yNUHUTU KOCIHHA 1 3anuwaTUcA Ha Micui

Akwo HaTtucHyTn kHonky «3YTMHKAY nig yac po6oTtu npuctpoto,
BiAKPUETLCS KpYWLLKa ANCTIES i KOCiHHS Byae 3ynuHeHo.
» Puc.16: 1. KHonka «3YTMNHKA» 2. Kpuwka gucnnes

3yNUHUTU KOCIHHA 1 MOBEePHYTUCS A0 3apASHOI
CTaHLUii (3aBepLUEeHHS)

1. HatucHiTb kHonky «3YTTMHKA» nig yac poboTtu npuctpoto, nicns

YOro HaTUCHITb KHOMKY Ha naHeni kepyBaHHs1.

» Puc.17: 1. Knonka «3YTMHKA» 2. Kpuwka aucnnes 3. MNMaHenb
KepyBaHHS
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2. Bubepitb NOTPIGHY onujto. 3. 3akpwuiiTe KpULLKy aucnnes.

Onuis Onvc YBATA: 3akpviBatouu KpULLKY AUCNNes, MiLLHO HaTUCKaTe Ha Hel,
- [OKV He MOYYETE KraLaHHs.

Stay at [[a3oHokocapka-poboT NoBepTaeTbCs A0 3apsAAHOI

charging CTaHUii Ta 3an1LIaeTbCs TaM.

station

(Banuwarucs

Ha 3apsagHin

CTaHLUiT)

Schedule [[a3oHoOKOCapka-poboT NoBepTaeTbCsa A0 3apAaHOI

restart time CTaHUii i 3HOBY pO3MOYMHAE KOCIHHS, KON MUHE

(BcTaHoBuTHM BCTaHOBIIEHUI Yac.

Yac MOHOB-

NeHHs poboTn)

Restart on [asoHokocapka-poboT noBepTaeTbCA A0 3apSAHOI

schedule CTaHL,ii i 3HOBY pO3MoYMHaE KOCIHHS B ieHb i Yac,

(Nepesa- BCTaHOBIEHI rpadikom.

nycTuTu 3a

rpadpikom)

MEHIO HAJTALLUTYBAHb

BukopucToByinTe Tpu KHOMKM MEHIO Ta KrasiaTypy Ha naHeni KepyBaHHS, Wob HanawTyBaTy ra30HOKocapKy-poboTa BiANoBiaHO A0 BMBpaHMx ymoB
Ta MeTN BUKOpPUCTaHHS. Llen po3ain MicTUTb onnc HanawTyBaHb, AOCTYMHUX Y LIECTN OCHOBHUX MEHIO Ta YNCTEHHUX NiAMEHIO.

BepxHe MeH!o, sike Bifo6paxaeTbCcA Ha eKpaHi Nicns BBIMKHEHHS XXUBINEHHSA (32 BUHATKOM NepLLoro 3anycky NpucTpoto).
» Puc.18

. . CropiHka ans
KHonka HasBa meHto DYHKLUIT, AKi MOXXHa HanawTyBaTH 3a J0NOMOroH0 MiAMEHI0 AoBioKN
ABTOMAaTUYHE KOCIHHA Ta 3apsgkaHHs. 126
KociHHs1 6e3 aBTOMaTUYHOIO 3apsiKaHHs. 126
Start mowing (Mo4artok KOCiHHs1) IMo4aTok aBTOMATUYHOTO KOCIHHS B GaxaHuii yac. (KociHHs 3a rpadikom 126
NPU3YNUHAETBLCS.)
KociHHs no cnipani. 127
MoBepHEHHs razoHokocapku-po6oTa A0 3apsaHOI CTaHLil. 127
[MoBepHeHHs1 ra3oHOKOCapku-poboTa A0 3apsAHOI CTaHLii Ta NOHOBMEHHS po6oTu 127
ﬁ Park (MapkyBaHHs) Y BCTaHOBIIEHWI Yac.
[MoBepHeHHs1 ra3oHOKOCapku-poboTa A0 3apsAAHOI CTaHLii Ta NOHOBMEHHS po6oTu 127
3a 3a3ganerigb BCTAHOBIEHUM rpadikoMm.
Mowing preferences 3miHa Ta peecTpauisi NNoLLi KOCIHHS. 128
(HanawTyBaHHs BcTaHoBneHHs rpadika KOCiHHS. 128
KOGIHHS) Br3HauyeHHst BUCOTU KOCIHHS. 129
HanawTtyBaHHs nepiogy akTMBHOIO NOLLYKY CUrHany HanpsiMHOro Apory. 129
KociHHsa TpaBu nopy i3 Mexeto. 130
Navigation preferences HanawtyBaHHs BiACTaHi pyxy 4O TOYKM MOYATKY KOCIHHS. 130
(HanawTyBaHHs Bunbip cnocoby Bia'iaay Bifg 3apsaaHoi cTaHuii. 130
Hagirau|i) PerynioBaHHs KyTiB Bif'i3ay Big 3apsaHOi cTaHLil. 131
PeryntoBaHHs 3MmilLeHHs Nig Yac HaBirauii 3i 3MiLLeHHAM. 132
KoCiHHSA HecKkoLleHoi Tpasu. 133
Main menu (fonosHe )
MeHio) HanawtyBaHHs TPMBanNoCTi 3ByKOBOrO CUrHany. 133
. 3wmina PIN-koay. 133
Security (besneka) - -
3anobiraHHs 3aBagam Ans curHanis ApoTy. 133
3axucT rasoHokocapku-poboTa Bif, KpagixKKu. 134
36epexeHHs / 3aBaHTa)XXeHHS KOPUCTYBaLbKUX HanaluTyBaHb. 134
3MiHa HanawTyBaHb AaTu i1 Yacy. 134
3miHa MoBM aucnnest. 135
Others (IHwe) CKunaaHHsa KOpUCTYBaLIbKUX HanaLTyBaHb. 135
Mepernsp BigomocTel Npo BMpi6. 135
KepyBaHHS1 4acoM yBiIMKHEHHS! / BAMKHEHHS CBiTnoaioaa. 135
Mepernag goknagHoi iHchopMalLii Npo NoMuUnkM B poboTi NpucTpoto. 135
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MeHro Start Mowing (Mo4aTok

KOCiHHS1)

AOEEPE)KHO: Mig yac neploro 3anycky ra3oHOKOCapKu-po-
60Ta nicns Toro, K y 30Hi KOCiHHA 6yAe NpoBeAeHO HeOOXiAHY
nigroToBKy — 3a3fanerigb BCTaHOBMEHO APOTU, 060B’A3KOBO
[anTe ra3oHoKocapui-po6oTy aBToMaTU4HO Big'ixaTu Big

Mip yac aBTOMaTM4YHOrO Bif'i3A4Yy ra3oHoKocapku-poboTa Bif 3apsa-
HOI cTaHLii ra3oHoKocapka 36epirae y cBoili nam’sATi napameTpu
MarHiTHOro nons i 3aifCHIE aBTOHOMHE KepyBaHHS, LLo6 noTim
npaBuUIIbHO BUKOHYBATH onepaLito CTUKYBaHHS. SKLWO He 3pobuTn
LbOro, ra3oHokocapka-poboT Moxe ByTu He B 3M03i NpaBUIbHO
BMKOHaTW CTUKYBaHHS MNicnsi NoBepHEHHs abo Moxe npavoBaTti
HenpaBUIbHO.

BubepiTb i BUkopuCTaiTe OAMH i3 4BOX HABEAEHUX HMXKYE CnocobiB
30iCHUTM aBTOMaTUYHWIA Bif 134 ra3oHOKocapku-poboTa Bif 3apsa-
HOI cTaHUii.

. BukoHawTe CTUKyBaHHsi MOBHICTIO 3apa»KeHOT ra30HOKO-
capku-po6oTa i3 3apsigHOI CTaHLie NPOTAromM 3a3fanerifb
npuaHayeHoro 4yacy poboTu (abo B Byap-sikmin Yac 3a gono-
moroto nigmeHto [Deactivate schedules (BumkHyTu rpadiku)]
(BumkHyTHM rpadpiku)), nicns Yoro noganTe komaHay nodatum
pob6oTy 3a gonomoroto MeHto [Start mowing (MoyaTok KoCiHHSA)]
(MoyaTok KociHHS). [loknaAHiLi BigOMOCTi HaBefeHo B po3aini
«Mewnto Start Mowing (lMoyamok KociHHs)» (cTop. 126).

. [nsi nepeBipku 3apeecTpywiTe cnocib Bia'isgy B nigMeHto
[Mower departing points (Tou4ku Big'i3gy rasoHokocapku)]
(Touku Big'i3ay razoHokocapku) meHto [Navigation preferences
(HanawTyBaHHs HaBirauii)] (HanawTtyBaHHs HaBirauii) i BUKo-
HanTe NpobHy Hagirauito. [JoknagHiwi BigoOMOCTi HaBeAeHO
B po3aini «Bubip criocoby 8id’i3dy 8id 3apsiOHOI cmaHyi»
(cTop. 130).

ABTOMaTUYHE KOCiHHA Ta 3apAanXaHHA

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Start mowing (lToyamok KOcCiHHs)]
(lMoyamok kociHHs1) > [Auto mowing (AemomamuyHe KOCiHHs1)]
(Aemomamuy4He KOCiHHS1)

KoCiHHS ra3oHy Ha OCHOBHIN AinsiHLI, OTOYEHIN MEXOBMM OPOTOM,
3[iNCHIOETLCS aBTOMATUYHO. AKLLO BUGPAHO Lie MEHIO, KEPYBaHHS
ra3aoHOKOCapKoH-pOBOTOM 3AICHIOETLCS aBTOMATUYHO 3rigHO 3
HanalTyBaHHSIMU, BCTAHOBIIEHUMY KOXHUM MeH0. HaBiTb SKLLO
3aru1LLKOBUIA 3aps aKyMyrnsiTopa CTaHe 3aHU3bKUM, ra3oHoKocap-
Ka-pobOT 3MOXe aBTOMaTUYHO NOBTOPUTM NPOLEAYPY 3apsKaHHS Ta
NPOJOBXUTY KOCIHHS Fra30HY Ha Lin AinsHui.

BigomMocTi Npo OCHOBHY AiNAHKY

Lle pobo4ya 30Ha KOCiIHHS, B Mexax sIKoi po3TalloBaHa 3apsigHa

cTaHuisl. [a3oHoKOoCcapka-pobOT NPOAOBXKYE pyxaTncs B 4OBINbHOMY

HanNpPsSMKY 1 KOCUTY ra3oH Ha Uil AinsHui, nepiogMyHo NoBepTarynch

[00 3apagHoi cTaHuii Ta Big bxmxatoun Bif Hel.

» Puc.19: 1. OcHoBHa ginsiHka 2. 3apsigHa cTaHuis 3. MexoBui
apir

. (= .
1. HaTucHiTb KHOMKy Ha naHeni kepyBaHHs1.

BigkpueTbcs nigmeHto.
» Puc.20

2. Bwubepitb [Auto mowing (ABTOMaTu4He KOCIHHS)] (ABTOMaTUYHE
KOCIHHS1).

Micns HaTuckaHHA KnasiLwui [Z Ha eKpaHi 3'aBUTbCS NOBIAOMIEHHS
[Close the display cover to start mowing. (3akpuiiTe KpuLLKy Aucnnes,
o6 novaTun KOCiHHS.)] (3akpunTe KpULLKY gucnnes, wob novatu
KOCIHHS.).

3. BakpwuiiTe KpuLKy gucnnes.
["a3oHoKOCapka-po6OT PO3MNOYHE KOCIHHS.

KociHHsA 63 aBTOMaTU4YHOrO 3apsiAKaHHsA

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Start mowing ([Toyamok KociHHs1)]
(Moyamok kociHHsi) > [Mowing without charging (KociHHs1 6e3
3apsidxaHHs)] (KocinHs 6e3 3apsidxaHHS)

MpucTpin npauoBaTMME aBTOMATUYHO NPOTArOM Yacy, BUSHA4YEHOro
3asganerigb, abo oKW He 3aKiHYMTBLCS 3apsg akymynsaTopa.
BukopucToByiiTe ra3aoHoKocapKy-poboTa i3 UM HanalTyBaHHSIM
nifl Yac KOCIHHA 0AaTKOBMX AINSHOK, SiKi He NOB’A3aHi 3 OCHOB-

HOI0 AinsiHKo. Kpim TOoro, BUKOPUCTOBYNTE Lie HanalwTyBaHHSA Ha
OCHOBHIl OinsHUi Nig Yac KOCIHHS NuLle NpoTArom BMGpaHoro vacy,

KOJM MPUCTPOLIO He NOTPIBHO NoBepTaTUCs 40 3apsAHOT CTaHLii um
3apsgxkatumcs.

BigomocTi npo goaaTkoBy AiNsAHKY

Lle okpema poboya 30Ha KOCiHHS, sika OTOYEeHa MEXOBUM APOTOM,

ane He 3’e4HaHa 3 OCHOBHOIO [iMsIHKOO AOCUTb LLUMPOKUM LLFISIXOM

ONs nepeMileHHs ra3oHokocapku-poboTa. KociHHA 34iiCHI0ETLCS

aBTOMaTM4YHO 3 OAHOYACHUM MOLLIYKOM CUrHaniB ApoTy, arne aBToma-

TUYHE NOBEPHEHHS A0 3apsAAHOT CTaHUiT € HEMOXINBUM.

» Puc.21: 1. OcHoBHa ginsiHka 2. 3apsigHa ctaHuis 3. Mexosuii
apit 4. Wnax 5. [JogaTkoBa AinsiHka

YBAIA: ns BUKOPUCTaHHSA ra3oHOKOCapKku-po6oTta Ha foaar-
KOBiW AiNAHLUI cnia 3a3panerigb nepeHecTy i Ha Lo AinsAHKY 3
OCHOBHOI AiNAHKN BPY4HY.

YBATA: LLlo6 3apssiauTK ra3soHoKocapKy-po6oTa, Lo npautoe
Ha AopaTKoBiM AiNsiHUi, 3yNUHITL ra3oHOKocapKy-po6oTa,
BMMKHITb XXUBJI€HHA Ta NepPeHeciTb il HA OCHOBHY AiNSIHKY.
Micna nepeHeceHHs ra30HOKOCapK1U-po60oTa 3HOBY BBIMKHITh
XWBJIeHHSA Ta Nia’eaHanTe ra30HOKOCapKy BPY4HY A0 BCTaHOB-
rieHoi 3apAAHOI CTaHLil.

. = .
1. HaTuCHITb KHONKy [E Ha naHeni KepyBaHHs.
BigkpueTtbcsa nigMeHto.

2. Bwubepitb [Mowing without charging (KociHHs 6e3 3apsaxaHHs)]
(KociHHsi 6e3 3apsimKaHHs).

BigkpreTbcsa MeHto onuii.
3. BwubepiTb NoTpibHY onuito.

Onuis Onuc

Until battery KOCiHHS 30iiCHIOETECSA aBTOMaTUYHO, JOKU He
empty (Joku He | po3pAANTLCSH akyMynsaTop.

po3pAaNTLCA

aKkymynsTop)

For 30 min KOCiHHS 30iCHI0ETBCSA aBTOMATUYHO NPOTArOM
(MpoTtsirom 30 XBUIUH.

30 xBMnuH)

For 90 min KociHHSA 34iNCHI0ETBCA aBTOMATUYHO NPOTAromM
(MpoTsarom 90 XBUIUH.

90 XBWMWH)

lMicns HaTuckaHHA KNaBgiLwi Ha eKpaHi 3'SBUTbCHA NOBIAOMITEHHS
[Close the display cover to start mowing. (3akpuiite KpuLLKy Aucnnes,
06 noyaTu KOCiHHSA.)] (3akpuinTe KpULLKY Ancnnes, Wwob novatn
KOCIHHS.).

4. 3akpuiTe KpULLKY Aucnnes.

[a3oHOKOCapKa-poBOoT PO3MNOYHE KOCIHHS.

MPUMITKA: Akwo BnkoHyeTbCa komanaa [Until battery empty
(Jokun He po3psanTbca akymynatop)] (Joku He po3paauTbes aky-
MynsiTOp), ra30HOKOCapka-poboT 3ynUHUTLCS TaM, e B Hel po3psi-
avBcst akymynsitop. LLlo6 3apsantu rasoHokocapky-po6ota, nig’ea-
HawTe ii BpyYHY 40 3apsiAHOT CTaHLii Ha OCHOBHIN AiNsHU.

lNMoyaTok aBTOMaTUYHOrO KOCiHHA B 6axkxaHum yac (i3

NpU3ynMHEeHHSAM KOCiHHA 3a rpacikom)

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Start mowing (lToyamok KociHHS)]
(Moyamok kociHHs) > [Deactivate schedules (BumkHymu 2pa-
opiku)] (BumkHymu 2pacpiku)

Bu moxeTe Npn3ynuHWTKU KOCIHHA 3a 3a3fanerigb BCTaHOBNEHUM rpa-
hikoM Ha NeBHMI Yac, Wob BUKOPUCTOBYBATU ra3oHOKOCapKy-poboTa
y aBTOMaTU4HOMY pexuMi, konu ue byae Bam 3py4yHo abo HeobXigHo.
3a3Buyalt ra3oHoKocapka-poboT 34iNCHIOE Ta NPUMNUHSAE KOCIHHS
3rigHo i3 3a3ganerigb BCTaHOBNEHWUM rpadikoM, ane Bubip Lboro
NYHKTY MEHI0 4a€ 3MOry BUKOPVCTOBYBATH ra3oHoKocapKy-pobota y
aBTOMaTUYHOMY pexuMi no3a rpadikom.

MPUMITKA: Micnsa Toro sik MMHe 3afaHnin Yyac, 3asaanerigb BcTa-
HOBreHwun rpadik 6yae 3HOBY BBIMKHEHO i ra3oHOKocapka-poboT
3HOBY MOYHE MpauoBaT 3a LM rpadikom.

1. HaTuCHIiTb KHOMKY (s Ha naHeni kepyBaHHS.

BigkpreTtbcs nigMeHto.

2. BubGepiTb [Deactivate schedules (BumkHyTu rpadiku)] (BumkHyTM
rpadikn).

BigKpreTbcs MeHo onuin.
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3. Bubepitb NOTPiGHY onujto.

Onuis Onuc

HanawTyBaHHs1 napKyBaHHS

For 24 hours [Mpu3ynnMHEHHSs KOCIHHS 3a BCTaHOBNEHUM rpadi-
(Ha 24 roguHun) | koM ons ra3oHokocapku-poboTa Ha 24 roanHu.

For 3 days (Ha |[lNpn3ynnHeHHs KOCIHHA 3@ BCTAHOBMEHUM rpadi-
3 AHi) KOM 151 ra30HOKOCcapku-poboTa Ha 3 aHi.

MNicna HaTUCKaHHSA KnaBiLli [7 Ha eKpaHi 3'IBUTbCS NOBILOMEHHSs!
[Close the display cover to start mowing. (3akpuiiTe KpuLLKy Aucnnes,
o6 novaTu KociHHS.)] (3akpuinTe KpULLKY Agucnnes, wob novatu
KOCIHHS1.).

4. 3akpuiTe KpWLLKY AMCNIes.

[a3o0HOKOCapka-pobOT PO3MNOYHE KOCIHHSI.

MPUMITKA: LLIo6 3ynMHNTUN KOCIHHA MPOTArOM YCTaHOBIIEHOTO
TEPMIiHY, 30iNCHIONTE KEPYBAHHSA ra30HOKOCAPKO-POOOTOM Y pyy-
HOMY pexuMi, Hanpuknag, Hatuckatoum kHonky «3YTMHKA» Ha
raszoHokocapLi-poboTi, 3a gonomoroto MeHto [Park (MapkyBaHHS)]
(MapkyBaHHs1) TOLLO.

KociHHs no cnipani

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Start mowing (lToyamok KociHHs1)]
(Moyamok kociHHs1) > [Mowing - With spiral cutting (KociHHsi — 3
pyxom o cnipani)] (KociHHs — 3 pyxom no cnipaJi)

KociHHS1 po3noynHaeTbcs No cnipanbHii TpaekTopii Big npobnemHoi
TOYKM B poboyilt 30Hi, Hanpuknag Micus, Ae Tpasa € ryctoto abo
BMCOTa TPaBW € HEPIBHOMIPHOI Yepe3 HECKOLLEHY TpaBy, TOLLO.
[Micns pyxy no cnipani Ans 3a6e3neyeHHst iIHTEHCUBHOIO KOCIHHSA
rasoHy B NeBHOMY MicCLji ra30HOKOCapKa-poboT nepexoauTb y 3BnYan-
HWU pexXuM Hasirauii Ta NPOAOBXYE KOCIHHA BCIET OiNAHKM.

3BUYaNHUM WNAX | cnipanbHUNA WNAX

[azoHokocapka-poboT 3a3BMYal po3paxoBye CBil LUNSIX aBTOMATUYHO
i 3AiMCHIOE pPyX 3a BUMAAKOBMM LUISIXOM, LLO CKNadaeTbes 3 NPSIMUX
BiApiskiB, ANs 3abe3ne4yeHHs PiBHOMIPHOMO KOCIHHSA rasoHy. OgHak Bu
MOXETe BCTaHOBMTU NPIOpUTET i 3a6e3nedYnT iHTEHCUBHE KOCIHHS
npobnemHoi AinsHKy ANs JOCATHEHHS rapHOTo KiHLLEBOro pesynbrary,
po3noyaBLUM criparibHe KOCIHHS 3 MEBHOrO Micus, Hanpuknag Tam, ae
TpaBa € rycTot, 3anuimnacst HeckoLLeHo abo pocTe WBuUaLle, Hix
B iHLIMX MiCcUsX.

» Puc.22: 1. 3suyanHuii wnsx 2. CnipanbHUiA Wnax

1. BWMKHITb )XMBMEHHSA Ta MOMICTITb ra30HOKOCapKy-poboTa B
Micue, oe noTpibHo po3noyaTty cnipanbHe KOCiHHS. icnsi uboro
BBIMKHIiTb NepeMmnKay X1UBMeHHs.

. (= .
2. HaTtucHIiTb KHOMKy Ha naHeni kepyBaHHs1.
BiakpueTbes nigMeHto.

3. Bwubepitb [Mowing - With spiral cutting (KociHHsA — 3 pyxom no
cnipani)] (KociHHs — 3 pyxom no cnipani).

BigkpneTbcsa MeHto onuii.
4. BwubGepitb NoTpiGHY onuito.

Onuis Onuc

Auto mowing MpucTpin BUKOHYE criiparnbHe KOCIHHA Ha OCHOB-
(ABTOMaTW4He | Hi 4insHUi, @ nicnsa 3aBepLUeHHs NepexoanTb 40
KOCIHHS1) aBTOMATMYHOTO KOCIHHS 1 3apagpKaHHS.

Mowing without | FpncTpin BUKOHYE cnipanbHe KOCiHHS, a nicns

charging 3aBepLUEHHS MPOAOBXKYE aBTOMATUYHE KOCIHHS
(KociHHa 6e3 | npoTsirom BU3HAYeHoro TepmiHy 6e3 aBTomaTuny-
3apsiokaHHs) | HOro 3apsikaHHs.

Micnsa HaTUCKaHHSA KnaBiLli E Ha eKpaHi 3'IBUTbCH NOBIAOMITEHHS
[Close the display cover to start mowing. (3akpuinte KpuLKy ancnnes,
106 novaTu KociHHS.)] (3akpuiiTe KpULLKY Aucnnes, wob novatu
KOCIHHS1.).

5. 3akpuiTe KpuULLKy Aucnnes.

[a30HOKOCapKa-poBOT PO3MNOYHE KOCIHHS.
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MPUMITKA: Akwo BM He npoknagaeTe HanpsiMHi 4poTn B po6ovin
30Hi, PEKOMEHYETLCS BCTAHOBMIOBATU NEPIOS aKTUBHOMO MOLLYKY
curHany HanpsiMHoro apoTy Ha «0» (Hynb). Lie 3abe3neuye 6inbLu
LIBMAKE NOBEPHEHHS ra30HOKOCapKu-poboTa A0 3apsaHOI CTaH-
uii. [loknagHiwi BioOMOCTi HaBeAeHo B po3Aaini «HanawmyeaHHs
rnepiody akmugHOe0 MowlyKy cugHarly HarnpsiMHO20 Opomy»

(cTop. 129).

NMoBepHEHHs1 ra30HOKOCApPKN-pOo6oTa A0 3apAAHOI

CcTaHLii

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Park (lMapkyeaHHs)]
(MapkyeaHHs) > [Stay at charging station (3anuwamucs Ha
3apsI0Hill cmaHuii)] (3anuwamucs Ha 3apsiOHil cmaHyii)

["a3oHOKOCapka-pobOT NPUMNMHSAE KOCIHHA 11 NOBEPTaETLCA A0 3apaa-
HOI CcTaHLUji.

1. HaTuCHIiTb KHOMKY [E Ha naHeni kepyBaHHS.

BigkpreTtbcs nigMeHto.

» Puc.23

2. Bwubepitb [Stay at charging station (3anuwarucs Ha 3apagHi
cTaHuii)] (3anuwartuncs Ha 3apsiaHin cTaHuii).

Micns HaTuckaHHA KnasiLwi Ha eKpaHi 3’ABUTbCS NOBIAOMMEHHS
[Close the display cover to return to the charging station. (3akpunte
KPULLKY AUcnnes ANs NOBEPHEHHS A0 3apagHoi cTaHuii.)] (3akpuiite
KPWLLKY AMCnnest ANs NOBEPHEHHS A0 3apsgHoi CTaHLii.).

3. 3akpunTe KpuLKy gucnnes.

[[a3oHokocapka-po6oT NOBEPHETLCS A0 3apsiAHOT CTaHLUil.

MoBepHEHHA ra3oHOKOCapKN-poboTa Ao 3apAAHOoI
CTaHLUil Ta NOHOBMNEHHA PO60TH Y BCTaHOBNIEHUN Yac

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Park ([MapkyeaHHs1)]
(MapkyesanHsi) > [Schedule restart time (BcmaHoeumu 4ac
rnoHoesieHHs1 po6omu)] (BcmaHosumu 4ac nNoHOB/1eHHsI
po6omu)

["azoHokoCcapka-poboT NoBepTaeTbCs A0 3apsSAHOI CTaHLUil i NTOHOBMOE
po6oTy, KON MUHE BCTaHOBIIEHWI Yac.

1. HaTuCHIiTb KHOMKY ry Ha naHeni kepyBaHHS.

BigkpreTtbcs nigMeHto.

2. BwubGepiTb [Schedule restart time (BctaHOBUTM Yac MOHOBNEHHS
po6oTu)] (BcTaHOBUTM Yac NOHOBMNEHHS pobOoTH).

BiokpueTbcsa ekpaH BBEAEHHS 3HAYEHHS.

3. CkopwucTanTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHS NOTpiGHOro 3Ha-
YEHHs1 yacy.
» Puc.24

MPUMITKA: By moxeTe BBECTU 3HAYEHHS Yacy NOHOB-
nexHs pobotu Big 0 £o 99 rogunH. MNoyaTkoBe 3HAYEHHS LibOro
napametpa — 3 roguHu.

4. HaTtucHiTb knasiwy [Z Ons nigTBepaXeHHs BBEAEHOro
3HaYeHHs.

Ha ekpaHi 3’aButbcsa nosigomneHHs [Close the display cover to return
to the charging station. (3akpuiiTe KpuLLKy Ancnnest Anst NOBEPHEHHS
[0 3apsigHoi cTaHUii.)] (3akpuiiTe KpULLKY AUCnnes Ansi NOBEPHEHHS
[0 3apsigHoi cTaHUii.).

5. 3akpuiTe KpuLIKy gucnnes.
[[a3oHokocapka-poboT NOBEPHETLCA 40 3aPSIAHOT CTaHLl.

NMoBepHEHHSA ra30HOKOCapPKN-po6oTa A0 3apAAHOI

CTaHLUil Ta NOHOBMNEHHA po6oTH 3a 3a3aanerigb
BCTaHOBMEHUM rpadikom

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Park ([MapkyeaHHs)]
(MapkysanHsi) > [Restart on schedule ([Mepe3anycmumu 3a e2pa-
gikom)] (lMepesanycmumu 3a 2paghikom)

["a3oHokocapka-poboT NoBepTaeTbCa A0 3apsAaHOI CTaHuii, micnsa Yyoro
NMOHOBIOE POBOTY 3a 3a3aanerigb BCTaHOBNEHVUM rpadikoM KOCIHHS.
lMicns noBepHeHHs [0 3apsAHOI CTaHLii rasoHokocapka-poboT 3anu-
LIAETbCS B PEXMMI OYiKyBaHHS 1 aBTOMaTUYHO 3anuLiae CTaHLito,
[OTPUMYHOUMCh HACTYMHOTO 3a3Aaneriab yCTaHOBMEHOoro rpadika
KOCIHHS.

YKPAIHCBHKA



MPUMITKA: Axwo 3apsg akymynstopa ra3oHoKocapku-poboTa €
HeJoCTaTHIM, ra3oHOKOCapKa He po3noYHe KOCIHHSA, HaBiTb AKLLO
LibOro BUMarae 3asganerifb ycTaHoBneHui rpadik. MNpucTpin 3HoBy
PO3MOYHE KOCIHHS NICns 3aBepLUEHHS 3apsKaHHs.

MPUMITKA: M'padik, skmin BigobpaxaeTbCa Ha ekpaHi, HEMOXIMBO
CTBOPUTYU, 3MiHUTK abo BUAANWTY i3 LbOro MeHo. LL|o6 3miHnTK
rpadik, Bubepitb [Schedule (Mpadik)] (Mpadik) y meHto [Mowing
preferences (HanawTyBaHHS KOCiHHA)] (HanawTyBaHHS KOCIHHS) i
BMKOHaNTe HanawTyBaHHS HaHOBO.

BcTtaHoBneHHs rpadika KOCiHHA

[Top menu] (BepxHe meHr) > [Main menu (FonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHro) > [Mowing preferences (HanawmysaHHsi
KociHHs1)] (HanawmyeaHHs KociHHs1) > [Schedule (Mpagik)]
(Tpagoik)

BcTaHoBITb rpadik KOCIHHA Ha TWXAEHb 3a3ganerigb, Wob 3aiicHto-
BaTW KOCIHHS 3 ypaxyBaHHSAM NOroAHUX YMOB i 0COGNMBOCTEN BaLLOrO
crnocoby xuTTsa. HanexHuit nnaH pobiT 4ONOMOXe TakoxX ONTUMi-

1. HaTuCHITb KHOMKY ry Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcs nigmeHto. Mpadik KOCiHHS BigobpaxkaeTbcst mopyy

i3 nyHkTOM [Restart on schedule (Mepesanyctntu 3a rpacikom)]
(Mepe3anyctuTy 3a rpacbikom). [lata i vac, ski BigobpaxkatoTbcsl Ha
eKpaHi, BU3Ha4alTb BCTAHOBMNEHUI rpad)ikoM MOMEHT HaCTYMHOIo
3arnycky nicns NnoBepHeHHs ra3oHoKocapku-poboTa A0 3apsaHol
cTaHuji.

2. Bubepitb [Restart on schedule (MepesanycTtuntu 3a rpacikom)]
(MepesanyctuTn 3a rpadikom).

MinTBepabTe Yac 3anycky 3a rpadikom, sikui BigobpaxaeTbes Ha

eKpaHi, Ta NpoJOBXYNTE HaNaLTyBaHHS.
» Puc.25: 1.Yac HacTynHoro 3anycky 3a rpadikom

[Micns HaTucKkaHHA KnaBiLwui [Z Ha eKpaHi 3'ABUTbCS NOBIAOMITEHHS
[Close the display cover to return to the charging station. (3akpunte
KPULLKY AUCMNest Ans NOBEPHEHHS A0 3apsaHoi cTaHuii.)] (3akpuiiTe
KPULLKY AUCnnes Ans NOBEPHEHHS [0 3apsAHOI CTaHuil.).

3.

[azoHokoCapka-pobOoT NOBEPHETLCS 40 3apPSAHOI CTaHLUil.

3akpuiiTe KpULLKY AUCTnes.

HanawTyBaHHS KOCiHHA

3miHa Ta peecTpauisi 30HU KOCiHHSA

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (lonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHr) > [Mowing preferences (HanawmyeaHHsi
kociHHs1)] (HanawmyeaHHs kociHHs1) > [Mowing area (lnowa
kociHHs1)] (lMnowa KociHHS)

Llel nyHKT MeHI0 BUKOPUCTOBYETHCS, LLOG 3MIHUTU NIIOLLY KOCIHHS,
3apeecTpoBaHy Nif 4ac NepLuIoro 3anycky ra3oHoKocapku-pobora,
abo 3apeecTpyBaTH NOLLY HOBOI 30HM KOCIHHSA. [a30HOKOCapKa-
po6oT BU3Ha4ae onTMmaneHy npoueaypy KOCiHHA Ta BUKOHYe edek-
TUBHE KOCIHHS ra3oHy BUXOASAUM 3 YCTAHOBMEHOI B LibOMY MEHIO
iHcbopmaLii Npo NnoLLy KOCIHHS.

3yBaTW YaCTOTY KOCIHHS Ta AOBLUE NiATPMMYBATM ras3oH y fobpomy
CcTaHi.

AOSEPE)KHO: CknapanTe WoAEHHi Ta TUXHeBI rpadiku
po60oTH NPUCTPOLO TaKUM YMHOM, WO6 pob6oTa BigbyBanacs B
Hepo6ouun yac abo konu nob6nusy Hikoro Hemae. MnaHynte
po6GOTY NPUCTPOIO TAKUM YNHOM, OO YHUKHYTU 3iTKHEHb 3
HiYHUMM TBapuHaMU. KOCiHHSI MOXe CNPUYNHUTY TPaBMYBaHHS
niogen abo ANKNX TBapWH.

MPUMITKA: MNigbepite Aobpe 36anaHcoBaHun rpadik, Wwob yHUK-
HYTU HAATO aKTMBHOIO PyXy ra3oHOKOCapKW, Lo npu3sede Ao
TpambyBaHHS ra3oHy. 3amiCTb KOCIHHS MPOTArOM TPMBAnoro Yacy
BUKOPUCTOBYNTE rpadik i3 YacoBMMU iHTEpBanamm, posnnaHosa-
HVYMW TaKUM YMHOM, LG nepeHanpaBuTh pyx NPUCTPOIO i AaTy
BiNOYMHOK NEepeBaHTaXeHNM AiNsiHKaM.

1. HatucHiTb KHOMKy @ Ha naHeni KepyBaHHsI.

Bigkpretbcs meHto [Main menu (FTonosHe MeHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BwubepiTb 3HA4OK |||n‘n KU BigoBpaxkaeTbCsa Ha ekpaHi.
BigkpueTtbcsa nigMeHto.

3. Bubepitb [Schedule (Mpadik)] (Mpadik).

BiokpuneTbcst ekpaH HanalTyBaHHS TWXKHEBOTO rpadika.

4. CkopwucTaiiTecs knasiaTypoto, Wwob BubpaTt AeHb A BCTaHOB-
neHHs rpadika.

HaTtuckaiTe knaBiwi m/m Ans BMbopy noTpibHoro AHs, nicns Yoro
HaTUCHITb KNasiwly [v].

Bu moxeTe BUGpaTh ogpasy kinbka AHiB. Ha3su BUGpaHux gHiB Ha

eKpaHi No3Ha4yaKTbCs NiAKPECNEHHAM.

» Puc.29: 1. lHgukauis Bubopy AHs 2. YacoBuii iHTepBar, Ha sikui
rpadikom 3annaHoBaHe KOCiHHs 3. Yacosun iHTepBan,
Ha SIKUN KOCIHHSA He 3anfnaHoBaHe

MNPUMITKA: Micns Toro sik 6yae Bu6paHo AHi Ta BCTAHOBIEHO
[OoKnagHUin YacoBuii rpadik, Ha ekpaHi BigobpaxaTumeTbesl 3apee-
CTpOBaHWU po3knag pobiT Ans KoxxHoro AHsA. Yacosi iHTepBanu, Ha
sIKi poGiT He 3annaHoBaHo, BigobpaxatoTbes 6inMM KorbopoM.

YBATIA: 3apaiTe npaBunbHY Nnolly KOCiHHA. AKLLO 3agaHe
3HayveHHs Byae 3Ha4yHO BiAPI3HATUCS Bif (aKTUYHOT NOLL KOCIHHS,
Lie MOXe NPU3BECTMN [0 NOSIBU HEKOLLEHMX AiNSIHOK TOLLO.

5. Bubepitb [Time schedule (Hacosuii rpadik)] (Macosui rpadik).
BiokpuneTbcst ekpaH HanalTyBaHHS YacoBoro rpadika.

1. HaTucHITb KHOMKy @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcst meHto [Main menu (FonosHe MeHto)] (TonoBHE MeHHo).
2. BwubepiTb 3Ha4OK mﬁ KW BifoBpaXxaeTbCA HA eKpaHi.

» Puc.26

BigkpueTbcs nigMeHio.

3. Bubepitb [Mowing area (Mnowa kociHHsA)] (MnoLa KOCiHHS).
» Puc.27

4. 3a ponomoroto knasiaTypu BUGepiTh Aiana3oH po3mipiB 30HM
KOCIHHS.
» Puc.28: 1. TpukyTHi 3HauUKM CTpPInNok

6. BubepiTb NOTPIGHY onuito.

Onuis Onuc
Work 24 hours
(Poborta npotsi-

romM 24 rovH)

["a30HoKOCapka-po6oT NpaLoe BNPOAOBXK

yciel gobu. Akuo BubpaHo uer BapiaHT, y noni
[Schedule 1: (Tpadik 1:)] (Mpadpik 1:) Gyae BcTa-
HOBMEHO npanopeLib, a YacoBuI iHTepBan Bifo-
6paxatumeTbes Ak [00:00] - [24:00].

ra3OHOKOCQpKa-p060T 3annaeTbCA 3anapko-

Park 24 hours

MPUMITKA: Axwo nopyy i3 nokasaHUM Ha ekpaHi BapiaHTOM Bigo-
6paxatoTbCs TPUKYTHI 3HAYKM CTPINOK, HaTuckanTe knasitwi L4 1>

- /m Ons BigobpaxkeHHs iHWKnX BapiaHTiB. Konu Ha ekpaHi
3'ABUTbCHA NOTPIOHMIA BapiaHT, HATUCHITb KNaBgilly [Z Ans nigTeep-
[PKEeHHs Bnbopy.

5. BukoHaliTe BKasiBku, LLO BigobpaxatoTbCsa Ha ekpaHi, Ta 3aBep-
WiTh HanaLTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'aBuTbCs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycnilwHo 36epexeHo.)] (JaHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLy Y.

(MapkyBaHHsi BaHO BMPOAOBX yciei 4obu. AkLo BubpaHo

npoTSrom Lev BapiaHT, npanopui 3 nonis [Schedule 1:

24 roguH) (Mpadpik 1:)] (Mpadpik 1:) i [Schedule 2: (Mpadik 2:)]
(Mpadpik 2:) Byae 3HATO, a YacoBMI iHTEpBan Bigo-
GpaxatumeTbes sik [00:00] - [00:00].

Schedule 1: [azoHokoCcapka-poboT NpaLtoe NPOTSIroM BCTaHOB-

(Mpadpik 1:) TNIEHOrOo Y4acy.

Schedule 2: [azoHoKOCapka-poboT NpaLoe NPOTAroM BCTaHOB-

(Mpadik 2:) JIEHOrO Y4acy.

» Puc.30

HanawTyBaHHA rpadikis

(1) CkopwucTanTecs knaBiaTypol Ta BCTAHOBITb NpanopeLb y nofi
TOro rpadika, sIKMi BU XO4eTe HanaluTyBaTm.

(2) BukopucToByWiTE KNaBiLi E/E/E/E] o6 BMGpaTh NoTpibHe
rione Ansi BBEAEHHs roanH abo XBUMWH.
(3) CkopucTainTecs knaBiaTypoto A BBEAEHHS 3HAYEHHS Yacy.

(4) MMoBTOpIiTb KPOKK 2 Ta 3, LWOO BBECTM 3HAYEHHS B YCiX NONSX ANs
BBEAEHHS rOAVH i XBUMUH.

128 YKPAIHCBHKA



YBATlA: He 3a6yabTe BCTaHOBUTM Npanopelb y BianoBigHOMY
noni, Wo6 oTpMMaTH MOXNUBICTb HanalwToBYBaTH rpadiku.
YBATIA: Yacogi inTepBanu, BBeaeHi B paakax [Schedule 1:
(Fpadik 1:)] (Fpadik 1:) Ta [Schedule 2: (Mpadik 2:)] (Mpaddik 2:)
He NMOBUWHHI NepeKkpuBaTHCH.

7. Bubepits [Verify (MigtBepautn)] (MiaTBepanTn).
Konu Ha ekpaHi 3’aBuTbCcs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycnilwHo 36epexeHo.)] (JaHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
i v
Biwy (Y ..

PekomeHpoBaHa TpuBanicTb po60Tu Ansi BUGpaHoi
nnoLyi KOCiHHA

Y uin Tabnuui HaBegeHO OPiEHTOBHI 3Ha4YEHHS Yacy poboTu, peko-
MeHA0BaHi ANs KaTeropii, 40 SKOi 3a PO3MipOM HanexuTb Balla 30Ha
KOCiHHs. CknaganTe BnacHi LWoAeHHi Ta TUXKHEBI rpadikv BioNoBigHo
00 Bawumx notpeb.

Mnowa 3oHn | KinbkicTb po6o- | KinbkicTe roavH | Mpuknaam rpacika
KoCiHHA (M%) | unx gHiB Ha po6oTH Ha AeHb
TUXKAEHb
500 5 5 07:00 - 12:00
7 3,5 07:00 - 10:30
750 5 7,5 07:00 - 14:30
7 5,5 07:00 - 12:30
1000 5 10 07:00 - 17:00
7 7 07:00 - 14:00
1500 5 14,5 07:00 - 21:30
7 10,5 07:00 - 17:30
2000 5 19,5 04:00 - 23:30
7 14 07:00 - 21:00
2500 6 20 03:00 - 23:00
7 17,5 05:00 - 22:30
3000 7 21 02:00 - 23:00
3500 7 24 00:00 - 24:00

Bu3sHayeHHA BUCOTU KOCIHHSA

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (lonoeHe meHo)]
(FonoeHe meH) > [Mowing preferences (HanawmyeaHHsi
kociHHs1)] (HanawmyeaHHs kociHHs1) > [Cutting height (Bucoma
pi3aHHs)] (Bucoma pi3aHHs)

BcTaHoBITL BUCOTY KOCIHHSA Bpy4HY abo 3a AonomMoroto dyHkuii Auto
(ABTOMaTMYHO). [@30HOKOCapKa-pOOOT aBTOMATUYHO PEryIoe BUCOTY
Pi>Ky4nx NorioTeH BiANOBIAHO A0 3a4aHOI BUCOTU TpaBu.

YBATA: flkwio ogpa3sy CKOCUTU BUCOKY TpaBy KOPOTKO, TpaBa
MoOXe 3arMHyT1 abo ckolleHa TpaBa MoXe 3acTpPArTu BcepeauHi
rasoHokocapku-po6ora.

MPUMITKA: He HamaranTecs nigpisaTu ra3oH i3 BUCOKOI TPaBoto
3a 0AMH Npoxia. HaTtomicTb KOCiTb ra3oH NOCTYNOBO, 3 iHTEPBaNoM
OOWMH—[Ba OHi MiXX ceaHCcaMu KOCIHHS, LJOK/ TpaBa ra3oHy He CTaHe
PiBHOMIpPHO KOPOTKO0. 3a 0OAWH CeaHC KOCIHHS BUCOTa TpaBu Mae
3MEHLLYBaTHCA He BinbLu HiXX Ha 5 MM. YCTaHOBMIOKOUM HanexHe
3HAYEHHS BUCOTU TPaBM 1 YaCTOTM KOCIHHS, MOXXHA 3MEHLUNTU
HaBaHTaXEHHS Ha ra3oH i CTYNiHb NOro MOLLKOXKEHHS ANs NigTpu-
MaHHS FapHOro BUIMsAY ra3oHy.

MPUMITKA: MakcumanbHa BUCOTa KOCIHHS, Ky MOXHa 3aaTu B
HanalwTyBaHHsSIX ra30HOKOCapku-poboTa, cTaHoBUTbL 60 MM. AKLLO
Ha noYaTKy KOCIHHS BUCOTa TpaBu NEPEBULLYE Lie MaKCuMarbHe
3HaYeHH$, CKOCiTb TpaBy A0 BUCOTU He Binblue 65 mm, BUkopucTo-
BYIOUM 3BUYaliHY rasoHokocapky Makita abo iHwwi npucTpin, nepL

Hi>XX 3anyckaTu ra3aoHoKocapky-poboTa.

» Puc.31

1. HaTuCHiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHs.

Binkpuetbca meHto [Main menu (FfonoBHe meHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BubepiTb 3Ha4OK IILﬁ KU BigoBpaXkaeTbCs Ha ekpaHi.
BigkpueTbes nigMeHto.

3. Bwubepitb [Cutting height (BucoTa pisaHHs)] (BucoTa pizaHHS).
Bigkpuetbcst ekpaH BUGOpY MeHI0.

4. BwubepiTb NOTPiGHE MEH!O.

Meto Onuc

Manual 3apae nNocTiHy BUCOTY KOCIHHS.

(consistent)

(BpyuHy

(nocTiina

BMUcoTa))

Auto [Micns BBeAEHHS 3Ha4YeHb BUCOTU TpaBu Ha

(ABTOMaTM4HO) | MOYaTKy Ta HaMPWKIHLI KOCIHHSA ra30HOKOCapKa-po-
00T 34i1CHI0E aBTOMATUYHE MOKPOKOBE peryrnto-
BaHHS BMCOTM PiXXY4MX MOSOTEH.

BigkpreTbcs ekpaH BBe4EHHS 3HaYEHHSA BUCOTU KOCIHHS.

5. BwukopucToByWiTe KnaBiLli [T./ > [~ 1Y), wo6 3mMiHUTK BUCOTY
KOCIHHS.

Konu Ha ekpaHi 6yae nokasaHo noTpibHe 3HaYeHHS BUCOTU, HATUCHITb
Knasiwy i)ﬂﬂﬂ NigTBEPAXEHHSI HanawTyBaHHS. AKLLO Ha eKpaHi
BigoGpaxaeTbCs Aekinbka Nnonis Ans BBEAEHHsI 3HAa4YeHb, BUGEPITb
3Ha4YeHHS BCiX NOMiB i HATUCHITb KJ'IaBiLIJy??.

EkpaH BBefileHHs1 3Ha4eHb MeHIo [Manual (consistent) (BpyuHy
(nocTiiHa Bucorta))] (Bpyu4Hy (noctiiHa Bucota))
» Puc.32

EkpaH BBefieHHs1 3Ha4eHb MeHIo [Auto (ABTOMaTU4HO)]

(ABTOMaTUYHO)

» Puc.33: 1. Bucota TpaBu Ha noyaTky poboTu 2. MoTpibHa BucoTa
Tpasu

6. BukoHawiTe BKasiBKY, LLO BiZoOpaxalTbCs Ha ekpaHi, Ta 3aBep-
WiTh HaMaLWTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3’sBuTbCA nosigomnerHs [Saved successfully. (Oari
ycniwHo 36epexeHo.)] (fdaHri ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLy v,

HanawTyBaHHA HaBirauil

AOEEPE)KHO: Mig yac nepworo 3anycKy ra30HOKOCapKu-po-
60Ta nicns Toro, siK y 30Hi KOCiHHs OyZle npoBeeHO HeOOXiaHY
niAroToBKy — 3a3parnerigb BCTaHOBNEHO APOTU, 060B’A3KOBO
[anTe ra3oHokocapui-po6oTy aBTOMaTU4HO Big’ixaTu Big

Mig yac aBTOMaTMYHOrO BiA'i3A4Y ra3oHoOKocapku-poboTa Bif 3apsia-
HOI cTaHUii rasoHokocapka 36epirae y cBoiii nam’siTi napameTpu
MarHiTHOro nons i 3QilcHIE aBTOHOMHE KepyBaHHS, LLo6 noTim
npaBuIbHO BUKOHYBATU OnepaLito CTUKYBaHHS. AKLLO He 3pobuTu
LibOro, ra3oHokocapka-poboT Moxe ByTu He B 3M03i NpaBUIbHO
BMKOHATU CTUKYBaHHS Nicrnsi NOBepHEHHst abo Moxe npaLoBaTtu
HenpaBuIbHO.

BunbepiTb | BUKOpUCTaTE OA4MH i3 4BOX HABEAEHUX HMXKYEe CnocobiB
30iCHUTY aBTOMaTUYHUIA Bif i3 ra3oHoKocapku-poboTa Bif 3apsaa-
HOI CcTaHUji.

. BukoHanTe CTUKYBaHHS NOBHICTIO 3apsKeHOI ra30HOKO-
capku-poboTa i3 3apsiAHOI CTaHLjie NPOTSAroM 3a3fanerifb
npuaHadyeHoro Yacy pobotu (abo B Byab-sikmid Yac 3a gono-
moroto nigmeHto [Deactivate schedules (BumkHyTu rpadiku)]
(BumkHYTUM rpadpiku)), nicns Yoro nogante kKoMaHay novatum
poboTy 3a gonomorot MeHto [Start mowing (MoyaTtok KoCiHHS)]
(MoyvaTok KociHHs). [loknaaHiwi BigoMocCTi HaBeAeHo B po3aini
«MeHro Start Mowing (lMouyamok kociHHs1)» (cTop. 126).

. [ins nepeBipku 3apeecTpyiiTe cnocib Bia'isgy B nigMeH:o
[Mower departing points (Touku Big'i3ny rasoHokocapkm)]
(Touku Big'i3ny razoHokocapku) meHto [Navigation preferences
(HanawTyBaHHs HaBirauii)] (HanawTyBaHHs HaBirauii) i BUko-
HalTe nNpobHy HaBirauito. [JoknagHilli BifoMoCTi HaBedeHO
B po3gaini «Bubip criocoby 8id’i3dy 8id 3apsiOHOI cmaHuii»
(cTop. 130).

HanawTtyBaHHA nepioAy akTUBHOro NOLUYKY CUrHany
HanpsiMHOro ApoTy

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHto) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHsi
Haeizauii)] (HanawmyeaHHs1 Hagi2ayii) > [Active search period
for guide wire ([epiod akmueHo20 NowyKy HanpsiMHo20 dpomy)]
(Mepiod akmueHO20 NowyKy HanpssMHO20 dpomy)

BcTaHoBITb Nepiod, NpoTAroM SIKOro ra3oHoKkocapka-poboT 34icHIo-
BaTUMe aKTUBHWUIA NOLLYK CUrHany KepyBaHHS Bif HANPsMHOTO ApOTY.

129 YKPAIHCBHKA



MPUMITKA: lMig yac noBepHeHHs A0 3apsgHOT CTaHLji ra30HOKO-
capka-poboT BUSABMSE CUTHar, KU Nnepefae HanpsMHUA ApiT, i
BMKOPUCTOBYE Liel curHan ansi epekTVBHOro NpoKnafaHHs LWsxy
NOBEPHEHHS 10 CTaHLji.

MPUMITKA: Akwo cvurHan Big HanpsiMHOro ApoTy He BOAETLCS
BMSIBUTM NPOTATOM Mepiogy akTUBHOIO MOLLYKY, ra30HOKOCapKa-po-
60T NepexoaunTb Y pexnM MOLLYKY B LUMPOKOMY Aiana3oHi CurHanis,
SIKUA BKITIOYAE CUTHAI BiJ MEXOBOro ApOTY, i MPUCTpIi noBepTa-
€TbCS A0 3apAAHOI CTaHLii, BUKOPUCTOBYHOUM 3HAWAEHWI CUrHan
KepyBaHHS.

APUMITKA: fAkwo BM He npoknagaeTe HanpsiMHi ApoTu B pobovii
30Hi, pEKOMeHAYETLCA BCTAHOBMNIOBATU Nepiof akTUBHOIO MOLLYKY
curHany HanpsiMHoro Apoty Ha «0» (Hynb).

1. HaTuCHiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHs.

Binkpuetbcsa meHto [Main menu (FfonoBHe meHio)] (TonoBHe MeHHo).
2. BubepiTb 3Ha4OK , KU BioBpaxkaeTbCsa Ha ekpaHi.
BigkpueTbes nigMeHto.

3. Bubepitb [Active search period for guide wire ([Mepiog akTuBHOro
noLuyKy HanpsimHoro Apoty)] (Mepiog akTMBHOIO NOLLYKY HAaMPSIMHOTO

ApoTy).
» Puc.34

BigkpneTbcsa ekpaH BBeQEHHS 3HAYEHHS.

4. CkopucTaiTecs knaBiaTypoto A5t BBeAEeHHs NoTpibHOT TpmBarno-
CTi nepioay noLuyky.
» Puc.35

NPUMITKA: Bu moxeTe 3agati TpuBanicTb Nepiofy akTUBHOIO
nowyky B Mmexax Big 0 Ao 10 xBunuH. MNoyatkoBe 3HaYEHHS LibOro
napametpa — 10 XBUNuH. Y pasi BBeAEHHS 3Ha4YEeHHS, AKe nepeBu-
LLlye MakcMmarnbHe, 1noro 6yie aBToMaTU4HO 3aMiHEHO Ha MaKCK-
MarnbHe 3Ha4YeHHs.

5. HatucHiTb knasiwy ONns nigTBepAXeHHs1 BBEAEHOro
3Ha4YeHHs.

Konu Ha ekpaHi 3'aBuTbCs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycnilwHo 36epexeHo.)] (JaHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-

BiLLly \

KociHHA TpaBu nopy i3 mexero

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (losoeHe meHo)]
(FonosHe meHr) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHs1
Haei2auyii)] (HanawmyeaHHs Haegi2auii) > [Boundary overreach
(Buxio 3a mexy)] (Buxid 3a mexy)

BigperyntoiTe BigcTaHb, Ha sIKy ra3oHOKOCcapka-poboT Mae 3aix-
AXaTun 3a MeXoBUWI ApiT, W06 3a6e3nevmnT YncTe KOCiHHS nopy- i3
MeXeto.

Pyx razoHokocapku-po6oTta nopyu i3 mexero

Konu razoHokocapka-po6oT HabnuxaeTbCcs 4O MEXOBOTO APOTY,
BCTaHOBIIEHOTO HABKOMO 30HM KOCIHHSA, BOHA BUSIBMNSIE CUTHan Bif,
APOTY Ta roTyeTbCsA 3MIHUTM HAaNPsSIMOK pyxy. AKLLO 3a4aHo napameTp
Boundary overreach (Buxiz 3a mexy), rasoHokocapka-poboT KOCUTb
rasoH, 3aiK@Xarum Ha NeBHy BiACTaHb 3a ApiT, Nicns 4Yoro nosep-
TaeTbCs B 0OMEXeHy ApoToM pobo4y 30HY, aBTOMaTUYHO pO3BEp-
TaeTbCH | NPOOOBXYE KOCIHHA. BcTaHOBMBLUM BigNOBiAHE 3HAYEHHS
BMXOAY 32 MeXy, MOXHa 3abe3neunTy BUCOKY SIKICTb KOCIHHSI ra3oHy
TakuM YMHOM, LWO6 Bina mexi OiNAHKW He 3anuLianocs HeCKoLeHo
Tpasu.
» Puc.36: 1. MexoBuw apit 2. Buxig 3a mexy 3. CurHan gpoty

4. lLnax KOCiHHSA

1. HaTucHITb KHOMKy @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcsa meHio [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BubepiTb 3Ha4OK , KU BioBpaXkaeTbCa Ha ekpaHi.
BigkpueTbcs nigmeHio.

3. Bwubepitb [Boundary overreach (Buxig 3a mexy)] (Buxia 3a
MeXxy).

BigkpneTbcsa ekpaH BBeQEHHS 3HAYEHHS.

4. CkopucTaWTecs knaBiaTypoto A5t BBEAEHHS BiACTaHi, Ha siKy

rasoHokocapka-poboT Mae 3aibkakaTi 3a MeXoBuii ApiT.
» Puc.37

MPUMITKA: Bu MmoxeTe BBECTM 3HAYEHHSI BUXOZY 3a MeXy Big, 20
0o 50 cwm.

MPUMITKA: Y pasi BBeAeHHS 3Ha4YEHHS, SKe € MEHLUNM 33 HUDKHIO
MeXy Aiana3oHy HanalTyBaHb, Ha eKpaHi 3'aBUTbCSA NOBIAOMITEHHS
[Invalid input. (BBegeHo HegonycTume 3HadeHHs.)] (BBeaeHo Heno-
nycTUMe 3HaueHHs1.). Bubepitb [OK] i HaTucHiTh knasiwy LY . 3HoBy
BiIKPMETLCA €KPaH BBEAEHHS 3HAYEHHS.

MPUMITKA: Y pasi BBejeHHs1 3Ha4eHHs, sike € BinbLlUnMm 3a BEPXHIO

Mexy Aiana3oHy HanalTyBaHb, ioro 6yae aBTOMaTU4YHO 3aMiHEHO
Ha MakcuMarnbHe 3Ha4YeHHs.

5. HaTucHiTb knasiwy [Z Ons nigTBepaXeHHs BBEAEHOro
3HAYEeHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'aBuTbcs nosigoMneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLly g

HanawTtyBaHHSA BigcTaHi pyxy A0 TOYKU No4vaTKy

KOCiHHSA

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHro)]
(FonoeHe meHro) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHsi
Haeizauii)] (HanawmyeaHHs1 Hagi2ayii) > [Departure position
(MonoxeHHs1 8id°130y)] ([MonoxeHHs1 8id’i30y)

BcraHoBITb BiAcTaHb, Ha Ky Mae Bif'ixaTu rasoHokocapka-po6oT
BiZ 3apsA4HOI CTaHLii, NepLU HiXX po3noyaTtu KOCiHHSA. Ma3oHoKocapKa-
poboT cnovatky Bif XAXae Bif 3apsgHOT cTaHLii 6e3 KOCiHHS i noyu-
Hae KOCUTW fnLLe Micns Toro, Sk BiA'iAe Ha 3agaHy LM napaMmeTpom
BiACTaHb.

Yomy HeoOXigHO Big TKAKATU 4O TOUYKM NMOYATKY
KOCiHHA?

Konu rasoHokocapka-po6oT Big'ia)ae Big 3apsaHOi cTaHuji, BoHa
PO3MoYMHaE KOCUTU TpaBy He oApasy, a Nicrns Toro sk Bia'ige Ha
neBHy BiACTaHb Bif CTaHuii. BcTaHOBNeHHS Micusa novatky poboTu Ha
NeBHi BiACTaHi 4ae 3MOry yHUKHYTV HaknagaHHs abo cuctemartuy-
HOTO BiAXWUINEHHS poboumx WnaxiB Ta 6inbL edhekTMBHO 06pObNATH
BaXXKOAOCTYMHI OiNAHKN.
» Puc.38: 1. 3apsigHa ctaHuis 2. MNonoxeHHs noyaTtky poboTu

3. BigcTtaHb pyxy

1. HaTucHiTb kHonKy @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcst MeHto [Main menu (FonoBHe MeHo)] (TonoBHE MeHI0).
2. Bwubepitb 3Ha40K , AKUI BiAOOPaxaeTbCA Ha eKpaHi.
BigkpreTbcs nigMeHto.

3. Bubepitb [Departure position (MonoxeHHs Big'izay)]
(MonoxeHHs Big'i3ay).
BiokpueTbca ekpaH BBEEHHSI 3HAYEHHS.

4. CkopucTaunTecs knaBiaTypol AN BBEAEHHS BiACTaHI, Ha sKy
Mae Bia PKopKkaTu ra3oHoKocapka-poboT, NepLU Hixk po3novaTit KOCIHHS.
» Puc.39

MPUMITKA: Bu moxeTe BBECTM 3HAYEHHS MOSNOXEHHS BiA i3y Big
80 po 300 cm.

MPUMITKA: Y pasi BBe4eHHS 3HaYEHHS1, IKe € MEHLUNM 3a HUXKHIO
MeXy diana3oHy HanawTyBaHb, Ha ekpaHi 3'ABUTbCS NMOBIAOMIIEHHS
[Invalid input. (BBegeHo HegonycTume 3HadeHHs.)] (BBeaeHo Hedo-
nycTUMe 3HaueHHs1.). Bubepitb [OK] i HaTucHiTh knagiwy | Y .. 3HoBy
BiIKPMETLCA €KPaH BBEAEHHS 3HAYEHHS.

MPUMITKA: Y pasi BBefeHHs 3Ha4eHHs, sike € Binblunm 3a BEPXHIO

Mexy Aiana3oHy HanaliTyBaHb, ioro 6ye aBTOMaTUYHO 3aMiHEHO
Ha MakcMMarnbHe 3Ha4YEeHHs.

5. HaTucHiTb knasiwy [Z ans nigTBepaXXeHHs BBEAEHOro
3HaYeHHs.

Konu Ha ekpaHi 3'siBuTbCA nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLYy v,

Bu6ip cnocoby Bia’izay Big 3apAQHOI cTaHLi

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHro) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHsi
Hasizauii)] (HanawmyeaHHs1 Hagi2ayii) > [Mower departing
points (To4ku €id’i30y 2a3oHokocapku)] (Toyku 8id’i3dy
2a30HOKOcapKu)

BkaxiTb, ik ra3oHokocapka-po6oT Mae Bif'akaTu Big 3apsa-
HOI CTaHUii Ta po3noYMHaTH KOCIHHS. B MoxeTe peectpyBaTu Ta
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3MiHIOBaTV NPIOPUTET BUKOHAHHS 40 M'SITW pi3HUX cnocobiB Bif'i3ay,
30KpeMa TUN curHany ApoTy, SSKUM cnif KepyBaTuCSl, a TaKoX Bif-
CTaHb pyxy A0 TOYOK Bif'i3Ay ra3oHOKocapku nicns Big'isay Big
CcTaHLuii.

EdekTMBHE BUKOPUCTAHHA KiNIbKOX TOUYOK Big’izgy
ra3oHOKOCapKu

[a30HOKOCapka-poBOT MOXKE PO3MNOYMHATI KOCIHHSI MiCNs 3BUYaAHOMO
BiA'i3Ay Bif 3apsigHOT cTaHLii abo Big xa)aTu Bif cTaHLii B3OOBX
MeXO0BOro abo HanpsIMHOro APOTY Ha NEBHY BiACTaHb i PO3MoYn-
HaTu poboTy Bif L€l ToYkn. BukopucTaHHs Kinbkox pisHUx cnocobis
BiA'i3Ay BiANOBIAHO A0 hOPMU Ta KOMMOHYBaHHS poboYyoi 30HM fae
3MOry YHUKHYTU HaknagaHHs abo cuctemMaTuyHoro BigxuneHHs pobo-
YUX LWNSXIB, LWBWMAKO AicTaTUCA AINSHOK, SKi € BaXKKOAOCTYNMHUMU Y
3BMYaHOMY peXxumi HaBirauii, i 3abe3neunTn piBHOMIpHE KOCIHHS
rasoHy Ha BCi MoLLj.
» Puc.40: 1. 3apsigHa ctaHuis 2. Mexosuii ApiT 3. HanpsimHui apit
4. Toyku Bif'i3Ay ra3oHOKOCapKu

YBATIA: NMpucTukynTe ra3oHOKocapKy-pobota Ao 3apsgHoi
CTaHLUii, nepw HiX HanawToByBaTU cnoco6u BiR’i3ay.

1. HaTuCHITb KHOMKY @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcst meHto [Main menu (FonoBHe MeHto)] (FonoBHE MeHHo).
2. BwubepiTb 3Ha4OK , AKWI BiJOOpaxaeTbCA Ha eKpaHi.
BigkpueTbcsa nigmeHio.

3. Bubepitb [Mower departing points (Touku Bia'i3gy razoHoko-
capku)] (Toukm Big'i3gy ra3oHokocapkm).

Bigkpuetbcst ekpaH BUGOPY MeEHI0.

4. BwbepiTb HOMep npodinto AN peectpauii cnocoby Bia'i3gy.

» Puc.41: 1. Ynepep niBopyy y3goBx MeX0BOro ApoTy 2. Ynepen
npaBopyY Y340BX MEX0BOro ApoTy 3. Ynepen y3aoBx
HanpsimHoro Apoty 1 4. Ynepepn y3aoBxX HanpsiMHOro
Aporty 2

BigkpneTbca MeHto onuin.

5. CkopwucTainTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHS NOTPiOHUX yMOB y
nonsix hopmaty onuin, siki BijoGpaxatTbCs Ha ekpaHi.

Onuis Onuc

Wire to trace: BubepiTb TMN ApOTY, Y3O0BX AKOro Mae pyxatucs
(OpiT ansa rasoHokocapka-poboT nicns Bia’i3gy Big 3apsgHoi
BIICTEXEHHS:) | cTaHLji. BukopuctoByiTe knasiwi )1 * ) ans
BigoGpaxeHHs NoTpiGHoro Tuny ApoTy. [Ans 38u-
YawnHoro BiA’i34y NPUCTPOIO Bif 3apsaHOI CTaHUji
6e3 BiACTEXXEHHSI NEBHOrO ApOTYy BUGEPITHL [--].

Departure BBepiTb BigCTaHb, Ha SIKy Mae€ Big DXokaTu ra3oHo-
position: Kocapka-po6oT Bif CTaHLi, NepLU Hixx po3noyaTu
(MonoxeHHs KOCiHHS. B Mo)eTe BBECTM 3HaYeHHs BifCTaHi Bif
Bia'iagy:) 0 go 800 m.

Probability BBeaiTb iMOBIpHICTb 3aCTOCYBaHHSA HanaluToBa-

(ImoBipHicTb) Horo npodinto y BiAcoTKax.

» Puc.42: 1. MakcvmanbHe 3Ha4eHHs1 IMOBIPHOCTI, ike MOXHa
BBECTU

MPUMITKA: Akwo BBECTN HaBedeHi Lunudpu, 3aranbHa MMOBIPHICTb
[Mower departing points (Touku Big'i3ay razoHokocapku)] (Toukm
BiA'i3Ay rasoHokocapku) ctaHoBuTb 60%. LLlo cTocyeTbes peLtu
40%, rasoHokocapka-poboT Bia xaxae 6eanocepenHbo Bi 3apsia-
Hoi cTaHUii. Konu rasoHokocapka-po6oT Bif ixaxae 6e3nocepegHbo
Bi 3apsiAHOI CTaHUil, KyTu Big'i3gy moxHa peryniosatu. [loknagHy
iHdbopMauito Npo KyTu Big'i3gy HaBedeHo B po3aini «PeayrnoeaHHs
Kymie 8i0’130y 8id0 3apsOHOI cmaHUii».

MPUMITKA: MakcumanbHe 3Ha4eHHS MMOBIPHOCTI, IKe MOXXHa
BBECTU AN KOXHOro Npodinto, BigobpaxaeTbcsa niBopyY Bia nonsi
BBEEHHS MMOBIPHOCTI. BBeAiTb 3HaYeHHS, siKe He NepeBuLLYyE e
MaKkcumarnbHe 3Ha4YeHHs1. Y pasi BBEeHHS1 3HaYeHHs, sike € Binb-
UMM 3a BEPXHI0 MEXY Aiana3oHy, noro 6yae aBToMaTU4HO 3aMiHEHO

Ha MakCumMalibHe 3Ha4YeHHA.

6. Bubepitb [Test (TecT)] (TecT) i BUKOHaNTe BUNpobyBaHHA po6oTK
NPUCTPOIO, NEPLU HiXX 3apeecTpyBaTV HanalTyBaHHS.

BukoHawiTe BkasiBky, LLO BigoOpaxalTbCa Ha ekpaHi, i 3aBepLiTh
BMNPoByBaHHS poboTK NPUCTPOLO.

Ao pesynsratn BUNpobyBaHHS poboTy NPUCTPOLO € He3aA0BINb-
HVMMW, BUKOHANTE HanaluTyBaHHSA HAaHOBO.

MPUMITKA: LLlo6 3apeecTpyBaTy HanawTyBaHHs BiACTaHi micns
npobHOT HaBirauii, 36epexiTb 3BiT NPO BUNpoOyBaHHSA, [OTPUMY-
I04YNCh IHCTPYKLIN Ha ekpaHi. [icna nossu nosigomneHHs [Saved
successfully. (OdaHi ycniwHo 36epexeHo.)] (QaHi ycniwHo 36epe-
XKEHO.) HAaTUCHITb KNas.iLly Y, wo6 3aBepLunTK peecTpadito. lMicnsa
3aBepLUEHHs Liei peecTpalii 3HOBY BiAKPUETLCS ekpaH BUbopy
MEHIO.

MNPUMITKA: Micnsa 3aBepLueHHs NpobHoi Hagirawii ra3oHokocap-
Ka-poboT aBTOMaTUYHO 3yNUHUTLCS MOPYY i3 TOYKOH Big'i3ay raso-
Hokocapku. LLlo6 BukoHaTy HanawTyBaHHsi HAHOBO abo 3apeecTpy-
BaTW HOBUI Npodinb, 3HOBY NPUCTUKYINTE ra3oHOKOcapKy-poboTa
[0 3apsgHoi cTaHUiT BpYYHY.

MPUMITKA: LLlo6 nponyctutn npo6Hy Hasgirauito, Bubepitb [Verify
(MigTBepauTn)] (MiaTBEPAUTM) Ta 3apPEECTPYMTE HanaLUTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'ssBuTbcsl nosigoMneHHst [Saved successfully.
(OaHi ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb
Knasiwy A

7. TloBTopiTb KpokM (4) - (6) i 3apeecTpynTe A0 N'ATK Npodinis
3anexHo Big BaLumx notpeb.

PerynioBaHHS KyTiB Bif'i3gy Big 3apagHOil cTaHLii

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHo)]

(FonoeHe meHo) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHsi

Hasieauii)] (HanawmyeaHHs Hasi2auyii) > [Departure angles

(Kymu 8id’i30y)] (Kymu 8id’i3dy)

3apganTe Kyt Bif'i3gy nia Yac 3BMYaNHOIO Bif'i3gy rasoHokocap-

Kn-poboTa Bif 3apsAHOT CTaHUil. AKLO BBaXaTH, O KOHTAKT CTU-

KyBaHHS pO3TalLOBaHWU BiHOCHO 3apsAAHOI CTaHuii nig kytom 0°

(12 roguH), BU MOXeTe BCTAHOBWUTU ABa Aiana3oHu KyTiB Bia'isgy B

mexax Big 90° (3 roamHn) go 270° (9 rogmH) 3a ro4MHHMKOBOO CTPInN-

Kot0. Bu moxxeTe 3MiHIOBaTV NPIOPUTET 3aCTOCYBaHHSI KOXKHOIO KyTa

Big'i3gy.

LLlo Take «AMOBIpPHICTb», ika BU3Hayae€ npiopurter

3acToCyBaHHA?

3HayYeHHs NMOBIPHOCTI, OTPUMaHe Mif Yac HanawTyBaHHS cnocoby

Big'i3gy Ta KyTiB BiA'i34y Big 3apsaHOI CTaHLji, XxapakTepuaye MoXnu-

BiCTb TOrO, LU0 ra3oHoKocapka-poboT Bubepe poboTy 3 BiANOBIiAHNMY

napameTpamu, y BiCOTKax.

Hanpuknag, SKwo nig Yac HanawTyBaHHs KyTiB BiA'i3gy 6yno eee-

[OEeHO 3HaYeHHs1 MMOBIpHOCTI 25 % Ta 75 % ansa gianasoHis 1i 2, icHye

25 % iMOBIpHICTb TOrO, LLIO ra3oHOKOCapKa-poboT BiA ixaXaTume Bifg

CTaHUuii nig 4OBINbHUM KYyTOM Yy Aiana3oHi 1.

» Puc.43: 1. [iana3oH Big'isgy 1 2. [diana3oH Big’isgy 2 3. 3apsgHa
cTaHuis

1. HaTuCHIiTb KHOMKY (& Ha naHeni kepyBaHHS.

Bigkpretbes meHto [Main menu (FfonoeBHe MeHto)] (TonoBHe MeHto).

2. BwubepiTb 3HA4OK , KU BiooBpaxaeTbes Ha ekpaHi.

Bigkpuetbcsa nigMeHto.

3. Bubepitb [Departure angles (Kytu Big'isay)] (Kytu Big'isay).

BigkpreTbcsa MeHto onuii.

4. CkopucTaWiTecs knasiaTypoto Arsi BBEAEHHS NOTPIBHMX yMOB y
nonsix popmaTy onuin, siki BigobpaxatTbCs Ha eKpaHi.

[iana3soH Bia'i3agy MoxHa BCcTaHOBWTY B Aiana3oHi Big 90° go 270°.

Onuis Onuc
Exit range

BeepgiTb 1-11 giana3oH KyTa Bia'i3ay ra3oHOKO-

1: (dianasoH capku-poboTa Bif 3apsigHoi cTaHuii. (Bu Takox
Big'isgy 1:) MOXeTe 3a4aTu nuile oavH Aiana3oH.)

Exit range BBepniTb 2-11 fiana3oH KyTa Big'i3ay rasoHokocap-
2: (OianasoH ku-poboTa Bif 3apsaHOT cTaHLji.

Bia’isgy 2:)

Probability BBeaiTb iMOBIpHiCTb Bif'i3gy ra3oHokocapku-po-

(ImoBipHicTb) 6oTa B KOXXHOMY i3 3aaHuX AianasoHiB KyTiB y

BiICOTKaX.

» Puc.44: 1. [iana3soH Big'isgy 1 (1-1 gianasoH) 2. [liana3oH
BiA'i3ay 2 (2-n pianasoH) 3. IMOBIpHiCTbL

HanawTyBaHHA KyTiB Big'iagay

(1) BukopucToByWiTe KnaBiLi [TFFH o6 BnbpaTy nons Ans

BBElEHHS 3HaY€eHb KyTIiB i MIMOBIPHOCTI.

(2) CkopucTanTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHSA 3HaYEeHb KyTiB i
MOBIPHOCTI.

(3) MMoBTopiTb KpoKK 1 Ta 2, LWOO BBECTN 3HAYEHHS B YCiX NONSX.
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MPUMITKA: Y pasi BBeaeHHs nuiue 3HaveHb [Exit range 1:
(AianasoH Big'isay 1:)] (OianasoH Big'isgy 1:) iMoOBIipHiCTbL 3acTocy-
BaHHs1 aBToMaTn4HO gopisHioe 100 %.

MPUMITKA: Y pasi BBeaeHHs nuiue 3HadveHb [Exit range 1:
(AianasoH Big'isay 1:)] (HianasoH Big'isgy 1:) iMOBIpHICTbL 3acTocy-
BaHHs gianasoHy [Exit range 1: (QianasoH Big'isgy 1:)] (dianasoH
BiA'i3Ay 1:) 3MiHUTN HEMOXNMBO. FAKLLO po3rnoYvaTh BBEAEHHS 3Ha-
YeHb [Exit range 2: ([ianasoH Big'i3gy 2:)] (QianasoH Big'isgy 2:)
nicns BBeAeHHs 3HadeHb [Exit range 1: (HianasoH Big'isgy 1:)]
(AianasoH Big'isay 1:), IMOBIPHICTL 3acToCyBaHHA Aiana3oHy [Exit
range 1: (OianasoH Big'i3gy 1:)] (AianasoH Bia’isgy 1:) moxHa byne
3MIHUTU.

MPUMITKA: 3aBepwiTb BBOAUTU AaHi Aiana3oHy [Exit range 1:
(OianasoH Big'isay 1:)] (dianasoH Big'i3gy 1:), nepLu Hix noyaTtu
HanawTyBaHHA gianasoHy [Exit range 2: (diana3oH Big'isay 2:)]
(OianasoH Big'isay 2:). BBegeHHs nuwe gaHux gianasoHy

[Exit range 2: (OianasoH Big'i3gy 2:)] (dianasoH Big'isay 2:) €
HEMOXITMBUM.

MPUMITKA: IMoBipHicTb 3acTocyBaHHS Aiana3oHy [Exit range

2: (OianasoH Big'i3gy 2:)] (diana3oH Bia'iagy 2:) po3paxoByeTbCs
aBTOMaTM4YHO TakMM YMHOM, LLOG iT cyma 3 iMOBIpHICTIO 3acTocy-
BaHHS Aiana3oHy [Exit range 1: (OianasoH Big'isgy 1:)] (dianasoH
Bia'isay 1:) popisHioBana 100 %. IMOBipHiCTb 3acToCyBaHHs Aia-
na3oHy [Exit range 1: (OianasoH Big'isay 1:)] (dianasoH Big'isgy 1:)
BigHimaeTbes Big 100 %, | pe3aynbraT BigHiMaHHS aBTOMaTUYHO
BiJoGpaxaeTbCs Sk IMOBIPHICTb 3acTOCyBaHHs Aiana3oHy [Exit
range 2: (Oiana3oH Bin'i3gy 2:)] (Qiana3oH Big'iagy 2:).

5. Bwubepitb [Verify (MigTBepauTtn)] (MiaTBepantn) Ta 3apeectpyiite
HanalTyBaHHS1.

Komnun Ha ekpaHi 3'aBuTbcs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb kna-
BiLLy Y.

Mpunapg HanawTtyBaHHA [Mower departing points
(Touku BiA’izay razoHokocapku)] (Touku BiA'izay
rasoHokocapku) Ta [Departure angles (Kytu Big’izay)]
(KyTtu Big'isay) Big 3apsigHoiI cTaHuii

Hanpuknag, skwo B nigmeHto [Mower departing points (Touku
BiA'i3ay rasoHokocapkn)] (Touku Big'i3ay ra3oHoKocapkm) 3apee-
CTpoBaHO Tpu cnocobu Big'i3ay i ANst KOKHOrO 3 HUX BCTAHOBIEHO
nmoBipHicTb 20 %, cymapHa MMOBIPHICTb LMX cnocobiB AOPiBHIOE

60 %. 3anuwkosi 40 % npvnagatTb Ha MMOBIPHICTb 3aCTOCYBaHHS
fianasoHiB kyTiB Bia'iaay 1i 2, 3agaHux y nigmeHio [Departure angles
(Kytu Big'izgy)] (Kytu Big'iaay). BignosigHo, Akwo Beectn 50 % Ta

50 % sk 3Ha4YeHHs IMOBIPHOCTI ANs Aiana3oHiB KyTiB Bia'i3ay 1 T1a 2, ui
3anuwwkoBi 40 % iMOBipHOCTI po3noAinstoTecs — no 50 % Ha KOXeH i3
pianasoHiB 1i 2. Takum YMHOM, 3 TOYKM 30PY 3aranbHOi NMOBIPHOCTI
MNMOBIPHICTb 3aCTOCYyBaHHsI jiana3oHiB KyTiB BiA'i3ay 1 Ta 2 po3paxo-
ByeTbcs 5K 20 % i 20 %.

Y pesynbrarti ra3oHoKocapka-poboT BMNaAKOBO 3aCTOCOBYE KOXEH

i3 TpbOX cnocobiB BiA'i3Ay, 3apeecTpoBaHuX y nigmeHto [Mower
departing points (Touku Big'i3gy rasoHokocapkw)] (Toyku Big'iagy
ra3aoHOKOCapKm), Ta KOXeH i3 BOX KyTiB Bif'i3Ay, 3apeecTpoBaHuX y
niamerto [Departure angles (Kytv Big'iagy)] (Kytv Big'iagy), 3 iMmoBip-
HicTio 20 %.

PerynioBaHHSA 3MileHHA Nig Yac HaBirauii 3i

3MiLLleHHAM

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (lonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHro) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHsi
Hasieauyii)] (HanawmyeaHHs Hasiaauii) > [Line trace offset
(3miweHHs1 pyxy 830086 niHii)] (3MiweHHs1 pyxy 83008 niHil)

Min yac pyxy B34OBX MeXOBOro ApOTy Ta HanpsMHOro ApOTY Npu-
CTPiN 3MILLlYETLCS BIAHOCHO APOTY B MeXax 3afaHoro HanaluTyBaH-
HSAM fianasoHy.

LLlo Take HaBirauisi 3i amiLLleHHAM?

[azoHoKOCapka-poboT MOXe nepecyBaTUCs B3AOBX Pi3HWX APOTiB,
BUSABNAOYM CUrHANN Big LUMX ApoTiB. Hasirauig 3i amilleHHaAM nepeg-
6ayae NocTynoBe HaBMMUCHE 3MiLLIEHHS! LLMSXY NPUCTPOIO BiAHOCHO
APOTY-OpieHTMpa Nif Yac Takoro pyxy 3 METOK YHUKHYTU HEOAHO-
pas3oBOoro Npoi3gy Komic MPUCTPOIO MO OAHUM i TUM CaMUM JinNsHKam
ra3oHy. [a3oHoKkocapka-poboT NPOAOBXKYE PyX i3 BUNAAKOBUM 3Mi-
LLIEHHSM LUNSAXY B MEXax 3aaHoro fianasoHy, Lo Aae 3MOory 3MeH-
LUMTW HaBaHTaXXeHHS Ha NEeBHi AiNSHKN rasoHy.
» Puc.45: 1. 3apsigHa ctaHuis 2. Mexosuii apiT 3. HanpsimHuia apiT
4. JNiHis-opieHTUpP 30BHILLUHBOrO Kpato 5. 3MileHHs nig
yac HaBirau,ii 3i 3mMiLLeHHSAM

MPUMITKA: Axwo poboya 30Ha MIiCTUTb BY3bKUWI LLMSAX, BUOEPITL
MaKkcMmarbHe 3Ha4eHHS 3MilLieHHS, SKe AacTb ra3oHOKoCcapLi-po-
60Ty 3MOry NPOXOAUTM Lie LUMSX.

1. HaTuCHITb KHONKy (& Ha naHeni KepyBaHHs.

Bigkpuetbcst meHto [Main menu (FonoBHe MeHo)] (TonoBHe MeH10).
2. BwubepiTb 3HA4OK , KM BigoOpaXxaeTbCs Ha eKpaHi.
BigkpveTbcs nigMeHto.

MPUMITKA: Akwo MeHto He BinobpaxkaeTbCsi Ha ekpaHi, CKopu-
craitrecs knagiwamn |4 [ ¥ AN NPOKPYy4yBaHHSA eKpaHa.

3. Bubepitb [Line trace offset (3milLeHHS pyxy B3O0BX NiHii)]
(3miLLleHHS pyxy B3O0BX iHii).

BigkpreTbcsa MeHto onuii.

4. BcraHoBiTb NpanopeL HaBNPOTK Ha3BW APOTY, LWOO HanawwTy-
BaTU 3MiLLEHHS LUNAXY.

Onuis Onuc

G1: Llet napameTp 3agae 3MilLleHHs BiZHOCHO LUMsi-
Xy-OpieHTMpa, 3a4aHOoro NepLUMM HanpsiMHUM
apoTom. Lo 6inblinm € 3HaYeHHs 3MiLLEHHS, TO
OinblmM Byae aianasoH 3MiLLEeHHS NPUCTPOIO
BiJHOCHO LUNSIXY-OpPiEHTMPA.

G2: Llen napameTp 3agae 3MillleHHs BiQHOCHO LUMs-
Xy-Opi€eHTUpa, 3a4aHoro Apyrum HanpsiMHUM
apoTom. Lo Ginblwinm € 3HaYeHHs 3MiLLEeHHS, TO
GinbwnM Byae Aiana3oH 3MilLeHHS NMPUCTPOL0
BiJHOCHO LUIIAXY-OpieHTMpa.

Boundary: Llen napameTp 3agae 3MilleHHs BiQHOCHO Lns-

(MexoBwuia:) Xy-OpieHTMpa, 3ag4aHoro Mmexosum gpotom. Lo
BiNbLUMM € 3HAYEHHS 3MilLIEHHS, TO GinbLNm
Oyae dianasoH 3MiLLEHHsI MPUCTPOLO BiAHOCHO
LUNAXy-0OpieHTUpa.

» Puc.46

K0 BCTAHOBMEHO BiANOBIAHUI NpanopeLb, Nnorne Ans BBEAEHHS
3Ha4YeHHS 3MilLleHHA aBTOMAaTUYHO MiACBIYYETLCS.

5. Ckopwuctantecs knaBiaTypoto Anst BBEAEHHS MOTPiGHMX YyMOB Y
nonsx popmary onuin, siki BigobpaxaroTbCsa Ha eKpaHi.
» Puc.47

By moxeTe BBECTU 3HaYEeHHs 3MileHHs Bia 0 Ao 9. Y Tabnuui Hux4ye
HaBegeHO NPMOGNU3HUIA Aiana3oH haKTUYHOro 3MiLLEHHS ANs 4OCTYM-
HUX 3HaYeHb 3MiLLeHHSA. DaKTUYHMIA Aiana3oH 3MilLEeHHS MOoXe Biapi3-
HSATUCS Bif HaBedeHoro B Tabnuui Yepes ymMoBM ekcnnyaTadii Ta iHLwi
YMOBMU.

Tabnuus BiANOBIAHOCTI MK 3HAYEHHAM 3MiLLEHHSA Ta 3MilLeHHAM Mig,
yac HaBirauii

3HayeHHs | 3milleHHs nigyac | 3HaveHHs | 3MileHHs nig vac
3MiLLEHHS HaBirauji 3MiLLEHHS HaBirauji

0 55 cm 5 110 cm

1 90 cm 6 115 cm

2 95 cm 7 120 cm

3 100 cm 8 125 cm

4 105 cm 9 130 cm

IntocTpaudis konuBaHHA 3MilLleHHA Nig Yac HaBirauii

» Puc.48: 1. MexoBui apiT 2. JiHiS-OpieHTP 30BHILLHLOIO Kpato
3. [iana3oH KonuBaHb 3MilLleHHs nig Yac Hagirauii 4. 55
cm 5. 110 cm 6. 130 cm

MPUMITKA: IiHis, Ha akii npaBui 6ik rasoHOKocapkun-poboTta BMXo-
OWTb Ha30BHI 3a MeXoBU ApIT NpnbnusHo Ha 20 cM, € niHiel-opi-
€HTMPOM 30BHILLIHBOIO Kpat. 3MiLleHHS nig Yyac Hasirauii konvea-
€TbCS 3 BHYTPILLHBbOrO BOKY NiHii-OpieHTUpa 30BHILLHLOIO Kpato, sika
Bidirpae ponb Hyns.

6. Bubepitb [Verify (MigTBepautn)] (MiaTBepanTn) Ta 3apeectpyiite
HanawTyBaHHs.
Konu Ha ekpaHi 3'ssBuTbCA nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-

i v
Biwy LY.
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KociHHA HecKolueHoi TpaBu

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FfonoeHe meH)]
(FonoeHe meHr) > [Navigation preferences (HanawmyeaHHs1
Haeizauyjii)] (HanawmyeaHHs1 Hasieauyii) > [Spiral cutting
(CnipanbHe KociHHs)] (CnipanbHe KOCiHHS)

Konu nig yac KociHHsi ra3oHOKOCcapka-poboT BUSIBMSIE AiNsIHKY 3 BUCO-
KOO 4/ ryCTOI TPaBOHO TOLLO, BOHA MPOXOANTD L0 AiNsiHKY No cni-
panbHii TpaekTopii, o6 3a6e3neyunTn BUCOKY iHTEHCUBHICTb KOCIHHSI
TpaBu. KOCiHHS OinsHOK i3 rycToto TpaBoko Mo cnipasnbHin TpaekTopii
[Aae 3Mory edpeKTMBHO 3a6e3neunT BUCOKY SIKICTb KOCIHHSI Fa30HY.

Molyk AiNAHOK 3 rycToro TpaBoko

[a3oHokocapka-poboT BUSBASE OiNAHKM 3 TyCTO abo HECKOLLEHO
TPaBOO 3a AONMOMOIOK BUCOKOYYTIMBOIO KOHTPOMIO HaBaHTaXEHHS
nifg, Yyac KOCiHHA TpaBu. Y pasi BUSIBNEHHS TaKOl AiNsHKN ra3oHoKocap-
Ka-pobOoT pyxaeTbCs Bif L€l TOUKM HA30BHI NO cnipanbHii TpaekTopii
Ta 34iINCHIOE IHTEHCMBHE KOCIHHA TpaBsu, Wwob 3abe3nevnTn BUCOKY
SAKICTb | PIBHOMIPHICTb KOCIHHS ra30Hy.

» Puc.49: 1. [lingHka 3 ryctoto TpaBoto 2. CnipanbHui Wnisax

MNPUMITKA: lasoHokocapka-poboT BUKOHYE criparnbHe KOCIHHS
OOMH pas3 3a Uukn 3apagxaHHs. Micnsa 3aBepLUeHHs 3apsifiKaHHsa
1 BUi34y ra3aoHoKocapkn-poboTa i3 3apsigHOI CTaHLii BoHa cnepLuy
30JNCHIOE KOCIHHS Y 3BMYaiiHOMY pexumi 6e3nepepBHO BNPOAOBXK
npubnusHo 30 xBuUnuH. AKLLO nicns Lboro byae BUSIBIIEHO rycTy
abo HekoLLeHy TpaBy, MPUCTPIN NEPEXOANTL Y PEXUM CRipanbHOro
KOCIHHS i3 LeHTPOM Y BiANOBIAHIM TouLi 1 Nicns iIHTEHCUBHOIO
KOCIHHSI TpaBM NOBEPTAETLCS A0 3BUYANHOIO PeXrMy HaBsirauii.

1. HaTuCHiTb KHOMKY @ Ha naHeni KepyBaHHs.

Bigkpuetbcsa meHto [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BubepiTb 3Ha4OK , KU BioBpaXkaeTbCa Ha ekpaHi.
BigkpueTbcs nigmeHto.

MPUMITKA: Ao MeHIo He BifobpaxaeTbCs Ha eKpaHi, ckopu-
cTanTecs Knasiluamu E/E 0N NPOKPY4yBaHHA ekpaHa.

3. Bubepitb [Spiral cutting (CnipanbHe kociHHs)] (CripanbHe
KOCIHHS1).

BiakpreTbcst MeHo onuin.
4. BwnbepiTb NOTpiGHY onito.

BcraHoBiTE Npanopeub AN Uiel onuii Ta HAaTUCHITb KNasiwy E

Onuis Onunc

Spiral cutting YBIMKHEHHS peXnMy cripanbHOro KOCIHHS.
(CnipanbHe

KOCIHHS)

» Puc.50

5. Bubepitb [Confirm (MigTBepaxeHHs)] (MiaTBepaxeHHs) Ta 3ape-
€CTPYNTE HanalTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'aBuTbCs noigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLlY Y.

HanawTtyBaHHA 6e3neku
HanawTtyBaHHS1 TPMBaNocCTi 3ByKOBOro CUrHany

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FTonoeHe meHo)]
(FonosHe meHro) > [Security (Be3neka)] (besneka) > [Alarm
duration (Tpueanicmsb 38ykoeozo cuzHany)] (Tpueanicme 38yKo-
8020 cuzHary)

BcTaHoBITE TpMBanicTb 3ByKOBOIO CUrHany, KM nogaeTbcs Ans
pi3HMX croBileHb abo B pasi MOMUITKN.

1. HaTucHITb kHOMKy @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcsa meHto [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BwubepiTb 3Ha4OK ﬁ KU BioBpaXkaeTbCa Ha ekpaHi.
Bigkpuetbcs ekpaH BBefeHHsA PIN-kogy.

3. CkopwucTanTtecs knasiatypoto ans seefeHHs PIN-kogy.

» Puc.51

BiakpueTbes nigMeHto.

4. Bwbepitb [Alarm duration (TpuBanicTe 3BykoBOro curHany)]
(TpvBanicTb 3ByKOBOTO CUrHany).
» Puc.52

BigkpreTbcs ekpaH BBeAEHHS 3HAYEHHS.

5. CkopvcTanTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHS NOTPiGHOro 3Ha-
YeHHs1 yacy.
» Puc.53

MPUMITKA: By moxeTe 3agatu TpyBanicTb 3ByKOBOIO CUT-
Hany B Mmexax Big 1 0o 99 xBunuH. lNMovaTkoBe 3HAYEHHS LIbOro
napametpa — 10 XBUMUH.

6. HaTucHiTb knasily E 0N NigTBEPAXEHHS BBEAEHOIO
3HaYeHHs.

Konu Ha ekpaHi 3'ssBuTbCA nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-
BiLLYy v

3miHa PIN-koay

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FfonoeHe meHro)]
(FonoeHe meHro) > [Security (Be3neka)] (Be3sneka) > [Change PIN
code (3miHumu PIN-k0d)] (3miHumu PIN-k00d)

Llen nyHKT MEHIO BUKOPUCTOBYETLCS, OO 3MiHUTU NnoTouHui PIN-kog,
Ha HOBUN.

MNPUMITKA: Axwo Bu 3abynu PIN-koa, 3BepHIiTbCs B Halle Toprose
npeacTaBHULTBO abo 40 MicLeBoro gunepa.

1. HaTuCHITb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHS.

Bigkpretbcsa meHto [Main menu (FfonosHe MeHto)] (TonoBHe MeHto).
2. Bwubepitb 3Ha4oOK ﬁ AKUI BiOOpaxaeTbCa Ha ekpaHi.
Biokpuetbcs ekpaH BBeaeHHsA PIN-koay.

3. CkopucTantecs knasiaTypoto Ansi BBEAEHHS MOTOYHOrO
PIN-kogy.

BigkpveTbcs nigMeHto.

4. Bubepitb [Change PIN code (3miHntu PIN-koga)] (3mMiHWTH
PIN-kop).

BiokpueTbca ekpaH BBEIEHHSI 3HAUEHHS.

5. CkopucTanTecs knasiatypoto Ans BBefAeHHs HoBoro PIN-koay.
» Puc.54

6. Baepgitb HoBUI PIN-KoA LWe pa3 Ansa niaTBepoKeHHs.

Konu Ha ekpaHi 3'ssButbcst noeigomneHHsi [The PIN code has been
changed. (PIN-kog 3miHeHo.)] (PIN-kog 3MiHEHO.), HATUCHITb KNna-
Bimy%.

3ano6iraHHs 3aBagaM curHanie gpoTy

[Top menu] (BepxHe meHr) > [Main menu (FonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHro) > [Security (Be3neka)] (Be3sneka) > [Change
wire signal (3miHumu cuz2Han dpomy)] (3mMiHumu cuazHan dpomy)

3MiHiTb KaHan HagcuaHHA curHanie, SIKLWO BiH CTBOPIOE 3aBaau Anis
curHanie ApoTiB Npunernmx poboymx 3oH.

YBATA: MNpucTukyiTe ra3oHoKocapky-poboTta no 3apsiaHol
CTaHUii, NepL HiXX 3MiHIOBaTK KaHan.

1. HaTuCHIiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHS.

Bigkpunetbest meHto [Main menu (FonoeHe meHto)] (TonoBHe MeHI0).
2. BwubepiTb 3HaAYOK ﬁ KW BinoOpaxaeTbes Ha ekpaHi.
Biokpuetbcst ekpaH BBeaeHHs PIN-koay.

3. CkopucranTecs knasiatypoto Ans seefeHHs PIN-koay.
BigkpreTtbcs nigMeHto.

4. Bubepitb [Change wire signal (3MiHuTK curHan apoty)] (3MiHWUTK
curHan apory).

BigKkpreTbcs MeHto onuin.

5. 3a ponomoroto knaeiaTypy BUbepiTb HOBUIA KOA KaHary.
» Puc.55

MPUMITKA: Mopyu i3 kogom kaHany, SKuin BUKOPUCTOBYETHCA
3apas, BigobpaxaeTbcsa no3Hauka. (MoyaTtkoBe 3HaYEHHS LibOro
napametpa — [Channel 1 (Kanan 1)] (Kanan 1).) Y pasi 3miHn
KaHany BubepiTb kaHan 6e3 No3Hayku.

6. BukoHawiTe BKasiBKY, LLO BigobpaxalTbCa Ha ekpaHi, Ta 3aBep-
WiTb HanawTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3’'aBuTbca nosigomneHHs [Dock the mower to the
charging station. (MpucTukyinTe rasoHokocapky A0 3apsiAHOT CTaH-
uii.)] (MpucTukyiiTe rasaoHoKoCapKy A0 3apsigHOi cTaHLii.), BUbepiTh
[Confirm (MiaTBepaxeHHs)] (MigTBEPAXKEHHS) | HATUCHITL Kna-

i v
Biwy Y.
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Konu Ha ekpaHi 3'sBuTbcs nosigomneHHs [Completed. (3aBepLueHo.)]
(3aBepLueHO.), HATUCHITL knagily | Y .

3axucT ra3oHOKOCapKuU-poboTa Big KpagiKKu

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FTonoeHe meHo)]
(lonoesHe meHro) > [Security (Be3neka)] (Besneka) > [Anti-theft
(3axucm eio kpadixku)] (3axucm eid kpadixku)

HanawTyiiTe 6riokyBaHHs po60TuK Ta yHKLiK0 CMOBILLEHHS ra3o-
HoKocapkun-poboTa, LWob 3anobirtu il kpagixui abo HeHanexHomy
BUKOPUCTaHHIO.

1. HaTucHITb KHOMKy @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Binkpuetbcsa meHto [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BwubepiTb 3Ha4OK E KU BigoBpaXkaeTbCa Ha ekpaHi.
Binkpuetbcs ekpaH BBeeHHs PIN-kogy.

3. CkopucTanTtecs knasiatypoto ans seefeHHs PIN-kogy.
BigkpueTbcs nigmeHio.

4. Bwbepitb [Anti-theft (3axucT Big kpagixku)] (3axucT Big
KpagixKku).

BiaKkpreTbcst MeHo onuin.

5. CkopuctainTecs KnaBiaTypolo Ta BCTAHOBITb NpanopeLb
HaBMpOTK NOTPiIGHOI onuiii.

Bu moxeTe Bubpaty Kinbka onuin.

Onujs Onwuc

Stopped: PIN Y pasi npumycoBoi 3ynnHKM ra30HOKOCapKU-po-
(BynuHka: 6oTa Ans NoHoBnNeHHsA pob6oTu NoTpibHO BBECTU
PIN-kog) PIN-kog.

Stopped: Y pasi npMMyCcoBOI 3yMNUHKM ra30HOKOCapKnN-po-
PIN & Alarm 60Ta nyHae 3ByKOBUI CUrHan i Ans NOHOBMEHHS

(8ynuHka: PIN- | poboTtu noTpi6Ho BBecTu PIN-koA.
KofA, i 3ByKOBUIA
curHan)

Lifted: PIN Y pasi nigHimaHHs ra3oHOKOCapku-poboTa nyHae
& Alarm 3BYKOBWIA CUrHar i 4Ns NOHOBMEHHsi poboTun
(MigHimaHHs: notpi6Ho Beectn PIN-koa.

PIN-kog i 3By-
KOBWIA CUrHan)

Tilted: PIN & Y pasi AKLLO KyT Haxuny ra3aoHoKocapku-poboTta
Alarm (Haxun: | nepeBuLlye NEBHE 3HAYEHHS, ITyHAE 3BYKOBUI CUT-
PIN-kop i 3By- | Han i ANst NOHOBNEHHst poboTK NOTPIGHO BBECTH
koBun curHan) | PIN-koa.

6. Bubepitb [Verify (MigTBepauTtn)] (MiaTBepanTn) Ta 3apeectpyiite
HanalTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'sBuTbCcs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycnilwHo 36epexeHo.)] (JaHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb Kna-

BiLLy Y.

IHWi HanawTyBaHHA

36epe)|(e|-|Hﬂ | 3aBaHTaXXeHHSA KOpUCTyBaLUbKUX
HanawTyBaHb

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FTonoeHe meHo)]
(FonosHe meHr) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Save and load
preferences (36epexeHHs1 Ui 3agaHMa)KeHHs HanawmyeaHb)]
(36epexeHHs U 3agaHMaXKeHHs1 HaJlawmyeaHb)

Bu moxeTe 36epertv 4o TpbOX KOPUCTYBALbKMX HaNaLTyBaHb, SKi

BV CTBOPWUIN Ta HACTPOINU B MEHIO HanalUTyBaHb, | 3aBaHTaXUTK iX Y
O6yab-skuii Yyac. Lie o3BoMNsie BUKOPUCTOBYBATU HU3KY KOPUCTYBaL|b-
KMX HanawTyBaHb Ans nepemMunkaHHs BiAnoBigHo Ao poboyoi 30HM Ta
cepefoBuLLa.

MPUMITKA: MeBHi enemeHTn (Hanpuknag, aaty v vac, PIN-kog
TOLLO, YCTaHOBMEHi Ha eKpaHi NOYaTKOBOrO HanaLTyBaHHS1) HEMOX-
NMBO 36eperTu Ta 3aBaHTaXNUTK.

1. HaTuCHiTb KHOMKY @ Ha naHeni KepyBaHHs.

Bigkpuetbcsa meHio [Main menu (FfonosHe mMeHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BubepiTb 3Ha4OK @ KU BioOpaXkaeTbCa Ha ekpaHi.
BigkpueTbcs nigMmeHto.

3. BubepiTb [Save and load preferences (36epexeHHs 1
3aBaHTaXeHHs HanawTyBaHb)] (36epexeHHs 1 3aBaHTaXeHHS
HanawTyBaHb).

» Puc.56

Biokpunetbcsi ekpaH BUGOPY MeHH0.
4. Bubepitb NOTPiGHE MEHIO.

MeHto Onuc

Load 3aBaHTaxeHHs 36epexeHnX KOPUCTyBaLIbKUX
(3aBaHTaxuTN) | HaNawTyBaHb.

Save 36epexeHHst KOPUCTYBaLbKMX HanawTyBaHb, sk
(36eperTn) BMKOPWUCTOBYIOTHCS 3apas.

BigkpreTbcst MeHto onuii.

5. BubepiTb mxepeno 3aBaHTaXXEHHs1 KOPUCTYBALbKUX HanaLuTy-
BaHb abo BapiaHT MicLs 36epexeHHs.
» Puc.57

MPUMITKA: Hanuc [Listed now (Bxe pogani)] (Bxxe gogani) Bigo-
OpaxaeTbCs cnpaBsa Bif NMyHKTIB 3 y>Ke 3apeeCcTpOBaHUMU KOPUCTY-
BaLbKMMU HanalTyBaHHAMMU.

6. BukoHawiTe BKasiBkY, LLO BigobGpaxaloTbCs Ha ekpaHi, Ta 3aBep-
WiTb HanawTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3'ssBuTbCA nosigomneHHs [Are you sure? (Bu Bnes-
HeHi?)] (Bu BneBHeHi?), BUGepiTh [Yes (Tak)] (Tak) i HaTUCHITb kna-
BiLLYy [v].

3MiHa HanawTyBaHb AaTu K Yacy

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHro)]
(lFonoeHe meHro) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Date and time (Qama
U yac) ] (Qama u yac)

Ller NyHKT MEHI0 BUKOPUCTOBYETLCA AN 3MiHW HanawTyBaHb Aatn 1
yacy rasoHokocapku-poboTa.

1. HaTWCHIiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHS.

Bigkpretbcs meHto [Main menu (FfonosHe MeHto)] (TonoBHe MeHto).
2. Bwubepitb 3Ha4oOK @ AKWI BiOOpaxaeTbCa Ha ekpaHi.
BigkpreTtbcs nigMeHto.

3. Bubepitb [Date and time (Oata n yac) ] (data 1 yac).
Biokpuetbcsi ekpaH BUGOPY MEHHO.

4. BuKOpPMCTOBYINTE KNa.iLi E/[Z/[Z/E] ans Bubopy notpibHoro
NMYHKTY MEHI0.

BnbepiTb noTpibHuin hopmat Ans BigobpaxeHHS Ha ekpaHi.

MeHto Onuc

Date format: Bubip dbopmaty gatu: [Year/Month/Day (Pik/
(Popmart pgatu:) | Micaub/[denb)] (Pik/Micaub/OeHb), [Month/Day/
Year (Micsaus/OeHb/Pik)] (Micaub/OeHb/Pik) abo
[Day/Month/Year (OeHb/Micaub/Pik)] (OeHb/
Micaub/Pik).

Time format: MepemukaHHs Mix dpopmatamm yacy [12 hours
(Popmart vacy:) | (12-roamHHuiA)] (12-roguHHmin) Ta [24 hours
(24-rognHHWI)] (24-roanHHUR).

» Puc.58

5. Bwubepitb [Next (ani)] (Oani).
BigkpreTbcs ekpaH BBeAeHHS 4aTtu 1 Yacy.

6. CkopucTainTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHS NOTPiGHNUX AaTtu i
yacy.
» Puc.59

BBeneHHs gatm 1 yacy
(1) BukopucToByWiTe KnaBiLi E/E/E/E] o6 BMGpaTh NoTpibHe
none Ans BBEAEHHs Aatu abo vacy.

(2) CkopucTanTecs knasiaTypoto Ans BBEAEHHS POKy, MiCALs, AHS
abo yacy.

(3) MMoBTOpIiTb KPOKK 1 Ta 2, LWOO BBECTM 3HAYEHHS B YCiX NONSIX, SKi
Tpeba 3MiHNTK.

7. Bwubepits [Verify (NigTBepautn)] (MiatBepantn).

Konu Ha ekpaHi 3’sBuTbCA nosigomnenHs [Saved successfully. (Oari
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb kna-

BiLLy v,
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3miHa moBM gucnnes

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FfonoeHe meH)]
(FonoeHe meHro) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Language (Moea)]
(Moea)

Llet nyHKT MEHIO BUKOPUCTOBYETLCA ANS 3MiHU MOBU iHTepdency
PK-ekpaHa.

1. HaTucHITb KHOMKY @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcs meHio [Main menu (FonosHe mMeHto)] (FonoBHe MeHH0).
2. BwubepiTb 3Ha4OK @ KU BigoBpaxkaeTbCsa Ha ekpaHi.
BiakpueTbes nigMeHto.

3. Bwubepitb [Language (MoBa)] (MoBa).

Biakpuetbcs ekpaH Bubopy mMoBu.

4. Bwubepitb NoTpibHY MOBY.

Moy iHTepdelicy ekpaHa BuGopy MoBM Byae 3MiHeHO.

Konu Ha ekpaHi 3'aBuTbcs nosigomneHHs [Saved successfully. (OaHi
ycniwHo 36epexeHo.)] (dani ycniwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb kna-
BiLLY Y.

CKnpaHHA KOpUCTYBaLbKMX HanawTyBaHb

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FonoeHe meHro)]
(FonoeHe meHro) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Reset all settings
(CkuHymu eci HanawmyeaHHs1)] (CKuHymu eci HanawmyeaHHs1)

Llel nyHKT MEHI0 BUKOPUCTOBYETLCS, OO CKMHYTH BCi 306epexxeHi
KOPMCTYBaLlbKi HanalTyBaHHS Ta NOBEPHYTUCA A0 NOYATKOBKX Hana-
LUTYBaHb NPUCTPOIO.

YBArA: [esiki BigoMmocTi Ta HanawTyBaHHsA, BBeAeHi nig vyac
nepLUoro 3anycky ra3oHoKocapku-po6oTa, Hanpuknag aara,
yac i PIN-kog, He ckuparoTbcs.

1. HaTWCHIiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHs.

Bigkpuetbca meHio [Main menu (FfonosHe meHio)] (TonoBHe MeH1o).
2. BwubepiTb 3Ha4OK @ SAKWI BiOOpaxaeTbCsA Ha ekpaHi.
BigkpueTbcs nigmeHio.

3. BubGepitb [Reset all settings (CkuHyTV BCi HanawTyBaHHs)]
(CKknHYTK BCi HanawTyBaHHS).

Bigkpuetbcs ekpaH BBegeHHs PIN-koay.
4. CkopucTaiiTecs knaBiaTypoto ansi BBegeHHst PIN-koay.

5. BukoHawTe BKasiBKy, L0 BioOpaxatoTbCsi Ha ekpaHi, Ta 3aBep-
WiTh HANaLwTyBaHHS.

Konu Ha ekpaHi 3’aBuTbcs nosigomneHHs [Completed. (3aBepLueHo.)]
(3aBepLueHo.), HAaTUCHITb KNas.iLly Y.

Mepernsg Binomocten npo BUpio6

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (lonoeHe meHro)]
(FonoeHe meHro) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Information
(Bidomocmi)] (Bidomocmi)

Lle nyHKT MeHI0 fae 3Mory nepernsHyT HalnHOBILWY iHopMaLito
npo BWpiO, Hanpvknag cymapHuin Yac poboTun Ta BEPCito NPOrpamMmHoro
3abesneyveHHs.

1. HaTuCHITb KHOMKY @ Ha naHeni KepyBaHHS.

Bigkpuetbcst meHto [Main menu (FonoBHe MeHto)] (FonoBHE MeHHo).
2. BwubepiTb 3Ha4OK E] AKWI BiJOOpaxaeTbCA Ha ekpaHi.
BigkpueTbcs nigmeHio.

3. Bubepitb [Information (BigomocrTi)] (Bigomocri).

MPUMITKA: MNicns nepernagy BidOMOCTEN BU MOXETE NOBEPHY-
TUCS Ha eKpaH BEPXHLOTO MEHI0, HaTUCHYBLUM knasily | 3] a6o
KHOMKY @ﬁ) HaTtucHiTb knasiwy , 1106 NOBEPHYTUCH Ha eKpaH
nigmerto [Others (IHwe)] (IHWwe), abo kKHonKy @ 06 noBepHyTUCH
Ha ekpaH [Main menu (FonosHe MeHto)] (FONOBHE MEHH0).

KepyBaHHS1 YacOM yBiMKHEHHS1 / BUMKHEHHSA
cBiTnoaioaa

[Top menu] (BepxHe meHro) > [Main menu (FTonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHo) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [LED (Ceimnodiod)]
(Ceimnodiod)

Llev nyHKT MeHI0 BUKOPUCTOBYETLCS AN KEPYBaHHS YacoM
YBIMKHEHHS! Ta BUMKHEHHS CBITNOAIOAHOT NaMnu y BEPXHil YacTUHI
rasoHokocapku-pobota. [loknagHa iHdopmalisi npo ceiTnogiogHy
namny HaBefeHa B po3gini «/lamrnosa ceimnosa cugHanizauis»

(cTop. 123).
1. HaTuCHIiTb KHOMKY @ Ha naHeni kepyBaHHS.
Bigkpretbcs meHto [Main menu (FonosHe MeHio)] (TonoBHe MeHto).

2. BwubepiTb 3HaAYOK E] KW BiooOpaxaeTbes Ha ekpaHi.
BigkpreTtbcs nigMeHto.

MPUMITKA: AKwo MeHto He BifobpaxaeTbCsi Ha ekpaHi, Ckopu-
cTanTecs Knasiamm ONs NPOKPYYYyBaHHA eKpaHa.

3. Bubepitb [LED (Csitnogioa)] (Csitnogioa).

BiokpuneTbcsi ekpaH HanaluTyBaHHS rpadika BBIMKHEHHS / BUMKHEHHS
cBitTnogioaa.

4. BubepiTb NOTPiGHY onuito.

Onuisi Onuc

Always ON CaiTnopaion 3aBxam BBIMKHEHO. AKLLo BUGpaHo

(3aBxam uen BapiaHT, y noni [Schedule 1: (Mpadik 1:)]

BBIMKHEHO) (Mpadpik 1:) Byae BcTaHOBMNEHO NpanopeLb, a
YacoBuin iHTepBan BigobpaxaTnmeTbes sik [00:00]
- [24:00].

Always OFF Caitnoaion 3aBxav BUMKHEHO. FAKLLO BUOBpaHo

(BaBxan Lew BapiaHT, npanopui 3 nonis [Schedule 1:

BUMKHEHO) (MTpadvik 1:)] (Mpadpik 1:) i [Schedule 2: (Mpadik 2:)]
(Mpadpik 2:) Byae 3HATO, a YacoBMI iHTepBan Bigo-
6paxatumeTses sik [00:00] - [00:00].

Schedule 1: CBiTnoaioa yBiMKHEHO NPOTArOM BCTAHOBMEHOTO

(Fpadpik 1:) 4aCOBOrO Jianas3oHy.

Schedule 2: CaiTnogion yBiMKHEHO NPOTArOM BCTAaHOBIIEHOIO

(Mpadgoik 2:) 4aCcoBOrO JianasoHy.

» Puc.60

HanawTyBaHHA rpadikis

(1) CkopucTanTecs knasiaTypoto Ta BCTAHOBITb nNpanopeLb y noni
TOro rpadika, IKUM BU Xo4eTe HanaluTyBaTy.

(2) BwukopucToByWiTe KNnaBiLui E/ >~ /E] o6 BMbpaTn noTpibHe
nore AN BBEAEHHS roanH abo XBUMNWH.
(3) CkopwucTantecs knasiaTypoto Ansi BBEAEHHSI 3Ha4YeHHS yacy.

(4) MMoBTOpiTb KPOKK 2 Ta 3, LWOO BBECTM 3HAYEHHS B YCiX NONSIX Ans
BBEEHHS rOAVH i XBUIVH.

YBATIA: He 3a6yabTe BCTaHOBUTU Npanopelb y BignoBigHOMY
noni, Wo6 oTpMMaT MOXKINUBICTbL HanawToBYBaTU rpadiku.

YBArA: Yacosi iHTepBanu, BBegeHi B psigkax [Schedule 1:
(Mpadik 1:)] (Fpadik 1:) Ta [Schedule 2: (Fpadik 2:)] (Mpaddik 2:)
He NOBUHHI NepeKkpuBaTUCS.

5. Bubepits [Verify (NigTBepautn)] (MiatBepantn).

Konu Ha ekpaHi 3’ssBuTbCA nosigomnerHs [Saved successfully. (Oari
ycniwHo 36epexeHo.)] (daHi ycnilwHo 36epexeHo.), HaTUCHITb kKna-
Biwy LY.

Mepernsg goknagHoi iHcpopmauii npo noMmunkn B

po6oTi npucTporo

[Top menu] (BepxHe meHr) > [Main menu (FTonoeHe meHo)]
(FonoeHe meHro) > [Others (IHwe)] (IHwe) > [Error message
(MoeidomneHHs npo nomuriky)] (llogidomsieHHs1 MPO MOMUIIKY)

Llelt NyHKT MEHI0 BUKOPUCTOBYETLCA ANsi Nepernsgy OCTaHHiX noBigo-
MIIEHb NPO MOMWUIKKM, 30KpeMa AoKNaAHUX BifOMOCTEW NPO NOMUIKK,
OTPYMaHUX ra30HOKOCaPKO-POBOTOM.

1. HaTuCHIiTb KHOMKY (& Ha naHeni kepyBaHHs.

Bigkpretbes meHto [Main menu (FfonoeBHe MeHio)] (TonoBHe MeHto).
2. BwubGepiTb 3HA4OK E] KW BiooBpaxaeTbes Ha ekpaHi.
BigkpueTtbcsa nigMeHto.

MPUMITKA: AKwo MeHto He BigobpaxaeTbCsi Ha ekpaHi, Ckopu-
CcTanTecs Knasiamu 015 NPOKPYYYBaHHSA eKpaHa.

3. Bubepitb [Error message (MoBigomneHHs npo noMunky)]
(MoBigoMNeHHs NPO NOMUIIKY).

[asoHokocapka-po6oT BUKOHAE MOLUYK BiJOMOCTEW NPO NOMUIIKY Ta
BUBEAE HA eKpaH CUCOK OTPUMaHUX KOAIB MOMMITOK NOYUHAKUM 3
HaNHOBILLOrO.

4. Bubepitb kO4 NOMUNKN AN Nepernsay AOKNaaHUX BijoMocTen
npo Hei.
» Puc.61

BiokpueTbcsi ekpaH BiAOMOCTEN NPO MNOMUITKY.
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5. Bu 3moxete nobaunTtu gaty i 4ac BUHUKHEHHSI MOMUWITKM Ta 3MiCT
NOBiJOMIEHHS NPO NMOMUIIKY.
» Puc.62

MPUMITKA: Micna nepernsgy BidOMOCTeN BU MOXETE NOBEPHY-
TUCS Ha EKPaH BEPXHLOTO MEHIO, HaTUCHYBLLK knaBily (3. a6o
KHOMKY Wp HaTucHiTb knaily | 3 , 1106 noBepHyTUCS Ha ekpaH
nigmenio [Others (IHwe)] (IHwe), abo kHonKy @ o6 noBepHyTUCSH
Ha ekpaH [Main menu (FonosHe mMeHo0)] (FONOBHE MEHI0).

TEXHIYHE OBCJ1TYTOBYBAHHA

AOEEPE)KHO: Mepepn 3aincHeHHAM NepeBipku abo obcnyro-
ByBaHHS1 ra30HOKOCapKn-pob6oTa 060B’A3KOBO NepeKoHanTecs,
L0 NepemMuKaY XX1MBreHHs1 BUMKHeHo. Kpim Toro, 060B’A3KoBO
BifA’eQHYyNTe aganTep 3MiHHOIoO CTPYMY BiZi PO3€TKMU XUBFMEHHS
nig yac o6¢cnyroByBaHHA 3apAAHOI CTaHLii.

AOEEPE)KHO: O60B’sAI3KOBO HaAAramTe 3axMcHi pykaBuLi
1 OKynsipu Ansi BAKOHaHHSA nepeBipkyu a6o 06cnyroByBaHHS.
HeBWKOHaHHS LWX BUMOT MOXe NPU3BECTU A0 TPaBMYyBaHHS.

A OBEPEXHO: [ns 3amiHM aKkymynsiTopa 3BepHiTbCA B Halwe

TOoproBe npeacTaBHULTBO abo go micuesoro Aunepa.

Takox poboTun 3 o6cnyroByBaHHA abo perynoBaHHA MaloTb BUKOHY-
BaTWCb YNOBHOBaXeHMMU abo 3aBOACHKUMW CEPBICHNMM LIEHTPaMu
Makita 3 BukoprcTaHHAM 3anyacTnH BUpobHuuTBa komnaHii Makita.

YBATA: Hikonn He BUKOPUCTOBYITe ra3oni, 6eH3uH, pos-
pigXyBa4, CnUpPT Ta NOAiIOHI pe4oBUHMU. IX BUKOPUCTaHHSA MOXe
npu3BecTU A0 3MiHN Konbopy, Aedopmaii abo nosiBU TPILLUKH.

YBATA: PerynsipHo YucTbTe NpUcTpii. OOpi3ku TpaBU MOXYTb
HaKkonuyyBaTuUCSA B Waci abo B 3apAAHin cTaHLii.

YBArlA: He muinTe npucTpin, BUKOPMCTOBY YN MUINKY BMCO-
KOFo TUCKY. HegoTprMaHHs Liei BUMOrn MOXe Npu3BecTun 4o
MOLUKOAPKEHHSI ab0 BMXOAY NPUCTPOLO 3 Nnajy.

YuweHHs razoHoKocapku-poboTa

AOEEPE)KHO: Mig yac YniLLeHH:A piXKy4MX NONOTEH ra3oHOKO-
CapKu Ta NOBEPXOHb HAaBKOJIO HUX OyabTe 06epexHi, Wob He
TpaBMyBaTUCS PiXKY4YUM MONIOTHOM.

A OBEPEXHO: BynbTe obepexHi, Wo6 Bawi pyku abo cTo-
POHHI NpeaMeTU He NOTPaNUIM MiXk BePXHLOK KPULLKOO Ta
waci, i nNMnbHyNTe, WO6 He NOPaHUTKU PYKU 06 Kpai BEpXHbLOI
KPULLKK Nif Yac ii 3HiMaHHA Ta BCTAHOBMEHHS.

MpoTpiTh AOYNCTa NOBEPXHIO BEPXHBOI KPULLKM Ta AHO LIACi CyXOoto
raH4ipkor abo raH4yipko, 3MOYEHOI PO3YMHOM HENTPANbHOTO
MUIHOro 3acoby. PeTenbHO NpoTpiTb Koreca Ta MOBEPXHIO HABKOSO
HYX, WOO O4YMCTUTK iX Bif HaKonuyeHnx 6pyay 1 obpiskis.

» Puc.63

MPUMITKA: Y pasi cunbHoro 3abpyaHeHHst BUMUIATE MPUCTPIl
BoAoM0. [licns MUTTS BOAOK peKoMeHA0BaHO AaTh NPUCTPOIO NMOBHI-
CTHO BUCOXHYTU, NMEPLL HiXX 3HOBY BUKOPUCTOBYBATM MOTO.

O6pi3ku TpaBM MOXYTb HAKOMUYYBaTUCS MiXK BEPXHBOK KPULLIKOK
i waci. JoTpuMyiTeCh ONMCaHOT HUXYe NpoLeaypu, Wob 3HATK
BEPXHIO KPULLKY N O4UCTUTU BEPXHIO YACTUHY LUACI.
» Puc.64: 1.BepxHs kpuwka 2. LWaci 3. l'ymoBui cikcatop

4. BcTaBHMI CTpUKEHD

MpuTnckatoun BHU3 KpULLKY AWcCnnes, NigHIMITb | Bid'eqHanTe ogHy 3a
O[HOI0 MoKa3aHi Ha PUCYHKY YaCTUHW BEPXHBOI KPULLIKM.
» Puc.65: 1. BepxHs kpuwka 2. Kpuwwka gucnnes

MPUMITKA: MNepeBipTe npaBunbHICTb 3'€gHAHHS BEPXHBOT
KPWLLKK i3 Waci, nigHiMatoum nepefHi Ta 60KOBi YaCTUHU KPULLIKA.
HenpaBunbHe 3'egHaHHS MOXe NPU3BECTN [0 HEMPABUbHOT
po60TN AaTuUmKIB.

OuunileHHA 3apsigHOoI cTaHuil

Bupanite Becb 6pya Ta 06pi3ku, L0 HAKOMUYUIMUCS Ha KOHTaKTi ANs
3apsifKaHHs 1 OCHOBI 3apsiaHOI CTaHLi.
» Puc.67: 1. KoHTakT gna 3apsgxaHHsi 2. OcHoBa cTaHuil

Ornsp piXky4umx nonoTeH ra3oHOKOCapKu

BukoHynTe ornag pas Ha TUXKAEeHb, AOTPUMYOUMCh ONUCAHOT HKYe
npouenypu.

1. BWMKHITb Nepemmnkay XuBneHHs ra3aoHokocapku-poboTa i nepe-
BEPHITb NPUCTPIN.

» Puc.68

2. [lepeBipTe CTaH piXy4mx NOMOTEH ra30HOKOCAPKM Ta 06epTaHHs
OCHOBM nesa.

[MepeBipTe 3a3HaYeHi HMKYE MOMEHTH.
. Yu o6epTaeTbCst OCHOBA Ne3a, SIKLLO A0KNacTu 40 HET HEBEMUYKe
3ycunna?

. Yu He € pixkydi NONOTHaA ra3oHOKOCaPKN HaAMIPHO 3HOLLEHUMU,
TPICHYTMMMU, CKONOTUMU, AePOPMOBAHNMM TOLLO?

OcHoBa ne3sa Ta piXy4i NoNoTHa ra3oHOKOCapKu
» Puc.69: 1. 3suyannuii 2. 3Hoc (A: 17,5 Mm abo mMeHLue)
3. TpiwuHa 4. Bigkon 5. dedopmauis 6. OcHoBa nesa

3. [epesipTe cTaH (ikcyBanbHWUX rBUHTIB PXKy4MX NOMOTEH
ra3oHOKOCapKu.

[nsa 3HiMaHHA dikCcyBanbHUX rBUHTIB | NEPEBIPKM iX CTaHy AOTpU-
MyMTecs npoueaypuy, OnUcaHoi B po3aini «3amiHa pixxy4ux noaomeH
2a3oHokocapku» (cTop. 136).

®ikcyBanbHWUIA FBUHT PiXKy4Oro NorioTHa ra30HOKOCapKu
» Puc.70: 1. 3BuvaiiHuii 2. 3Hoc 3. PikcyBanbHWUIA rBUHT

MPUMITKA: AKLWO LWOTUXKHEBI NEPEBIPKN HE BUSIBUMMU XXOLHUX Bia-
XWreHb Bij HOPMU, iHTepBan Mix NepeBipkaMn MOXHa 306inbLUNTY.

MPUMITKA: TepmiH criy>x6u pi>ky4oro nofnoTHa ra3oHOKOCapkm
3anexuTb Bi YMOB ekcnryaradlii. 3okpema Moro MoxyTb CKOPOYy-
BaTW 3a3HayeHi Hk4e hakTopu.

*  TpwvBanuii 4ac KOCiHHSA

*  Benuka poboya 30Ha

*  TpaBa 3 TOBCTUMYM CTebnamu Ta NUCTAM

*  Ce30HM aKTUBHOrO POCTYy TpaBu

. HanunaHHs Ha TpaBy Gpyay, NiCKy Y iHWKNX MaTepianis

3amiHa piXKy4MX NONoTeH ra3oHOKOCapKu

AHOHEPE,Q)KEHHFI: 3amiHy pi)Ky4nx norioTeH ra3oHOKOCapKu
cnia BUKOHYBaTy 3rifHO 3 NpoLeaypolo, ONUCaHo B LN
iHCTpYKUii. BukoHaHHsA 3amiHM B iHWLIMI cnocib moxe npu3Be-
CTM [0 HeljacHoro BunaaKy abo TpaBMyBaHHS.

MPUMITKA: MNepLu Hix 3HIMaTX BEPXHIO KPULLIKY NepeKkoHanTecs,
LLI0 NoBNM3y Hemae Byab-SKNX NEePELLKOA,.

MPUMITKA: BepxHs kpuLuKa i LWaci HaginHoO 3’€AHaHi B TPbOX TOY-
kax. CUNbHO MOTArHITE AOrOPY BEPXHIO KPULLIKY, JOKWN pO3TaLLOBaHi
Ha il BHYTPILLUHIV CTOPOHI 'yMOBIi ¢pikcaTopu He Bif'€AHaOTbCS Bif
BCTaBHMX CTPUXHIB LUACI.

LLlo6 ycTaHOBUTM BEPXHIO KPULLIKY Ha MicLie, 3icTaBTe ryMoBi dikca-
TOPW KPULLKKN 3i BCTABHMMU CTPVXKHSAMM LUACI Ta CUMbHO HAaTUCHITb Ha
KPWLLIKY.

» Puc.66

AOSEPE)KHO: Mia yac 3amiHK piXKy4mx NoONoTeH ra3oHOKOo-
capku 060B’sI3KOBO CIlifi BAKOPUCTOBYBAaTU 3aXUCHI OKYnspu
Ta pyKaBuLi.

A OBEPEXHO: BukoHyiTe 3amiHy Ha piBHiW i CTiliKin
NOBEpPXHi.
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YBATlA: 3amiHy pi>XXyunmx nosioTeH ra30HOKOCapKu chnig BUKOHY-
BaTX NPUGNU3HO pa3s Ha 2 - 6 TMKHIB. YacToTa 3aMiHM 3anexuTb
Bifi 4aCTOTM KOCiHHS1 Ta CTaHy TpaBw.

YBATIA: MpucTpin Mmae Tpu pixyumx nomnotHa. Bei Tpu nonotHa
cnig 3aMiHATM ogHoYacHo. HaBiTb SKLO NOLWKOMXKEHUM € NuLue
ofiHe piXKy4e NONIOTHO ra30HOKOCapPKM, 3aMiHUTK cnif yci Tpu
noroTHa.

YBATIA: Oinsi 3aMiHM piXKy4MX NONIOTEH ra30HOKOCAPKMU NOTPiOHi

3a3Ha4eHi Huxk4e iHcTpyMeHTU. MpurotymnTe Ui iHCTPyMeHTH

3aspganerigb.

. BukpyTka (xpectoBa) (BUKOPUCTOBYETBLCS ANSA 3HATTS Ta BCTa-
HOBIEHHS PiXKy4MX MNONOTEH)

. MetaneBwuii cTpuxeHb abo BUKpyTKa AiaMeTpoM 6 MM | OBXU-
HOIO LoHariMeHLWwe 160 MM (BMKOPUCTOBYETLCA A4S dikcawil
OCHOBM Nnes3a)

AKLo piXy4i NONOTHa ra3oHOKOCapKu € HaAMIPHO 3HOLLIEHUMU, Tpic-
HYTUMW, CKONOTUMU, AedOPMOBaHNMM TOLLO abo AKLLO dikcyBarnbHi
FBUHTW PKYYMX NONOTEH ra30HOKOCAPKM € 3HOLLEHUMU, iX Crig 3aMmi-

3. 3HiMiTb pi>ky4i NONoTHa ra3oHOKOCapKu.

BUKpyTiTb rBUHTY, SKi PIKCYIOTb PiXKYYi MONOTHA ra30HOKOCapPKK, 3a
[,0MOMOTOH XPECTOBOI BUKPYTKMU.
» Puc.72: 1.BuHT 2. Pixxy4e NoNoTHO ra3oHOKOCapKu

MPUMITKA: Mig yac Bukpy4yBaHHS rBUHTA BTPUMYNTE pixyde
MOOTHO ra30HOKOCapKM NanbLsaMu. AKLLLO LbOro He 3pobuTu,
pi>ky4e NoMoTHO ra3oHOKOCAPKM MOXe NPOBanUTUCS B MPOMIXOK
MiXX BEPXHBOI KPULLKOHO i LIACi.

4. [pviegHaniTe HOBI PiXXy4i NONOTHA ra30HOKOCaPKM.

Bukopuctante rBuHTY, SKi 4OAATHCA A0 HOBUX PiXKY4MX MONOTEH
rasoHokocapku. [licna npuegHaHHsA nepekoHanTecs, Wo pixydi
NornoTHa ra3aoHOKOCapkn 06epTatoTbCs HABKOSO MBUHTIB.

» Puc.73

YBATIA: ins 3a6e3ne4veHHs1 HAAINHOIO KPiNneHHs piXy4nx
NOJIOTEH Fra30HOKOCaPKWN AOTPUMYMATECS HaBeAEHUX HMXKYe
BUMOT.

. BukopuctoByiTe rBUHTH, AKi 4O0[AIOTLCA A0 PiXKYUYMX

HUTWU, OOTPUMYHOHYUCH OnNUcaHoi Hx4e npouenypu.

1. BWMKHITb NepemMuKay X1BMeHHs ra3oHoKocapku-poboTa i nepe-

BEPHITb NPUCTPIN.
2. 3adgikcyiiTe oCHOBY Nne3a.

BupiBHAViTE OTBOPY 3aXMCHOI NNIACTUHM, OCHOBM J1€3a Ta KoXyxa
nesa, nicnsi Yoro BCTaBTe MeTaneBuin CTPUKEHb. AKLLO OCHOBa ne3a

He noBepTaeTbCs, ii 3adikcoBaHo.

» Puc.71: 1. Metanesun cTpmwxkeHb 2. 3axncHa nnactuHa

3. OcHoBa nesa 4. Koxyx nesa

BUKPYU4eHi cTapi rBUHTH)
. MiuHO 3aTArHITL BUHTW.

NnosyioTeH rAa30HOKOCapKu. (He BMKOpMCTOByﬁTe NOBTOPHO

5. BuTsarHiTe MeTanesui CTpuKeHb, kM Byrno 3adikcoBaHo

BUXiAHE NONOXEHHS.
» Puc.74: 1. MeTtanesui CTpuxXeHb

OCHOBY re3a, i NOBEPHITb NEpPeBEPHYTY razoHokocapky-poboTa y

ans ii nepesanycky.

MPUMITKA: Micns 3amiHW piXy4nx NonoTeH ra3oHOKOCapKku He
3abyabTe BBIMKHYTU NepeMuKaY X1BMEeHHS ra3oHoKocapkn-poboTa

PerynsipHi nepeBipku

PerynspHo nepesBipsniTe 3a3HayveHi HK4Ye MOMEHTH.

0O06’ekT
nepesipku

Mpeamet nepeBipku

3axoAu Ans ycyHeHHsi npo6nem

YacroTta
nepesipok

[azoHokocap-
ka-pobot

Uu € akicb npobrnemu 3 pixky4rmMu NonoTHamm
rasoHOKOCapkun?

Ao NpucTpint He 3abesnedye HanexHe KOCIHHS, BUMKHITb MEPeMUKaYy XMNBMEHHS,
nepesipTe piXy4i NONOTHA ra30HOKOCAPKM Ha NPeAMET 3HOLLUEHHS, TPILLWH YK
BiKONIB i 3aMiHiTb iX, SKLO B LbOMY € noTpeba.

Pa3 Ha
TUXKOEHb

Uu cTabinbHO pyxaeTbcsi ra3oHoKocapka-poboT?

AKwo pyx rasoHokocapku-poboTta € HecTabinbHUM, BUMKHITb NepemMuKkaY Xus-
TNeHHs 1 NepeBipTe, Y1 He NOLLKOAXEHI Koneca 1 Bici Ta YM He 3aBaxaloTb
Kornecam i ocsiM 3acTpsrni CTOPOHHI NpeaMeTy abo HakonuyeHHst 6pyay un
CMITTA. AKLIO YCyHYTU Npobrnemy He BAA€ETbCA, 3BEPHITLCA 40 HALLOrO TOProBOro
npeacTaBHULTBA.

Pa3 Ha micaub

MpucTpiit Buaae He3BUYHi 3ByKn?

AKLLO NPUCTPIN BUAAE HE3BUYHI 3BYKW, BUMKHITb MEPEMUKaY XVBMNEHHS Ta nepe-
BipTe, YN HE NOTPaNUIN MK PYXOMUMM YaCTUHaMW KOMIC Ta pPiXKy4Mmu nonoTHamm
ra3aoHOKOCapKn CTOPOHHI NpeaMeTu. AKLLO YCyHy T Npobrnemy He BAAETLCS, 3BEp-
HITbCS 1O HALLIOro TOProBOro NpeAcTaBHULTBA.

Pa3 Ha micsaub

Yu 3paTeH NpuCTpit BUKOHATU CTUKYBaHHS
HanexHUM YMHoOM?

AKLO NpUCTPIN HEe MOXe 3QINCHUTY CTUKYBaHHS, BUMKHITb NepemMuKad XUBMEHHS
i, NlepecyBato4mn rasoHoKocapky-poboTa pykamu, nepesipTe, Y € MOXKITMBUM
npaBurbHe CTUKYBaHHS i3 3apsiAHOI0 CTaHUiel0. FAKLLO NpaBunbHe CTUKYBaHHS €
HEMOXITMBUM, BUKOHANTE 3a3HauveHi Huxkye aii.

- YcyHbTe BCi nepelukogu nobnuay Big Konic.

- YCTaHOBITb BEPXHIO KPULLKY HANEXHUM YMHOM. (BepxHs kpuika mae 6yTu 3akpi-
nneHa B TPbOX MiCLSX)

- AKLLO NOBEPXHS Mi OCHOBOIO CTaHLi € HEPIBHOI, BUPIBHAWTE Ti.

Pa3 Ha micsaub

3apsigHa
cTaHLis

Yu ropuTb iHAMKaTOp CTaHUii 3eneHnm?

Akwwo iHamkaTop cBiTUTbLCA abo Gnumae YepBoHUM abo He CBITUTLCA B3arani, raso-
HOKocapka-poGOT He 3MOXKe 3[iiCHI0OBATH KOCIHHSI. [epeBipTe 3a3HayeHi Hxve
MOMEHTM Ta BXMBITb BiAMOBIAHNX 3ax0iB ANt yCyHEeHHs npobnem.

Akwo cBiTno-
nioa ra3oHoOKo-
capku-pobota

- Yu nig’egHaHWn aganTep 3MiHHOMO CTPYMY HaneXHNM YMHOM A0 PO3ETKU CBiTUTbCA
KMBINEHHSA? abo 6numae
- Yy nig’egHaHWi WnaHroBuii kabenb HanexHUM YMHOM 4o aganTtepa 3aMiHHOro YepBOHUM
CTpyMy Ta 3apsiAHOT cTaHLii?
- Yu nig’egHaHi po3’emMy MeXoBOro ApOTY HaneXHUM YMHOM A0 3apsAHOI CTaHLii?
- Yu nig’eaHaHi HaNEXHUM YMHOM 3’€JHYBaYi MEXO0BOro ApoTy?
- Yn Hemae po3pmBIB y KOMi MEXOBOro ApoTy?
Un 3aKpinneHo HanexHnM YMHoOM 3apaaHy AKWo 3apsifgHa cTaHuia He 3adhikcoBaHa, 3aTArHiTb FBUHTOBI KiNKu LWECTUrpaHHUM Pa3 Ha
cTaHuin? KMnoYemM Ha 6 MM. TUXOEHb
Un He HanMUNNK Ha KNeMn CTOPOHHI MaTtepiann? | [leski matepianu B pasi HanMnaHHS MOXyTb CTBOPIOBATH 3aBafm AN 3B'A3Ky Ta Pa3 Ha
3apsimKaHHsA. O4ncTbTe KOHTaKT ANs 3apsa)KaHHSA Ta iHWi knemu Big 6pyay. TUXAEHb
UY1n He CTUPYUTL HaNPSIMHWIA APIT i3 OCHOBU AKLWO HaNPAMHWUIA APIT CTUPYNTD i3 Na3a OCHOBY CTaHLi, BCTaBTE MOro 3HOBY. Pa3 Ha
cTaHLuii? TUXOEHb

ApanTtep 3MiH-
HOro CTpyMy
Ta LWnaHroBui
kabenb

YUn BCTaBNEHO BUMKY XMBIEHHS Ta KNeMW
HafiNnHO 1 NOBHICTIO?

AKLLO BUIIKA He LLiNbHO TPUMAETLCS B PO3eTLi abo knema — y po3’emi, BCTaBTe
BUIIKY UM KIIEMY HAaHOBO.

Pa3 Ha micaub

Y He nowkomkeHi kabeni?

ko obornoHka kabento 3nasuTb abo Ceplio3HO NOLLKOMKEHA, 3BEPHITLCA 40
HaLLOro TOProBoro NpeAcTaBHULTEA.

Pa3 Ha micaub
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O6’ekT MpeameT nepeBipku 3axoau Ans ycyHeHHsi npobnem YacroTta
nepeBipku nepeBipok
Micue Yu NpucyTHI CTOPOHHI NpeameTun? MpwnbepiTb yci NpeamMeTy, siki MOXYTb NMOLLKOAMTM PixXydi NONOTHA ra3oHOKOCapKW Pa3 Ha micsaub

BUKOPUCTaHHS abo noTpanuTy MiXk YaCTUHaMM ra3oHOKocapkn-poboTa, LWo obepTatoTbest. (ApiGHi

KaMiHLUi, rifkn, CMITTS, MOTy3KonoAibHi npeaMeTn ToLwo.)

Yu 3a3Hanm sikMxocb 3MiH yMOBU po6oTn?

BXWBiTb OnNMcaHnx HxYe 3axodiB ANs YyCYHeHHs npobnem.

- Akwo BUcoTa Tpaswu nepesuLLye 65 MM, CKOCiTb Tpasy, LWO6 il BUCOTa He nepeBu-
LlyBana Lboro 3Ha4eHHsi.

- Bupanitb yci 6yp’siHu, siki € BALLMMK 3a TpaBy.

- 3acunTe BCi iMY Ta 3armMBOUHK 11 BUPIBHANTE HEPIBHI MicLS.

- He BKOpUCTOBYITE NPUCTPIV 3@ HASIBHOCTI BENMUKUX KartoX Yu CHIrOBUX 3aMeTiB.

Pa3 Ha micaub

BOrO Ta HaMpsiMHOTo ApOTiB?

Uu € akicb Npobnemu i3 BCTaHOBMEHHAM MeX0- | AKLLO Ui ApOTY NiAHIMaOTbCA Haf, 3eMIeto, 3HOBY 3akpiniTe X Kinkamu.

Pa3 Ha micsaub

NMoBoaXXeHHS 3 NPUCTPOEM NiCNA 3aBepLUEHHA
CEe30HYy

[Micns 3aBepLUeHHSA Ce30HY KOCIHHS 3HIMITb 3a3HayeHi HDKYe YacTUHM
MPUCTPOIO Ta MOMICTITb iX Ha 36epiraHHs B NPUMILLEHHS.

. [a3oHokocapka-poboT

*  3apsigHa cTaHuia

. ApanTep 3MiHHOIo CTpymy

. LLinaHrosuit kabenb

YBATA: MNepep 36epiraHHsiM 3apsafgiTb ra30HOKOCapKy-poboTa. |

MPUMITKA: MexoBuiA ApiT Ta HANPSIMHi APOTU MOXHA 3arnLUNTK
Tam, Ae iX yCTaHOBMEHO.

OunctbTe ra3oHokocapky-poboTa Ta 3apsigHy CTaHLUito, NepLl Hix
NoMICTUTK iX Ha 36epiraHHs. [JoTpUMynTECSt ONMUCAHMX HUXKYeE npoLie-
AYP, WOB 3HATW KOXKHY YaCTUHY.

[JemoHTax agantepa 3MiHHOro CTpymy
1. Big'egHavite agantep 3MiHHOrO CTPYMy Bifi PO3ETKMN XNBIEHHS.
2. 3HiMiTb LWNaHroBuii kabensb.

3. fAkuwo aganTtep 3MiHHOro CTpyMy KpinUTbCS A0 CTiHWU, 3HIMITb
Oro 3i CTiHW.
» Puc.75

MPUMITKA: BukoHy/Te AeMOHTaX agantepa 3MiHHOro CTpyMy B
nopsaky, BUsHa4eHoMy Limdppamu Ha intocTpadii.

OeMoHTax 3apsAgHOI CTaHLi

AOEEPE)KHO: HapsranTte pykaBuui nig 4yac BUKOHaHHSA i€l
po6otu.

1. BigkpunTe KpuLLKy 3apsaHOT CTaHUii Ta 3HIMITb LUaHroBUMN
kabenb.
» Puc.76

2. BuTArHITb KOHTAKTU MEXOBOIO Ta HANPSIMHOTO APOTIB i Big'ea-
HaiTe KOXeH i3 LUMX OPOTiB BiJ 3apsagHOi cTaHLii.

3. 3HiMiTb rBUHTOBI Kiflk1u 3 OCHOBW CTaHLii 3a JONOMOrOH LUECTU-
rpaHHOro Kntoya Ha 6 MM.
» Puc.77

36epiraHHA

AOEEPE)KHO: Mip yac 36epiraHHA ra3oHOKOCapKu-poboTta
nepemMukay XuBneHHA Mae 6yTn BUMKHEHUN.

FAKLLo razoHoKocapKy-poboTa 3 yBIMKHEHVM XUBMEHHAM HE BUKO-
pVCTOBYBAaTU NPOTArOM TPUBASOro Yacy, akyMynsaTop MOXe Haj-
MIpHO PO3PSAANTUCA Ta CTaTV HenNpuaaTHUM A8 BUKOPUCTaHHS.

YBATA: MpoTpiTb Ao4YMCTa KOHTAKTHi YaCTUHM 3apAAHOI CTaH-
uii, 4poTHK Ta Kabeni cyxoro raH4ipKo TOLWO, NepLU HiX NOMi-
CTUTM iX Ha 30epiraHHA. 36epiraHHsa 3 HaNUNIMM OpyaAOM MoXe
CNPUYUHUTU KOPO3ito uM ipXKy.

YBArA: MNoknagiTb rBUHTU, AKi BAKOPUCTOBYBanucs ans
KpinneHHs 3apaaHoi cTaHLii Ta aganTepa 3MiHHOro CTpyMy,
y nakeT abo iHWKIA KOHTelHep i 3GepiranTe ix Tam, Wob He
3aryouTu.

36epiraite obnagHaHHs B MicLi, Ike 3aJ0BOSbHAE HABEAEHUM

HWXXYe BUMOram.

. PiBHa Ta cTilka noBepxHs

. Micue mae 6yTu 3axuLieHe Bif NPSMUX COHAYHUX NPOMEHIB,
[OOLLY, CHiry Towo

. Hwu3sbka Bonoricte

. Micue, HegocTynHe ans fiten
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MPUMITKA: MasoHokocapky-poboTa MoxHa 36epiratv y BepTukarnb-
HOMY MOJOXEHHI, Ik MokasaHo Ha intocTpallii. Y pasi 36epiraHHs
NPUCTPOIO Y BEPTMKANBHOMY MOMOXEHHI MOro cnifg po3miCTUTH Ha
PIBHIN i CTiliKii NOBEPXHi.

» Puc.78

YTunizauia BupooGy

Mig wac ytunisauii uboro BMpoby crif 4OTpMMYBaTMCSA MiCLIEBUX HOPM
i NpaBUNBbHO yTUNi3yBaTU OKPEMI NOr0 YaCTUHM.

AHOHEPE,CDKEHHFI: Fa3oHOKOCapKa-po6oT MiCTUTbL aKymy-
naTop. Mig yac yTunisauii uboro BMpoOy 3HiMiTb akyMynaTop

i yTunisymre noro okpemo. Crnpobu yTunizyBaTtu akymynstop
pa3soM i3 NPUCTPOEM MOXYTb NPMU3BECTM A0 HELLACHOro BUMaaKy 4u
TpaBMyBaHHS Yepes3 po3puB akyMynsaTopa, Noxexy abo yTBOpeHHs
anmy.

AHOHEPE,LDKEHHH: He npautorite 3 Mmokpumu pykamu. Lie moxe
NPU3BECTU A0 YPAXKEHHS €NEKTPUYHUM CTPYMOM.

| AOEEPE)KHO: Mig yac po60TH BUKOPUCTOBYITE pyKaBULL.

MNPUMITKA: LLlo6 3HATW akymynsiTop, HeobxiaHo posibpatu Lwaci.
MMpuroTynte XpecToBy BUKPYTKY.

3HATTA aKkymynsaTopa

AOEEPE)KHO: AxymynaTop cnig 3HimaTu nuwe nig yac ytu-
ni3auii uboro BUpoOoy.

AOBEPE)I(HO: [na 3amiHn akymynsTopa 3BepHiTbCA B Halle
ToproBe NpeAcTaBHULTBO abo Ao MicueBoro aunepa. Cnpoba
3aMiHUTU aKyMynATOp CaMOCTIIHO MOXe HeraTMBHO BMAVHYTU Ha
BOAOCTINKICTb MPUCTPOLO.

1. BuWMKHITb NepemMukay Xu1BneHHs ra3aoHoKocapku-poboTa.

2. 3HiMiTb BEPXHIO KPULLKY.
» Puc.79: 1. Nepemukad xuBneHHs 2. BepxHs kpuwka 3. LLaci

3. BigkpyTiTb 14 rBUHTIB y BEPXHIi/l YaCTUHI LWACi Ta 3HIMITb BEPXHIn
KOXYX.
» Puc.80: 1. BepxHin koxyx

4. Big'egHanTte 2 wrekepw, nig’eqHaHi 4o akymynsTopa.
» Puc.81: 1. Kpuwika akymynstopHoro Bigciky 2. Ltekep (Manui)
3. Wtekep (Benukuin)

MPUMITKA: Akwo BMKOHATV NpoLeaypy BaxKo, 3HIMITb LUTEKep,
NPVKPINIeHnii 40 BEPXHBbOTO KOXYyXa.

5. Big'egnanite 3 wTekepw, Nig’€AHaHi 4O OCHOBHOI Nnatu.
» Puc.82: 1. OcHosHa nnarta 2. LUtekep (Benukuin) 3. LLtekep
(manuin)

6. BigkpyTiTb 3 rBUHTU KPULLIKM aKyMYnATOPHOrO BiACIKY.
» Puc.83: 1. KpuLuka akymynsaTopHOro Biaciky

7. 3HiIMITb KPULLKY aKyMynATOPHOrO BiACIKY i 3HIMITb akyMynsaTop
pas3oM i3 niacTaBKoo.
» Puc.84: 1. Kpuiika akymynsTOpHOro BiAcCiKy 2. AKymynsTop

3. MigcTaBka

8. 3HiMiTb akymynaTop i3 niacrtaBku.
[Mig vac ytunisauii akymynsitopa 4OTPUMYNTECS MICLLEBUX HOPM.

| AOEEPE)KHO: He po3bupaiTe 3HATUIA aKyMynsiTop.
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CUCTEMA 3AXUCTY

[azoHoKOCapKy-pob0Ta OCHALLLEHO CUCTEMOLO 3aXUCTY. Y pasi BUHUKHEHHS MOMUIIKM CUCTEMA 3aXMUCTY CrpaLboBYE N YCi ABUTYHWN aBTOMaTUYHO
3yNUHSAIOTLCS. BigomocTi npo nomunky Bigobpaxatotbest Ha PK-ekpaHi pasoM i3 Kogom noMunku.

Kop BigomocTi npo nomunky Mpuunna Lis

EO012 Mpobnema 3 ABUryHOM NpaBoro Koneca CTOpOHHI NpeaMeTy, Taki ik TpaBa uM rinku, nepe- OrnsiHbTe Koneca Ta BUAaniTe yCi CTOPOHHI Npea-

E013 Mpobnema 3 ABUTYHOM FiBOTO Korleca LLKOKaIOTb 06epTa|:|H|o konic, abo MPUBOAHWA fiBU- | METH. Takox nepesipTe, 4u Bianoeigae poboya 3oHa
TYH NepeBaHTaXXeHUN Yepes YNCNEHHI 3ITKHEHHS. BMMOram Ao poboyoro cepefoBuLLa, 3a3HaYeHM B

IHCTPYKUIT 3 ekcnnyaTauii.
[MepesanycTiTb NPUCTPIN Yepes Aeskuii vac.

E020 [MepeBaHTaXeHWN OBUTYH PiKy4Oro [BUryH piXky4oro nonoTHa nepeBaHTaxeHun i3 aku- OrnsiHeTe OCHOBY ne3a Ta BuAaaniTb YCi CTOPOHHI

nonotHa XOCb NPUYMH. Hanpuknag, CTOPOHHI NpeaMeTw, Taki npeameTy.

E021 Mpo6nema 3 ABUTYHOM piXy4Oro NofoTHa ﬁl;;gasa abo rinku, 3aBaxatTb 06epTaHHIO OCHOBYU Mepe3anycTiTb NPUCTPI Yepes Aeskuii vac.

E030 [BUryH perynioBaHHs BUCOTU KOCIHHSA [BUryH perynioBaHHs BUCOTU KOCIHHA nepeBaHTa- OrnsiHbTe MexaHi3m perynioBaHHs BUCOTU KOCIHHSA Ta

nepeBaHTaXeHUn XEHWN i3 AKMXOCb NPUYNH. Hanpuknaz, CTOPOHHI BUAaniTb CTOPOHHI NpeamMeTn.

E031 Mpo6ema 3 ABUTYHOM PEryIioBaHHS! npeameTy, Taki ik Tpasa abo rinku, 3aBaxaroTb pyxy

BUACOTH KOCIHHS MEXaHi3My perynioBaHHsi BUCOTU KOCIHHS.

E040 BigcyTHin curban gpoty ApanTtep 3MiHHOTO CTPYMY YM LUMaHroBui kabenb [MepeBipTe iHOMKATOP Ha 3apAAHIN CTaHLii.
NOLIKOXEHWI abo 3'eqHaHHA MEXOBOro ApoTY 3eneHuii / NocTiHe CBITNO: 3BEPHITbCS A0 Aunepa
cnabke. abo B Halle ToproBe NpeACcTaBHULITBO.

YepBoHWI / BiMMaHHs: nepeBipTe MexoBui

[OpiT i 3HOBY Nig’eqHanTe oro. 3amiHiTb y pasi

NMOLUKOXEHHS.

He roputb: nepesipTe agantep 3MiHHOrO CTPyMy

Ta LUNaHroBmi kaberb i TOBTOPHO NiAKMOYITh iX.

3aMiHiTb y pasi NOLLKOOXKEHHS.
KoxeH kog kaHany npucTporo Ta 3apsiaHoi cTaHuii 3MiHiTb BiANOBIAHMM YMHOM KO KaHary curHany
BiApi3HAETbCS. apoTy B MeHto [Security (Beaneka)] (Beaneka).
MMpucTpin 3aHaaTo Aaneko Bif MEXOBOro ApOTY. MpoknagaiTe MexoBuit ApiT Tak, Wob ycs poboya 3oHa

6yna poaTtalioBaHa B Mexax 35 M Bif HbOro.
CurHanu 6rokyloTbCs OTOYYIOHMMI MeTaneBnmMm 36inbLUTe NOTYXHICTb CUrHany B pobouilt 30Hi LWns-
npeameTamu (NapkaHamu, apMaTypoto) i nepeLLKo- XOM 36iNbLUEHHS KiNbKOCTi OCTPIBLIB, 3MEHLUEHHS
[aMu Bif iHLWIKMX NPUCTPOIB. po60o40i 30HK TOLLO.

E041 Mo3a po6o4oto 30HO HenpaBunbHe nigkntoyeHHs abo BCTaHOBMNEHHS [MepekoHarTecs, L0 MEXOBi APOTU BCTAHOBMEHI
MEeXO0BOro ApoTy. Hanpuknaza, MexoBi 4poTu nepe- HaneXHUM YYHOM i HagiNHO Mig’eaHaHi 4o 3apsiAHOT
TUHaTbCS abo NPUCTPI BUDKIKAE 3a Mexi poboyoi | cTaHuil.
30HW Yepes BUCOKUIN CXUM. Cnoci6 npoknagaHHa MeX0oBOro APOTY ONUCaHWUIA Y

NOCIGHUKY 3 YyCTAaHOBMEHHS.
CurHanu 6rokyloTbCsl OTOYYIOHYMMI MeTaneBnmMm 36inbLUTe NOTYXHICTb CUrHany B pobouilt 30Hi LWns-
npeameTamu (NapkaHamu, apMaTypoto) i nepeLLKo- XOM 36iNbLUEHHS KiNbKOCTi OCTPIBLIB, 3MEHLLEHHS
[amu Bif iHLWWX NPUCTPOIB. po60o40i 30HK TOLLO.
HasiBHi nepeLukoam Bif curHanis iHWMX NPUCTPOIB 3MiHiTb BIANOBIAHNM YMHOM KOZ, KaHamny curHany
no6nuay. [poTy B MeHto [Security (besneka)] (be3sneka). Takox
nepeBCcTaHOBITb MEXOBI APOTU Tak, LWO6 BiacTaHb Mixk
oboma gpotamu byna He MeHLwe 1 M.

E051 TumyacoBa npobnema MpucTpin nepebysae nig BNIMBOM BUCOKOI TeMnepa- | Yepes Aeskunil Yac nepesanycTiTe NPUCTpI abo
Typu abo kHorka «3YMUHKAY 3anuwaeTtbea aktue- | po3bnokyinte kHonky «3YTMUHKAY, 3akpmBLUM KpULLIKY
HOIO MiCNs KOMaHAM Ha NOYaTOK KOCIHHS. Avcnnes nicns KoMaHay Ha NOYaToK KOCIHHS.

E060 AkymynsTop po3psianecs MpunCTpinn He MoXe 3HaNTK 3apsiAHY CTaHLo. MepesipTe NpaBUMLHICTL NPOKNaAaHHS MEXO0BOro Ta

HanpsiMHOro ApOTiB.
Cnoci6 npoknagaHHs MeXoBOro Ta HanpPsIMHOTo Apo-
TiB ONNCaHUIA y NOCIGHUKY 3 YCTaHOBIEHHS.
Onuist KOCiHHA BcTaHoBMeHa Ha [Auto mowing Mig yac po6oTn Ha JoAaTKOBIV AiNSHLI BCTAaHOBITh
(ABTOMaTUYHE KOCiHHS)] (ABTOMaTMYHE KOCIHHS) Nig | onuito kociHHs [Mowing without charging (KociHHs
yac poboTn Ha [OAATKOBIN AiNaHLI. 6e3 3apaaxaHnHs)] (KociHHs 6e3 3apsaxanHs). Mig
yac po6oTn Ha 4oAAaTKOBIN AINSHUI NPUCTpI He MoXe
NoBEpPHYTUCH A0 3apsiAHOI CTaHUii.
AKYMYNSITOp PO3PAOXKEHUN. MpnCTMKYNTE ra3oHOKOCapKy A0 3apsAHOT CTaHLii

E064 Hu3bkuii 3apsig akymynsitopa AKYMYNSITOp 3aHaATO PO3PSAKEHWIA. AnA 3apAKaHHS. .

Akwo npobnema He 3HWKHe, 3BEPHITLCA A0 Annepa
AKYMYTNSATOP PO3PALKEHNNA. abo B Hallle ToproBe NpeacTaBHULITBO.

E080 Mpobnema 3 enekTpoHikoo BuHukna TumyacoBa npobnema, nos’sA3aHa 3 enek- MepesanycTiTe NpUCTpin.

TPOHikoto abo Mikponporpamoto B1poby. Akwo npobnema He 3HWKHe, 3BEPHITLCA A0 Annepa
abo B Halle ToproBe NpeacTaBHULITBO.

E100 3acTpsaraHHs 3aaHi koneca Npokpy4yrTbCS Yepes barHo. YcyHbTe Nnpobnemy NpokpyvyBaHHS 3aAHix Konic,

PO3piBHABLUM I'PyHT ab0 0OMeXMBLLIM POGOYY 30HY
MEXOBVM [IPOTOM.

E101 Mpobnema 3i CTUKyBaHHSAM MpuncTpin He 3mir NnpuegHaTCa A0 3apaaHoi cTaHuii | O4ncTbTe KOXHY KnemMy. AKLO 3apsaHa CTaHLUis Haxu-

abo B 3apsiAHiN CTaHUii BUHMKNA NOMUnKa. neHa abo nepekoLleHa, yCTaHOBITb il piBHO. AKLIO
iHAVKaTOpP Ha 3apAAHIN CTaHLii CBITUTLCA YePBOHUM,
BUIMITb BUIIKY, 3a4ekanTe AesKun Yac i nepesany-
CTiTb 3apsiAHy CTaHL;jto.

E102 MpuncTpin nepeBepHyTUIA MpunCTpin cunbHO HaxmneHWn abo NepeknHyBCS. BvnpaBTe nonoxeHHs NpucTpoto.

E103 ["azoHoOkOCapka Haxununacs [MpuCTpin HaxMneHun 3a Mexi JONyCTUMOro [MepemicTiTe NPUCTPIN Ha piBHY AiNsHKY. MNpoknagite
[ianasoHy. 3aHOBO MEXOBWI APIT Tak, Wwo6 Benuki cxunu 6ynu

nosa po60oy4oto 30HOH.

E104 MpucTpin nigHAaTU [aTtymk nigHiMaHHA cnpauboBYeE, KON NPUCTPIN [oTpumyinTecs BiacTaHi Mix nepeLukogamu i po6o-
HaTukaeTbecsA abo HaKmXae Ha NepeLuKoay. YO0 30HOI0 Ta Nepe3anycTiTb NPUCTPIN.
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Koo BignomocTi npo nomunky MpuuunHa Lis
E105 Mpo6nema 3 4aTYNKOM 3iTKHEHHSA BepxHs KpuLKka He NOBEpPTaeTbCsA B CTaHAApTHE FAKLIO NPUCTPIN 3iLLTOBXHYBCS 3 NEPELLKOAO, NpU-
NONOXEHHS. 6epiTb 1oro Big Hel. Buaanite 6pya abo cTOPOHHI
NpeaMeTH, Lo 3acTPSrMM MiXk BEPXHbOK KPULLIKOKO Ta
waci, i nepekoHanTecs, Lo BEPXHS KpULLKA BiNlbHO
pyXaeTbCsi HABKOIMO BCTABHUX CTPUKHIB.
E200 Mpobnema 3 gatyvkom netni MoraHui KOHTaKT abo BUILLIOB i3 Nafy AaTyuk ApoTy. | 3BepHiTbca Ao Aunepa abo B Halle Toproe
E201 Mpobnema 3 gaTyvMkom Haxuny He Baanocs 3B’a3atuncs 3 4aT4MKOM Haxuny. NPEACTaBHALTEO.
E202 [Mpobnema 3 4aTYNKOM 3yMUHKN EkcnnyaTtauiniHa HaginHicTb kHonku «3YTTUHKA»
3HUXKYETLCS.
E203 Mpobnema 3 gaTymkoMm iHepuiliHoro BUMi- | He Boamnocs 3e’si3aTucst 3 4aT4MKOM iHEpLiHOro
ptoBasibHOIO NPUCTPOLD BVIMIpPIOBANbHOIO NPUCTPOIO.
E204 Mpo6nema 3 aT4YNKOM BUCOTM pi3aHHs MoraHui KOHTaKT abo BUILLIOB i3 Nagy AaTyuk nig-
MOMHOrO MeXaHiamy, NOMUIKa B MigKIMOYeHHi.
E206 Mpo6nema 3 gaTynkom nigHiMaHHsA EkcnnyaTauiiHa HagiiHicTe gatyunka nigHimaHHs
3HUKYETBCS.

HEHHA HECIMNMPABHOCTEMN

fKwo B BBaXka€eTe, WO cTanacs HecCrnpaBHICTb

Mepw Hix 3gaBaTy Npunag Ao pemMoHTy abo pobuTtun 3anuT, cnig NepeBipuTn Taki MOMEHTU.

CTaH BigXuneHHs Big HopMu

MoxnuBa npuynHa (HecnpaBHiCcTb)

Cnoci6 BunpaBneHHsi

PK-ekpaH He npautoe.

YKnBneHHsi ra3oHoKocapku-pobota BUMKHEHO?

YBIMKHITb XMBMNEHHsi ra3oHokocapku-pobota. (Avs. po3ain
«Y8IMKHEHHS ma 8UMKHEHHS1 XXUBITEHHSI».)

[azoHokocapka-poboT He npautoe.

Y BUHMKNA B ra3oHokocapLi-poboTi nomunka?
(Ym Bnumae ceiTnogion YepBOHUM?)

["a3oHokocapka-po6oT He MpaLitoe nig Yac BUHUKHEHHS MOMUITKY.
MepesipTe koa nomunku.(Aus. po3ain « CUCTEMA 3AXUCTY».)

Y BUHMKNA B 3apsAaHiv cTaHuii nomunka?

MepesipTe iHAnkaTop cTaHuii. LLloao ycyHeHHA HecnpaBHOCTI
OVBITbCA po3ain «/loYamok KOCIHHSI» .

Moxnueo, o6ipBaHuii MEXOBWIA APIT.

MepesipTe iHAvkaTop cTaHuii. LLloao ycyHeHHA HecnpaBHOCTI
OVBITbCA pPO3Aain «/1oYamok KOCIHHSI» .

[a3oHokoCapka-poboT He MOoXe NPUCTUKYBa-
TUCS [0 3apsiAHOI CTaHUil.

3apsigHa cTaHuis BCTaHOBIEHA HENPaBUIBHO.

Po3micTiTb 3apsiaHy cTaHLilo Ha TBEpAil PiBHil NOBEPXHI.

o6 pisHaTuCS, ik ycTaHOBNIOBATH 3apsifHy CTaHL0, 03HaNoOM-
Tecs 3 po3ainom «Po3MillieHHs 3apsiaHOI CTaHLii» B NOCIGHMKY 3
YCTaHOBMEHHS.

HanpsiMHuiA ApiT NpoknageHo He Npsamo Big
3apsaHoi cTaHuii abo BiacTaHb HeBignoeiaHa.

MpoknaganTe HaNPsSIMHWIA APIT Ha BiACTaHi NpUHaMHI 2 MeTpiB
npsMo Bif 3apsiAHOI CTaHUil.

o6 pisHaTuCs, ik NpoknagaTt HanpPsIMHUIA ApiT, 03HanomTecs
3 po3ainom «BumMorn o BCTaHOBIEHHSI HANPSIMHOTO APOTY» B
NOCiBHUKY 3 YyCTaHOBMNEHHS.

HanpsiMHUi ApiT HenpaBWNbHO 3aKpiNAeHnin Ha
3apsaHiv cTaHuii.

3akpiniTe HANPSMHWIA APIT Y Nasi nocepeamnHi OCHOBM 3apsiaHOT
cTaHLjii.

o6 pisHaTuCs, Ak NpoknagaT HanPsMHUIA ApiT, 03HanomMTecs
3 po3ainomM «BcTaHOBNEHHS HaNPSIMHOTO APOTY» B MOCIOHMKY 3
YCTaHOBMEHHS.

3abpyaHeHi 3agHi koneca rasoHokocapku-pobota
abo 3apsigHa cTaHuin.

OuucTbTe 3adHi koneca rasoHokocapku-po6oTa i OCHoBY 3apsia-
HOI cTaHUii.

3abpyaHeHi KOHTaKTN AN 3apsakaHHS ra3oHOKO-
capku-poboTa abo 3apsiAHOI CTaHLUil.

OumncTbTE KOHTAKTU ANS 3apamxaHHs. FAKLLO Nicns OYMLLEHHS
npobnema He 3HUKHe abo KOHTaKTW € HaAMIPHO 3HOLLEHUMMU,
3BEPHITLCS B HaLLe TOpProBe NpeacTaBHULTBO abo [0 MicLeBOro
avnepa.

a3oHoKocapKa-pobOT He NoBEPTaETLCHA Ha
3apsiAHY CTaHUio.

Ockinbkn rasoHokocapka-pobot nepebysae B
aKTUBHOMY MOLLYKY HarnpsiMHOrO CUrHany, BOHa He
noBepTaeTbCsA 40 CTaHLii 3@ CUrHaroM MexoBoro
apory.

AKLLO HaNPSIMHWUI APIT He NPOKNaAeHU, yCTaHoBITb Nepioa
aKTMBHOTO NOLUYKY HaNPsIMHOTO cUrHany Ha 0 XBUMWH.

[Mpoueaypy HanawTyBaHHA AMB. y po3aini «HanawmysaHHs
repioGy akmugHO20 MOoWwyKy cugHaiy HarmpsiMHO20 Opomy».

[azoHokocapka-poboT He Big XaXae Bif 3apsaHol
cTaHuii nicns 3aMiHn poboyoi 30HU.

[avite rasoHokocapui-po6oTy Bif'ixaTu Big 3apsgHoi cTaHuii Ta
36eperTv napaMmeTpy HaBKOMMLLIHBOIO MarHiTHOTO Mons B NaM’ATi.
[Mpoueaypy HanawTyBaHHA AUB. y po3aini « HanawmysaHHs
Hasizaujii».

[azoHokocapka-poboT He MoXe NOBEpPHYTUCA 3a
CUrHanoMm MexoBOro ApoTY, OCKiNbKV BiH Npokna-
[OeHWI HenpaBuIbHO 6inst 3apsiaHOT cTaHLil.

MpoknaaitTb MexoBuit A4piT NpsIMO Ha BiacTaHb 1,5 M 3 060x GokiB
3apagHOI cTaHuil.

o6 pisHaTuCs, sk NpoknagaT MexXoBi ApOoTH, 03HanoMTecst

3 pO3Ainom «BcTaHOBNEHHA MEXOBOro APOTY» B NOCIOHMKY 3
YCTaHOBMEHHS.

AKYMYTSITOp HE 3apsAXaeTbCs

KL akyMynsTop NOBHICTIO PO3PSKEHUIA, MOXeE
3Hago6UTUCA AESKUIA Yac, NepLU HiX BiH MOYHe
3HOBY 3apsigkaTucs.

MpucTrKyinTe razoHokocapky-poboTa Ao 3apsaHOT CTaHLii,
YBIMKHYBLLIW XXUBMEHHS, | 3a4eKkanTe Aeskuii Yac, AOKU NOYHETHCA
3apagkaHHs. Akwo npobnema He 3HVKHE, 3BEPHITLCA B HaLle
Toprose npeacTaBHULTBO abo Ao micueBoro agunepa.

3abpyaHeHi KOHTaKTU AN 3apsiXkaHHs ra3oHOKO-
capku-po6oTa abo 3apsiAHOT CTaHLii.

OuNCTLTE KOHTaKTV AN 3apsakaHHs. FKLLO MiCNs OYULLEHHS
npo6nema He 3HUKHe abo KOHTaKTU € HaAMiPHO 3HOLLEHUMMU,
3BEPHITLCS B Halle TOprose npeacTasHULTBO abo 40 MicLeBoro
avnepa.

[a3oHokocapka-poboT 3anuilaeTbes Ha 3apsaa-
Hill CTaHUiT TPpMBanuii Yac i He NOYMHAE KOCUTH.

Kpuuka aucnnes 3akpuTta, ane kKHormka 3anycky
KOCIHHS He HaTUCHyTa.

3akpuiTe KpULLKY AUCTnes Nicnsa HaTUCKaHHSA KHOMKW 3anycky
KOCIHHS1. [HCTPYKUii AnB. y po3aini «[Toyamok KOCIHHS».

"a3oHoKoCapka-poboT nepebyBae B pexuMi O4iky-
BaHHS NiCnsA NOBEPHEHHS Ha 3apsaHy CTaHLio.

MepeBipTe napameTpu po6GOTU NICNsA 3apsAKaHHS.
IHCTPYKLii AVB. y po3aini «HanawmyeaHHs napKyeaHHs».

la3oHOKocapka-po6oT He NpaLkoe, SKLLO TeM-
nepartypa akymyrnsitopa 3aHaaTo Bucoka abo
HU3bKa.

MepesanycTiTb rasoHokocapKy-poboTa Yepes Aesikuii vac.
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CTaH BigXuneHHs Big HOpMU

MoxnuBa npuinHa (HecnpaBHICTb)

Cnoci6 BunpaBneHHs

HexapakTepHa BibpaLis abo HE3BUYHUI LLYM

Pixy4ye NonoTHO ra3oHOKOCAPKM MOLLKOAXKEHE.

[MepeBipTe cTaH pixKy4oro NonoTHa Ta 3aMiHiTb MOro, BUKOPUCTO-
BYIOYMN HOBI FBUHTW.

IHCTPYKLi i3 3aMiHn AnB. y po3gini «3amiHa pixy4ux nonomeH
2a30HOKOCapKU».

Y piXy4oMy NOMOTHI ra30HOKOCAPKK 3acTpsArnu
CTOPOHHI NpeamMeTu.

[MepesipTe AiNAHKM HABKOMO PiXXY4Oro NoNoTHa ra3oHOKOCapky Ta
BMAaNiTb CTOPOHHI NpeaMeTn.

[a3oHokOCapka-poboT BUKOPUCTOBYE Hene-
penbadyeHi yac abo aary.

[laTa 11 Yac razoHoKocapku-po6oTa HenpaBUmbHi.

MepesipTe gaty 1 Yac rasoHokocapku-pobora.
IHCTPYKUIT 3 HanawWTyBaHHA rpadika AuB. y po3aini «3miHa Hana-
wmyesaHb 0amu U yacy».

BunapkoBe HanawTyBaHHs rpadika KOCIHHS.

3MiHiTb rpadik KOCIHHS.
IHCTPYKLUIT AnB. y po3aini «BcmaHosneHHs1 2pagbika KOCIHHS» .

[azoHokocapka-poboT pyxaeTbCs, ane ABUTyH
pixky4yoro nonoTHa He obepTaeTbecs.

[asoHokocapka-po6oT LWoNHO noyana pyx abo
noBepTaeTbCs 40 3apsiAHOI CTaHLii.

[BuWryH pixxy4oro nonotHa He 06epTaeTbCs, KONM ra3oHoKocap-
Ka-poboT LWOMHO noYana pyx abo Konv BoHa NoBepTaeTbCs A0
3apsiaHoOi cTaHLii.

KopoTkuit Yac KOCiHHSt

Pixxy4e nonoTHO ra3oHOKOCapkM 3HOLLEHE, a
HaBaHTaXKEeHHS Ha ABUIYH PiXy4oro nomnotHa
3pocro.

3aMiHiTb piXy4e NonoTHO ra3oHOKOCapKu.
IHCTPYKUT i3 3aMiHK AWB. y po3aini «3amiHa piXy4ux nonomeH
2a30HOKOCapKU».

HabnuxaeTbes KiHeLb TEPMiHY Cryx6u
akymynsTopa.

3BepHiTbCS B Hallle TOProBe NpeacTaBHULTBO abo [0 MicLEBOro
avnepa.

KopoTkuin Yac KOCIHHS Ta 3apsaxaHHs

HabnuxaeTbes KiHeLb TepMiHy cryx6u
akymynsTopa.

3BepHiTbCs B Hallle TOproBe NpeacTaBHULTBO abo [0 MicLeBOro
avnepa.

[BUryH piXXy4oro nonoTHa nepeBaHTaXxeHun i3
AKUXOCb MPUYMH.

3BepHITbCS B Hallle TOProse NpeacTaBHMLTBO abo A0 MiCLEeBoro
aunepa.

HepiBHOMipHe KOCIHHS ra3oHy

Yac koCiHHSA 3aHaATO KOPOTKUI, o6 06pobutun
BCIO PO6OYY 30HY.

3mMeHLWwTe po3Mip pobo4oi 30HM abo 36inbLITE Yac KOCIHHS.
IHCTPYKLUIT AnB. y po3aini «BcmaHosneHHs1 2pagpika KOCIHHSA» .

Pixxy4e nonoTHO ra3oHOKOCapku 3HOLLEHE, a
HaBaHTaXXEeHHS Ha ABUIYH PiXy4oro nomnoTHa
3pocro.

3aMiHiTb piXy4ye NonoTHO ra3oHOKOCapKu.
IHCTPYKLT i3 3aMiHKn AWB. y po3aini «3amiHa piXy4ux nonomeH
2a30HOKOCapKU».

BuicoTa rasoHy 3aHafTo Benuka, Wob ycTaHoBUTYH
BUCOTY KOCIHHS.

3MiHiTb BUCOTY KOCIHHSI @60 3aB4aCHO CKOCiTb ra3oH [0 BUCOTU
He BinbLue 65 Mm.

IHCTPYKLUIT 3 HanaLWTyBaHHA ANB. y PO3Aini « BusHayeHHs sucomu
KOCIHHSI» .

TpaBa, rinku Yu iHWi CTOPOHHI NpeaMeT nepe-
LIKOMpKaloTb 06epTaHHI0 OCHOBM ne3a abo Koric.

OrnsiHbTe OCHOBY ne3a abo koneca Ta BuaaniTb YCi CTOPOHHI
npeameTtu.

Ha rasoHi yTBOpIOIOTHCA KOMii.

"a3oHokocapka-poboT baratopa3oBo pyxaeTbCcs
NEBHO JOPIXKKOH.

BiaperyntonTe 3aMileHHs Nig Yac Hasirauii 3i 3MiLLEeHHSM.
IHCTPYKLUii 3 HanawTyBaHHA AMB. y po3aini «PeayntogaHHs 3mi-
WEHHSI Mi0 Yac Hasieauii 3i 3MiLUeHHSIM» .

Kocapka He pyxaeTbCsi NeBHOK AOPIKKOH.

LLinprHa gopixkM 3aBy3bka.

LWvpuHa popixkkn mae 6yTn He MeHLwwe 150 cm.

o6 pisHaTMCs, Ik NpoKNagaTy MeXoBUiA ApiT, 03HaoMTecs 3
po3ainomM «BrMoru 4o BCTAHOBMEHHS MEXOBOTO APOTY» B NOCI6-
HVKY 3 YCTAHOBMEHHS.

[a3oHoKkoCapka-poboT He MOoXe nepeTnHaTh
ABa MeXO0Bi APOTY Ha LINAXY Ha ocTpiBeLb i
Bifl HLOTO.

[1Ba MeXO0Bi APOTU Ha LUNSXY A0 OCTPIBUA Ta Bif
HbOTO po3TalloBaHi HefoCTaTHLO GNM3bKO OAWH
BiO oaHOro.

Mpoknaaite nopyy (0 cm) ABa MeXO0Bi APOTH A0 OCTPIBLSA Ta Bif
HbOTO.

LLlo6 fisHaTuCs, Ak NpoKnagaT! MexoBi ApoTH, 03HaloMTecst

3 po3ainom «BcTaHOBNEHHA MEXOBOro ApPOTY» B MOCIOHMKY 3
YCTaHOBMEHHS.

DyHKLiA cnipanbHOro KOCIHHA He NpaLtoe.

Kocapka Lwe He nponpautoBana y 3Bu4aiHoMy
pexumi npotsirom 30 XBUNWH.

DyHKLiA cnipanbHOro KOCIHHA NOYMHAE NpaLBaT, KONu kocapka
BUABMSIE rycTy TpaBy NpubnusHo Yepes 30 XBUNKUH po6oTh y
3BMYaANHOMY PEXMMI.

LLlo6 oTpumaTn gogatkoBy iHpopmMaLito, 03HaroMTecs 3 po3gi-
nom «KociHHs1 HeckoweHol mpasu»

3abynu PIN-kog.

3BepHiTbCA 40 Annepa abo B Halle TOProBe NpeacTaBHULTBO.
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Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incar-
care si reluarea operatiunii la momentul planificat.................. 150

Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incar-
care si reluarea operatiunii conform planificarii prestabilite .... 150
Preferinte pentru tunderea ierbii..............ccoooiii 151
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Stabilirea Tnaltimii de taiere
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Configurarea perioadei de cautare activa a semnalului de ghi-
QA ..o
Tunderea ierbii langa conturul perimetrului delimitat
Stabilirea distantei de deplasare pana la punctul de incepere a

operatiunii de tundere aierbii...............cccoo 153
Selectarea metodei de plecare de |a statia de incarcare ........ 153
Reglarea unghiurilor de plecare de la statia de incarcare....... 154
Reglarea latimii pentru deplasarea deviata............................. 155
Tunderea ierbii NetuNSe............cccooiiiiiii e, 155
Preferinte privind siguranta
Setarea momentului in care va suna alarma .......................... 156
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Prevenirea interferentei cu semnalul sdrmei........................... 156

Protejarea masinii robotizate de tuns iarba impotriva furtului . 156
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Salvarealincarcarea preferintelor utilizatorului
Modificarea setarilor pentru data siora...............ccccccooeies
Modificarea limbii de afisare ..............c..cccoeiiiinii
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Inspectarea panzelor masinii de tuns iarba ..
Tnlocuirea panzelor masinii de tuns iarba......
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SISTEM DE PROTECTIE
Sistem de protectie si indicatii privind erorile

INTRODUCERE

Model: RM350D
Tensiune nominala 18 V cc.
Capacitatea acumulatorului 5,0 Ah

Dimensiuni 700 mm x 560 mm x 270 mm
(Lx1IxH)

Greutate 13,7 kg

Turatie in gol motor Motor panza 2.300 min™

Zona maxima in care urmeaza sa fie tunsa iarba 3.500 m?

Unghi maxim de urcare in panta

26° (49%)

Péanza masinii de tuns iarba

Panza cu balans

3 panze
Numarul piesei de schimb panza masina de tuns iarba 1913M9-3
Latime de tundere 240 mm

Tnaltime de taiere

20 mm - 60 mm
9 pasi, iIn 5 mm

magnetic
(masurata in conformitate cu EN303
447)

Grad de protectie IPX4
Adaptor c.a. aplicabil AADO1
Statii de incarcare aplicabile RSTO001
Sarma de delimitare Banda de frecventa de operare 3,3 kHz - 50 kHz
Sérma de ghidare Intensitatea maxima a campului 38 dBpA/m

. Datorita programului nostru continuu de cercetare si dezvoltare, specificatiile pot fi modificate fara o notificare prealabila.

»  Caracteristicile principale si adaptorul c.a. pot diferi de la tara la tara.

*  Greutatea este specificata conform procedurii EPTA 01/2014
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Marcaje simboluri

Mai j

os sunt prezentate simbolurile care pot fi utilizate pentru echipa-

ment. Asigurati-va ca intelegeti sensul acestora inainte de utilizare.

AVERTIZARE - Cititi instructiunile de utilizare inainte
de a folosi masina.

£\

AVERTIZARE - Pastrati o distanta de siguranta fata
o | de masina atunci cand o folositi.
w Este posibil ca masina sa proiecteze obiecte si sa va
raniti.

AVERTIZARE - Setati functia antifurt si apoi opriti
alimentarea masinii nainte de a lucra cu masina sau
de a oridica.

In caz contrar, panza masinii de tuns iarba va poate

rani la mana sau la picior.

Dispozitivul de dezactivare pentru aceastd masina
este un dispozitiv de blocare a repornirii prin codul
PIN.

Puteti opera dispozitivul de blocare a repornirii in
setdrile pentru functia antifurt.

Daca dispozitivul de blocare a repornirii este activat,
va trebui sa introduceti codul PIN pentru a reporni
masina.

AVERTIZARE — Nu va urcati pe masina.
In caz contrar, panza masinii de tuns iarba va poate
rani la mana sau la picior.

hi¢

Doar pentru tarile din cadrul UE

Din cauza prezentei componentelor periculoase in
echipament, deseurile de echipamente electrice si
electronice, acumulatorii si bateriile pot avea un efect
negativ asupra mediului si sanatéatii umane.

Nu eliminati aparatele electrice si electronice sau
bateriile impreuna cu gunoiul menajer!

Tn conformitate cu Directiva europeané privind dese-
urile de echipamente electrice si electronice, acumu-
latorii, bateriile si deseurile de acumulatori si baterii,
precum si cu adaptarea sa in legislatia nationala,
deseurile de echipamente electrice, de baterii si de
acumulatori trebuie depozitate separat si eliminate la
un centru de colectare separat pentru deseurile muni-
cipale, care respecta reglementarile privind protectia
mediului.

Acest lucru este indicat prin simbolul care repre-
zinta o pubela cu roti barata cu o cruce, aplicat pe
echipament.

Ni-MH
Li-ion

Destinatia de utilizare

Masi

na este destinata pentru tunderea automata a ierbii si pentru

incarcare.

Masuri de siguranta

RN

N

w

&

o

o

N

Avertizare — Nu atingeti panzele in timp ce se rotesc.
Tn caz contrar, se pot produce vatdmari corporale.
Nu permiteti niciodata copiilor, persoanelor cu dizabilitati
fizice, senzoriale sau mintale sau lipsite de experienta sau
cunostinte sau persoanelor care nu sunt familiarizate cu
instructiunile sa foloseasca masina. Este posibil ca in regle-
mentarile locale sa existe o limita de varsta pentru operator.
Nu permiteti copiilor sa stea in apropierea masinii sau sa se
joace cu masina in timp ce aceasta functioneaza.
Nu atingeti panzele sau rotile masinii de tuns iarba pana
cand nu s-au oprit complet.
Nu incarcati masina la alte statii de incarcare decéat cea
furnizata. Nu utilizati alt adaptor c.a. decéat cel specificat in
acest manual de instructiuni.
Cand eliminati acumulatorul intern la sfarsitul duratei de
viata, respectati reglementarile locale privind eliminarea
acumulatorilor. Pentru modul de scoatere a acumulatorului,
consultati capitolul ,,Eliminarea acestui produs” de mai jos.
Opriti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de
tuns iarba in urmatoarele cazuri.
— Atunci cand indepartati materiile stréine blocate in masina.
— TInainte de a inspecta, de a curata sau de a lucra cu masina
sau statia de incarcare.
De asemenea, deconectati cablul de alimentare al adaptorului
c.a. inainte de a inspecta, de a curata sau de a lucra cu statia de
Incarcare.
— Lainspectarea masinii pentru a identifica eventualele dete-
riorari dupa lovirea unui obiect strain.

10.

1.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

— Daca masina incepe s& vibreze anormal. in acest caz,
asigurati-va ca masina nu este deteriorata inainte de a o
reporni.

Inspectati masina, dispozitivele periferice, cablul de alimen-

tare si cablul prelungitor inainte de utilizare pentru a va asi-

gura ca nu exista deteriorari sau semne de uzura.

Nu folositi niciodatd masina sau dispozitivele periferice cu

aparatori sau protectii defecte, fara dispozitivele de sigu-

ranta sau cu cablurile deteriorate sau uzate.

Nu conectati un cablu deteriorat la o sursa de alimentare.

Daca un cablu conectat la o sursa de alimentare este deteri-

orat, nu atingegi cablul inainte de a-l deconecta de la sursa

de alimentare. In caz contrar, se pot produce socuri electrice.

Instalati adaptorul c.a. si cablul flexibil izolat in cauciuc in

afara zonei in care urmeaza s fie tunsa iarba. In caz contrar,

va puteti electrocuta sau cablul se poate deteriora.

Opriti utilizarea masinii imediat daca are loc un accident sau

apare o defectiune.

Opriti imediat utilizarea masinii daca are loc o scurgere de

electroliti.

Deconectati fisa de alimentare din priza in cazul in care

cablul se deterioreaza in timpul utilizarii.

Este recomandat sa conectati fisa de alimentare a cablului

flexibil izolat in cauciuc doar la un circuit de alimentare care

este protejat de un dispozitiv de curent rezidual (RCD), cu
un curent de declansare de 30 mA sau mai putin.

Nu utilizati aceasta masina sau dispozitivele periferice in

conditii de vreme nefavorabila, in special cand exista riscul

de descarcari electrice.

Opriti imediat utilizarea masinii daca apar vibratii anormale.

Atunci cand utilizati masina intr-un loc public, este necesar

sa afisati semne de avertizare in zona de lucru. Semnele de

avertizare ar trebui sa afiseze urmatoarele informatii.

JAvertizare! Masina de tuns iarba automata! Pastrati distanta

fata de masina! Supravegheati copiii!”

> Fig.1

19.

20.

21.

22.

23.

24.
25.

26.

27.

28.

29.

30.

31.

32.

33.

34.

35.

Cablul de alimentare al adaptorului c.a. nu poate fi inlocuit.
n cazul in care cablul de alimentare se deterioreazi, este
necesar sa eliminati adaptorul c.a.

Daca zona de lucru se afla langa un drum public, amplasati
un obstacol intre zona de lucru si drumul public. In caz con-
trar, masina ar putea ajunge pe drumul public si ar putea provoca
un accident.

inainte de utilizare, asigurati-va ca nu exista persoane,
animale de companie sau animale mici in zona de lucru.
Acestea ar putea fi prinse Tn masina, conducand la vatamari
corporale.

Nu utilizati adaptorul c.a. intr-un loc expus la ploaie, umed
sau ud. in caz contrar, se pot produce socuri electrice.

Nu atingeti fisa c.a. a adaptorului c.a cu mainile ude. In caz
contrar, se pot produce socuri electrice.

Conectati fisa c.a. a adaptorului c.a. la o priza de exterior.
Purtati manusi atunci cand instalati sau scoateti sarmele. in
caz contrar, sarmele pot cauza vatamari corporale.

Asigurati-va ca nu va loviti la degete sau la méini cu cioca-
nul cand introduceti penele.

Instalati sdrmele astfel incat sa nu se ridice deasupra nive-
lului solului. In caz contrar, v& puteti prinde picioarele, ceea ce
poate conduce la vatamari corporale.

Aveti grija sa nu va prindeti degetele la deschiderea si inchi-
derea capacului bornelor.

Nu atingeti panzele masinii de tuns iarba atunci cand se
ridica sau coboara. Va puteti prinde degetele, ceea ce poate
conduce la vatamari corporale.

Aveti grija sa nu va prindeti degetele la deschiderea si inchi-
derea capacului afigajului.

Tineti-va fata departe de rotile care se invart si de panzele
masinii de tuns iarba. Va puteti prinde hainele, ceea ce poate
conduce la sufocare.

Nu priviti inspre panzele masinii de tuns iarba in timpul utili-
zarii. Este posibil ca obiectele proiectate sa va intre in ochi.

Nu atingeti rotile in timp ce se rotesc. Va puteti prinde dege-
tele, ceea ce poate conduce la vatamari corporale.

Asigurati-va ca montati panzele masinii de tuns iarba in mod
corespunzator, in conformitate cu acest manual de instructi-
uni. In caz contrar, panzele masinii de tuns iarba se pot slabi pe
neasteptate, conducand la vatamari corporale.

Transportati aceasta masina cu latura pe care se afla panza
masinii de tuns iarba orientata in directia opusa dumnea-
voastra. In caz contrar, puteti intra in contact cu rotile si cu pan-
zele masinii de tuns iarba, ceea ce poate conduce la vatamari
corporale.
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36. Transportati aceasta masina tinand-o de maner. Daca este
transportata in alt mod decéat tindnd-o de maner, masina va fi
instabild si poate fi scapata, ceea ce poate conduce la vatamari
corporale.

Instructiuni importante privind siguranta pentru
acumulator

1. Inainte de a utiliza masina robotizata de tuns iarba, cititi
toate instructiunile si marcajele de avertizare.

Daca timpul de functionare s-a redus excesiv, intreru-

peti imediat functionarea. Aceasta poate prezenta risc de
supraincalzire, posibile arsuri si chiar explozie.

Nu depozitati si nu utilizati masina in locuri in care tempera-
tura poate atinge sau depasi 45 °C (113 °F).

Nu incinerati acumulatorul chiar daca complet uzat.
Acumulatorul poate exploda din cauza caldurii.
Acumulatorii Li-lon incorporati fac obiectul cerintelor
Legislatiei privind substantele periculoase.

Pentru transporturile comerciale efectuate, de exemplu, de catre
parti terte sau expeditori, trebuie respectate cerintele speciale de
ambalare si etichetare.

Pentru pregatirea articolului care urmeaza sa fie expediat, este
necesara consultarea unui expert in materiale periculoase. Va
rugam sa respectati, de asemenea, reglementarile nationale,
care pot fi mai detaliate.

Nu utilizati masina in apropierea liniilor electrice de inalta
tensiune. Acest lucru poate duce la functionarea necorespunza-
toare sau la defectarea masinii sau a acumulatorului.

Depozitati produsul intr-un loc sigur, departe de accesul
copiilor.

Nu reparati niciodata acumulatorul deteriorat. Repararea
acumulatorului ar trebui efectuata numai de catre producator sau
de furnizorii de service autorizati.

PASTRATI ACESTE INSTRUCTIUNL.

N
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o
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AATEN]’IE: Folositi numai acumulatori Makita originali.
Acumulatorii Makita care nu sunt originali si acumulatorii care au
suferit modificari se pot aprinde, provocand incendii, leziuni corpo-
rale si daune. De asemenea, anuleaza garantia oferitd de Makita

pentru unealta si incarcatorul Makita.

Sfaturi pentru obtinerea unei durate maxime de

exploatare a acumulatorului
Nu reincarcati niciodatd un acumulator complet incar-
cat. Supramcarcarea va scurta durata de exploatare a
acumulatorului.

2. incércagi acumulatorul la temperatura ambientala, intre
10 °C si 40 °C (intre 50 °F si 104 °F). Un acumulator fierbinte
trebuie lasat sa se raceasca inainte de a fi incarcat.

3. Incarcati acumulatorul in cazul in care nu a fost utilizat o
perioada mai lunga de timp (mai mult de sase luni).

Nivelul de zgomot normal ponderat A determinat in conformitate cu
EN50636-2-107:

Nivel de presiune acustica (L,): 70 dB(A) sau mai putin

Nivel de putere acustica (Lya): 59 dB (A)

Marja de eroare (K): 3,1 dB(A)

Nivelul de zgomot in timpul functionarii poate depasi 80 dB (A).

NOTA: Valoarea (valorile) total&(e) a (ale) emisiilor de zgomot
declarate este (sunt) masurata(e) in conformitate cu metoda de test
standard si poate (pot) fi utilizata(e) pentru compararea unei masini
cu alta.

NOTA: Valoarea (valorile) total(e) a (ale) emisiilor de zgomot
declarate poate (pot) fi, de asemenea, utilizata(e) intr-o evaluare
preliminara a expunerii.

A AVERTIZARE: Zgomotul emis efectiv in timpul utilizarii
masinii poate diferi de valoarea (valorile) declarata(e) in functie
de modul de utilizare a masinii si, in special, de tipul de mate-
rial de prelucrat.

A AVERTIZARE: Asigurati-va ca luati masuri de siguranta
pentru a proteja lucratorii pe baza estimarilor expunerii in
conditiile reale de utilizare (luati in considerare intregul ciclu
de operare, inclusiv timpul cat masina este oprita si timpul de
functionare la ralanti, pe langa timpul de operare).

Declaratii de conformitate

Numai pentru tarile europene

Declaratiile de conformitate sunt incluse ca Anexa A la acest manual
de instructiuni.

Denumirea pieselor

> Fig.2

1. Masina robotizata de tuns iarba
Butonul ,STOP”
Capacul afisajului
Roata spate
LED
Mufa de incarcare
Panou de control
Capac superior
Sasiu
10. Axglisor
11. Fixator din cauciuc
12. Roata fata
13. Intrerupator de alimentare
14. Maner
15. Capac USB
(A nu se deschide. Acesta este utilizat doar pentru lucrari de
ntretinere. )
16. Capacul panzelor
17. Baza panzelor
18. Péanza masinii de tuns iarba

©CEINOOAWN

19. Placa de protectie
20. Statie de incarcare
21. Baza statie
22. Borna incarcare
23. Capac borne
24. Carcasa statie
25. Indicator statie
26. Capac sarme
27. Sarma de delimitare
28. Sarma de ghidare
29. Sarma
30. Pana
31. Conector
32. Cuplor
33. Adaptor c.a.
(Forma fisei va fi diferita de la o regiune la alta. )
34. Cablu flexibil izolat in cauciuc
35. Surub bolt
(Pentru fixarea statiei de incarcare)
36. Cheie imbus de 6

Prezentarea articolelor vandute separat

AATEN]'IE: Folositi accesoriile sau piesele auxiliare recoman-
date in acest manual pentru produsele dumneavoastra Makita.
Utilizarea altor accesorii sau piese auxiliare poate prezenta risc de
accidentari. Utilizati accesoriile sau piesele auxiliare numai in sco-

pul destinat.

Pentru detalii referitoare la articolele vandute separat, consultati cata-
logul sau contactati distribuitorul sau punctul nostru de vanzare.
*  Setde panze
— Set de panze ale masinii de tuns iarba si de suruburi de
fixare
+ Sarma

. Set reparare sarma

— Set de sarme, cuploare si pene
. Pana
. Cuplor

NOTA: Unele articole vandute separat din lista pot fi furnizate cu
masina ca accesorii standard in momentul achizitiei. Accesoriile
standard pot varia in functie de tara de achizitie.
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PREGATIRE

Pentru a utiliza produsul sunt necesare urmatoarele pregatiri.

1. Pregatirea zonei de lucru

Stabiliti zona care urmeaza a fi tunsa cu masina robotizata de tuns
iarba. Incadrati zona de lucru cu sarma de delimitare si conectati
sursa de alimentare la statia de incarcare. Instalati o sarma de ghi-
dare dupa cum este necesar.

Pentru procedura detaliata, consultati Ghidul de instalare anexat.

2. Configurarea initiala a masinii robotizate de tuns
iarba

Cand utilizati masina robotizata de tuns iarba pentru prima data, este
necesar sa configurati limba, data si ora, zona in care urmeaza sa fie
tunsa iarba si codul PIN.

Pentru procedura detaliata, consultati Ghidul de instalare anexat.

3. Incarcarea masinii robotizate de tuns iarba

Acumulatorul masinii robotizate de tuns iarba nu este incarcat sufi-
cient la expedierea din fabrica. Incarcati acumulatorul inainte de
utilizare.

Pentru procedura de incarcare, consultati sectiunea ,incércarea
masinii robotizate de tuns iarba” (pagina 145) din acest manual.

Pornire/oprire

Intrerupatorul de alimentare este situat pe partea de dedesubt a
masinii robotizate de tuns iarba. Apasati pe partea ! a intrerupatoru-
lui de alimentare pentru a porni sau pe partea O pentru a opri.

» Fig.3: 1. Intrerupator de alimentare

AATEN]’IE: Atunci cand masina robotizata de tuns iarba nu
functioneaza (inclusiv atunci cand este depozitata), asigu-
rati-va ca intrerupatorul de alimentare este oprit.

Dacéa masina robotizata de tuns iarba nu este utilizatd pentru o
perioada lunga si este lasata cu alimentarea pornitd, acumulatorul
se poate descarca complet si poate deveni inutilizabil.

incarcarea masinii robotizate de tuns iarba

Verificarea capacitatii ramase a acumulatorului
1. Apasati butonul ,STOP”.

Se deschide capacul afisajului.
» Fig.4: 1. Butonul ,STOP” 2. Capacul afisajului 3. Panou de
control

2. Porniti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba.
3. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal). Puteti
sa verificati capacitatea ramasa a acumulatorului in partea dreapta
sus a ecranului.

Main menu (Meniu principal)
» Fig.5: 1. Indicarea capacitatii ramase a acumulatorului

Indicatie pe ecranul LCD Capacitatea ramasa a
acumulatorului
IE:] 80-100 %
60-80 %
20-60 %
0-20%

incarcarea

1. Porniti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba.

NOTA: incércarea se efectueazé doar cand intrerupatorul de ali-
mentare al masinii robotizate de tuns iarba este pornit.

NOTA: Daca acumulatorul este descércat complet, va dura mai
mult timp decat de obicei pana cand acumulatorul incepe sa se
incarce.

NOTA: Daca acumulatorul este fierbinte sau rece, incércarea nu va
incepe.

2. Andocati masina robotizata de tuns iarba pe statia de incarcare.
» Fig.6: 1. Statie de incarcare 2. LED

Cand incepe incarcarea, LED-ul emite o lumina verde intermitenta.
Atunci cand incarcarea este finalizata, LED-ul se stinge.

Aspecte care ar trebui intelese inainte de utilizare

Mediul de lucru

Verificati daca zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba cu masina

robotizata de tuns iarba respecta urmatoarele criterii.

+  Tnaltimea ierbii este de 65 mm sau mai mica.
Daca iarba este prea inalta, taiati-o in prealabil.

. Nu exista obstacole precum pietre, bete sau unelte.
Masina robotizata de tuns iarba ar putea sa arunce sau sa agate
obstacole, ceea ce va conduce la un accident.

*  Nu exista balti.
Masina robotizata de tuns iarba poate sa tunda gazonul in
ploaie, dar iarba uda are tendinta de a se lipi de masina roboti-
zata de tuns iarba si creste posibilitatea de alunecare pe pantele
abrupte.

. Nu exista acumulare de zapada.
Masina robotizata de tuns iarba ar putea sa alunece si sa nu
functioneze corect.

Statie de incarcare

Statia de incarcare incarca masina robotizata de tuns iarba si trimite

semnale catre sarma de delimitare si sdrma de ghidare.

Verificati daca locul in care urmeaza sa instalati statia de incarcare

respecta urmatoarele criterii.

. Se afla in apropierea sursei de alimentare.

. Se afla pe o suprafata plana.
Locul de instalare are o panta care se incadreaza in
intervalul+5°.

*  Acestloc ar trebui sa fie protejat de razele soarelui.

«  Cand instalati statia de incarcare direct pe gazon, tundeti gazo-
nul scurt.

»  Exista un spatiu de cel putin 3 m in fata sarmei de delimitare.

NOTA: Nu indoiti baza statiei.

Sarma de delimitare

Sérma de delimitare incadreaza zona in care urmeaza sa tunda iarba
masina robotizata de tuns iarba.

Instalati sdrma de delimitare in jurul conturului zonei in care urmeaza
sa tunda iarba masina robotizata de tuns iarba.

Pentru metoda de instalare, consultati capitolul ,Instalarea sarmei de
delimitare” din Ghidul de instalare.

Sarma de ghidare

Aceastad sarma ghideaza masina robotizata de tuns iarba atunci cand
se intoarce la statia de incarcare. De asemenea, aceasta sarma ghi-
deaza masina de tuns iarba catre zonele in care masina de tuns iarba
lucreaza mai rar din motive topografice etc.

Pentru metoda de instalare, consultati capitolul ,Instalarea sarmei de
ghidare” din Ghidul de instalare.

lluminarea cu lampa

Masina robotizata de tuns iarba si statia de incarcare indica diverse
stari prin modelele de iluminare ale lampilor lor.
» Fig.7: 1.LED 2. Indicator statie
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Masina robotizata de tuns iarba

Statie de incarcare

LED Stare

Indicator statie Stare

Verde/lumineaza
intermitent

Se incarca (se stinge cand incarcarea este finalizata)

Alb/lumineaza
intermitent

Functioneaza (lumineaza intermitent in perioada
specificata prin setarea [LED])

Rosu/lumineaza
intermitent

A aparut o eroare

Galben/lumineaza Standby (cu exceptia cazurilor in care se afla in

intermitent modul standby in afara timpului de functionare planifi-
cat in timpul operarii automate)
Stins Oprire/Acumulator descarcat

sau o situatie diferita de cele de mai sus

Rosu/aprins A aparut o eroare

Rosu/lumineaza Existd o anomalie in conexiunea sarmei de delimitare

intermitent

Verde/aprins Séarma de delimitare a fost conectata cu succes

MOD DE UTILIZARE

Operatiunile panoului de control

Atunci cand este apasat butonul ,STOP”, se deschide capacul afisa-

jului, iar panoul de control poate fi utilizat.

» Fig.8: 1. Ecran LCD 2. Butoanele meniului 3. Taste de operare
4. Taste numerice 5. Butonul ,STOP”

Buton/tasta Functie
Butoanele Readuce masina robotizata de tuns
meniului h iarba la statia de incarcare. Dupa

apasarea acestui buton, alegeti
metoda de revenire dorita.

Afiseaza [Main menu (Meniu princi-
Q pal)] (Meniul principal).

- Incepe s tundé iarba. Dupé apésa-
“ rea acestui buton, alegeti metoda de

tundere a ierbii dorita.
Taste de
operare
LI
Revine la ecranul anterior/operatiu-
3 nea anterioara.
Execut& elementul selectat.
Taste
numerice ~

Selectarea si executarea elementelor de pe
ecranul LCD

Operatiunile ecranului LCD sunt realizate in special prin intermediul
meniului principal. Apasati butonul @ pentru a afisa meniul principal.

Alegeti elementele de pe ecran.
Elementul selectat este evidentiat
(afisare inversata alb-negru).

Introduc numere. Acestea pot fi ope-
rate doar cand introducerea numerica
este posibila.

Main menu (Meniu principal)

» Fig.9: 1. Data 2. Ora 3. Capacitatea ramasa a acumulatorului
4. naltime de taiere 5. Meniul de setari selectat in momen-
tul respectiv 6. Pictogramele meniului de setari

Pentru operatiunile pe ecranul LCD se utilizeaza tastele de operare
si tastele numerice. Butoanele/tastele disponibile difera in functie de
elementele afisate pe ecran.

Cand elementele selectate sunt pozitionate unul langa altul
Cand elementele sunt pozitionate unul langa altul, selectati cu tas-
tele| < /1> si executati cu tasta | Y.

» Fig.10: 1. Element selectat

Cand elementele selectate sunt pozitionate vertical

Cand elementele sunt pozitionate vertical, selectati cu tastele (sl
si executati cu tasta Wﬁ)

» Fig.11: 1. Element selectat

Cand sunt disponibile optiuni suplimentare

Cand marcajul de tip sageata triunghiulara apare langa elementul
selectat, sunt disponibile optiuni suplimentare. Selectati elementul cu
tasta/tastele de directie ( /E]/E]E) indicate prin marcaje de tip
sageata triunghiulara si finalizati selectia cu tasta 2

» Fig.12

Céand se introduc numere
Pe ecranul de introducere a codului PIN si pentru elementele selec-
tate Tn care sunt introduse valori, introduceti cu tastele Il - &8 si

finalizati introducerea cu tasta vl
» Fig.13

NOTA: Cand introduceti o valoare cu dou& sau mai multe cifre,
introduceti in ordine, de la primele cifre (sau primul numar). Daca
gresiti, introduceti numere aleatorii pentru toate cifrele si apoi intro-

duceti numerele corecte.

inceperea operatiunii de tundere a ierbii

MAAAVERTIZARE: Asigurati-va ca respectati urmatoarele

conditii atunci cand masina robotizata de tuns iarba este in

functiune.

*  Nu puneti niciodata mainile si picioarele sub sasiu si nu
priviti niciodata sub sasiu.

»  Tineti-va fata si mainile departe de rotile care se invart.

. Nu lasati copiii sau animalele de companie sa intre in zona
de lucru.

NOTA: Masina robotizata de tuns iarba este destinata doar
tunderii ierbii. Indepartati in prealabil eventualele buruieni din
zona de lucru.

NOTA: indepértat,i in prealabil din zona de lucru obiectele pre-
cum pietre mici si bete, care ar putea impiedica functionarea
masinii robotizate de tuns iarba.

NOTA: Tunderea ierbii nu va putea incepe daci indicatorul
statiei este stins sau este aprins ori emite o lumina rosie
intermitenta.

Statia de incarcare poate prezenta o eroare sau poate exista o

sarma de delimitare rupta. Daca indicatorul statiei emite o lumina

rosie intermitenta, verificati urmatoarele:

»  Adaptorul c.a. este conectat la o priza?

«  Cablul flexibil izolat in cauciuc este conectat corect la adapto-
rul c.a. si la statia de incarcare?

«  Statia de incarcare si sdrma de delimitare sunt conectate
corect?

»  Exista un circuit deschis la sarma de delimitare?

. Conectoarele si cuploarele de pe sarma de delimitare sunt
conectate corect?

Poate exista o eroare temporara din cauza descarcarilor electrice
sau din alte cauze sau din cauza sistemului de protectie impotriva
supraincalzirii al statiei de incarcare. Daca indicatorul statiei emite
o lumina rosie, luati urmatoarele masuri:

»  Deconectati cablul flexibil izolat in cauciuc de la statia de incar-
care, asteptati pana cand indicatorul statiei se stinge si apoi
reconectati cablul flexibil izolat in cauciuc.

«  Daca aceasta actiune nu rezolva problema, conectati cablul

flexibil izolat Tn cauciuc dupa un anumit timp.

» Fig.14: 1. Indicator statie
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Setarile implicite din fabrica sunt definite dupa cum urmeaza. Pentru
a modifica setarile implicite, consultati instructiunile privind elemen-
tele de setare importante enumerate in sectiunea ,MENIURI DE
SETARY’ (pagina 148).

Element de setare important

Valoare initiala

iarba

Zona in care urmeaza sa fie tunsa

Zona definita prin configurarea initiala

inaltime de taiere

Consecventa (60 mm)

Depasirea perimetrului delimitat 32cm

Taiere in spirala

Activare

inceperea imediata a operatiunii de tundere a ierbii
Pentru a incepe operatiunea de tundere a ierbii imediat, efectuati
operatiunea de pornire a masinii de tuns iarba pe panoul de control.
1. Apasati butonul ,STOP”.

Se deschide capacul afisajului.
» Fig.15: 1. Butonul ,STOP” 2. Capacul afisajului 3. Panou de
control

2. Apasati butonul @ de pe panoul de control.
3. Selectati optiunea dorita.

Optiune

Detalii

Auto mowing
(Tuns automat )

Tunde iarba prin functia automata si se incarca.
Cand capacitatea acumulatorului scade, masina
robotizata de tuns iarba revine automat la statia
de incarcare si se incarca. Cand incarcarea este
finalizata, operatiunea de tundere a ierbii este
reluata. Operatiunea este efectuata in perioada de
tundere a ierbii planificata pe care ati configurat-o

Mowing without
charging (Tuns
fara incarcare)

Tunde iarba fara sa se incarce. In cazul in care
capacitatea ramasa a acumulatorului scade in
timpul operatiunii de tundere a ierbii, masina

se opreste in momentul respectiv. Puteti alege
momentul de tundere a ierbii pentru operatiunea
de tundere a ierbii fara incarcare. (Until battery
empty (Pana la descarcarea bateriei) / For 30 min
(Pentru 30 min.) / For 90 min (Pentru 90 min.))

. Operatiunea de tundere a ierbii planificata
va fi dezactivata in timp ce este activata aceasta

optiune.
+  Selectati aceasta optiune intr-o zona
secundara.
Deactivate Dezactiveaza operatiunea de tundere a ierbii pla-
schedules nificata si incepe imediat operatiunea de tundere
(Dezactivare a ierbii. Puteti selecta perioada in care doriti sa
programe) dezactivati planificarile. (For 24 hours (Pentru 24
ore) / For 3 days (Pentru 3 zile))
Mowing - Incepe sa tunda iarba urmand un model in spirala,
With spiral pornind dintr-o locatie aleatorie. Selectati [Auto
cutting (Tuns mowing (Tuns automat )] (Tundere automata a
- Cu taiere in ierbii) in zona principala si [Mowing without char-
spirald) ging (Tuns fara incarcare)] (Tunderea ierbii fara

incarcare) intr-o zona secundara.

NOTA: Zona principal se refera la zona de lucru in care este
instalata statia de incarcare si unde masina robotizata de tuns
iarba poate reveni in mod automat. In schimb, zona secundaré se
refera la o zona de lucru in care nu exista un traseu suficient de
larg pentru ca masina robotizata de tuns iarba sa revina la statia
de incarcare si este necesar sa se mute masina robotizata de tuns
iarba transportand-o manual. Pentru detalii, consultati ,/nceperea
operatiunii de tundere a ierbii” (pagina 149) din acest manual.

4. Inchideti capacul afisajului.

Tncepe operatiunea de tundere a ierbii. LED-ul emite o lumina alba
intermitenta n timpul operarii.

NOTA: LED-ul va emite o lumin intermitenta in perioada stabilitd
in prealabil prin setarea [LED].

NOTA: Cand inchideti capacul afisajului, apasati ferm pana auziti
un clic.

Specificarea datei si a orei pentru inceperea
operatiunii de tundere a ierbii

Specificati data si ora pentru efectuarea operatiunii de tundere a ierbii
din urmatorul element de setare si setati masina robotizata de tuns
iarba n starea de asteptare.

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Mowing preferences (Preferinte tuns)] (Preferinte
pentru tunderea ierbii) > [Schedule (Program)] (Planificare)

Pentru metoda de setare detaliata, consultati sectiunea ,/Inceperea
operatiunii de tundere a ierbi” (pagina 149).

Oprirea operatiunii de tundere a ierbii

Exista doua metode pentru oprirea operatiunii de tundere a ierbii,
dupa cum urmeaza.

Oprirea operatiunii de tundere a ierbii si raménerea
pe loc

Cand butonul ,STOP” este apasat in timpul operarii, capacul afisajului
se deschide, iar operatiunea de tundere a ierbii se va opri.
» Fig.16: 1. Butonul ,STOP” 2. Capacul afisajului

Oprirea operatiunii de tundere a ierbii si revenirea la
statia de incarcare (sfarsit)
1. _Apasati butonul ,STOP” in timpul operarii si apoi apasati buto-

nul de pe panoul de control.
» Fig.17: 1. Butonul ,STOP” 2. Capacul afisajului 3. Panou de
control

2. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

Stay at char- Masina robotizata de tuns iarba revine si ramane
ging station la statia de incarcare.

(Mentinere

la statia de

incarcare)

Schedule Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de
restart time incarcare si apoi reia operatiunea de tundere a
(Programare ierbii dupa momentul setat.

ora repornire)

Restart on Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de
schedule fncarcare si apoi reia operatiunea de tundere a
(Repor. con- ierbii la data si ora setate.

form prog.)

3. Inchideti capacul afisajului.

NOTA: Cand inchideti capacul afisajului, apasati ferm pana auziti
un clic.
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MENIURI DE SETARI

Utilizati cele trei butoane ale meniului si tastatura de pe panoul de control pentru a configura masina robotizata de tuns iarba in functie de aplicatie
si de scop. Acest capitol prezinta continutul setérilor din cele sase meniuri si multiplele lor submeniuri.

Ecranul primului meniu care este afisat dupa pornire (cu exceptia pornirii pentru prima data)

» Fig.18
Buton Denumirea meniului Ce se poate configura utilizand submeniurile Paglr_la f'e
referinta
Tunderea ierbii prin functia automata si incarcare. 149
Tunderea ierbii fara incarcare automata. 149
Start mowing (Incepere tuns) Pornirea tunderii automate a ierbii la momentul dorit. (Tunderea planificata a ierbii | ;o
este pusa in asteptare.)
Tunderea ierbii in spirala. 150
Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incarcare. 150
Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incarcare si reluarea
T ; " ’ ; 150
Park (Parcare) operatiunii la momentul planificat.
Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia de incarcare si reluarea 150
operatiunii conform planificarii prestabilite.
. Modificarea si inregistrarea zonei in care urmeaza sa fie tunsa iarba. 151
Mowmg preferences Planificarea operatiunii de tundere a ierbii. 151
(Preferinte tuns) .
Stabilirea Tnaltimii de taiere. 152
Stabilirea perioadei de cautare activa a semnalului de ghidare. 152
Taierea ierbii langa conturul perimetrului delimitat. 153
Stabilirea distantei de deplasare pana la punctul de incepere a operatiunii de 153
Navigation preferences tundere a ierbii.
(Preferinte navigatie) Selectarea metodei de plecare de la statia de incarcare. 153
Reglarea unghiurilor de plecare de la statia de incarcare. 154
Reglarea latimii pentru deplasarea deviata. 155
Main menu (Meniu Tunderea ierbii netunse. 155
principal) Setarea momentului in care va suna alarma. 156
. . Schimbarea codului PIN. 156
Security (Securitate) — - " -
Prevenirea interferentei cu semnalul sarmei. 156
Protejarea masinii robotizate de tuns iarba impotriva furtului. 156
Salvarea/incarcarea preferintelor utilizatorului. 157
Modificarea setarilor privind data si ora. 157
Modificarea limbii de afisare. 157
Others (Altele) Resetarea preferintelor utilizatorului. 157
Cautarea informatiilor despre produs. 157
Gestionarea perioadei in care LED-ul este aprins/stins. 158
Verificarea detaliilor privind erorile de operare. 158
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inceperea operatiunii de tundere a

ierbii

AATEN]'IE: Atunci cand porniti masina robotizata de tuns
iarba pentru prima data dupa ce ati facut pregatirile necesare
in prealabil instaland sarmele in zona in care urmeaza sa fie
tunsa iarba, asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba
pleaca automat din starea de andocare la statia de incarcare.

Cand masina robotizata de tuns iarba pleaca automat de la statia
de incarcare, salveaza campul magnetic in memoria sa si efectu-
eaza controlul autonom si, prin urmare, operatiunea de andocare va
fi efectuata ulterior in mod corespunzator. Daca aceasta actiune nu
este efectuata, masina robotizata de tuns iarba ar putea sa nu efec-
tueze andocarea in mod corespunzator cand revine sau ar putea sa
nu functioneze corect in alt fel.

Selectati si executati una dintre urmatoarele doua metode pentru
ca masina robotizaté de tuns iarba sa plece automat de |a statia de
incarcare.

*  Andocati masina robotizata de tuns iarba incarcata complet
la statia de incarcare in perioada de operare planificata in
prealabil (sau in orice moment atunci cand utilizati submeniul
[Deactivate schedules (Dezactivare programe)] (Dezactivarea
planificarilor)) si apoi lansati instructiunea de pornire utilizand
meniul [Start mowing (Incepere tuns)] (Inceperea operatiunii
de tundere a ierbii). Pentru detalii, consultati JInceperea opera-
tiunii de tundere a ierbii” (pagina 149).

. anegistrat,i provizoriu metoda de plecare in submeniul [Mower
departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de
plecare a masinii de tuns iarba) din meniul [Navigation pre-
ferences (Preferinte navigatie)] (Preferinte pentru deplasare)
si efectuati o deplasare de test. Pentru detalii, consultati
,Selectarea metodei de plecare de la statia de incarcare”
(pagina 153).

Tunderea ierbii prin functia automata si incarcare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Start mowing (incepere
tuns)] (Inceperea operatiunii de tundere a ierbii) > [Auto mowing
(Tuns automat )] (Tundere automata a ierbii)

Gazonul din zona principala incadrata de sarma de delimitare este
tuns automat. Cand este selectat acest meniu, masina robotizata de
tuns iarba este controlata automat in conformitate cu setarile efectu-
ate in fiecare meniu. Chiar daca scade capacitatea acumulatorului,
masina robotizata de tuns iarba poate repeta automat incarcarea si
poate continua s& tunda cu usurinta gazonul din zona.

Despre zona principala

Aceasta este zona de lucru pentru tunderea ierbii in perimetrul careia

se afla statia de Incarcare. Masina robotizata de tuns iarba continua

sa se deplaseze aleatoriu si sa tunda gazonul din aceasta zona, reve-

nind Tn repetate randuri la statia de incarcare si plecand in repetate

randuri de la aceasta.

» Fig.19: 1. Zona principala 2. Statie de incarcare 3. Sarma de
delimitare

1. Apasati butonul de pe panoul de control.

Se afiseaza submeniul.

» Fig.20

2. Selectati [Auto mowing (Tuns automat )] (Tundere automata a
ierbii).

Cand este apasata tasta , apare mesajul [Close the display cover

to start mowing. (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe sa tun-
deti.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe tunderea ierbii).

3. Inchideti capacul afisajului.
Masina robotizata de tuns iarba incepe sa tunda iarba.

Tunderea ierbii fara incarcare automata

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Start mowing (incepere
tuns)] (Inceperea operatiunii de tundere a ierbii) > [Mowing
without charging (Tuns fara incarcare)] (Tunderea ierbii fara
incarcare)

Operarea automata continua pe parcursul duratei prestabilite sau
pana cand se epuizeaza capacitatea acumulatorului.

Utilizati masina robotizat& de tuns iarba cu aceasta setare atunci
cand tundeti iarba din zona secundara care nu are niciun traseu

catre si dinspre zona principala. Tot in zona principala, utilizati
aceasta setare atunci cand tundeti iarba doar pentru durata selectata,

pentru care nu este necesara revenirea la statia de incarcare sau
incarcarea.

Despre zona secundara

Aceasta este 0 zona de lucru separata pentru tunderea ierbii, care
este incadrata de sadrma de delimitare, dar care nu dispune de un
traseu suficient de lat pentru ca masina robotizata de tuns iarba sa
treaca in zona principalad. Tunderea ierbii se realizeaza automat in
timpul detectarii semnalelor sdrmei, dar revenirea automata la statia
de Tncarcare nu este posibila.
» Fig.21: 1. Zona principala 2. Statie de incarcare 3. Sarma de
delimitare 4. Traseu 5. Zona secundara

NOTA: Pentru a utiliza masina robotizata de tuns iarba intr-o
zona secundara, mutati in prealabil masina robotizata de tuns
iarba manual din zona principala in zona secundara.

NOTA: Pentru a incirca masina robotizata de tuns iarba care
opereaza intr-o zona secundara, opriti masina robotizata de
tuns iarba, intrerupeti alimentarea si apoi transportati-o in zona
principala. Dupa ce ati mutat masina robotizata de tuns iarba,
porniti din nou alimentarea si conectati-o manual la statia de
incarcare instalata.

1. Apasati butonul de pe panoul de control.
Se afiseaza submeniul.

2. Selectati [Mowing without charging (Tuns fara incarcare)]
(Tunderea ierbii fara incarcare).

Se afiseaza meniul de optiuni.
3. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

Until battery Tunde iarba automat pana la epuizarea capacitatii
empty (Pana ramase a acumulatorului.

la descarcarea

bateriei)

For 30 min Tunde iarba automat timp de 30 de minute.
(Pentru 30

min.)

For 90 min Tunde iarba automat timp de 90 de minute.
(Pentru 90

min.)

Cand este apasata tasta , apare mesajul [Close the display cover
to start mowing. (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe sa tun-
deti.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe tunderea ierbii).

4. Inchideti capacul afisajului.
Masina robotizata de tuns iarba incepe sa tunda iarba.

NOTA: Cand se selecteazé [Until battery empty (Pana la descér-
carea bateriei)] (Pana la descarcarea acumulatorului), masina
robotizata de tuns iarba se va opri atunci cand capacitatea ramasa
a acumulatorului se epuizeaza. Pentru a incarca masina robotizata
de tuns iarba, conectati-o manual la statia de incarcare din zona
principala.

Pornirea tunderii automate a ierbii la momentul dorit

(Punerea in asteptare a operatiunii de tundere a
ierbii planificate)

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Start mowing (Incepere
tuns)] (Inceperea operatiunii de tundere a ierbii) > [Deactivate
schedules (Dezactivare programe)] (Dezactivarea planificarilor)

Puteti pune n asteptare operatiunile de tundere a ierbii planificate
n prealabil pentru o anumita perioada pentru ca masina robotizata
de tuns iarba sa functioneze automat la momentul necesar sau la un
moment convenabil. In mod normal, masina robotizaté de tuns iarba
efectueaza operatiunile de tundere a ierbii si opreste aceste operati-
uni conform unui program prestabilit, dar daca selectati acest meniu,
veti putea utiliza masina robotizata de tuns iarba automat chiar si in
afara intervalelor planificate.

NOTA: Dupé trecerea perioadei setate, programul inregistrat in
prealabil se reactiveaza, iar masina robotizata de tuns iarba reia
operatiunile conform programului prestabilit.

1. Apasati butonul de pe panoul de control.
Se afiseaza submeniul.

2. Selectati [Deactivate schedules (Dezactivare programe)]
(Dezactivarea planificarilor).

Se afiseaza meniul de optiuni.
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3. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

For 24 hours Pune in asteptare pentru 24 de ore operatiunile de
(Pentru 24 ore) |tundere a ierbii planificate Tn masina robotizata de
tuns iarba.

For 3 days Pune in asteptare pentru 3 zile operatiunile de
(Pentru 3 zile) |tundere a ierbii planificate Tn masina robotizata de
tuns iarba.

Cand este apasata tasta m apare mesajul [Close the display cover
to start mowing. (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe sa tun-
deti.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe tunderea ierbii).

4. nchideti capacul afisajului.
Masgina robotizata de tuns iarba incepe sé& tunda iarba.

NOTA: Pentru a opri operatiunile de tundere a ierbii pe parcursul
perioadei stabilite, operati manual masina robotizata de tuns iarba,
apasand butonul ,STOP” de pe masina robotizata de tuns iarba sau
utilizand meniul [Park (Parcare)] (Parcare) etc.

Tunderea ierbii in spirala

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Start mowing (Incepere
tuns)] (inceperea operatiunii de tundere a ierbii) > [Mowing - With
spiral cutting (Tuns - Cu taiere in spirald)] (Tunderea ierbii— cu
taiere in spirala)

Tunderea ierbii incepe urmand un model in spirala dintr-un anu-

mit punct din zona, precum un loc in care iarba este deasa sau in
care inaltimea ierbii este inegala din cauza ierbii netunse etc. Dupa
deplasarea care urmeaza un model in spirala pentru a tunde intens
gazonul intr-un anumit loc, masina robotizata de tuns iarba trece la
deplasarea normal& si continua sa tunda iarba in intreaga zona.

Traseul normal si traseul in spirala

In mod normal, masina robotizaté de tuns iarba fsi calculeaza traseul
automat si se deplaseaza aleatoriu in linii drepte n zona pentru a
obtine un finisaj uniform al gazonului. Cu toate acestea, puteti priori-
tiza si tunde intens iarba ntr-o anumita zona pentru a obtine un finisaj
bun prin inceperea taierii in spirala dintr-un anumit loc, de exemplu,
un loc unde iarba este deasa, unde a ramas iarba netunsa sau unde
iarba creste mai repede decét in alte locuri.

» Fig.22: 1. Traseu normal 2. Traseu in spirala

1. Opriti intrerupétorul de alimentare al acesteia si pozitionati
masina robotizata de tuns iarba in locul in care trebuie sa inceapa
taierea in spirala. Apoi porniti intrerupatorul de alimentare.

2. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Mowing - With spiral cutting (Tuns - Cu taiere in spi-
rald)] (Tunderea ierbii — cu taiere in spirald).

Se afiseaza meniul de optiuni.
4. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

Auto mowing Efectueaza taierea in spirala in zona principala si,
(Tuns automat ) | la finalizare, continua sa tunda iarba prin functia
automata si se incarca.

Mowing without | Efectueaza taierea in spirala si, la finalizare, con-
charging (Tuns |tinua sa tunda iarba prin functia automata in peri-

fara incarcare) |oada specificata si fara sa se incarce automat.

Cand este apasata tasta , apare mesajul [Close the display cover
to start mowing. (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe sa tun-
deti.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a incepe tunderea ierbii).

5. Inchideti capacul afisajului.
Masina robotizata de tuns iarba incepe sa tunda iarba.

Preferinte pentru parcare

NOTA: Este recomandat s& setati perioada de cautare activa pen-
tru semnalul de ghidare la ,,0” (zero) daca nu instalati sarme de
ghidare in zona dumneavoastra de lucru. Acest lucru ajutd masina
robotizata de tuns iarba sa revina rapid la statia de incarcare.
Pentru detalii, consultati ,Configurarea perioadei de cautare activa
a semnalului de ghidare” (pagina 152).

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 incarcare)]
(Raménere la statia de incarcare)

Operatiunile de tundere a ierbii sunt oprite, iar masina robotizata de
tuns iarba revine la statia de incarcare.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza submeniul.

» Fig.23

2. Selectati [Stay at charging station (Mentinere |a statia de incar-
care)] (Ramanere la statia de incarcare).

Cand este apasata tasta , se afiseaza mesajul [Close the display
cover to return to the charging station. (Tnchidet_i capacul afisajului
pentru a reveni la statia de ncarcare.)] (Inchideti capacul afisajului
pentru a reveni la statia de incarcare.).

3. Inchideti capacul afisajului.
Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare.

Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la statia

de incarcare si reluarea operatiunii la momentul
planificat

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Park (Parcare)] (Parcare) >
[Schedule restart time (Programare ora repornire)] (Planificare
moment repornire)

Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare si apoi
reia operatiunea dupa momentul specificat.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.
Se afigseaza submeniul.

2. Selectati [Schedule restart time (Programare ora repornire)]
(Planificare moment repornire).

Se afiseaza ecranul de introducere.

3. Utilizati tastatura si introduceti momentul dorit.
» Fig.24

NOTA: Puteti introduce un moment pentru repornire cuprins intre 0
si 99 de ore. Setarea initiala este de 3 ore.

4. Apasati tasta v pentru a verifica informatiile introduse.

Se afiseaza mesajul [Close the display cover to return to the char-
ging station. (inchideti capacul afisajului pentru a reveni la statia de
incarcare.)] (Inchideti capacul afisajului pentru a reveni la statia de
incarcare.).

5. Inchideti capacul afisajului.
Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare.

Readucerea masinii robotizate de tuns iarba la

statia de incarcare si reluarea operatiunii conform
planificarii prestabilite

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Park (Parcare)] (Parcare) >
[Restart on schedule (Repor. conform prog.)] (Repornire con-
form planificarii)

Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare si apoi
reia operatiunea conform programului prestabilit de tundere a ierbii.
Masina robotizata de tuns iarba continua s& astepte dupa ce revine la
statia de Incarcare si apoi pleaca automat de la statie pentru a efec-
tua urmatorul program prestabilit de tundere a ierbii.

NOTA: Dac& masina robotizaté de tuns iarba nu este incércata
suficient, nu va incepe sa tunda iarba, chiar daca planificarea pre-
stabilita se apropie. Tunderea ierbii va fi reluata dupa ce incarcarea
este completa.

NOTA: Planificarea afisaté pe ecran nu poate fi creata, modificata
sau stearsa din acest meniu. Pentru a regla planificarea, selectati
[Schedule (Program)] (Planificare) in meniul [Mowing preferences
(Preferinte tuns)] (Preferinte pentru tunderea ierbii) si efectuati din
nou setarile.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza submeniul. Planificarea tunderii ierbii se afiseaza langa
[Restart on schedule (Repor. conform prog.)] (Repornire conform
planificarii). Data si ora afisate sunt cele aferente urmatoarei planifi-
cari a repornirii dupa ce masina robotizata de tuns iarba s-a intors la
statia de incarcare.
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2. Selectati [Restart on schedule (Repor. conform prog.)]
(Repornire conform planificarii).

Confirmati planificarea afisata a pornirii si continuati sa efectuati
setarea.

» Fig.25: 1. Urmatoarea planificare a repornirii

Cand este apasata tasta , se afiseaza mesajul [Close the display
cover to return to the charging station. (Ipchidet,i capacul afisajului
pentru a reveni la statia de incarcare.)] (Inchideti capacul afisajului
pentru a reveni la statia de incarcare.).

3. Inchideti capacul afisajului.

Masina robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare.

Preferinte pentru tunderea ierbii

Modificarea si inregistrarea zonei in care urmeaza
sa fie tunsa iarba

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu princi-
pal)] (Meniul principal) > [Mowing preferences (Preferinte tuns)]
(Preferinte pentru tunderea ierbii) > [Mowing area (Zona de tuns)]
(Zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba)

Aceasta setare este folositd pentru a modifica dimensiunea zonei in
care urmeaza sa fie tunsa iarba inregistratd cand masina robotizata
de tuns iarba a fost pornita pentru prima data sau pentru a inregis-
tra dimensiunea unei noi zone in care urmeaza sa fie tunsa iarba.
Masina robotizata de tuns iarba calculeaza procesul optim de tundere
a ierbii si tunde gazonul ih mod eficient pe baza informatiilor privind
zona in care urmeaza sa fie tunsa iarba setate aici.

NOTA: Setati o zon& adecvat in care urmeazi sa fie tunsa
iarba. Daca valoarea setata se abate mult de la zona reala, pot
exista locuri in care iarba nu va fi tunsa etc.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati 2 care se afiseaza pe ecran.

» Fig.26

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Mowing area (Zona de tuns)] (Zona in care urmeaza
sa fie tunsa iarba).
» Fig.27

4. Utilizati tastatura si selectati intervalul de dimensiuni al zonei in
care urmeaza sa fie tunsa iarba.
» Fig.28: 1. Marcaje de tip sageti triunghiulare

NOTA: Cand se afiseaza marcaje de tip sageti triunghiulare langa
aceasta optiune, apasati tastele E/Eﬁ;@fzpentru a comuta afi-
sarea optiunilor. Cand apare optiunea dorita, apasati tasta pen-
tru a verifica selectia.

5. Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta Y.

Planificarea operatiunii de tundere a ierbii

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu prin-
cipal)] (Meniul principal) > [Mowing preferences (Preferinte
tuns)] (Preferinte pentru tunderea ierbii) > [Schedule (Program)]
(Planificare)

Configurati planificarea pentru tunderea ierbii pentru o saptamana in
avans pentru a efectua operatiunile de tundere a ierbii in functie de
vreme si de tiparele stilului de viata. Un plan de lucru corespunzator
va stabiliza, de asemenea, frecventa de tundere a ierbii si va mentine
gazonul intr-o stare buna pentru o perioada mai lunga.

AATENTIE: Definiti planificari de lucru zilnice si saptamanale
pentru orele de nefunctionare si de functionare nesuprave-
gheata. Pregatiti planificari pentru a evita posibilitatea de a
intalni animale nocturne. Persoanele din apropiere sau animalele

salbatice ar putea fi ranite in timpul operatiunilor de tundere a ierbii.

NOTA: Identificati intervale bine echilibrate pentru a evita depla-
sarea prea frecventa a masinii de tuns iarba, care sa provoace
compactarea gazonului. Evitati perioadele lungi de tundere a ierbii
si prioritizati intervalele de timp planificate pentru ca traficul sa fie
redirectionat astfel incat sa existe perioade de pauza in zonele
foarte frecventate.

1. Apasati butonul (%] de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati iz care se afiseaza pe ecran.

Se afigseaza submeniul.

3. Select [Schedule (Program)] (Planificare).

Se afiseaza ecranul pentru setarea planificarii saptamanale.

4. Utilizati tastatura pentru a selecta ziua in care sa configurati
planificarea.

Apasati tastele E/@ pentru a evidentia ziua dorita si apoi apasati
tasta m

Puteti selecta mai multe zile in acelasi timp. Ziua/zilele selectata(e)

este/sunt subliniata(e).

» Fig.29: 1. Indicarea selectiei zilelor 2. Perioada in care este plani-
ficatd operatiunea de tundere a ierbii 3. Perioada in care
nu este planificata operatiunea de tundere a ierbii

NOTA: Cand au fost selectate zilele si s-a configurat planificarea
temporala detaliata, se afiseaza orarul de lucru inregistrat pentru
fiecare zi. Perioadele in care nu s-a configurat nicio planificare sunt
afisate cu alb.

5. Selectati [Time schedule (Program. timp)] (Planificare
temporala).

Se afiseaza ecranul pentru setarea planificarii temporale.
6. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

Work 24 hours | Masina robotizata de tuns iarba functioneaza pe
(Lucru 24 ore) | parcursul intregii zile. Cand este selectata aceasta
optiune, va aparea o bifa in caseta de validare
[Schedule 1: (Program. timp 1:)] (Planificare 1:) si
se afiseaza [00:00] - [24:00].

Park 24 hours | Masina robotizata de tuns iarba ramane parcata
(Parcare 24 pe parcursul intregii zile. Cand este selectata
ore) aceasta optiune, bifele sunt eliminate din case-
tele de validare [Schedule 1: (Program. timp 1:)]
(Planificare 1:) si [Schedule 2: (Program. timp 2:)]
(Planificare 2:) si se afiseaza [00:00] - [00:00].
Schedule 1: Masina robotizata de tuns iarba functioneaza la
(Program. timp | momentul setat.

1)

Schedule 2: Masina robotizata de tuns iarba functioneaza la
(Program. timp | momentul setat.

2:)

» Fig.30

Configurarea planificarilor

(1) Utilizati tastatura si introduceti o bifa in caseta de validare a
optiunii de planificare ce urmeaza a fi setata.

(2) Utilizati tastele [+ (> {4 [~ pentru a evidentia campul de intro-
ducere a orei sau a minutului de setat.

(3) Utilizati tastatura si introduceti momentul.

(4) Repetati pasii 2 si 3 pentru a completa toate campurile de intro-
ducere a orelor si a minutelor.

NOTA: Pentru a activa o configurare a planificarii, asigurati-va
ca introduceti o bifa in caseta de validare.

NOTA: Momentele introduse in [Schedule 1: (Program.
timp 1:)] (Planificare 1:) si [Schedule 2: (Program. timp 2:)]
(Planificare 2:) nu se pot suprapune.

151 ROMANA



7. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare).

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta Y.

Durata de functionare recomandata pentru o zona
selectata in care urmeaza sa fie tunsa iarba

Tabelul prezinta durate de functionare de referinta sugerate pentru
categoria de dimensiune a zonei in care urmeaza sa fie tunsa iarba.
Stabiliti-va propriile planificari zilnice si saptamanale in functie de
nevoile dumneavoastra.

Dimensiunea | Zile de functio- | Ore de functio- | Exemple de orare

zonei in care | nare saptamanal | nare zilnic (ore)

urmeazasa | (zile)

fie tunsa

iarba (m?)

500 5 5 07:00 - 12:00
7 3,5 07:00 - 10:30

750 5 7,5 07:00 - 14:30
7 55 07:00 - 12:30

1.000 5 10 07:00 - 17:00
7 7 07:00 - 14:00

1.500 5 14,5 07:00 - 21:30
7 10,5 07:00 - 17:30

2.000 5 19,5 04:00 - 23:30
7 14 07:00 - 21:00

2.500 6 20 03:00 - 23:00
7 17,5 05:00 - 22:30

3.000 7 21 02:00 - 23:00

3.500 7 24 00:00 - 24:00

Stabilirea inaltimii de taiere

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu princi-
pal)] (Meniul principal) > [Mowing preferences (Preferinte tuns)]
(Preferinte pentru tunderea ierbii)> [Cutting height (inélt. taiere)]
(Inéltime de téiere)

Configurati inaltimea de taiere manual sau utilizand functia Auto.
Masina robotizata de tuns iarba regleaza automat inaltimea panzei in
functie de inaltimea ierbii configurata.

NOTA: Tunderea ierbii inalte la o inaltime mica dintr-o singura
incercare poate cauza ofilirea ierbii sau blocarea ierbii taiate in
interiorul masinii robotizate de tuns iarba.

NOTA: Nu incercati s& taiati iarba inalta dintr-o singuré incercare.
Tn schimb, tundeti gazonul in etape, lasand o zi sau doud intre sesi-
unile de tundere, astfel ca firele de iarba sa ajunga la aceeasi inal-
time. Bucatile de gazon taiat nu ar trebui sa fie mai lungi de 5 mm
ntr-o singura sesiune de tundere. Deteriorarea gazonului si sarcina
asupra acestuia pot fi reduse pentru a mentine un finisaj frumos al
gazonului prin configurarea unei inaltimi adecvate a ierbii si a unei
frecvente adecvate de tundere a ierbii.

NOTA: Valoarea de setare a in&ltimii de tiiere maxime pentru
masina robotizata de tuns iarba este de 60 mm. Daca inaltimea
ierbii la inceputul operatiunii de tundere a ierbii depaseste aceasta
valoare maxima, tundeti iarba la cel mult 65 mm cu o masina de
tuns iarba Makita sau cu o altd masina fnainte de utiliza masina

robotizata de tuns iarba.

» Fig.31

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati iz care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Cutting height (Inlt. taiere)] (Inaltime de taiere).
Se afiseaza ecranul de selectare a meniului.

4. Selectati meniul dorit.

Meniu Detalii

Manual (consis- | Seteaza o inaltime de taiere consecventa.
tent) (Manual
(consecvent))

Auto Daca introduceti inaltimile ierbii la inceputul si la
sfarsitul operatiunii de tundere a ierbii, masina
robotizata de tuns iarba regleaza automat inalti-
mea panzei in trepte.

Se afiseaza ecranul de introducere a inaltimii de taiere.
5. Utilizati tastele E]/[IE/E pentru a regla inaltimea de taiere.

Cand se afiseaza pe ecran inaltimea dorita, apasati tasta v pentru
a verifica setarea. Cand exista mai multe cémruri de introducere,

selectati toate valorile si apoi apasati tasta [v].

Ecranul de introducere al meniului [Manual (consistent) (Manual
(consecvent))] (Manual (consecvent))
» Fig.32

Ecranul de introducere al meniului [Auto] (Auto) .

» Fig.33: 1. Inaltimea ierbii la inceperea functionarii 2. Inaltimea
ierbii vizata

6. Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]

(Salvat cu succes), apasati tasta (v].

Preferinte pentru deplasare

AATEN]'IE: Atunci cand porniti masina robotizata de tuns
iarba pentru prima data dupa ce ati facut pregatirile necesare
in prealabil instaland sarmele in zona in care urmeaza sa fie
tunsa iarba, asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba
pleaca automat din starea de andocare la statia de incarcare.

Cand masina robotizata de tuns iarba pleaca automat de la statia
de incarcare, salveaza campul magnetic in memoria sa si efectu-
eaza controlul autonom si, prin urmare, operatiunea de andocare va
fi efectuata ulterior in mod corespunzator. Daca aceasta actiune nu
este efectuata, masina robotizata de tuns iarba ar putea sa nu efec-
tueze andocarea in mod corespunzator cand revine sau ar putea sa
nu functioneze corect in alt fel.

Selectati si executati una dintre urmatoarele doua metode pentru
ca masina robotizata de tuns iarba sa plece automat de la statia de
incarcare.

»  Andocati masina robotizata de tuns iarba incarcata complet
la statia de incarcare in perioada de operare planificata in
prealabil (sau in orice moment atunci cand utilizati submeniul
[Deactivate schedules (Dezactivare programe)] (Dezactivarea
planificarilor)) si apoi lansati instructiunea de pornire utilizand
meniul [Start mowing (Incepere tuns)] (Inceperea operatiunii
de tundere a ierbii). Pentru detalii, consultati JInceperea opera-
tiunii de tundere a ierbii” (pagina 149).

. anegistra'gi provizoriu metoda de plecare in submeniul [Mower
departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de
plecare a masinii de tuns iarba) din meniul [Navigation pre-
ferences (Preferinte navigatie)] (Preferinte pentru deplasare)
si efectuati o deplasare de test. Pentru detalii, consultati
»Selectarea metodei de plecare de la statia de incarcare”
(pagina 153).

Configurarea perioadei de cautare activa a

semnalului de ghidare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu princi-
pal)] (Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte
navigatie)] (Preferinte pentru deplasare) > [Active search period
for guide wire (Perioada cautare activa fir ghidare)] (Perioada de
cdutare activa pentru sdrma de ghidare)

Configurati perioada in care masina robotizata de tuns iarba cauta in
mod activ semnalul de control al sdrmei de ghidare.

NOTA: Cand revine la statia de Incércare, masina robotizat de
tuns iarba detecteaza semnalul transmis de sdrma de ghidare si
urmeaza semnalul respectiv pentru a identifica in mod eficient tra-
seul de revenire la statie.

NOTA: Daca semnalul sarmei de ghidare nu poate fi detectat in
perioada de cautare activa, se comuta la cautarea intr-un interval
extins, inclusiv a semnalului de la sarma de delimitare, iar masina
robotizata de tuns iarba revine la statia de incarcare in functie de
semnalul de control detectat.

NOTA: Este recomandat s& setati perioada de cautare activa pen-
tru semnalul de ghidare la ,0” (zero) daca nu instalati sarme de
ghidare in zona dumneavoastra de lucru.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.
Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.
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Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Active search period for guide wire (Perioada cautare
activa fir ghidare)] (Perioada de cautare activa pentru sarma de
ghidare).

» Fig.34

Se afiseaza ecranul de introducere.

4. Utilizati tastatura si introduceti perioada de cautare dorita.
» Fig.35

NOTA: Puteti introduce o perioada de cautare activé cuprinsa intre
0 si 10 minute. Setarea initiald este de 10 minute. Daca se intro-
duce o valoare care depaseste intervalul de setare, aceasta este
inlocuitd automat cu valoarea maxima.

5. Apasatitasta E pentru a verifica informatiile introduse.
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta (v.

Tunderea ierbii langa conturul perimetrului delimitat

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte naviga-
tie)] (Preferinte pentru deplasare)> [Boundary overreach (Acces
margine)] (Depasirea perimetrului delimitat)

Reglati distanta cu care masina robotizata de tuns iarba poate sa
depaseasca sarma de delimitare pentru a tunde iarba perfect langa
conturul perimetrului delimitat.

Miscarea masinii robotizate de tuns iarba in
aproprierea conturului perimetrului delimitat

Cand masina robotizata de tuns iarba se apropie de sarma de deli-
mitare instalata in jurul zonei in care urmeaza sa fie tunsa iarba,
aceasta detecteaza semnalul de la s&rma si se pregateste sa
schimbe directia. Daca este configurata depasirea perimetrului deli-
mitat, masina robotizata de tuns iarba tunde iarba pana la o anumita
distanta in exteriorul sdrmei si apoi revine in interiorul perimetrului
delimitat, se intoarce automat si continua sa tunda iarba. Prin confi-
gurarea unei depasiri adecvate a perimetrului delimitat, puteti obtine
un finisaj bun al gazonului, fara sa ramana iarba netunsa langa peri-
metrul delimitat.
» Fig.36: 1. Sarma de delimitare 2. Depasirea perimetrului delimitat
3. Semnalul sarmei 4. Traseul de tundere a ierbii

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Boundary overreach (Acces margine)] (Depasirea
perimetrului delimitat).

Se afiseaza ecranul de introducere.

4. Utilizati tastatura si introduceti distanta cu care masina roboti-

zata de tuns iarba poate depasi sdrma de delimitare.
» Fig.37

NOTA: Puteti introduce o distant& de depésire cuprinsa intre 20 si
50 cm.

NOTA: Daci se introduce o valoare sub intervalul de setare, se
afiseaza mesajul [Invalid input. (Intrare nevalida.)] (Introducere
incorecta.). Selectati [OK] si apoi apasati tasta Y . Se afiseaza din
nou ecranul de introducere.

NOTA: Dac4 se introduce o valoare care depaseste intervalul de
setare, aceasta este inlocuitd automat cu valoarea maxima.

5. Apasatitasta v pentru a verifica informatiile introduse.
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta v.

Stabilirea distantei de deplasare pana la punctul de

incepere a operatiunii de tundere a ierbii

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte naviga-
tie)] (Preferinte pentru deplasare)> [Departure position (Pozitie
plecare)] (Pozitia de plecare)

Configurati distanta de deplasare pana cand masina robotizata de
tuns iarba incepe sa tunda iarba dupa ce pleaca de la statia de incar-
care. Initial, masina robotizata de tuns iarba se indeparteaza de statia
de incéarcare fara sa tunda iarba si apoi incepe sa tunda iarba cand

se indeparteaza pana la distanta configurata aici.

De ce este necesar sa se deplaseze catre punctul de
incepere a operatiunii de tundere a ierbii?

Cand masina robotizata de tuns iarba pleaca de la statia de incar-
care, nu incepe sa tunda iarba imediat, ci, in schimb, incepe sa
tunda iarba dupa ce se deplaseaza la o anumita distanta de statie.
Acest lucru se intampla deoarece setarea unei pozitii de incepere a
functionarii la o mica distanta permite sa se evite suprapunerea sau
deplasarea traseelor de lucru si accesul mai eficient in zonele greu
de accesat.
» Fig.38: 1. Statie de incarcare 2. Pozitia de incepere a functionarii
3. Distanta de deplasare

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Departure position (Pozitie plecare)] (Pozitia de
plecare).

Se afiseaza ecranul de introducere.

4. Utilizati tastatura si introduceti distanta la care masina robotizata
de tuns iarba trebuie sa se indeparteze inainte de a incepe operatiu-

nea de tundere a ierbii.
» Fig.39

NOTA: Puteti introduce o pozitie de plecare cuprinsa intre 80 si 300
cm.

NOTA: Daca se introduce o valoare sub intervalul de setare, se
afiseaza mesajul [Invalid input. (Intrare nevalidér.)_w (Introducere
incorecta.). Selectati [OK] si apoi apasati tasta | ¥ |. Se afiseaza din
nou ecranul de introducere.

NOTA: Dac4 se introduce o valoare care depaseste intervalul de
setare, aceasta este nlocuita automat cu valoarea maxima.

5. Apasati tasta pentru a verifica informatiile introduse.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta v,

Selectarea metodei de plecare de la statia de
incarcare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte navi-
gatie)] (Preferinte pentru deplasare)> [Mower departing points
(Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de plecare a masinii de
tuns iarba)

Selectati metoda prin care masina robotizata de tuns iarba va pleca
de la statia de incarcare si va incepe sa tunda iarba. Puteti inregistra
si regla prioritatea de executie pentru pana la cinci metode diferite
de plecare, inclusiv tipul semnalului sa&rmei de urmat si distanta de
deplasare catre punctele de plecare a masinii de tuns iarba atunci
céand pleaca de la statie.

Combinarea cu indemanare a mai multor puncte de
plecare a masinii de tuns iarba

Pe langa inceperea operatiunii de tundere a ierbii prin plecarea direct

de la statia de incarcare, masina robotizata de tuns iarba poate si

sa se indeparteze de statie de-a lungul sarmei de delimitare sau

de-a lungul sérmei de ghidare cu o anumita distanta si apoi poate

incepe operatiunea din punctul respectiv. Prin combinarea mai multor

metode de plecare in functie de forma si dispunerea zonei de lucru,

puteti evita suprapunerea sau deplasarea traseelor de lucru, puteti

ajunge direct in zonele care sunt greu de accesat prin deplasarea

normala si puteti obtine un finisaj uniform al gazonului in intreaga

zona.

» Fig.40: 1. Statie de incarcare 2. S&rma de delimitare 3. Sarma de
ghidare 4. Punctele de plecare a masinii de tuns iarba

NOTA: Andocati masina robotizata de tuns iarba pe statia de
incarcare inainte de a seta metodele de plecare.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati [¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Mower departing points (Puncte plecare masina tuns)]
(Punctele de plecare a masinii de tuns iarba).
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Se afiseaza ecranul de selectare a meniului.

4. Selectati numarul profilului pentru a inregistra metoda de

plecare.

» Fig.41: 1. Se deplaseaza catre stdnga de-a lungul sarmei de
delimitare 2. Se deplaseaza catre dreapta de-a lungul
sarmei de delimitare 3. Se deplaseaza de-a lungul sarmei
de ghidare 1 4. Se deplaseaza de-a lungul sarmei de
ghidare 2

Se afiseaza meniul de optiuni.

5. Utilizati tastatura si introduceti conditiile dorite in cAmpurile pen-
tru formatul optiunii afisate pe ecran.

Optiune Detalii

Wire to trace: Selectati tipul de séarma pe care trebuie sa il

(Fir de urmarit:) | detecteze masina robotizata de tuns iarba dupa
ce pleaca de la statia de incarcare. Utilizati tas-
tele pentru a afisa tipul de s&rma dorit.
Pentru a pleca direct de la statia de incarcare fara
a detecta o0 anumita sarma, selectati [--].

Departure posi- | Introduceti distanta la care masina robotizata de

tion: (Pozitie tuns iarba trebuie sa se indeparteze de statie

plecare:) fnainte de a incepe operatiunea de tundere a
ierbii. Puteti introduce o distanta cuprinsé intre 0
si 800 m.

Probability Introduceti probabilitatea de executare a profilului

(Probabilitate) | setat sub forma de procent.
» Fig.42: 1. Valoarea maxima a probabilitatii care poate fi introdusa

NOTA: Dac4 setati ca in figurile prezentate, probabilitatea totala de
[Mower departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele
de plecare a masinii de tuns iarba) este de 60 %. Tn ceea ce pri-
veste restul de 40 %, masina robotizata de tuns iarba pleacé direct
de la statia de incéarcare. Atunci cand masina robotizata de tuns
iarba pleaca direct de la statia de incarcare, unghiurile de plecare
pot fi reglate. Pentru detalii referitoare la unghiurile de plecare,
consultati sectiunea ,Reglarea unghiurilor de plecare de la statia de
incarcare”.

NOTA: Valoarea maxima a probabilitatii care poate fi introdusa
pentru fiecare profil este afisata in partea stdnga a cdmpului de
introducere a probabilitatii. Introduceti o valoare egala cu valoa-
rea maxima afisata sau o valoare mai mica. Daca se introduce o
valoare care depaseste intervalul, aceasta este inlocuita automat
cu valoarea maxima.

6. Selectati [Test] si executati operatia de test inainte de inregistra-
rea setarilor.

Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati operatia de test.

Daca rezultatele operatiei de test sunt nesatisfacatoare, refaceti
setarea.

NOTA: Pentru a inregistra setarea privind distanta dupa deplasarea
de test, salvati raportul testului urméand instructiunile de pe ecran.
Apoi apasati tasta [Z pentru a finaliza inregistrarea, dupa ce apare
mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)] (Salvat cu succes).
Cand inregistrarea este finalizata, ecranul revine la ecranul de
selectie a meniului.

NOTA: Masina robotizaté de tuns iarba se opreste automat lang&
punctul de plecare a masinii de tuns iarba dupa deplasarea de
testare. Pentru a reface setarile sau a inregistra un profil nou, ando-
cati din nou manual masina robotizata de tuns iarba la statia de
incarcare.

NOTA: Pentru a omite deplasarea de testare, selectati [Verify
(Verificare)] (Verificare) si inregistrati setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta A

7. Repetati pasii (4) pana la (6) si inregistrati pana la cinci profiluri,
dupa cum este necesar.

Reglarea unghiurilor de plecare de la statia de
incarcare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte naviga-
tie)] (Preferinte pentru deplasare) > [Departure angles (Unghiuri
de plecare)] (Unghiuri de plecare)

Setati unghiurile de plecare pentru cand masina robotizata de tuns
iarba pleaca direct de la statia de incarcare. Presupunand ca punctul
de contact pentru andocare din fata statiei de incarcare este 0° (ora
12), puteti seta doua intervale pentru unghiurile de plecare, cuprinse
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ntre 90° (ora 3) si 270° (ora 9) in directia acelor de ceasornic. Puteti
regla prioritatea de executie a fiecarui unghi de plecare.

Care este ,,probabilitatea” care determina prioritatea
de executie?

Probabilitatea obtinuté la setarea metodei de plecare si a unghiurilor

de plecare de la statia de Tncarcare exprima posibilitatea ca masina

robotizata de tuns iarba sa prioritizeze operarea in functie de datele

setate sub forma de procent.

De exemplu, daca se introduc 25% si 75% ca probabilitati pentru

intervalele 1 si 2 atunci cand se seteaza unghiurile de plecare, exista

o probabilitate de 25% ca masina robotizata de tuns iarba sa plece

intr-un unghi aleatoriu in intervalul 1.

» Fig.43: 1. Exitrange 1 (Intervalul de iesire 1) 2. Exit range 2
(Intervalul de iesire 2) 3. Statie de incarcare

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Departure angles (Unghiuri de plecare)] (Unghiuri de
plecare).

Se afiseaza meniul de optiuni.

4. Utilizati tastatura si introduceti conditiile dorite in cAmpurile pen-
tru formatul optiunii afisate pe ecran.

Intervalele de iesire pot fi setate intre 90° i 270°.

Optiune Detalii

Exit range 1: Introduceti primul interval al unghiului utilizat pen-

(Interval iesire | tru plecarea masinii robotizate de tuns iarba de la

1) statia de ncarcare. (Puteti seta si doar un singur
interval.)

Exit range 2: Introduceti al doilea interval al unghiului utilizat

(Interval iesire | pentru plecarea masinii robotizate de tuns iarba

2:) de la statia de incarcare.

Probability Introduceti probabilitatea ca masina robotizata de

(Probabilitate) | tuns iarba sa plece in fiecare interval al unghiului
setat sub forma de procent.

» Fig.44: 1.Exitrange 1 (Intervalul de iesire 1) (primul interval)
2. Exit range 2 (Intervalul de iesire 2) (al doilea interval)
3. Probability (Probabilitate)

Configurarea unghiurilor de plecare

(1) Utilizati tastele E]/[I/E/E pentru a evidentia campurile de
introducere a unghiului si a probabilitatii care trebuie configurate.

(2) Utilizati tastatura si introduceti unghiurile si probabilitatea.
(3) Repetati pasii 1 si 2 si completati toate cAmpurile de introducere.

NOTA: Cand se introduce doar [Exit range 1: (Interval iesire 1:)]
(Intervalul de iesire 1:), probabilitatea de executie este setata auto-
mat la 100%.

NOTA: Cand se introduce doar [Exit range 1: (Interval iesire 1:)]
(Intervalul de iesire 1:), probabilitatea de executie pentru [Exit range
1: (Interval iesire 1:)] (Intervalul de iesire 1:) nu poate fi modificata.
Cand se incepe introducerea in [Exit range 2: (Interval iesire 2:)]
(Intervalul de iesire 2:) dupa introducerea in [Exit range 1: (Interval
iesire 1:)] (Intervalul de iesire 1:), probabilitatea de executie pentru
[Exit range 1: (Interval iesire 1:)] (Intervalul de iesire 1:) poate fi
modificata.

NOTA: Finalizati introducerea in [Exit range 1: (Interval iesire 1:)]
(Intervalul de iesire 1:) inainte de a seta [Exit range 2: (Interval
iesire 2:)] (Intervalul de iesire 2:). Nu se poate introduce doar [Exit
range 2: (Interval iesire 2:)] (Intervalul de iesire 2:).

NOTA: Probabilitatea de executie pentru [Exit range 2: (Interval
iesire 2:)] (Intervalul de iesire 2:) este calculata automat, astfel incéat
totalul cu probabilitatea de executie pentru [Exit range 1: (Interval
iesire 1:)] (Intervalul de iesire 1:) sa fie de 100%. Probabilitatea de
executie pentru [Exit range 1: (Interval iesire 1:)] (Intervalul de iesire
1:) este scazuta din 100%, iar probabilitatea ramasa este afisata
automat ca probabilitatea de executie pentru [Exit range 2: (Interval
iesire 2:)] (Intervalul de iesire 2:).

5. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare) si inregistrati setarile.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta v
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Exemplu de setare [Mower departing points (Puncte
plecare masina tuns)] (Punctele de plecare a masinii
de tuns iarba) si [Departure angles (Unghiuri de
plecare)] (Unghiuri de plecare) de la statia de
incarcare

De exemplu, daca sunt inregistrate trei metode de plecare in subme-
niul [Mower departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele
de plecare a masinii de tuns iarba) si probabilitatea pentru fiecare
este setata la 20%, probabilitatea totala este de 60%. Probabilitatea
de 40% ramasa este alocaté prioritatii de executie a intervalelor pen-
tru unghiurile de plecare 1 si 2 configurate in submeniul [Departure
angles (Unghiuri de plecare)] (Unghiuri de plecare). Aici, daca 50%
si 50% sunt introduse ca probabilitati pentru intervalele unghiurilor
de plecare 1 si 2, probabilitatea de 40% ramasa este alocata in pro-
portie de 50% pentru fiecare dintre intervalele 1 si 2. Prin urmare, in
ceea ce priveste probabilitatea, prioritatea de executie a intervalelor
unghiurilor de plecare 1 si 2 este calculata la 20% .si, respectiv, 20%.
Prin urmare, masina robotizata de tuns iarba executa in mod alea-
toriu cele trei metode de plecare inregistrate ih submeniul [Mower
departing points (Puncte plecare masina tuns)] (Punctele de plecare
a masinii de tuns iarba) si cele doua unghiuri de plecare inregistrate
in submeniul [Departure angles (Unghiuri de plecare)] (Unghiuri de
plecare), cu o probabilitate de 20% pentru fiecare.

Reglarea latimii pentru deplasarea deviata

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte naviga-
tie)] (Preferinte pentru deplasare)> [Line trace offset (Decalaj
urma linie)] (Deviere de la sensul de deplasare)

Latimea traseului in timpul deplasarii de-a lungul sédrmei de delimitare
si de-a lungul s&rmei de ghidare este deviata in intervalul de setare.

Ce este deplasarea deviata?

Masina robotizata de tuns iarba se deplaseaza de-a lungul diferi-
telor sdrme, detectand semnalele de la sdrme. Deplasarea deviata
modifica intentionat acest traseu de deplasare putin cate putin de la
fiecare séarma de referintd pentru a preveni trecerea repetata a rotilor
peste aceeasi parte a gazonului. Masina robotizata de tuns iarba se
deplaseaza deviind de la traseu aleatoriu in intervalul valorii setate,
permitand reducerea sarcinii asupra gazonului pe traseele vizate.
» Fig.45: 1. Statie de incarcare 2. S&rma de delimitare 3. S&rma
de ghidare 4. Linie de referinta a marginii exterioare
5. Latimile deplasarii deviate

NOTA: Cand exist& un traseu ingust in zona, aveti in vedere cea
mai mare latime de deviere care va permite trecerea masinii roboti-
zate de tuns iarba.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

NOTA: Daca nu se afiseaza meniul, utilizati tastele [T]/[T]pentru a
defila ecranul.

3. Selectati[Line trace offset (Decalaj urma linie)] (Deviere de la
sensul de deplasare).

Se afiseaza meniul de optiuni.

4. Selectati caseta de validare a denumirii sdrmei pentru a seta
traseul pentru deviere.

Optiune Detalii

G1: Seteaza devierea fata de traseul de referinta al

primei sarme de ghidare. Cu cat este mai mare

valoarea devierii, cu atat va fi mai mare distanta
de deviere de la traseul de referinta.

G2: Seteaza devierea in raport cu traseul de referinta
al celei de a doua sarme de ghidare. Cu cat este
mai mare valoarea devierii, cu atat va fi mai mare
distanta de deviere de la traseul de referinta.

Boundary: Seteaza devierea fata de traseul de referinta al

(Margine:) sarmei de delimitare. Cu cat este mai mare valoa-
rea devierii, cu atat va fi mai mare distanta de
deviere de la traseul de referinta.

» Fig.46

Cand exista o bifa in caseta de validare, campul de introducere a
devierii este evidentiat automat.

5. Utilizati tastatura si introduceti conditiile dorite Tn cAmpurile pen-
tru formatul optiunii afisate pe ecran.
» Fig.47

Puteti introduce o valoare a devierii cuprinsa intre 0 si 9. Tabelul
urmator prezinta intervalul aproximativ al latimilor reale de deplasare
pentru valorile devierii. Intervalul real al Iatimilor de deplasare prezen-
tat in tabel poate diferi in functie de mediul de lucru si de alte conditii.

Tabel de corespondenta pentru valoarea devierii si latimea de
deplasare

Valoarea Latimea de Valoarea Latimea de
devierii deplasare devierii deplasare
0 55 cm 5 110 cm
1 90 cm 6 115 cm
2 95 cm 7 120 cm
3 100 cm 8 125 cm
4 105 cm 9 130 cm

Imagine a fluctuatiei latimii de deplasare

» Fig.48: 1. Séarma de delimitare 2. Linie de referinta a marginii
exterioare 3. Interval de fluctuatie a latimii de deplasare
4.55cm 5. 110 cm 6. 130 cm

NOTA: Linia la care partea dreapti a masinii robotizate de tuns
iarba trece peste sarma de delimitare cu aproximativ 20 cm in
exterior este linia de referinta a marginii exterioare. Latimea de
deplasare fluctueaza inspre partea interioara cand linia de referinta
a marginii exterioare este zero.

6. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare) si inregistrati setarile.
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta v,

Tunderea ierbii netunse

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Navigation preferences (Preferinte navi-
gatie)] (Preferinte pentru deplasare) > [Spiral cutting (Taiere in
spirala)] (Taiere in spirala)

Cand masina robotizata de tuns iarba detecteaza o zona cu iarba
nalta si deasa etc. in timpul operatiunii de tundere a ierbii, se depla-
seaza in zona respectiva urmand un model in spirala pentru a tunde
iarba intens. Tunderea ierbii in zonele cu iarba deasa urmand un
model in spirald permite obtinerea eficienta a unui finisaj perfect al
gazonului.

Gasirea locurilor cu iarba deasa

Masina robotizata de tuns iarba gaseste zonele cu iarba deasa si cu
gazon netuns, detectand atent sarcina in timp ce tunde iarba. Cand
se identifica o astfel de zona, masina robotizata de tuns iarba se
deplaseaza urmand un model in spirala din punctul respectiv catre
exterior si tunde iarba intens pentru a obtine in mod eficient un finisaj
perfect si uniform al gazonului.

» Fig.49: 1.Zona cu iarba deasa 2. Traseu in spirala

NOTA: Masina robotizaté de tuns iarba executs tierea in spirald
o data la fiecare incarcare. Cand masina robotizata de tuns iarba
pleaca de la statia de incarcare dupa finalizarea incarcarii, efectu-
eaza operatiunile normale de tundere a ierbii in mod continuu timp
de aproximativ 30 de minute. Cand se detecteaza iarba deasa sau
netunsa etc. ulterior, modul de functionare comuta la taierea in spi-
rald, utilizand punctul respectiv drept centru si apoi, dupa tunderea
intensa a ierbii, operatiunea de tundere a ierbii continua din nou cu
deplasarea normala.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ¥ care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

NOTA: Dacé nu se afiseazd meniul, utilizati tastele E]/Epentru a
defila ecranul.

3. Selectati [Spiral cutting (Taiere in spirala)] (Taiere in spirala).
Se afiseaza meniul de optiuni.
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4. Selectati optiunea dorita.
Selectati caseta de validare din fata optiunii si apoi apasati tasta v

Optiune Detalii

Spiral cutting Permite utilizarea modului de taiere in spirala.
(Taiere in

spirala)

» Fig.50

5. Selectati [Confirm (Confirmare)] (Confirmare) si inregistrati
setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta &

Preferinte privind siguranta

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Security (Securitate)] (Siguranta) > [Alarm
duration (Durata alarma)] (Durata alarmei)

Setati durata alarmei care suna pentru diferite notificari sau cand
apare o eroare.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati K care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza ecranul de introducere a codului PIN.

3. Utilizati tastatura si introduceti codul PIN.

» Fig.51

Se afiseaza submeniul.

4. Selectati [Alarm duration (Durata alarma)] (Durata alarmei).
» Fig.52

Se afiseaza ecranul de introducere.

5. Utilizati tastatura si introduceti momentul dorit.
» Fig.53

NOTA: Puteti introduce o duraté a alarmei cuprinsa intre 1 si 99 de
minute. Valoarea initiala a setarii este de 10 minute.

6. Apasati tasta 2 pentru a verifica informatiile introduse.
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta Y.

Schimbarea codului PIN

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Security (Securitate)] (Siguranta) > [Change
PIN code (Schimbare cod PIN)] (Schimbarea codului PIN)
Aceasta setare este utilizata pentru a schimba codul PIN utilizat in
momentul respectiv cu un cod nou.

NOTA: Dac4 ati uitat codul PIN, contactati punctul nostru de van-
zare sau distribuitorul local.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati B care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza ecranul de introducere a codului PIN.

3. Utilizati tastatura si introduceti codul PIN utilizat iTn momentul
respectiv.

Se afiseaza submeniul.

4. Selectati [Change PIN code (Schimbare cod PIN)] (Schimbarea
codului PIN).

Se afiseaza ecranul de introducere.

5. Utilizati tastatura si introduceti noul cod PIN.
» Fig.54

6. Reintroduceti noul cod PIN pentru confirmare.

Cand se afiseaza mesajul [The PIN code has been changed. (Codul
PIN a fost modificat.)] (Codul PIN a fost schimbat), apasati tasta .

Prevenirea interferentei cu semnalul sadrmei

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Security (Securitate)] (Siguranta) > [Change
wire signal (Schimbare semnal cablu)] (Schimbarea semnalului
sérmei)

Modificati un canal pentru a transmite semnalele sarmei atunci cand
interfereaza cu semnale din zonele de lucru adiacente.

NOTA: Andocati masina robotizata de tuns iarba pe statia de
incarcare inainte de a schimba canalul.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati ) care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza ecranul de introducere a codului PIN.

3. Utilizati tastatura si introduceti codul PIN.

Se afiseaza submeniul.

4. Selectati [Change wire signal (Schimbare semnal cablu)]
(Schimbarea semnalului sarmei).

Se afiseaza meniul de optiuni.

5. Utilizati tastatura si selectati un nou cod de canal.
» Fig.55

NOTA: Langé codul de canal utilizat in momentul respectiv este
afisata o bifa. (Valoarea initiala este [Channel 1 (Canal 1)] (Canalul
1).) Cand schimbati canalul, selectati un canal in dreptul caruia nu
exista bifa.

6. Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Dock the mower to the charging station.
(Andocati masina de tuns la statia de incarcare.)] (Andocati masina
de tuns iarba la statia de incarcare), selectati [Confirm (Confirmare)]

(Confirmare) si apasati tasta 2
Cand se afiseaza mesajul [Completed. (Finalizat.)] (Finalizat), apasati
tasta .

Protejarea masinii robotizate de tuns iarba impotriva

furtului

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Security (Securitate)] (Siguranta) > [Anti-
theft (Antifurt)] (Antifurt)

Setarea previne furtul si utilizarea necorespunzétoare a masinii robo-
tizate de tuns iarba prin configurarea blocarii functionarii si a functiei
de notificare.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati K care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza ecranul de introducere a codului PIN.

3. Utilizati tastatura si introduceti codul PIN.

Se afiseaza submeniul.

4. Selectati [Anti-theft (Antifurt)] (Antifurt).

Se afiseaza meniul de optiuni.

5. Utilizati tastatura si introduceti o bifa in caseta de validare a
optiunii dorite.
Puteti alege mai multe optiuni.

Optiune Detalii

Stopped: PIN | Cand masina robotizata de tuns iarba este oprita

(Oprit: PIN) in mod fortat, este necesar sa se introduca codul
PIN pentru a relua functionarea.

Stopped: PIN | Cand masina robotizata de tuns iarba este oprita

& Alarm (Oprit: | in mod fortat, se declanseaza alarma si este
PIN si alarma) | necesar séa se introduca codul PIN pentru a relua
functionarea.

Lifted: PIN & Cand masina robotizata de tuns iarba este ridi-
Alarm (Ridicat: | cata, se declanseaza alarma si este necesar sa se
PIN si alarma) |introduca codul PIN pentru a relua functionarea.

Tilted: PIN & Cand masina robotizata de tuns iarba este incli-
Alarm (Inclinat: | naté la un anumit unghi sau mai mult, se declan-
PIN sialarma) |seaza alarma si este necesar sa se introduca
codul PIN pentru a relua functionarea.
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6. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare) si inregistrati setarile.

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta Y.

Alte setari

Salvarealincarcarea preferintelor utilizatorului

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Save and load
preferences (Salvati si incarcati preferintele)] (Salvarea si incar-
carea preferintelor)

Puteti salva pana la trei setari preferate pe care le creati si le per-
sonalizati Tn meniurile de setari si le puteti incarca in orice moment.
Acest lucru permite utilizarea unei game de preferinte ale utilizatorului
care pot fi schimbate in functie de zona si mediul de lucru.

NOTA: Unele elemente (de exemplu, data si ora, codul PIN si asa
mai departe, setate pe ecranul de configurare initiald) nu pot fi sal-
vate si incarcate.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati () care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Save and load preferences (Salvati si incarcati prefe-
rintele)] (Salvarea si incarcarea preferintelor).

» Fig.56

Se afiseaza ecranul de selectare a meniului.

4. Selectati meniul dorit.

Meniu Detalii

Load Tncarca preferintele utilizatorului salvate.
(Incarcare)

Save (Salvare) | Salveaza preferintele utilizatorului utilizate in
momentul respectiv.

Se afiseaza meniul de optiuni.

5. Selectati sursa de incarcare a preferintelor utilizatorului sau
denumirea optiunii destinatiei de salvare.
» Fig.57

NOTA: [Listed now (Afis. Acum)] (Active acum) este afisat in partea
dreapta a optiunilor cu preferinte ale utilizatorului deja inregistrate.

6. Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati setarea.
Cand se afiseaza mesajul [Are you sure? (Sigur?)] (Sunteti sigur(a)?),
selectati [Yes (Da)] (Da) si apasati tasta g

Modificarea setarilor pentru data si ora

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Date and time
(Data si ora )] (Data si ora)

Aceasta setare este utilizata pentru a regla sau modifica data si ora
configurate in masina robotizata de tuns iarba.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati € care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Date and time (Data si ora )] (Data si ora).

Se afiseaza ecranul de selectare a meniului.

4. Utilizati tastele (<l li~] pentru a selecta optiunea de
meniu dorita.

Selectati si afisati formatul dorit pe ecran.

Meniu Detalii optiune

Date format: Selecteaza formatul datei din [Year/Month/Day
(Format data:) | (An/Luna/Zi)] (An/Luna/Zi), [Month/Day/Year
(Luna/Zi/An)] (Luna/Zi/An) sau [Day/Month/Year
(Zi/Luna/An)] (Zi/Luna/An).

Time format: Comuta formatul orei intre [12 hours (12 ore)] (12
(Format ora:) ore) sau [24 hours (24 ore)] (24 de ore).
» Fig.58

5. Selectati [Next (Inainte)] (Continuare).

Se afiseaza ecranul de introducere a datei si orei.

6. Utilizati tastatura si introduceti data si ora dorite.

» Fig.59

Introducerea datei si a orei

(1) Utilizati tastele [«fr faf~ pentru a evidentia campul de intro-
ducere a datei sau orei care urmeaza a fi configurat.

(2) Utilizati tastatura si introduceti anul, luna si ziua sau ora.

(3) Repetati pasii 1 si 2 si completati toate cAmpurile de introducere
pe care doriti sa le modificati.

7. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare).

Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta m

Modificarea limbii de afisare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu princi-
pal)] (Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Language
(Limba)] (Limba)

Aceasta setare este utilizata pentru a modifica limba afisata pe ecra-
nul LCD.

1. Apasati butonul (8] de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).

2. Selectati () care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Language (Limba)] (Limba).

Se afiseaza ecranul de selectare a limbii.

4. Selectati limba dorita.

Limba de afisare din ecranul de selectare a limbii se schimba.
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta [v].

Resetarea preferintelor utilizatorului

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Reset all settings
(Resetati toate setdrile)] (Resetarea tuturor setarilor)

Aceasta setare este utilizata pentru a reseta toate preferintele utiliza-
torului salvate si pentru a le readuce la starea initiala.

NOTA: Unele informatii si setari introduse la pornirea masinii
robotizate de tuns iarba pentru prima data, precum data si ora
si codul PIN, nu sunt resetate.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati () care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Reset all settings (Resetati toate setarile)] (Resetarea
tuturor setarilor).

Se afiseaza ecranul de introducere a codului PIN.

4. Utilizati tastatura si introduceti codul PIN.

5. Urmati mesajul afisat pe ecran si finalizati setarea.

Cand se afiseaza mesajul [Completed. (Finalizat.)] (Finalizat), apasati
tasta .

Cautarea informatiilor despre produs

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu princi-
pal)] (Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Information
(Informatii)] (Informatii)

Aceasta setare afiseaza cele mai recente informatii despre produs,
precum durata de functionare cumulata si informatiile despre versiu-
nea software-ului.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati € care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

3. Selectati [Information (Informatii)] (Informatii).
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NOTA: Dupé céutarea informat,iilogutet,i reveni la un ecran de
meniu superior, apasand pe tasta 3 sau pe butonul @ Apasati
tasta =) pentru a reveni la ecranul submeniului [Others (Altele)]

(Altele) sau butonul pentru a reveni la ecranul [Main menu
(Meniu principal)] (Meniul principal).

Gestionarea perioadei in care LED-ul este aprins/
stins

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [LED]

Aceasta setare este utilizata pentru a gestiona perioadele in care
lampa LED este aprinsa sau stinsa in partea de sus a masinii roboti-
zate de tuns iarba. Pentru detalii referitoare la lampa LED, consultati

X0

Jluminarea cu lamp&” (pagina 145).

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati € care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

NOTA: Daca nu se afiseazd meniul, utilizati tastele E]/E]pentru a
defila ecranul.

3. Selectati [LED].

Se afiseaza ecranul pentru setarea planificarii de aprindere/stingere.
4. Selectati optiunea dorita.

Optiune Detalii

Always LED-ul este aprins intotdeauna. Cand este selec-

ON (Mereu tata aceasta optiune, va fi introdusa o bifa in

PORNIT) caseta de validare [Schedule 1: (Program. timp
1:)] (Planificare 1:) si se afiseaza [00:00] - [24:00].

Always OFF LED-ul este stins intotdeauna. Cand este selec-

(Mereu OPRIT) | tata aceasta optiune, bifele sunt eliminate din
ambele casete de validare [Schedule 1: (Program.
timp 1:)] (Planificare 1:) si [Schedule 2: (Program.
timp 2:)] (Planificare 2:) si se afiseaza [00:00]

- [00:00].

LED-ul este aprins in intervalul de timp setat.

Schedule 1:
(Program. timp
1)

Schedule 2:
(Program. timp
2:)

» Fig.60

LED-ul este aprins in intervalul de timp setat.

Configurarea planificarilor

(1) Utilizati tastatura si introduceti o bifa in caseta de validare a
optiunii de planificare ce urmeaza a fi setata.

(2) Utilizati tastele E]E/E/E pentru a evidentia campul de intro-
ducere a orei sau a minutului de setat.

(3) Utilizati tastatura si introduceti momentul.

(4) Repetati pasii 2 si 3 pentru a completa toate campurile de intro-
ducere a orelor si a minutelor.

NOTA: Pentru a activa o configurare a planificarii, asigurati-va
ca introduceti o bifa in caseta de validare.

NOTA: Momentele introduse in [Schedule 1: (Program.

timp 1:)] (Planificare 1:) si [Schedule 2: (Program. timp 2:)]
(Planificare 2:) nu se pot suprapune.

5. Selectati [Verify (Verificare)] (Verificare).
Cand se afiseaza mesajul [Saved successfully. (Salvare reusita.)]
(Salvat cu succes), apasati tasta (v].

Verificarea detaliilor privind erorile de operare

[Top menu] (Primul meniu afisat) > [Main menu (Meniu principal)]
(Meniul principal) > [Others (Altele)] (Altele) > [Error message
(Mesaj de eroare)] (Mesaj de eroare)

Aceasta setare afiseaza cele mai recente mesaje de eroare, inclusiv
detaliile aferente, care au fost raportate masinii robotizate de tuns
iarba.

1. Apasati butonul @ de pe panoul de control.

Se afiseaza [Main menu (Meniu principal)] (Meniul principal).
2. Selectati € care se afiseaza pe ecran.

Se afiseaza submeniul.

NOTA: Dacé nu se afiseazd meniul, utilizati tastele E]Epentru a
defila ecranul.

3. Selectati [Error message (Mesaj de eroare)] (Mesaj de eroare).
Masina robotizata de tuns iarba cauta informatiile despre eroare si
afiseaza o lista cu coduri de eroare raportate, in ordine, incepand de
la cel mai recent.

4. Selectati un cod de eroare pentru a verifica detaliile.
» Fig.61

Se afiseaza ecranul cu detaliile erorii.

5. \Verificati data si ora la care a aparut eroarea si cuprinsul mesaju-
lui de eroare.
» Fig.62

NOTA: Dupa céutarea informat,iiloutet,i reveni la un ecran de
meniu superior, apasand pe tasta sau pe butonul @ Apasati
tasta pentru a reveni la ecranul submeniului [Others (Altele)]

(Altele) sau butonul pentru a reveni la ecranul [Main menu
(Meniu principal)] (Meniul principal).

INTRETINERE

AATEN]'IE: Asigurati-va intotdeauna ca intrerupatorul de
alimentare al masinii robotizate de tuns iarba este oprit inainte
de a efectua o inspectie sau lucrari de intretinere. In plus, asi-
gurati-va ca deconectati adaptorul c.a. din priza atunci cand
efectuati lucrari de intretinere asupra statiei de incarcare.

AATEN]’IE: Purtati intotdeauna manusi si ochelari de protec-
tie atunci cand efectuati o inspectie si lucrari de intretinere. In
caz contrar, se pot produce vatamari corporale.

AATEN]'IE: Solicitati punctului nostru de vanzare sau distri-
buitorului local sa inlocuiasca acumulatorul.

Pentru a mentine SIGURANTA si FIABILITATEA produsului, reparati-
ile si orice alte lucrari de intrefinere sau reglare trebuie executate de
centre de service Makita autorizate sau proprii, folosind intotdeauna
piese de schimb Makita.
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Curatarea

NOTA: Nu utilizati niciodata gazolina, benzina, diluant, alcool
sau alte substante asemanatoare. In caz contrar, pot rezulta
decolorari, deformari sau fisuri.

NOTA: Curétati periodic masina. Bucatile de iarb tiiata se pot
acumula in sasiu sau in statia de incarcare.

NOTA: Nu spalati masina cu un dispozitiv de spalare cu
presiune ridicata. In caz contrar, se pot produce deteriorari sau
defectiuni.

Curatarea masinii robotizate de tuns iarba

AATENTIE: Aveti grija sa nu va raniti cu panzele atunci cand
curatati panzele masinii de tuns iarba si zonele inconjuratoare.

AATEN]'IE: Aveti grija sa nu va prindeti méinile sau sa nu
prindeti alte obiecte intre capacul superior si sasiu sau sa nu
va raniti la maini cu marginile capacului superior atunci cand
atasati si scoateti capacul superior.
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Stergeti suprafata capacului superior si partea de dedesubt a sasiului
Cu o carpa uscata sau o carpa umezita cu detergent neutru diluat.
Indepartati complet orice murdarie si bucéti de iarba taiaté care s-au
acumulat pe roti si in jurul acestora.

» Fig.63

NOTA: Spalati cu ap& daca sunt foarte murdare. Dupa spélarea cu
apa, este recomandat sa lasati masina s& se usuce bine inainte de

arelua utilizarea.

Bucatile de iarba taiata se pot acumula intre capacul superior si

sasiu. Urmati procedura de mai jos pentru a scoate capacul superior

si pentru a curata si partea superioara a sasiului.

» Fig.64: 1. Capac superior 2. Sasiu 3. Fixator din cauciuc 4. Ax
glisor

In timp ce tineti ap&sat in jos capacul afisajului, ridicati si decuplati pe
rand piesele capacului superior indicate in ilustratie.
» Fig.65: 1. Capac superior 2. Capacul afisajului

NOTA: Asigurati-v& ca nu exista obstacole in jur atunci cand scoa-
teti capacul superior.

NOTA: Capacul superior si sasiul sunt conectate ferm in trei locuri.
Ridicati cu forta capacul superior pana cand fixatoarele din cauciuc
din interiorul capacului superior se decupleaza de axurile glisoare

ale sasiului.

Cand aduceti capacul superior in pozitia sa initiala, aliniati fixatoarele
din cauciuc ale capacului superior cu axurile glisoare ale sasiului si
apasati puternic.

» Fig.66

NOTA: Asigurati-va ca ati atasat corect capacul superior pe sasiu
ridicand partile frontala si laterala ale capacului superior. Prinderea
incorecta poate conduce la probleme de detectare la nivelul
senzorilor.

Curatarea statiei de incarcare

Curatati orice murdarie sau bucati de iarba taiata care s-au acumulat
pe borna de incarcare si pe baza statiei de incarcare.
» Fig.67: 1. Borna incarcare 2. Baza statie

Inspectarea panzelor masinii de tuns iarba

Urmati procedura de mai jos si efectuati inspectia o data pe
saptamana.

1. Opriti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba si intoarceti-o cu susul n jos.

» Fig.68

2. Inspectati starea panzelor masinii de tuns iarba si rotatia bazei
panzelor.

Verificati aspectele urmatoare.

*  Baza panzelor se roteste cu putina forta?

»  Panzele masinii de tuns iarba sunt excesiv de uzate, fisurate,
ciobite sau indoite etc.?

Baza panzelor si panzele masinii de tuns iarba
> Fig.69: 1. Normale 2. Uzate (A: 17,5 mm sau mai putin)
3. Fisurate 4. Ciobite 5. Indoite 6. Baza panzelor

3. Inspectati starea suruburilor de fixare a panzelor masinii de tuns
iarba.

Urmati procedura din sectiunea ,inlocuirea panzelor masinii de tuns
iarba” (pagina 159) pentru a scoate suruburile de fixare si verificati
starea suruburilor de fixare.

Surubul de fixare a panzelor masinii de tuns iarba
» Fig.70: 1. Normal 2. Uzat 3. Surub de fixare

NOTA: Daca nu se observa nicio anomalie speciala in timpul
inspectiilor saptdamanale, prelungiti intervalul intre inspectii.
NOTA: Durata de viatd a panzei masinii de tuns iarba variaza in
functie de mediul de operare. In special, conditii precum cele de
mai jos vor scurta durata de viata.

. Durata lunga de tundere a ierbii

*  Zonade lucru extinsa

. larba cu tulpini si frunze groase

*  Anotimpuri favorabile cresterii ierbii

. Murdarie, nisip sau alte materiale lipite de iarba

inlocuirea panzelor masinii de tuns iarba

MAAVERTIZARE: inlocuiti panzele masinii de tuns iarba in con-
formitate cu procedura din acest manual. Daca inlocuirea se
face printr-o alta metoda, se pot produce accidente sau vata-
mari corporale.

AATENTIE: Purtati intotdeauna ochelari si manusi de protec-
tie cand inlocuiti panzele masinii de tuns iarba.

AATEN]'IE: Efectuati lucrarile de intretinere pe o suprafata
plana si stabila.

NOTA: inlocuiti panzele masinii de tuns iarba la aproximativ 2
pana la 6 saptaméani. Momentul inlocuirii va varia in functie de
frecventa de tundere a ierbii si de starea ierbii.

NOTA: Masina este previzuta cu trei panze ale masinii de tuns
iarba. Inlocuiti toate cele trei panze in acelasi timp. Chiar daca
doar una dintre panzele masinii de tuns iarba este deteriorata,
inlocuiti toate cele trei panze.

NOTA: Pentru inlocuirea panzei masinii de tuns iarba sunt

necesare urmatoarele unelte. Pregatiti aceste unelte in avans.

*  Surubelnita (plus) (utilizata pentru a scoate si a atasa panzele)

»  Tija de metal cu diametru de 6 mm sau surubelnita cu o lun-
gime de 160 mm sau mai mult (utilizata pentru a fixa baza
panzelor)

Dacé panzele masginii de tuns iarba sunt excesiv de uzate, fisurate,
ciobite, indoite etc. sau suruburile de fixare a panzelor masinii de tuns
iarba sunt uzate, urmati procedura de mai jos si inlocuiti-le.

1. Opriti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba si intoarceti-o cu susul in jos.
2. Fixati baza panzelor.
Aliniati orificiile placii de protectie, ale bazei panzelor si ale capacului
panzelor si apoi introduceti tija de metal. Daca baza panzelor nu se
roteste, fixarea este completa.
» Fig.71: 1.Tija de metal 2. Placa de protectie 3. Baza panzelor

4. Capacul panzelor

3. Scoateti panzele masinii de tuns iarba.

Utilizati surubelnita plus si scoateti suruburile de fixare a panzelor
masinii de tuns iarba.
» Fig.72: 1. Surub 2. Panza masinii de tuns iarba

NOTA: Tineti panza masinii de tuns iarba cu degetele in timp ce
scoateti surubul. In caz contrar, pAnza masinii de tuns iarba poate
cadea in spatiul dintre capacul superior si sasiu.

4. Atasati noile panze ale masinii de tuns iarba.

Utilizati suruburile furnizate cu noile panze ale masinii de tuns iarba.
Dupa atasare, verificati daca panzele masinii de tuns iarba se rotesc
in jurul suruburilor.

» Fig.73

NOTA: Asigurati-va ca respectati urmatoarele aspecte pentru a

preveni caderea panzelor masinii de tuns iarba.

»  Utilizati suruburile furnizate cu panzele masinii de tuns
iarba. (Nu reutilizati suruburile scoase)

»  Strangeti ferm suruburile astfel incat sa nu fie slabite.

5. Scoateti tija de metal care fixeaza baza panzelor si intoarceti in
pozitia initiala masina robotizata de tuns iarba, care in aceasta etapa
este cu susul in jos.

» Fig.74: 1.Tija de metal

NOTA: Dupé reinstalarea panzelor masinii de tuns iarba, nu uitati
sa porniti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba atunci cand reluati utilizarea.

159 ROMANA



Inspectii periodice

Verificati periodic aspectele urméatoare.

iarba

Locul Aspect verificat Contramasuri Frecventa
inspectiei inspectiilor
Masina robo- | Exista vreo anomalie la nivelul panzelor masinii | Daca operatiunea de tundere a ierbii nu poate fi realizata bine, opriti intrerupatorul O data pe
tizata de tuns | de tuns iarba? de alimentare, verificati daca panzele masinii de tuns iarba sunt uzate, fisurate saptamana

sau ciobite si inlocuiti-le daca este necesar.

Masina robotizata de tuns iarba se deplaseaza
n mod stabil?

Daca masina robotizata de tuns iarba se deplaseaza in mod instabil, opriti intreru-
patorul de alimentare si verificati daca exista deteriorari la nivelul rotilor si al axe-
lor, dacé sunt prinse obiecte straine, sau daca s-au acumulat gunoaie si murdarie
pe roti si pe axe. Daca problema nu este rezolvata, contactati punctul nostru de
vanzare.

O data pe luna

Se aude un zgomot anormal?

Daca se aude un zgomot anormal, opriti intrerup&torul de alimentare si verificati
daca exista obiecte straine prinse in partile rotative ale rotilor si in panzele masi-
nii de tuns iarba. Dacéa problema nu este rezolvata, contactati punctul nostru de

vanzare.

O data pe luna

Andocarea se poate efectua corect?

Daca andocarea nu se poate efectua, opriti intrerupatorul de alimentare, deplasati
masina robotizata de tuns iarba manual si verificati daca este posibild andocarea
corespunzatoare la statia de incarcare. Daca nu este posibild andocarea cores-
punzatoare, verificati aspectele urmatoare.

- Indepértati orice obstacole din apropierea rotilor.

- Atasati corect capacul superior. (Capacul superior ar trebui sa fie fixat in trei
locuri)

- Daca solul de sub baza statiei este denivelat, nivelati-I.

O data pe luna

desfasurare a
lucrului

Statie de Indicatorul statiei este aprins si emite o lumina Daca este aprins, emite o lumina rosie intermitenta sau este stins, masina robo- Cand LED-ul
incarcare verde? tizata de tuns iarba nu va putea sa efectueze operatiunea de tundere a ierbii. masinii
Verificati aspectele urmatoare si luati contramasurile adecvate. robotizate
- Adaptorul c.a. este conectat in mod corespunzator la o priza? de tuns iarba
- Cablul flexibil izolat in cauciuc este conectat in mod corespunzator la adaptorul se aprinde
c.a. si la statia de incarcare? sau emite o
- Conectorii sarmei de delimitare sunt conectati in mod corespunzator la statia de lumina rosie
incarcare? intermitenta
- Cuplorii atasati la sarma de delimitare sunt conectati in mod corespunzator?
- Sarma de delimitare este rupta pe traseu?
Statia de incarcare este bine fixata? Daca statia de incarcare se misca, strangeti din nou suruburile bolt cu cheia O data pe
imbus 6. saptamana
Exista materii straine care s-au prins de borne? | Unele materii prinse ar putea impiedica incarcarea si comunicarea adecvata. O data pe
Curatati orice murdarie de pe borna de incarcare si de pe alte borne. saptamana
Sarma de ghidare iese din baza statiei? Daca sarma de ghidare ieste din canelura bazei statiei, introduceti-o din nou. O data pe
saptamana
Adaptorul Fisa de alimentare si bornele de conectare sunt | Daca o prizaé sau o borna de conectare este slabita, introduceti-o din nou. O data pe luna
c.a. si cablul introduse ferm pana la capat?
ﬂex@ll izolat in Cablurile sunt deteriorate? Daca mantaua unui cablu este decojité sau foarte deteriorata, contactati punctul O data pe luna
cauciuc nostru de vanzare.
Locul de Sunt prezente obiecte straine? Tndepérta'gi orice obiecte care ar putea deteriora panzele masinii de tuns iarba O data pe luna

sau care ar putea sa se prinda in piesele masinii robotizate de tuns iarba care se
rotesc. (Pietre mici, bete, gunoaie, obiecte asemanatoare unor sfori etc.)

A avut loc vreo modificare a mediului de lucru?

Luati urmatoarele contramasuri.

- Dacaé inaltimea ierbii depaseste 65 mm, taiati-o la aceasta inéltime sau la o
naltime mai mica.

- Indepértati orice buruieni care sunt mai inalte decét iarba.

- Umpleti orice gauri sau adancituri si nivelati denivelarile locale.

- Evitati utilizarea daca exista balti adanci sau acumulare de zapada.

O data pe luna

Exista vreo anomalie legata de instalarea sarmei
de delimitare sau a sarmei de ghidare?

Daca sarmele se ridica deasupra nivelului solului, fixati-le din nou cu pene.

O data pe luna

Manevrarea dupa incheierea sezonului

Dupa incheierea sezonului de tundere a ierbii, scoateti urmatoarele
piese din locul in care sunt montate si depozitati-le la interior.

*  Masina robotizata de tuns iarba
»  Statie de incarcare

*  Adaptor c.a.

»  Cablu flexibil izolat in cauciuc

ilustratie.

NOTA: Scoateti adaptorul c.a. in ordinea numerelor prezentate in

Scoaterea statiei de incarcare

lucrare.

AATEN]'IE: Purtati manusi atunci cand efectuati aceasta

depozitare.

NOTA: incércati masina robotizaté de tuns iarba inainte de

izolat in cauciuc.
» Fig.76

NOTA: Sarma de delimitare si sirma/sarmele de ghidare pot fi 2.
|asate in locul in care sunt instalate.

dare si scoateti fiecare sarma din statia de incarcare.

Curéatati masina robotizata de tuns iarba si statia de incarcare ina-
inte de a le depozita. In plus, urmati procedurile de mai jos pentru a

scoate fiecare piesa.

Scoaterea adaptorului c.a.

1. Deconectati adaptorul c.a. de la priza.

imbus 6.
» Fig.77

Depozitarea

1. Deschideti capacul statiei de incarcare si scoateti cablul flexibil

Desprindeti bornele sarmei de delimitare si ale sarmei de ghi-

3. Scoateti suruburile bolt de pe baza statiei utilizand cheia

2. Scoateti cablul flexibil izolat in cauciuc.

3. Daca adaptorul c.a. este montat pe un perete, scoateti-l de pe
perete.
» Fig.75

AATEN]'IE: Depozitati masina robotizata de tuns iarba asigu-
randu-va ca intrerupatorul de alimentare este oprit.

Daca masina robotizata de tuns iarba nu este utilizata pentru o
perioada lunga si este lasata cu alimentarea pornita, acumulatorul
se poate descarca complet si poate deveni inutilizabil.
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NOTA: Stergeti piesele bornelor statiei de incarcare, sarmele
si cablurile cu o carpa uscata etc. inainte de a le depozita.
Depozitarea cu murdarie lipita poate conduce la rugina sau
coroziune.

NOTA: Pozitionati suruburile utilizate pentru a fixa statia de
incarcare si adaptorul c.a. intr-o punga sau un alt recipient si
depozitati-le cu atentie, astfel incat sa nu le pierdeti.

Depozitati intr-o locatie care respecta urmatoarele conditii.

* O suprafata plana si stabila

* Unloc care nu este expus direct la lumina soarelui si care nu
este expus la ploaie sau zapada etc.

* Unloc cu umiditate scazuta

. Un loc care nu este accesibil copiilor

NOTA: Masina robotizata de tuns iarba poate fi depozitata in pozi-
tie verticala, conform ilustratiei. Alegeti o suprafata plana si stabila
si cand il depozitati in pozitie verticala.

> Fig.78

Eliminarea acestui produs

Atunci cand eliminati acest produs, respectati reglementarile locale si
eliminati Tn mod corect piesele separate.

MAAAVERTIZARE: Masina robotizata de tuns iarba include

un acumulator. Atunci cand eliminati acest produs, scoateti
acumulatorul si eliminati-l separat. Daca nu eliminati separat
acumulatorul, se pot produce accidente sau vatamari corporale din
cauza fisurarii, se poate declansa un incendiu sau pot aparea emisii
de fum.

A AVERTIZARE: Nu lucrati cu méainile umede. Acest lucru poate
provoca electrocutarea.

| AATEN]'IE: Purtati manusi atunci cand lucrati. |

NOTA: Este necesar sa dezasamblati sasiul pentru a scoate acu-
mulatorul. Pregatiti o surubelnita plus.

Scoaterea acumulatorului

AATEN]'IE: Scoateti acumulatorul doar cand eliminati acest
produs.

AATEN]'IE: Solicitati punctului nostru de vanzare sau distri-
buitorului local sa inlocuiasca acumulatorul. Dacé inlocuiti sin-
gur acumulatorul, acest lucru poate afecta performanta de etansare
la apa a masinii.

1. Opriti intrerupatorul de alimentare al masinii robotizate de tuns
iarba.

2. Scoateti capacul superior.
» Fig.79: 1. Intrerupator de alimentare 2. Capac superior 3. Sasiu

3. Slabiti cele 14 suruburi din partea superioara a sasiului si scoa-
teti carcasa superioara.
» Fig.80: 1. Carcasa superioara

4. Deconectati cei 2 conectori conectati la acumulator.
» Fig.81: 1. Capacul acumulatorului 2. Conector (mic) 3. Conector
(mare)

NOTA: Dacé procedura este greu de efectuat, scoateti conectorul
atasat pe carcasa superioara.

5. Deconectati cei 3 conectori conectati la placa principala.
» Fig.82: 1. Placa principala 2. Conector (mare) 3. Conector (mic)

6. Scoateti cele 3 suruburi ale capacului acumulatorului.
» Fig.83: 1. Capacul acumulatorului

7. Scoateti capacul acumulatorului si apoi scoateti acumulatorul
fmpreuna cu amortizorul.

» Fig.84: 1. Capacul acumulatorului 2. Acumulator 3. Amortizor
8. Scoateti acumulatorul din amortizor.

Respectati reglementarile locale atunci cand eliminati acumulatorul.

| AATEN]'IE: Nu dezasamblati acumulatorul scos. |

SISTEM DE PROTECTIE

Sistem de protectie

ndicatii privind erorile

Masina robotizata de tuns iarba este prevazuta cu un sistem de protectie. Cand apare o eroare, sistemul de protectie se activeaza si toate motoa-
rele se opresc automat. Detaliile erorii sunt afisate pe ecranul LCD cu codul de eroare.

Cod Detaliile erorii Cauza

Actiune

EO012 Problema motor roata dreapta

Exista obiecte straine, cum ar fi iarba sau crengi,
care impiedica rotile sa se roteasca sau motorul de

Inspectati rotile si indepartati orice obiecte straine.
De asemenea, verificati daca zona de lucru respecta

deteriorat ori conexiunea sarmei de delimitare este
slaba.

E013 Problema motor roata stanga ) o ; A ) PN . S
9 actionare este suprasolicitat din cauza coliziunilor mediul de lucru specificat in manualul de instructiuni.

repetate. Reporniti masina dupa un timp.
E020 Suprasarcina motor panza Motorul panzelor este suprasolicitat din diferite Inspectati integral baza panzelor si indepartati orice
E021 Problem& motor panz3 mo‘_uye. I?e exemplu_, eX|staA mqter_u §tralne, cum ) oblecte_s_tralng. . )

ar fi iarba sau crengi, care impiedica rotirea bazei Reporniti masina dupa un timp.

panzelor.
E030 Suprasarcina motor indltime de taiere Motorul Tnaltimii de taiere este suprasolicitat din Inspectati mecanismul de reglare a inaltimii de taiere
E031 Problema motor inaltime de taiere diferite r'_n_ohv?. De exemplu, extsta ma_te[n sFrame, si indepartati orice obiecte straine.

’ cum ar fi iarba sau crengi, care impiedica miscarea

mecanismului de reglare a inaltimii de taiere.

E040 Niciun semnal de la sarma Adaptorul c.a. sau cablul flexibil izolat in cauciuc este | Verificati indicatorul de pe statia de incarcare.

Verde/aprins: Contactati distribuitorul sau punctul
nostru de vanzare.

Rosu/lumineaza intermitent: Verificati sarma de
delimitare si reconectati. Inlocuiti daca detectati orice
defecte.

Oprit: Verificati adaptorul c.a. si cablul flexibil izolat Tn
cauciuc si reconectati. Inlocuiti dacé detectati orice
defecte.

Fiecare cod de canal al masinii si al statiei de incar-
care este diferit.

Modificati codul de canal al semnalului sarmei in
mod corespunzator in meniul [Security (Securitate)]
(Siguranta).

Masina este prea departe de sarma de delimitare.

Reinstalati sdrma de delimitare astfel incat intreaga
zona de lucru sa se afle la o distanta de cel mult 35 m
de sarma de delimitare.

Semnalele sunt blocate de obiectele metalice din jur
(garduri, otel de armare) si de interferentele de la alte
dispozitive.

Mariti puterea semnalului in zona de lucru crescand
numarul de insule din zona de lucru, reducand zona
de lucru etc.
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Cod Detaliile erorii Cauza Actiune
E041 in afara zonei de lucru Conexiunea sau instalarea sarmei de delimitare este | Verificati daca sarmele de delimitare sunt instalate
incorecta. De exemplu, sdrmele de delimitare se n mod corespunzator si conectate bine la statia de
intersecteaza sau masina iese din zona de lucru din | incarcare.
cauza pantei abrupte. Pentru metoda de instalare, consultati capitolul
pentru instalarea sarmei de delimitare din Ghidul de
instalare.
Semnalele sunt blocate de obiectele metalice din jur | Mariti puterea semnalului in zona de lucru crescand
(garduri, otel de armare) si de interferentele de la alte | numarul de insule din zona de lucru, reducand zona
dispozitive. de lucru etc.
Exista interferente cu semnalele de la alte produse Modificati codul de canal al semnalului sdrmei in
din apropiere. mod corespunzator in meniul [Security (Securitate)]
(Siguranta). De asemenea, reinstalati sdrmele de
delimitare astfel incat cele doua sarme de delimitare
sé fie la o distanta de cel putin 1 m.
E051 Problema temporara Masina este supraincalzita sau butonul ,STOP” Reporniti masina dupa un timp sau eliberati butonul
ramane activ dupa comanda de tundere a ierbii. ,STOP” inchizand capacul afisajului dupa comanda
de tundere a ierbii.

E060 Acumulator descarcat Masina nu a putut s& gaseasca o statie de incarcare. | Verificati instalarea sarmei de delimitare si a sarmei

de ghidare.
Pentru metoda de instalare, consultati capitolul
pentru instalarea sarmei de delimitare si a sarmei de
ghidare din Ghidul de instalare.
Optiunea de tundere a ierbii este setata la [Auto Setati optiunea de tundere a ierbii la [Mowing without
mowing (Tuns automat )] (Tundere automata a ierbii) | charging (Tuns fara incarcare)] (Tunderea ierbii fara
cand functioneaza in zona secundara. incércare) cand functioneaza in zona secundara. In
timp ce lucreaza in zona secundara, masina nu poate
reveni la statia de incarcare.
Acumulatorul este descarcat. Andocati masina la statia de incarcare pentru a se
E064 Nivel scazut de capacitate a Acumulatorul este descarcat complet. Incarca. s o
acumulatorului - Daca problema persista, contactati distribuitorul sau
Acumulatorul este descarcat. punctul nostru de vanzare.
E080 Problema electronica Exista o problema temporara legata de partile elec- Reporniti masina.
tronice sau de firmware-ul din produs. Daca problema persista, contactati distribuitorul sau
punctul nostru de vanzare.

E100 Blocat Rotile din spate se rotesc din cauza noroiului. Evitati rotirea rotilor din spate niveland solul sau
limitand zona de lucru cu sarma de delimitare.

E101 Problema de andocare Masina nu s-a andocat la statia de incarcare sau Curatati fiecare borna. Daca statia de incarcare este

statia de incarcare are o eroare. nclinatd sau in pozitie oblica, asezati-o in pozitie
orizontald. Daca indicatorul statiei de incarcare este
aprins in culoarea rosie, scoateti fisa, asteptati un
timp si apoi reporniti statia de incarcare.

E102 Cu susul in jos Masina este inclinatd mult sau rasturnata. Corectati pozitia masinii.

E103 Masina de tuns iarba inclinata Masina este inclinata in afara intervalului acceptabil. | Mutati masina intr-o zona plana. Reinstalati sarma de
delimitare astfel incat pantele care se intind pe supra-
fete mari sa se afle in afara zonei de lucru.

E104 Ridicata Senzorul de ridicare este activat deoarece masina se | Pastrati distanta dintre obstacol si zona de lucru si

loveste de obstacole sau trece peste obstacole. reporniti masina.

E105 Problema la nivelul senzorului de Capacul superior nu poate reveni la pozitia de Daca masina intra in contact cu un obstacol, inde-

coliziune standard. partati obstacolul care impiedica masina. Indepartati
orice murdarie sau obiecte straine dintre capacul
superior si sasiu si asigurati-va ca capacul superior
se misca liber in jurul axurilor glisoare.

E200 Problema la nivelul senzorului de bucla Senzorul sdrmei are un contact slab sau s-a defectat. | Contactati distribuitorul sau punctul nostru de

E201 Problema la nivelul senzorului de Nu a reusit s& comunice cu senzorul de inclinare. vanzare.

inclinare
E202 Problema la nivelul intrerupatorului de Fiabilitatea butonului ,STOP” scade.
oprire

E203 Problema la nivelul senzorului IMU Nu a reusit sa comunice cu senzorul IMU.

E204 Problema la nivelul senzorului pentru Senzorul mecanismului de ridicare are un contact

inaltimea de taiere slab sau s-a defectat, conexiunea prezinta o eroare.

E206 Problema la nivelul senzorului de ridicare | Fiabilitatea senzorului de ridicare scade.

DEPANARE
in cazulin care considerati ca existd o defectivne |

in cazul in care considerati ca exista o defectiune

Tnainte de a solicita repararea sau de a trimite o cerere, verificati daca se aplica urmétoarele situatii.

Stare de anormalitate

Cauza probabila (defectiune)

Remediu

Ecranul LCD nu afiseaza.

Alimentarea masinii robotizate de tuns iarba este
oprita?

Porniti alimentarea masinii robotizate de tuns iarba. (Consultati
sectiunea pentru ,Pornire/oprire”.)

Masina robotizata de tuns iarba nu
functioneaza.

Masina robotizata de tuns iarba prezinta o eroare?
(LED-ul emite o lumina rosie intermitenta?)

Masina robotizata de tuns iarba nu functioneaza n timpul exis-
tentei unei erori. Verificati codul de eroare. (Consultati sectiunea
pentru ,SISTEM DE PROTECTIE”.)

Statia de incarcare prezinta o eroare?

Verificati indicatorul statiei. Pentru masuri de remediere, consul-
tati capitolul ,/Inceperea operatiunii de tundere a ierbii”.

O sarma de delimitare ar putea fi rupta.

Verificati indicatorul statiei. Pentru masuri de remediere, consul-
tati capitolul ,/nceperea operatiunii de tundere a ierbir’.
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Stare de anormalitate

Cauza probabila (defectiune)

Remediu

Masina robotizaté de tuns iarba nu poate sa se
andocheze la statia de incarcare.

Statia de incarcare este deformata.

Asezati statia de incarcare ferm pe o suprafata plana.
Consultati capitolul ,Amplasarea statiei de incarcare” din Ghidul
de instalare pentru modul de instalare a statiei de incarcare.

Sarma de ghidare nu este intinsa drept de la statia
de incarcare sau distanta este incorecta.

Instalati sdrma de ghidare drept pe o distanta de cel putin 2 metri
de statia de incarcare.

Consultati capitolul ,Conditii pentru instalarea sarmei de ghidare”
din Ghidul de instalare pentru modul de instalare a sarmelor de
ghidare.

Sarma de ghidare nu este fixata in mod corespun-
zator la statia de incarcare.

Fixati sdrma de ghidare in canelura din centrul bazei statiei de
fncarcare.

Consultati capitolul ,Instalarea sarmei de ghidare” din Ghidul de
instalare pentru modul de instalare a sarmei de ghidare.

Rotile din spate ale masinii robotizate de tuns
iarba sau statia de incarcare sunt murdare.

Curatati rotile din spate ale masinii robotizate de tuns iarba si
baza statiei de incarcare.

Bornele de incarcare de pe masina robotizata de
tuns iarba sau statia de incarcare sunt murdare.

Curatati bornele de incarcare. Daca problema persista dupa
curatare sau daca bornele sunt uzate semnificativ, contactati
punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Masina robotizata de tuns iarba nu revine la
statia de Tncarcare.

Deoarece masina robotizata de tuns iarba este in
perioada de cautare activa a semnalului de ghi-
dare, aceasta nu revine cu semnalul de delimitare.

Daca sarma de ghidare nu este instalata, setati perioada de
cautare activa a semnalului de ghidare la 0 minute.

Consultati capitolul ,Configurarea perioadei de céutare activa a
semnalului de ghidare” pentru procedura de setare.

Masina robotizata de tuns iarba nu pleaca de la
statia de incarcare dupa modificarea zonei de
lucru.

Asigurati-va ca masina robotizata de tuns iarba pleaca de la
statia de Tncarcare si lasati-o sa salveze in memorie campul
magnetic ihconjurator.

Consultati capitolul ,Preferinte pentru deplasare” pentru proce-
dura de setare.

Masina robotizata de tuns iarba nu poate reveni
cu ajutorul semnalului de delimitare, deoarece
sarma de delimitare instalata 1anga statia de
incarcare este incorecta.

Instalati sdrma de delimitare drept, la o distanta de 1,5 m pe
ambele laturi ale statiei de incarcare.

Consultati capitolul ,Instalarea sarmei de delimitare” din Ghidul
de instalare pentru modul de instalare a sarmelor de delimitare.

Acumulatorul nu se incarca

Daca acumulatorul este descarcat complet, poate
dura un anumit timp pana cand acumulatorul
incepe sa se incarce.

Andocati masina robotizata de tuns iarba la statia de incarcare cu
intrerupatorul de alimentare principal pornit si asteptati un timp
pana cand incepe incarcarea. Daca problema persista, contactati
punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Bornele de incarcare de pe masina robotizata de
tuns iarba sau statia de incarcare sunt murdare.

Curatati bornele de incarcare. Daca problema persista dupa
curatare sau daca bornele sunt uzate semnificativ, contactati
punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Masina robotizaté de tuns iarba sta o perioada
lungé de timp la statia de incarcare si nu
incepe sa tunda iarba.

Capacul afisajului este inchis, dar butonul de
incepere a operatiunii de tundere a ierbii nu este
apasat.

Tnchideti capacul afisajului dupa ce apasati butonul dg incepere
a operatiunii de tundere a ierbii. Consultati capitolul ,/nceperea
operatiunii de tundere a ierbii” pentru instructiuni.

Masina robotizata de tuns iarba se afla in starea
de asteptare dupa revenirea la statia de incarcare.

Verificati optiunile de operare dupa incarcare.
Consultati capitolul ,Preferinte pentru parcare” pentru instructiuni.

Masina robotizata de tuns iarba nu functioneaza
daca temperatura acumulatorului este prea ridi-
cata sau prea scazuta.

Reporniti masina robotizata de tuns iarba dupa un timp.

Vibratii/zgomote anormale

Panza masinii de tuns iarba este deteriorata.

Verificati starea panzelor masinii de tuns iarba si inlocuiti-le cu
panze si suruburi noi.

Consultati capitolul ,Infocuirea panzelor masginii de tuns iarba”
pentru modul de inlocuire.

in panza masinii de tuns iarba s-au blocat materii
straine.

Verificati partea din jurul panzei masinii de tuns iarba si indepar-
tati orice materii straine.

Masina robotizata de tuns iarba functioneaza
la o ord/data neintentionata.

Data si ora masinii robotizate de tuns iarba sunt
incorecte.

Verificati data si ora masinii robotizate de tuns iarba.
Consultati capitolul ,Modificarea setérilor pentru daté si ord”
pentru modul de setare a planificarii.

Setarea neintentionatd a tunderii planificate a
ierbii.

Va rugam sa modificati programul de tundere a ierbii.
Consultati capitolul ,Planificarea operatiunii de tundere a ierbii”
pentru instructiuni.

Masina robotizata de tuns iarba se depla-
seaza, dar motorul panzei de taiere nu se
roteste.

Masina robotizata de tuns iarba tocmai a inceput
sa se deplaseze sau revine la statia de incarcare.

Motorul panzei nu se roteste atunci cand masina robotizata de
tuns iarba tocmai a inceput sa se deplaseze sau cand revine la
statia de incarcare.

Durata scurta de tundere a ierbii

Panzele masinii de tuns iarba s-au uzat si sarcina
de pe motorul panzei de taiere a crescut.

Tnlocuiti panza masinii de tuns iarba.
Consultati capitolul ,/nlocuirea padnzelor masinii de tuns iarba”
pentru modul de inlocuire.

Se apropie sfarsitul duratei de viatd a
acumulatorului.

Contactati punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Durata scurta de tundere a ierbii si durata
scurta de incarcare

Se apropie sfarsitul duratei de viatd a
acumulatorului.

Contactati punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Motorul panzei este suprasolicitat din diferite
motive.

Contactati punctul nostru de vanzare sau distribuitorul local.

Tundere a gazonului neuniforma

Programul de tundere a ierbii este prea scurt
pentru a tunde intreaga zona de lucru.

Reduceti dimensiunea zonei de lucru sau prelungiti intervalul
orar.

Consultati capitolul ,Planificarea operatiunii de tundere a ierbii”
pentru instructiuni.

Panzele masinii de tuns iarba s-au uzat si sarcina
de pe motorul panzei de taiere a crescut.

Tnlocuiti panza masinii de tuns iarba.
Consultati capitolul ,/nlocuirea panzelor masinii de tuns iarba”
pentru modul de inlocuire.

Gazonul este prea lung pentru indltimea de taiere
setata.

Schimbati inaltimea de taiere sau taiati in prealabil gazonul la cel
mult 65 mm.
Consultati capitolul ,Stabilirea inéltimii de taiere” pentru modul de
configurare.

larba, crengile sau alte materii straine Tmpiedica
baza panzelor sau rotile sa se roteasca.

Inspectati baza panzelor sau rotile si indepartati orice materii
stréine.
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Stare de anormalitate

Cauza probabila (defectiune)

Remediu

Pe gazon s-au format santuri.

Masina robotizata de tuns iarba se deplaseaza in
mod repetat pe un anumit traseu.

Reglati latimea pentru deplasarea deviata.
Consultati capitolul ,Reglarea latimii pentru deplasarea deviatad”
pentru modul de configurare.

Nu s-a putut deplasa pe un anumit traseu.

Latimea traseului este mica.

Latimea traseului trebuie sa fie de cel putin 150 cm.

Consultati capitolul ,Conditii pentru instalarea sarmei de delimi-
tare” din Ghidul de instalare pentru modul de instalare a sarmelor
de delimitare.

Masina robotizaté de tuns iarba nu poate trece
peste doua sarme de delimitare catre si din-
spre insula.

Cele doua sarme de delimitare catre si dinspre
insula nu sunt apropiate.

Apropiati (0 cm) cele douad sarme de delimitare catre si dinspre
insula.

Consultati capitolul ,Instalarea sarmei de delimitare” din Ghidul
de instalare pentru modul de instalare a sarmelor de delimitare.

Taierea in spiralad nu functioneaza.

Operatiunea de tundere normala a ierbii nu a
durat 30 de minute.

Taierea in spirald functioneaza atunci cand detecteaza iarba
deasa dupa aproximativ 30 de minute de tundere normala a
ierbii.

Pentru mai multe informatii, consultati capitolul , Tunderea ierbii
netunse”

Codul PIN a fost uitat.

Contactati distribuitorul sau punctul nostru de vanzare.
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EINLEITUNG
TechnischeDaten

(gemessen nach EN303 447)

Modell: RM350D
Nennspannung Gleichstrom 18 V
Akkukapazitat 5,0 Ah
Abmessungen 700 mm x 560 mm x 270 mm
(LxBxH)
Gewicht 13,7 kg
Motordrehzahl ohne Last Messermotor 2.300 min™
Maximale Flache des Mahbereichs 3.500 m?
Maximaler Hangsteigwinkel 26° (49 %)
Mahermesser Rickschwenkmesser

3 Messer
Teilenummer des Ersatz-Mahermessers 1913M9-3
Mahbreite 240 mm
Schnitthéhe 20 mm bis 60 mm

9-stufige elektrische Einstellung in 5-mm-Schritten

Schutzgrad IPX4
Geeignetes Netzteil AADO1
Geeignete Ladestationen RST001
Begrenzungsdraht Betriebsfrequenzband 3,3 kHz - 50 kHz
Flhrungsdraht Maximale magnetische Feldstérke 38 dBuA/m

. Wir behalten uns vor, Anderungen der technischen Daten im Zuge der Entwicklung und des technischen Fortschritts ohne vorherige

Ankiindigung vorzunehmen.

.

.

Gewicht nach EPTA-Verfahren 01/2014

Hauptmerkmale und Netzteilausfiihrung kdnnen je nach Bestimmungsland variieren.
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Symbole

Nachfolgend werden Symbole beschrieben, die fiir das Gerat verwen-
det werden kénnen. Machen Sie sich unbedingt vor der Benutzung
mit ihrer Bedeutung vertraut.

WARNUNG - Betriebsanweisungen vor Betreiben

|| der Maschine lesen.

WARNUNG - Beim Betrieb einen sicheren Abstand
zur Maschine einhalten.

Die Maschine kann Gegenstande umherschleudern,
die eine Verletzungsgefahr darstellen.

> || B>

WARNUNG - Stellen Sie die Diebstahlsicherung ein
und schalten Sie die Maschine aus, bevor Sie an der
Maschine arbeiten oder sie anheben.

Anderenfalls kann das Mahermesser lhre Hand und

lhren FuB verletzen.

Das Gerat wird durch eine Wiedereinschaltsperre mit
dem PIN-Code gesperrt.

Sie kénnen die Wiedereinschaltsperre in den
Einstellungen der Diebstahlschutzfunktion bedienen.
Falls die Wiedereinschaltsperre aktiviert ist, ist die
Eingabe Ihrer PIN erforderlich, um die Maschine neu
zu starten.

WARNUNG - Nicht auf der Maschine mitfahren.
Anderenfalls kann das Mahermesser Ihre Hand und
lhren FuB verletzen.

Ni-MH
Li-ion

Nur fir EU-Lander

Aufgrund des Vorhandenseins gefahrlicher
Komponenten in der Ausriistung kénnen Elektro- und
Elektronik-Altgerate, Akkumulatoren und Batterien
sich negativ auf die Umwelt und die menschliche
Gesundheit auswirken.

Entsorgen Sie Elektro- und Elektronikgerate oder
Batterien nicht mit dem Hausmdill!

In Ubereinstimmung mit der Europaischen
Richtlinie Uber Elektro- und Elektronik-Altgerate,
Akkumulatoren und Batterien, verbrauchte
Akkumulatoren und Batterien sowie ihrer
Anpassung an nationales Recht sollten Elektro-
Altgerate, Batterien und Akkumulatoren geman
den Umweltschutzbestimmungen getrennt gela-
gert und zu einer getrennten Sammelstelle fur
Siedlungsabfalle geliefert werden.

Dies wird durch das am Gerat angebrachte Symbol
der durchgestrichenen Abfalltonne auf Radern
angezeigt.

Vorgesehene Verwendung

Diese Maschine ist flir automatisches Mahen und Aufladen
vorgesehen.

Sicherheitshinweise

RN

N

w

&

o

o

N

Warnung - Beriihren Sie nicht die rotierenden Messer.
Anderenfalls kann es zu Verletzungen kommen.
Lassen Sie niemals zu, dass Kinder, Personen mit ver-
minderten korperlichen, sensorischen oder geistigen
Fahigkeiten oder Mangel an Erfahrung und Kenntnissen,
oder Personen, die nicht mit diesen Anweisungen vertraut
sind, die Maschine benutzen. Ortliche Vorschriften kénnen
das Alter der Bedienungsperson einschranken.
Halten Sie Kinder beim Betrieb der Maschine fern, und las-
sen Sie sie nicht mit der Maschine spielen.
Beriihren Sie die Mdhermesser oder Rader erst, nachdem
diese zum Stillstand gekommen sind.
Laden Sie die Maschine ausschlieBlich mit der Ladestation
im Lieferumfang auf. Verwenden Sie ausschlieBlich das in
dieser Betriebsanleitung angegebene Netzteil.
Wenn der eingebaute Akku das Ende seiner Lebensdauer
erreicht hat, sind die o6rtlichen Vorschriften hinsichtlich der
Entsorgung von Batterien unbedingt einzuhalten. Wie Sie
den Akku entfernen kénnen, erfahren Sie nachfolgend im
Kapitel "Entsorgen dieses Produkts".
Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters in den
folgenden Situationen aus.
— Vor dem Entfernen von Fremdkdrpern, die in der Maschine
eingeklemmt sind.
— Vor dem Untersuchen, Reinigen oder Arbeiten an der
Maschine oder Ladestation.
Trennen Sie auBerdem das Netzkabel des Netzteils von der
Netzsteckdose, bevor Sie die Ladestation untersuchen, reinigen

10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

oder daran arbeiten.
— Wenn Sie die Maschine auf Beschadigung untersuchen,
nachdem diese auf einen Fremdgegenstand gestof3en ist.
— Falls die Maschine ungewéhnlich zu vibrieren beginnt.
In diesem Fall priifen Sie nach, dass die Maschine nicht
beschadigt ist, bevor Sie sie erneut starten.
Untersuchen Sie vor der Verwendung die Maschine, die
Peripheriegerate, das Stromversorgungskabel und das
Verldangerungskabel, um sicherzustellen, dass keine
Beschadigung vorliegt und keine Anzeichen von Alterung
festgestellt werden.
Betreiben Sie die Maschine oder Peripheriegerate niemals
mit defekten Schutzhauben oder Abschirmungen, ohne
Sicherheitsvorrichtungen, oder wenn Kabel beschadigt oder
abgenutzt sind.
SchlieBen Sie auf keinen Fall ein beschadigtes Kabel an
die Stromversorgung an. Falls ein an die Stromversorgung
angeschlossenes Kabel beschadigt ist, beriihren Sie es
erst, nachdem Sie es von der Stromversorgung getrennt
haben. Anderenfalls kann ein elektrischer Schlag auftreten.
Installieren Sie das Netzteil und das Cabtire-Kabel auBer-
halb des Mahbereichs. Anderenfalls kann das Kabel bescha-
digt werden oder ein elektrischer Schlag auftreten.
Stellen Sie den Betrieb der Maschine unverziiglich ein, wenn
ein Unfall oder eine Betriebsstorung eingetreten ist.
Stellen Sie den Betrieb der Maschine unverziiglich ein, wenn
Elektrolyt aus dem Akku ausgelaufen ist.
Trennen Sie den Netzstecker von der Netzsteckdose, wenn
das Netzkabel wahrend der Verwendung beschédigt worden
ist.
Es wird empfohlen, den Stromversorgungsstecker
des Cabtire-Kabels ausschlieBlich an einen
Stromversorgungskreis anzuschlieBen, der durch
eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD) mit einem
Auslésestrom von hochstens 30 mA geschiitzt ist.
Verwenden Sie diese Maschine oder Peripheriegerate
nicht bei schlechtem Wetter, insbesondere nicht bei
Blitzschlaggefahr.
Stellen Sie den Betrieb der Maschine unverziiglich ein, wenn
anormale Vibrationen auftreten.
Bei Verwendung der Maschine an einem 6ffentlich zugang-
lichen Ort miissen Warnschilder um den Arbeitsbereich
herum aufgestellt werden. Die Warnschilder haben den fol-
genden Text zu enthalten.
»~Warnung! Automatischer Rasenmaher! Von der Maschine fern-
halten! Kinder beaufsichtigen!*

» Abb.1

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

29.

Das Netzkabel des Netzteils kann nicht ersetzt werden. Bei
einer Beschadigung des Netzkabels muss das Netzteil ent-
sorgt werden.

Wenn der Arbeitsbereich an eine 6ffentliche StralRe
angrenzt, muss fiir eine Abgrenzung zwischen dem
Arbeitsbereich und der StraBe gesorgt werden. Anderenfalls
kann die Maschine auf die 6ffentliche Strafle gelangen und einen
Unfall verursachen.

Vergewissern Sie sich vor der Verwendung, dass sich keine
Menschen, Haustiere oder kleine Tiere im Arbeitsbereich
aufhalten. Diese kénnten sich in der Maschine verfangen und
verletzt werden.

Verwenden Sie das Netzteil nicht an einem Ort, der Regen,
Feuchtigkeit oder Nasse ausgesetzt ist. Anderenfalls kann ein
elektrischer Schlag auftreten.

Beriihren Sie den Netzstecker des Netzteils auf keinen Fall
mit nassen Handen. Anderenfalls kann ein elektrischer Schlag
auftreten.

SchlieBen Sie den Netzstecker des Netzteils an eine
Netzsteckdose im Freien an.

Tragen Sie Handschuhe beim Installieren und Entfernen
von Drahten. Anderenfalls kdnnen die Drahte eine Verletzung
verursachen.

Gehen Sie beim Eintreiben der Pflocke vorsichtig vor,
damit Sie sich nicht mit dem Hammer auf Finger oder Hand
schlagen.

Installieren Sie die Drahte so, dass sie nicht iiber dem
Boden schweben. Anderenfalls kdnnen Sie darlber stolpern
und sich verletzen.

Achten Sie beim Offnen und SchlieBen der
Anschlussabdeckung darauf, dass Sie sich nicht die Finger
klemmen.

Beriihren Sie die Mdhermesser nicht, wahrend diese ange-
hoben oder abgesenkt werden. Anderenfalls kdnnen Sie sich
die Finger einklemmen und sich verletzen.
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30. Achten Sie beim Offnen und SchlieBen der
Displayabdeckung darauf, dass Sie sich nicht die Finger
klemmen.

31. Bringen Sie das Gesicht nicht in die Ndhe von rotierenden
Radern und Mahermessern. Anderenfalls konnte sich ein
Kleidungsstiick darin verfangen, was zu Erstickung fiihren kann.

32. Blicken Sie wahrend des Betriebs nicht direkt in die
Mahermesser. Fliegende Gegenstande konnten in lhre Augen
geraten.

33. Beriihren Sie keine rotierenden Réader. Anderenfalls konnen
Sie sich die Finger einklemmen und sich verletzen.

34. Achten Sie unbedingt darauf, die Mdhermesser ordnungs-
geman zu installieren, wie in dieser Betriebsanleitung
beschrieben. Anderenfalls kénnten sich die Mahermesser plotz-
lich 16sen und eine Verletzung verursachen.

35. Tragen Sie diese Maschine stets so, dass die Seite mit den
Mahermessern von lhnen abgewandt ist. Anderenfalls konn-
ten Sie in Kontakt mit den Radern und Mahermessern kommen,
was eine Verletzung verursachen kann.

36. Tragen Sie diese Maschine stets, indem Sie den Griff halten.
Wenn die Maschine an einem anderen Teil als dem Griff getra-
gen wird, kann sie unstabil werden und fallengelassen werden,
was eine Verletzung verursachen kann.

Wichtige Sicherheitsanweisungen fiir den Akku

1. Lesen Sie vor der Verwendung des Mahroboters unbedingt
alle Anweisungen und Warnmarkierungen.

2. Falls die Betriebszeit betrachtlich kiirzer geworden ist,
stellen Sie den Betrieb sofort ein. Anderenfalls besteht die
Gefahr von Uberhitzung, méglichen Verbrennungen und
sogar einer Explosion.

3. Lagern und benutzen Sie die Maschine nicht an Orten, an
denen die Temperatur 45 °C (113 °F) erreichen oder iiber-
schreiten kann.

4. Versuchen Sie niemals, den Akku zu verbrennen, selbst
wenn er vollkommen verbraucht ist. Der Akku kann durch
Erhitzen explodieren.

5. Die enthaltenen Lithium-lonen-Akkus unterliegen den
Anforderungen der Gefahrengut-Gesetzgebung.

Fir kommerzielle Transporte, z. B. durch Dritte oder Spediteure,
mussen besondere Anforderungen zu Verpackung und
Etikettierung beachtet werden.

Zur Vorbereitung des zu transportierenden Artikels ist eine
Beratung durch einen Experten fur Gefahrengut erforderlich.
Bitte beachten Sie mdglicherweise ausfihrlichere staatliche
Vorschriften.

6. Verwenden Sie die Maschine nicht in der Ndhe von
Hochspannungsleitungen. Anderenfalls kann eine
Funktionsstérung oder Betriebsstérung der Maschine oder des
Akkus verursacht werden.

7. Bewahren Sie das Produkt an einem sicheren Ort auBBer
Reichweite von Kindern auf.

8. Beschadigte Akkus diirfen auf keinen Fall gewartet werden.
Die Wartung von Akkus darf nur vom Hersteller oder von einer
Vertragswerkstatt durchgefiihrt werden.

DIESE ANWEISUNGEN AUFBEWAHREN.

MA\VORSICHT: Verwenden Sie nur Original-Makita-Akkus. Die
Verwendung von Nicht-Original-Makita-Akkus oder von Akkus, die
abgeandert worden sind, kann zum Bersten des Akkus und daraus
resultierenden Branden, Personenschaden und Beschadigung
fihren. AuBerdem wird dadurch die Makita-Garantie fir das Makita-
Werkzeug und -Ladegerat unglltig.

Hinweise zur Aufrechterhaltung der maximalen
Akku-Nutzungsdauer

1. Unterlassen Sie erneutes Laden eines voll aufgelade-
nen Akkus. Uberladen fiihrt zu einer Verkiirzung der
Nutzungsdauer des Akkus.

2. Laden Sie den Akku bei einer Umgebungstemperatur von
10 °C - 40 °C (50 °F - 104 °F). Lassen Sie einen heifen Akku
abkiihlen, bevor Sie ihn aufladen.

3. Laden Sie den Akku auf, wenn er lange Zeit (langer als

sechs Monate) nicht benutzt wird.

Typischer A-bewerteter Gerduschpegel ermittelt geman
EN50636-2-107:

Schalldruckpegel (L,4): 70 dB (A) oder weniger
Schallleistungspegel (Lwa): 59 dB (A)

Messunsicherheit (K): 3,1 dB (A)

Der Gerauschpegel kann wahrend des Betriebs 80 dB (A)
Uberschreiten.

HINWEIS: Die angegebenen Gerauschemissionswerte beruhen auf
Messungen anhand der Standard-Testmethode und kénnen zum
Vergleich zwischen Maschinen herangezogen werden.

HINWEIS: Der (Die) angegebene(n) Schallemissionswert(e) kann
(kénnen) auch flr eine Vorbewertung des Gefahrdungsgrads ver-
wendet werden.

AWARNUNG: Abhéangig von der Nutzung der Maschine und
insbesondere von der Art des verarbeiteten Materials kann
das bei Verwendung der Maschine tatsachlich abgegebene
Gerausch von den angegebenen Werten abweichen.

AWARNUNG: Ergreifen Sie unbedingt geeignete
SicherheitsmaBnahmen zum Schutz von Bedienern der
Maschine auf der Grundlage von Schatzungen der Belastung,
der diese unter tatsdchlichen Betriebsbedingungen ausge-
setzt sind (dabei ist der gesamte Betriebszyklus der Maschine
zu beriicksichtigen, der zusatzlich zur Betriebszeit die im
ausgeschalteten Zustand und im Leerlauf verbrachte Zeit
einschlieft).

Konformitatserklarungen

Nur fiir europdische Léander

Die Konformitatserklarungen sind in Anhang A dieser
Betriebsanleitung enthalten.

Bezeichnung der Teile

» Abb.2

1. Mahroboter

STOP-Taste

Displayabdeckung

Hinterrad

LED

Ladebuchse

Bedienfeld

Obere Abdeckung

Chassis

10. Schubwelle

11. Gummihalter

12. Vorderrad

13. Ein-/Aus-Schalter

14. Griff

15. USB-Kappe
(Nicht 6ffnen. Nur fur Servicezwecke vorgesehen.)

16. Messerabdeckung

17. Messergrundplatte

18. Mahermesser

19. Gleitplatte

20. Ladestation

21. Stationssockel

22. Ladeanschluss

OxNOGTA LN

23. Anschlussabdeckung
24. Stationsgehause
25. Stationsanzeige
26. Drahtabdeckung
27. Begrenzungsdraht
28. Fuhrungsdraht
29. Draht
30. Pflock
31. Verbindungsstulck
32. Kupplung
33. Netzteil
(Die Ausfliihrung des Netzsteckers variiert je nach
Bestimmungsgebiet.)
34. Cabtire-Kabel
35. Schraubpflock
(Zum Fixieren der Ladestation)
36. Inbusschlissel 6
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Sonderzubehorartikel

AVORSICHT: Die folgenden Zubehorteile oder Vorrichtungen
werden fiir den Einsatz mit den in diesem Handbuch beschrie-
benen Makita-Produkten empfohlen. Die Verwendung anderer
Zubehorteile oder Vorrichtungen kann eine Verletzungsgefahr
darstellen. Verwenden Sie Zubehorteile oder Vorrichtungen nur fir

ihren vorgesehenen Zweck.

Details zu Sonderzubehérartikeln sind dem Katalog zu entnehmen
oder von lhrem Fachhandler oder unserem Vertriebsbuiro erhaltlich.
. Messersatz

— Satz von Mahermessern und Befestigungsschrauben

VORBEREITUNG

. Draht
. Drahtreparatursatz
— Satz von Draht, Kupplungen und Pflécken
. Pflock
. Kupplung

HINWEIS: Einige der in der obigen Liste aufgefihrten
Sonderzubehdrartikel werden zum Kaufzeitpunkt méglicher-
weise als Standardzubehdr mit der Maschine geliefert. Das
Standardzubehor kann je nach Einkaufsland verschieden sein.

Vor der Verwendung dieses Produkts muissen die folgenden
Vorbereitungen getroffen werden.

1. Vorbereiten des Arbeitsbereichs

Bestimmen Sie den Bereich, der vom Mahroboter gemaht werden
soll. UmschlieBen Sie den Arbeitsbereich mit dem Begrenzungsdraht,
und schlieen Sie die Stromversorgung an die Ladestation an.
Installieren Sie einen Fihrungsdraht nach Erfordernis.

Detaillierte Anweisungen hierzu finden Sie in der beiliegenden
Einrichtungsanleitung.

2. Ersteinstellung des Mahroboters

Vor der erstmaligen Verwendung des Mahroboters missen Sie die
Sprache, Datum und Uhrzeit, die Flache des Mahbereichs und den
PIN-Code einstellen.

Detaillierte Anweisungen hierzu finden Sie in der beiliegenden
Einrichtungsanleitung.

3. Aufladen des Mahroboters

Bei der Auslieferung aus dem Herstellerwerk ist der Akku des
Mahroboters nicht ausreichend aufgeladen. Laden Sie den Akku vor
der Verwendung auf.

Informationen zum Ladevorgang finden Sie im Abschnitt ,Aufladen
des Mé&hroboters* (Seite 168) in diesem Handbuch.

Ein- und Ausschalten der Stromversorgung

Der Ein-/Aus-Schalter befindet sich an der Unterseite des
Mahroboters. Zum Einschalten driicken Sie die ! -Seite des Ein-/
Aus-Schalters, zum Ausschalten die © -Seite.

» Abb.3: 1. Ein-/Aus-Schalter

A\VORSICHT: Vergewissern Sie sich, dass der Ein-Aus-
Schalter ausgeschaltet ist, wenn der Mahroboter nicht in
Betrieb ist (auch bei Lagerung).

Falls der Mahroboter bei eingeschalteter Stromversorgung langere
Zeit nicht benutzt wird, kann sich der Akku zu tief entladen und
unbrauchbar werden.

Aufladen des Mahroboters

Uberpriifen der Akku-Restkapazitt
1. Dricken Sie die STOP-Taste.

Daraufhin 6ffnet sich die Displayabdeckung.
» Abb.4: 1. STOP-Taste 2. Displayabdeckung 3. Bedienfeld

2. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters ein.

3. Drilcken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] erscheint. Sie kénnen die Akku-
Restkapazitat rechts oben auf dem Bildschirm Uberprifen.

Main menu (Hauptmenii)
» Abb.5: 1.Anzeige der Akku-Restkapazitat

Anzeige auf dem LCD-Bildschirm Akku-Restkapazitat

80 bis 100 %

60 bis 80 %
20 bis 60 %
0 bis 20 %

Aufladen

1. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters ein.

HINWEIS: Der Ladevorgang findet nur bei eingeschaltetem Ein-/
Aus-Schalter des Mahroboters statt.

HINWEIS: Falls der Akku véllig entladen ist, dauert es langer als
Ublich, bis der Ladevorgang beginnt.

HINWEIS: Falls der Akku heif3 oder kalt ist, wird der Ladevorgang
nicht gestartet.

2. Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation an.
» Abb.6: 1. Ladestation 2. LED

Wenn der Ladevorgang beginnt, blinkt die LED griin. Nach beende-
tem Aufladen erlischt die LED.

Priifungen vor dem Mahen

Arbeitsumgebung

Uberpriifen Sie, dass der vom Méhroboter zu méhende Bereich die
folgenden Bedingungen erflllt.
. Die Grashdhe betragt héchstens 65 mm.
Wenn das Gras zu lang ist, schneiden Sie es im Voraus zurtick.
. Es sind keine Hindernisse wie Steine, Stocke oder Werkzeuge
vorhanden.
Der Mahroboter kénnte Hindernisse umherschleudern oder sie
einklemmen, was einen Unfall zur Folge haben kann.
. Es sind keine Pfiitzen vorhanden.
Der Mahroboter kann auch bei Regen Rasen mahen, aber nas-
ses Gras neigt dazu, am Mahroboter zu kleben, und die Gefahr
des Ausrutschens an steilen Hangen nimmt zu.
. Es sind keine Schneeansammlungen vorhanden.
Anderenfalls kann der Mahroboter rutschen und nicht mehr ord-
nungsgemaf funktionieren.
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Ladestation

Die Ladestation ladt den Mahroboter auf und lasst Signale in den

Begrenzungsdraht und den Fiihrungsdraht flieRen.

Uberpriifen Sie, dass der zur Installation der Ladestation vorgese-

hene Ort die folgenden Bedingungen erfiillt.

*  Erbefindet sich in der Nahe der Stromversorgung.

. Erist eben.
Der Installationsort hat eine Neigung innerhalb von +5° der
Horizontalen.

. Der Ort sollte vor Sonneneinstrahlung geschitzt sein.

*  Wenn Sie die Ladestation direkt auf dem Rasen installieren,
halten Sie den Rasen kurz.

. Es besteht ein Abstand von 3 Meter oder mehr vor dem
Begrenzungsdraht.

| ANMERKUNG: Verbiegen Sie den Stationssockel nicht.

Begrenzungsdraht

Der Begrenzungsdraht legt den Bereich fest, innerhalb dessen der
Mahroboter die Maharbeit ausfiihren soll.

Installieren Sie den Begrenzungsdraht um die Begrenzung des
Bereichs, in dem der Mahroboter Maharbeiten durchfihren soll.
Eine Beschreibung des Installationsverfahrens finden Sie im Kapitel
sInstallieren des Begrenzungsdrahts® der Einrichtungsanleitung.

Fiihrungsdraht

Dieser Flhrungsdraht flhrt den Mahroboter auf seinem Riickweg zur
Ladestation. Dieser Draht leitet den Rasenmé&her auch in Bereiche, in
denen der Rasenmaher aufgrund der Topografie usw. weniger haufig

arbeitet.
Eine Beschreibung des Installationsverfahrens finden Sie im Kapitel
sInstallieren des Fuhrungsdrahts® der Einrichtungsanleitung.

Leuchten der Lampen

Der Mahroboter und die Ladestation zeigen verschiedene Zustande
durch das Leuchtmuster ihrer Lampen an.
» Abb.7: 1.LED 2. Stationsanzeige

Mahroboter
LED Zustand
Grin/blinkt Aufladen (erlischt nach beendetem Aufladen)
Weil/blinkt In Betrieb (blinkt fiir die mit der [LED]-Einstellung
festgelegte Zeitdauer)
Rot/blinkt Fehler aufgetreten

Gelb/Blinkend Bereitschaft (mit Ausnahme von Féllen, in denen z. B.
wahrend des automatischen Betriebs aulerhalb der
geplanten Betriebszeiten auf Bereitschaft geschaltet

wird)

Aus Strom aus / Akku leer
oder andere als die oben genannten

Ladestation

Stationsanzeige Zustand
Rot/leuchtet
Rot/blinkt

Fehler aufgetreten

Es gibt eine Abnormalitat in der Verbindung des
Begrenzungsdrahtes

Grin/leuchtet

Der Begrenzungsdraht ist erfolgreich angeschlossen

Bedienvorgdnge am Bedienfeld

Nach Driicken der STOP-Taste 6ffnet sich die Displayabdeckung, und
das Bedienfeld kann betatigt werden.
» Abb.8: 1.LCD-Bildschirm 2. Menitasten 3. Betriebstasten

4. Zifferntasten 5. STOP-Taste

Taste Funktion

Meniitasten H

Flhrt den Mahroboter zuriick zur
Ladestation. Wahlen Sie nach
Driicken dieser Taste die gewuinschte
Ruckfihrmethode aus.

Q Zeigt das [Main menu (Hauptmenu)]
an.

Startet den Mahvorgang. Wahlen

«“ Sie nach Driicken dieser Taste die
gewlinschte Mahmethode aus.
Betriebstasten Dienen zur Auswahl von Posten auf
dem Bildschirm. Der ausgewahite
Posten wird hervorgehoben (umge-
l < ] l v ] l > ] kehrte Weil3-Schwarz-Anzeige).
Kehrt auf den vorigen Bildschirm/
3 Vorgang zurick.
Fiihrt den ausgewéhlten Posten aus.
Ziffern-
tasten ~

Auswahlen und Ausfiihren von Posten auf dem
LCD-Bildschirm
Bedienvorgange auf dem LCD-Bildschirm werden hauptsachlich mit

dem Hauptmeni ausgefiihrt. Driicken Sie die -Taste, um das
Hauptmenu anzuzeigen.

Dienen zur Eingabe von Ziffern.
Diese Tasten sind nur funktionsfahig,
wenn eine Zifferneingabe maglich ist.

Main menu (Hauptmenti)

» Abb.9: 1. Datum 2. Uhrzeit 3. Akku-Restkapazitat 4. Schnitthohe
5. Aktuell gewahltes Einstellungsmeni 6. Symbole der
Einstellungsmenis

Die Betriebstasten und die Zifferntasten werden fir Bedienvorgange
auf dem LCD-Bildschirm verwendet. Die jeweils verfugbaren Knépfe/
Tasten richten sich nach den auf dem Bildschirm angezeigten Posten.

Wenn Posten nebeneinander angeordnet sind

Wenn Posten nebeneinander angeordnet sind, betatigen Sie die
Tasten | 4/ * ] zur Auswahl und die ¥ -Taste zur Ausflhrung.

» Abb.10: 1.Ausgewahlter Posten

Wenn Posten libereinander angeordnet sind

Wenn Posten Ubereinander angeordnet sind, betatigen Sie die
Tasten m/m zur Auswahl und die | Y -Taste zur Ausflihrung.
» Abb.11: 1. Ausgewahlter Posten

Wenn weitere Optionen verfiigbar sind

Wenn dreieckige Pfeilsymbole neben dem ausgewahlten Posten
angezeigt werden, sind weitere Optionen verfligbar. Betatigen Sie die
durch die dreieckigen Pfeilsymbole angegebene(n) Richtungstaste(n)
(E/E/E/E]) zur Auswahl des Postens, und schlieRen Sie die
Auswahl mit der m-Taste ab.

» Abb.12

Eingeben von Ziffern
Auf dem Bildschirm fiir Eingabe des PIN-Codes und bei Posten, fir
die Werte einzugeben sind, betatigen Sie die Tasten bis zur

Eingabe, und schlieRen Sie dann die Eingabe mit der [7.-Taste ab.
» Abb.13

HINWEIS: Um einen zwei- oder mehrstelligen Wert einzugeben,
beginnen Sie mit der Ziffer ganz links (héchste Stelle), und geben
Sie dann die Ubrigen Ziffern in der Reihenfolge nach rechts ein.
Wenn Sie einen Fehler gemacht haben, geben Sie beliebige Ziffern
fur alle Stellen ein, und dann geben Sie die richtigen Ziffern erneut
ein.

Starten des Mahvorgangs

AWARNUNG: Beachten Sie unbedingt die folgenden Punkte

beim Betrieb des Mahroboters.

*  Bringen Sie lhre Hande und FiiBe nicht unter das Chassis,
und blicken Sie nicht darunter.

. Halten Sie Gesicht und Hande von rotierenden Radern
fern.

. Halten Sie Kinder und Haustiere aus dem Arbeitsbereich
fern.
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ANMERKUNG: Der Mahroboter ist ausschlieflich zum Mahen
von Rasen vorgesehen. Beseitigen Sie Unkraut im Voraus aus
dem Arbeitsbereich.

ANMERKUNG: Beseitigen Sie kleine Gegenstande wie Steine
und Stocke, die den Betrieb des Mahroboters behindern kén-
nen, im Voraus aus dem Arbeitsbereich.

ANMERKUNG: Wenn die Stationsanzeige ausgeschaltet ist
oder rot leuchtet bzw. blinkt, kann der Mahvorgang nicht
gestartet werden.

Méglicherweise liegt ein Fehler in der Ladestation oder ein gebro-

chener Begrenzungsdraht vor. Falls die Stationsanzeige in Rot

blinkt, Uberprifen Sie die folgenden Punkte.

. Ist das Netzteil an eine Netzsteckdose angeschlossen?

. Ist das Cabtire-Kabel richtig an Netzteil und Ladestation
angeschlossen?

»  Sind Ladestation und Begrenzungsdraht richtig miteinander
verbunden?

»  Liegt ein offener Stromkreis im Begrenzungsdraht vor?

*  Sind die Verbindungsstiicke und Kupplungen am
Begrenzungsdraht richtig verbunden?

Es kann ein vorlibergehender Fehler aufgrund von Blitzschlag oder
anderen Ursachen oder Temperaturschutz der Ladestation auf-
treten. Falls die Stationsanzeige in Rot leuchtet, ergreifen Sie die
folgenden MaRnahmen.

*  Ziehen Sie das Cabtire-Kabel von der Ladestation ab, warten
Sie, bis die Stationsanzeige erlischt, und schlieBen Sie dann
das Cabtire-Kabel wieder an.

»  Falls das Problem dadurch nicht gel6st wird, schlieRen Sie das
Cabtire-Kabel nach einiger Zeit an.

» Abb.14: 1. Stationsanzeige

Die werkseitigen Standardeinstellungen sind wie folgt defi-
niert. Um die Standardeinstellungen zu éndern, lesen Sie die
Anweisungen zu den wichtigsten Einstellungsposten, die unter
LEINSTELLUNGSMENUS"* (Seite 171) aufgelistet sind.

Haupteinstellungsposten Ausgangswert

Flache des Mahbereichs Durch Ersteinstellung festgelegte

Flache

Schnitthéhe Einheitlich (60 mm)
Uberstand tiber Begrenzung 32cm
Spiralschnitt Aktivieren

Fiir sofortiges Starten des Mahvorgangs

Um den Mahvorgang sofort zu starten, fiihren Sie den Mahstart-
Vorgang am Bedienfeld aus.

1. Dricken Sie die STOP-Taste.

Daraufhin 6ffnet sich die Displayabdeckung.

» Abb.15: 1. STOP-Taste 2. Displayabdeckung 3. Bedienfeld
2. Driicken Sie die f#8|-Taste am Bedienfeld.

3. Wabhlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Auto mowing Mahen und Aufladen werden automatisch aus-
(Automatisches | gefuihrt. Wenn die Akku-Restkapazitat zu niedrig
Mahen ) wird, kehrt der Mahroboter automatisch zur
Ladestation zurtick und wird aufgeladen. Nach
beendetem Ladevorgang wird das Mahen erneut
gestartet. Der Betrieb wird innerhalb des von
Ihnen konfigurierten geplanten Mahzeitraums
ausgefihrt.

Mowing without | Es wird ohne Aufladen gemaht. Wenn die

charging Akkukapazitat vor Ende des Mahvorgangs ver-
(Mahen ohne braucht ist, halt die Maschine zu diesem Zeitpunkt
Ladevorgang) |an. Sie konnen die Mahzeitdauer fur das Mahen

ohne Ladevorgang auswahlen. (Until battery
empty (Bis Akku leer)/For 30 min (30 min lang)/For
90 min (90 min lang))

. Bei Auswahl dieser Option ist das geplante
Mahen deaktiviert.

*  Wahlen Sie diese Option in einem
Unterbereich aus.

Option

Details

Deactivate
schedu-

les (Plane
deaktivieren)

Deaktiviert das geplante Mahen und startet den
Mahvorgang sofort. Sie kdnnen den Zeitraum
auswahlen, wahrend dessen die Pléane deaktiviert
sein sollen. (For 24 hours (24 h lang)/For 3 days
(3 Tage lang))

Mowing - With
spiral cutting
(Mahen - Mit
Spiralschnitt)

Startet das Mahen in einem Spiralmuster

von einem beliebigen Ort aus. Wahlen Sie im
Hauptbereich [Auto mowing (Automatisches
Mahen )] und in einem Unterbereich [Mowing
without charging (Méhen ohne Ladevorgang)] aus.

HINWEIS: Als Hauptbereich wird der Arbeitsbereich bezeichnet, in
dem die Ladestation installiert ist und der Mahroboter automatisch
zurtckkehren kann. Im Gegensatz dazu bezieht sich der Begriff
Unterbereich auf einen Arbeitsbereich, der keinen fir die Rlickkehr
des Mahroboters zur Ladestation ausreichend breiten Pfad ent-
halt, sodass der Mahroboter von Hand getragen werden muss.
Einzelheiten finden Sie unter ,M&hstart-Men(i“ (Seite 171) in die-
sem Handbuch.

4. SchlieBen Sie die Displayabdeckung.
Der Mahvorgang startet. Wahrend des Mahbetriebs blinkt die LED

weild.

HINWEIS: Die LED blinkt fiir die Zeitdauer, die im Voraus mit der
[LED]-Einstellung festgelegt wurde.

ANMERKUNG: Driicken Sie beim SchlieRen fest auf die
Displayabdeckung, bis sie mit einem Klickgerausch einrastet.

Einstellen von Datum und Uhrzeit fiir den Mahstart

Legen Sie im folgenden Einstellungsposten Datum und Uhrzeit fiir
den Mahstart fest, und versetzen Sie den Mahroboter dann in den
Bereitschaftszustand.

[Startmendi] > [Main menu (Hauptmen()] > [Mowing preferences
(Mahvoreinstellungen)] > [Schedule (Plan)]

Detaillierte Informationen zur Einstellungsmethode finden Sie im
Abschnitt ,Méhstart-Mendii* (Seite 171).

Stoppen des Mahvorgangs

Zum Stoppen des Mahvorgangs stehen die zwei nachstehend
beschriebenen Methoden zur Verfligung.

Mahvorgang beenden und anhalten

Nach Driicken der STOP-Taste wahrend des Betriebs 6ffnet sich die
Displayabdeckung, und der Mahvorgang stoppt.
» Abb.16: 1. STOP-Taste 2. Displayabdeckung

Méahvorgang beenden und zur Ladestation
zuriickkehren (Beenden)

1. Drucken Sie die STOP-Taste wahrend des Betriebs, und driicken

Sie dann die

-Taste am Bedienfeld.

» Abb.17: 1. STOP-Taste 2. Displayabdeckung 3. Bedienfeld

2. Wahlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Stay at char- Der Mahroboter kehrt zurlick und bleibt an der
ging station (An | Ladestation.

Ladestation

bleiben)

Schedule Der Mahroboter kehrt einmal zur Ladestation
restart time zurlick und startet den M&hvorgang erneut nach
(Uhrzeit Verstreichen der eingestellten Zeitdauer.
Neustart

planen)

Restart on Der Mahroboter kehrt zur Ladestation zurtick und
schedule startet den Mahvorgang am geplanten Datum zur
(Neustart nach | geplanten Uhrzeit.

Plan)
3. Schliel3en Sie die Displayabdeckung.

ANMERKUNG: Dricken Sie beim SchlieRen fest auf die
Displayabdeckung, bis sie mit einem Klickgerausch einrastet.
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EINSTELLUNGSMENUS

Betatigen Sie die drei Menutasten und die Tastatur am Bedienfeld, um den Mahroboter der Anwendung und dem Zweck entsprechend einzustellen.
In diesem Kapitel wird der Einstellungsinhalt der sechs Mends und ihrer Untermenus erlautert.

Bildschirm des Startmeniis, das nach dem Einschalten angezeigt wird (auBer beim erstmaligen Start)

» Abb.18
Taste Meniibezeichnung In Untermeniis mogliche Einstellungen Referenzseite
Mahen und Aufladen im Automatikbetrieb 171
pm Méahen ohne automatisches Aufladen 172
e Start mowing (M&hvorgang starten) Starten des automatischen Mahens zum gewiinschten Zeitpunkt (Geplantes 172
Mahen wird aufgeschoben.)
Mahen in einem Spiralmuster 172
Zurickfihren des Mahroboters zur Ladestation 173
Zurlickfiihren des Mahroboters zur Ladestation und erneutes Starten des 173
ﬁ Park (Parken) Mahbetriebs nach Verstreichen der geplanten Zeitdauer
Zuriickfiihren des Mahroboters zur Ladestation und erneutes Starten des 173
Méhbetriebs mit dem voreingestellten Plan
Andern und Registrieren der Flache des Méhbereichs 173
Mowing preferences 'y 0 1 gos Mahbetriebs 173
(Méhvoreinstellungen)
Bestimmen der Schnitthéhe 174
Einstellen des aktiven Suchzeitraums fir das Flhrungssignal 175
Schneiden des Rasens in der Nahe der Begrenzung 175
Navigation preferences Einstellen der Distanz der Bewegung zum Startpunkt des Mahens 175
(Navigationsvoreinstel- | Auswahlen der Ausgangsmethode von der Ladestation 176
lungen) Einstellen der Ausgangswinkel von der Ladestation 176
Einstellen der Breite der Versatz-Navigation 177
Mahen von ungemahtem Gras 178
¢ ?{l-laalzp;?nixu) Einstellen der Alarmdauer 178
o ) Andern des PIN-Codes 178
Security (Sicherheit) - - -
Verhindern von Stérungen des Drahtsignals 178
Schiitzen des Mahroboters gegen Diebstahl 179
Speichern/Laden der Benutzervoreinstellungen 179
Andern der Einstellungen von Datum und Uhrzeit 179
Andern der Anzeigesprache 179
Others (Sonstiges) Zuricksetzen der Benutzervoreinstellungen 180
Durchsuchen der Produktinformationen 180
Verwalten der LED-Ein-/Ausschaltzeit 180
Uberpriifen der Details von Betriebsfehlern 180

Mahstart-Menu

AVORSICHT: Wenn der Méahroboter erstmals gestartet wird,
nachdem Sie die Drahte als Vorbereitung im Arbeitsbereich
installiert haben, stellen Sie sicher, dass der Mahroboter

die Ladestation einmal automatisch aus dem angedockten
Zustand verlasst.

Wenn der Mahroboter die Ladestation automatisch verlasst, spei-
chert er das Magnetfeld und fihrt autonome Steuerung aus, damit
der Andockvorgang danach ordnungsgemaf ausgefihrt wird.
Wenn diese Aufgabe nicht ausgefuhrt wird, dockt der Mahroboter
moglicherweise nicht ordnungsgemaf an, oder eine andere
Funktionsstdrung tritt auf.

Wabhlen Sie eine der zwei folgenden Methoden aus, und fiihren Sie

sie aus, damit der Mahroboter die Ladestation automatisch verléasst.

. Docken Sie den voll aufgeladenen Mahroboter innerhalb
der vorgesehenen Betriebszeit (oder zu einem beliebigen
Zeitpunkt, wenn Sie das Untermenii [Deactivate schedules
(Plane deaktivieren)] benutzen) an die Ladestation an und
geben Sie dann die Anweisung zum Starten lber das Men(
[Start mowing (Mahvorgang starten)]. Fir Details siehe
,Méahstart-Men(" (Seite 171).

. Registrieren Sie die Ausgangsmethode vorlaufig im Untermend
[Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)] des
Menus [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)]
und fiihren Sie eine Testnavigation durch. Fiir Details siehe
LAuswéhlen der Ausgangsmethode von der Ladestation” (Seite
176).

Mahen und Aufladen im Automatikbetrieb

[Startmenii] > [Start mowing (Mdhvorgang starten)] > [Auto
mowing (Automatisches Médhen )]

Der Rasen innerhalb des vom Begrenzungsdraht umschlossenen
Hauptbereichs wird automatisch gemaht. Nach Auswahl dieses
Menis wird der Mahroboter automatisch gemaf dem in jedem Menu
eingestellten Inhalt gesteuert. Selbst wenn die Akku-Restkapazitat
niedrig wird, kann der Mahroboter das Aufladen automatisch wieder-
holen und das saubere Mahen des Rasens innerhalb des Bereichs
fortsetzen.

Hinweise zum Hauptbereich

Dies ist der Maharbeitsbereich, innerhalb dessen Begrenzung sich
die Ladestation befindet. Der Mahroboter setzt die zufallsgesteuerte
Navigation fort, um den Rasen innerhalb dieses Bereichs zu méahen,
wahrend er wiederholt zur Ladestation zurlickkehrt und diese wieder
verlasst.

» Abb.19: 1. Hauptbereich 2. Ladestation 3. Begrenzungsdraht

1. Driicken Sie die (®8-Taste am Bedienfeld.

Das Untermenii wird angezeigt.

» Abb.20

2. Wahlen Sie [Auto mowing (Automatisches Mahen )] aus.

Nach Driicken der [7.-Taste wird die Meldung [Close the dis-
play cover to start mowing. (Zum Starten des Mahvorgangs
Displayabdeckung schlief3en.)] angezeigt.

3. Schliel3en Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter startet den Mahvorgang.
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Mahen ohne automatisches Aufladen

[Startmenti] > [Start mowing (Md@hvorgang starten)] > [Mowing
without charging (Mdhen ohne Ladevorgang)]

Der automatische Betrieb funktioniert innerhalb der im Voraus einge-
stellten Zeit oder bis zur Erschopfung der Akkukapazitat.

Der Mahroboter funktioniert mit dieser Einstellung beim Mahen

des Unterbereichs, der keinen Pfad zum und vom Hauptbereich

hat. Verwenden Sie diese Einstellung auch im Hauptbereich, wenn
der Mahroboter nur fir die ausgewahlte Zeit maht und nicht zur
Ladestation zurlickkehren oder aufladen muss.

Hinweise zum Unterbereich

Dies ist ein separater Maharbeitsbereich, der von einem
Begrenzungsdraht umschlossen ist, aber keinen Pfad beinhaltet, der
ausreichend breit ist, dass der Mahroboter zum Hauptbereich gelan-
gen kann. Der Mahvorgang wird automatisch ausgefihrt, wahrend
die Drahtsignale erkannt werden, aber eine automatische Rickkehr
zur Ladestation ist nicht moglich.
» Abb.21: 1. Hauptbereich 2. Ladestation 3. Begrenzungsdraht

4. Pfad 5. Unterbereich

ANMERKUNG: Um den Mahroboter in einem Unterbereich zu
betreiben, bewegen Sie den Mahroboter im Voraus von Hand
vom Hauptbereich zum Unterbereich.

ANMERKUNG: Um den Mahroboter aufzuladen, wahrend er

in einem Unterbereich arbeitet, miissen Sie den Mahroboter
stoppen, ausschalten und dann in den Hauptbereich tragen.
Nachdem Sie den Mahroboter bewegt haben, schalten Sie ihn
erneut ein, und verbinden Sie ihn manuell mit der installierten
Ladestation.

1. Dricken Sie die -Taste am Bedienfeld.
Das Untermenu wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie [Mowing without charging (M&hen ohne
Ladevorgang)] aus.

Das Optionsmenu wird angezeigt.
3.  Wabhlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Until battery Der Mahvorgang wird automatisch ausgefiihrt, bis
empty (Bis die Akkukapazitat erschopft ist.

Akku leer)

For 30 min (30 | Der Mahvorgang wird automatisch 30 Minuten
min lang) lang ausgefuhrt.

For 90 min (90 | Der Ma&hvorgang wird automatisch 90 Minuten
min lang) lang ausgefihrt.

Nach Driicken der m-Taste wird die Meldung [Close the dis-

play cover to start mowing. (Zum Starten des Mahvorgangs
Displayabdeckung schlief3en.)] angezeigt.
4. SchlieRBen Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter startet den Mahvorgang.

HINWEIS: Wenn [Until battery empty (Bis Akku leer)] ausgefuhrt
wird, stoppt der Mahroboter an der Stelle, an der die Akkukapazitat

erschopft ist. Um den Mahroboter aufzuladen, verbinden Sie ihn
manuell mit der Ladestation im Hauptbereich.

Starten des automatischen Mahens zu einem

gewiinschten Zeitpunkt (Aufschieben des geplanten
Mahbetriebs)

[Startmenii] > [Start mowing (Md@hvorgang starten)] > [Deactivate
schedules (Pldne deaktivieren)]

Sie kénnen eine geplante Maharbeit fir eine bestimmte Zeitdauer
aufschieben, um den Mahroboter zu einem erforderlichen

oder gewinschten Zeitpunkt automatisch arbeiten zu lassen.
Normalerweise fuhrt der Mahroboter den Mahvorgang aus und been-
det ihn gemaR einem voreingestellten Plan, aber die Auswahl dieses
Menls ermoglicht es, den Mahroboter auch aulRerhalb der geplanten
Zeiten automatisch arbeiten zu lassen.

HINWEIS: Nach Verstreichen der eingestellten Zeitdauer wird der
im Voraus registrierte Plan erneut aktiviert, und der Mahroboter
startet die Arbeit erneut gemaR dem voreingestellten Plan.

1. Driicken Sie die (#8-Taste am Bedienfeld.
Das Untermenu wird angezeigt.

2. Wahlen Sie [Deactivate schedules (Plane deaktivieren)] aus.
Das Optionsmeni wird angezeigt.
3. Wahlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

For 24 hours Schiebt die im Mahroboter geplante Maharbeit
(24 h lang) 24 Stunden lang auf.

For 3 days (3 Schiebt die im Mahroboter geplante Maharbeit
Tage lang) 3 Tage lang auf.

Nach Driicken der [Z-Taste wird die Meldung [Close the dis-
play cover to start mowing. (Zum Starten des Mahvorgangs
Displayabdeckung schlief3en.)] angezeigt.

4. SchlieRen Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter startet den Mahvorgang.

HINWEIS: Um die Maharbeit innerhalb des eingestellten Zeitraums
zu beenden, betreiben Sie den Mahroboter manuell, z. B. durch
Driicken der Taste ,STOP* am Mahroboter oder tUber das Men(
[Park (Parken)] usw.

Mahen in einem Spiralmuster

[Startmenii] > [Start mowing (Md@hvorgang starten)] > [Mowing -
With spiral cutting (Mdhen - Mit Spiralschnitt)]

Der Mahvorgang startet in einem Spiralmuster von einem Punkt

von Interesse innerhalb des Bereichs, z. B. eine Stelle mit dich-

tem Graswuchs oder wo die Grashéhe wegen ungemahtem

Gras ungleichmaRig ist usw. Nachdem der Mahroboter in einem
Spiralmuster zu einer bestimmten Rasenstelle navigiert hat, um diese
intensiv zu mahen, kehrt der Mahroboter zur normalen Navigation
zuruick und fahrt mit dem Mahen des gesamten Bereichs fort.

Normaler Pfad und spiralformiger Pfad

Normalerweise berechnet der Mahroboter seinen Pfad automatisch
und navigiert auf zufallsgesteuerte Weise in geraden Linien innerhalb
des Bereichs, um ein gleichmaRiges Rasenfinish zu erzeugen. Sie
koénnen einen Zielbereich von Interesse jedoch priorisieren und inten-
siv mahen lassen, um ein attraktives Finish zu erzielen, indem Sie
den Spiralschnitt an einer bestimmten Stelle starten, z. B. an einer
Stelle mit dichtem Graswuchs, wo ungemahtes Gras verbleibt oder
wo das Gras schneller wachst als an anderen Stellen.

» Abb.22: 1. Normaler Pfad 2. Spiralférmiger Pfad

1. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter aus und platzieren Sie den
Mahroboter an der Stelle, an der er den Spiralschnitt starten soll.
Schalten Sie dann den Ein-/Aus-Schalter ein.

2. Driicken Sie die '®8-Taste am Bedienfeld.
Das Unterment wird angezeigt.

3. Wahlen Sie [Mowing - With spiral cutting (Mahen - Mit
Spiralschnitt)] aus.

Das Optionsmenti wird angezeigt.
4. Wahlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Auto mowing Fuhrt den Spiralschnitt im Hauptbereich aus, und
(Automatisches | wenn diese Arbeit abgeschlossen ist, wird das
Mahen ) automatische Mahen und Aufladen fortgesetzt.

Mowing without | Fiihrt den Spiralschnitt aus, und wenn diese Arbeit
charging abgeschlossen ist, wird das automatische Mahen
(Mahen ohne innerhalb des angegebenen Zeitraums ohne auto-
Ladevorgang) | matisches Aufladen fortgesetzt.

Nach Driicken der| ¥ -Taste wird die Meldung [Close the dis-
play cover to start mowing. (Zum Starten des Mahvorgangs
Displayabdeckung schlief3en.)] angezeigt.

5. SchlielRen Sie die Displayabdeckung.

Der Mahroboter startet den Mahvorgang.

Parkvoreinstellungen

HINWEIS: Falls Sie in lnrem Arbeitsbereich keine Flihrungsdrahte
installieren, empfiehlt es sich, den aktiven Suchzeitraum fiir das
Flhrungssignal auf 0 (Null) zu setzen. So kann der Mahroboter
schnell zur Ladestation zurlickkehren. Fir Details siehe ,Einstellen
des aktiven Suchzeitraums flir Flihrungssignal* (Seite 175).
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Zuruckfiihren des Mahroboters zur Ladestation

[Startmenti] > [Park (Parken)] > [Stay at charging station (An
Ladestation bleiben)]

Die Maharbeit wird beendet, und der Mahroboter wird zur Ladestation
zurlckgefuhrt.

1. Driicken Sie die (] -Taste am Bedienfeld.
Das Untermenu wird angezeigt.
> Abb.23

2. Wabhlen Sie [Stay at charging station (An Ladestation bleiben)]
aus.

Nach Driicken der [¥]-Taste wird die Meldung [Close the display
cover to return to the charging station. (Displayabdeckung schlielen,
damit Ruckkehr zur Ladest. moglich ist.)] angezeigt.

3. Schlieflen Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter kehrt zur Ladestation zurtick.

Zurlickfiihren des Mahroboters zur Ladestation

und erneutes Starten des Mahbetriebs nach der
geplanten Zeitdauer

[Startmenli] > [Park (Parken)] > [Schedule restart time (Uhrzeit
Neustart planen)]

Der Mahroboter wird zur Ladestation zurtickgefihrt, und nach
Verstreichen der angegebenen Zeitdauer wird der Betrieb erneut
gestartet.

1. Driicken Sie die (#)-Taste am Bedienfeld.
Das Untermenu wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie [Schedule restart time (Uhrzeit Neustart planen)]
aus.

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

3. Geben Sie die gewlinschte Zeitdauer an der Tastatur ein.
» Abb.24

HINWEIS: Fir den Neustart konnen Sie eine Zeit zwischen 0 und
99 Stunden eingeben. Die Anfangseinstellung ist 3 Stunden.

4. Drucken Sie die [Z-Taste, um lhre Eingabe zu bestatigen.

Die Meldung [Close the display cover to return to the charging station.
(Displayabdeckung schlieRen, damit Rickkehr zur Ladest. mdglich
ist.)] wird angezeigt.

5. SchlieRen Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter kehrt zur Ladestation zurtick.

Zurlickfiihren des Mahroboters zur Ladestation

und erneutes Starten des Mahbetriebs mit dem
voreingestellten Plan

[Startmenli] > [Park (Parken)] > [Restart on schedule (Neustart
nach Plan)]

Der Mahroboter wird zur Ladestation zurtickgefuhrt, und zum vorein-
gestellten Mahplan wird der Betrieb erneut gestartet. Nach Ruckkehr
zur Ladestation verbleibt der Mahroboter im Bereitschaftszustand,
und dann verlasst er die Ladestation automatisch, um den nachsten
voreingestellten Mahplan zu erfillen.

Nach Dricken der [Z-Taste wird die Meldung [Close the display
cover to return to the charging station. (Displayabdeckung schlieRen,
damit Riickkehr zur Ladest. moglich ist.)] angezeigt.

3. Schliel3en Sie die Displayabdeckung.
Der Mahroboter kehrt zur Ladestation zurtick.

Mahvoreinstellungen

Andern und Registrieren der Fliche des

Mahbereichs

[Startmenlii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Mowing preferences
(Méhvoreinstellungen)] > [Mowing area (Mdhbereich)]

Dieser Posten wird verwendet, um die GréRRe des Mahbereichs zu
andern, die beim erstmaligen Starten des Mahroboters registriert
wurde, oder um die GroRRe des neuen Mahbereichs zu registrieren.
Der Mahroboter ermittelt den optimalen Mahprozess und maht den
Rasen effizient auf der Grundlage der hier eingestellten Information
Uber den Mahbereich.

ANMERKUNG: Stellen Sie eine geeignete Flache des
Mahbereichs ein. Wenn der eingestellte Wert betrachtlich von der
tatsachlichen Flache abweicht, verbleiben mdglicherweise unge-
mahte Stellen usw.

1. Driicken Sie die (®)-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol IILﬁ aus.
» Abb.26

Das Untermenti wird angezeigt.

3. Wahlen Sie [Mowing area (Mahbereich)] aus.

» Abb.27

4. Benutzen Sie die Tastatur, und wahlen Sie den GroRenbereich
lhrer Mahflache aus.
» Abb.28: 1. Dreieckige Pfeilsymbole

HINWEIS: Wenn dreieckige Pfeilsymbole neben der Option
angezeigt werden, betatigen Sie die Tasten > /E/E] um
die Optionsanzeige umzuschalten. Wenn die gewiinschte Option

angezeigt wird, driicken Sie die m-Taste, um lhre Auswahl zu
bestatigen.

5. Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem
Bildschirm angezeigt wird, und schlieRen Sie die Einstellung ab.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die -Taste.

Planen des Mahens

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Mowing preferences
(Méahvoreinstellungen)] > [Schedule (Plan)]

Legen Sie im Voraus einen Mahplan fir eine Woche fest, damit der
Mahvorgang den Wetterbedingungen und lhrem Lebensstil entspre-
chend ausgefiihrt wird. Ein geeigneter Arbeitsplan tragt auRerdem
dazu bei, die Haufigkeit des Mahens zu stabilisieren und den Rasen
Uber eine langere Zeit hinweg in gutem Zustand zu halten.

HINWEIS: Falls der Mahroboter nicht ausreichend aufgeladen ist,
startet er den Mahvorgang nicht, wenn die Startzeit des voreinge-
stellten Plans erreicht wird. Nach beendetem Aufladen wird der
Mahvorgang erneut gestartet.

HINWEIS: Der auf dem Bildschirm angezeigte Plan kann von
diesem Menu aus nicht geandert oder geléscht werden. Um den
Zeitplan anzupassen, wahlen Sie [Schedule (Plan)] im Menu
[Mowing preferences (Mahvoreinstellungen)] und nehmen Sie die
Einstellungen erneut vor.

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das Unterment wird angezeigt. Der Mahplan wird neben [Restart

on schedule (Neustart nach Plan)] angezeigt. Bei den Anzeigen

von Datum und Uhrzeit handelt es sich um den nachsten geplanten
Neustart, nachdem der Mahroboter zur Ladestation zurlickgekehrt ist.

2. Wabhlen Sie [Restart on schedule (Neustart nach Plan)] aus.

Uberpriifen Sie den angezeigten Neustartplan, und fahren Sie dann
mit der Einstellung fort.
» Abb.25: 1. Nachster Neustartplan

A\VORSICHT: Erstellen Sie tagliche und wochentliche
Arbeitsplane wahrend geschlossener und unbeaufsichtigter
Stunden. Erstellen Sie die Plane so, dass die Moglichkeit
eines Antreffens von nachtaktiven Tieren vermieden wird. Eine
Person in der Nahe oder Wildtiere kénnten durch den Méahbetrieb
Schaden nehmen.

HINWEIS: Sorgen Sie flir gut ausgewogene Plane, um einen star-
ken Maherverkehr zu vermeiden, der Rasenverdichtung verursacht.
Verwandeln Sie lange Mahstunden in geplante Zeitblocke, um den
Verkehr umzuleiten und erschopften Bereichen Zeit zur Erholung
zu geben.

1. Driicken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol HIu‘u aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Schedule (Plan)] aus.

Der Bildschirm fiir Einstellung des wochentlichen Plans wird
angezeigt.
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4. Wahlen Sie an der Tastatur den Tag fir die Einstellung des Plans
aus.

Betatigen Sie die Tasten E]/E] um den gewlinschten Tag hervorzu-
heben, und driicken Sie dann die [Z-Taste.

Sie kénnen mehrere Tage gleichzeitig auswahlen. Der/die ausge-

wahlte(n) Tag(e) wird/werden mit einem Unterstrich angezeigt.

» Abb.29: 1.Anzeige der Tagesauswahl 2. Zeitraum, innerhalb
dessen Maharbeit geplant ist 3. Zeitraum, innerhalb
dessen keine Maharbeit geplant ist

HINWEIS: Wenn die Tage ausgewahlt sind und der detaillierte
Zeitplan festgelegt ist, wird der registrierte Arbeitsstundenplan fir
jeden Tag angezeigt. Zeitraume, fir die kein Plan eingestellt ist,
werden weil} angezeigt.

5. Wabhlen Sie [Time schedule (Zeitplan)] aus.
Der Bildschirm fur Einstellung des Zeitplans wird angezeigt.
6. Wabhlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Work 24 Der Mahroboter ist den ganzen Tag Uber in
hours (24 hiin | Betrieb. Wenn diese Option ausgewahlt ist,
Betrieb) erscheint ein Hakchen im Kontrollkastchen
[Schedule 1: (Zeitplan 1:)], und [00:00] - [24:00]
wird angezeigt.

Park 24 hours | Der Mahroboter bleibt den ganzen Tag Uiber
(24 h parken) | geparkt. Wenn diese Option ausgewahlt ist,
werden die Hakchen aus den Kontrollkastchen
[Schedule 1: (Zeitplan 1:)] und [Schedule 2:
(Zeitplan 2:)] entfernt, und [00:00] - [00:00] wird
angezeigt.

Schedule 1: Der Mahroboter ist wahrend des eingestellten
(Zeitplan 1:) Zeitraums in Betrieb.

Schedule 2: Der Mahroboter ist wahrend des eingestellten
(Zeitplan 2:) Zeitraums in Betrieb.

» Abb.30

Einstellen von Planen

(1) Betatigen Sie die Tastatur, um ein Hakchen im Kontrollkastchen
der einzustellenden Zeitplanoption zu setzen.

(2) Betétigen Sie die Tasten! <1 » f2 /v umdas Eingabefeld fiir
die einzustellenden Stunden und Minuten hervorzuheben.

(3) Geben Sie die gewlinschte Uhrzeit an der Tastatur ein.

(4) Wiederholen Sie Schritt 2 und 3, um in allen Eingabefeldern die
Stunden und Minuten einzugeben.

ANMERKUNG: Achten Sie unbedingt darauf, ein Hikchen im
Kontrollkdstchen zu setzen, um die Zeitplaneinstellung zu
aktivieren.

ANMERKUNG: Die fiir [Schedule 1: (Zeitplan 1:)] und [Schedule
2: (Zeitplan 2:)] eingegebenen Uhrzeiten diirfen nicht

tiberlappen.

7. Waéhlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die Y Taste.

Empfohlene Betriebszeitdauer fiir eine ausgewahlte
Flache des Mahbereichs
In der Tabelle werden typische Betriebszeiten fir die Kategorie der

Flache lhres Mahbereichs angegeben. Erstellen Sie |hre taglichen
und woéchentlichen Zeitplane geman lhren Anforderungen.

Flache des Wochentliche Tagliche Beispiele fiir
Mahbereichs | Arbeitstage Arbeitsstunden | Stundenplan
(m?) (Tage) (Stunden)
500 5 5 07:00 - 12:00
7 3,5 07:00 - 10:30
750 5 7,5 07:00 - 14:30
7 55 07:00 - 12:30
1.000 5 10 07:00 - 17:00
7 7 07:00 - 14:00
1.500 5 14,5 07:00 - 21:30
7 10,5 07:00 - 17:30
2.000 5 19,5 04:00 - 23:30
7 14 07:00 - 21:00

Flache des Wochentliche Téagliche Beispiele fiir

Mahbereichs | Arbeitstage Arbeitsstunden | Stundenplan

(m?) (Tage) (Stunden)

2.500 6 20 03:00 - 23:00
7 17,5 05:00 - 22:30

3.000 7 21 02:00 - 23:00

3.500 7 24 00:00 - 24:00

Bestimmen der Schnitthohe

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Mowing preferences
(Méahvoreinstellungen)] > [Cutting height (Schnitthéhe)]
Sie kénnen die Schnitthéhe manuell oder mithilfe der

Automatikfunktion einstellen. Der Mahroboter passt die Messerhdhe
automatisch der eingestellten Grashohe an.

ANMERKUNG: Wenn langes Gras in einem einzigen Durchgang
auf eine kurze Hohe gemaht wird, kann dies dazu fiihren, dass
das Gras eingeht, oder das geschnittene Gras kann das Innere
des Mahroboters blockieren.

HINWEIS: Versuchen Sie nicht, langes Gras in einem Durchgang
zu schneiden. Mahen Sie den Rasen stattdessen schrittweise mit
ein oder zwei Tagen Pause zwischen den einzelnen Mahsitzungen,
bis der Rasen gleichmaRig kurz ist. In einer einzelnen Mahsitzung
ware der Verschnitt dann nicht langer als 5 mm. Durch Einstellen
einer geeigneten Grashéhe und Mahhaufigkeit kdnnen Schaden
und Belastung des Rasens verringert werden, um ein attraktives
Rasenfinish zu erhalten.

HINWEIS: Der maximale Schnitthéhen-Einstellwert fir den
Mahroboter betragt 60 mm. Wenn die Grashéhe zu Beginn des
Mahens diesen Hochstwert Giberschreitet, schneiden Sie das Gras
mit einem Makita-Rasenmaher oder einer anderen Maschine auf 65
mm oder weniger, bevor Sie den Mahroboter verwenden.

» Abb.31

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol IHu‘u aus.
Das Untermeni wird angezeigt.

3. Wahlen Sie [Cutting height (Schnitthdhe)] aus.

Der Menuauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Wahlen Sie das gewlinschte Mend aus.

Menl Details

Manual Damit wird eine einheitliche Schnitthdhe

(consistent) eingestellt.

(Manuell

(einheitlich))

Auto Wenn Sie jeweils die gewlinschte Grashéhe am

(Automatisch) | Anfang und Ende des Mahvorgangs eingeben,
passt der Mahroboter die Messerhdéhe automa-
tisch schrittweise an.

Der Bildschirm fur Eingabe der Schnitthdhe wird angezeigt.

5. Betatigen Sie die Tasten [ (2~ ]zum Anpassen der
Schnitthéhe.

Wenn die gewtlinschte H6he auf dem Bildschirm angezeigt wird,
dricken Sie die [Z-Taste, um die Einstellung zu bestatigen. Wenn
mehrere Eingabefelder vorhanden sind, wahlen Sie alle Werte aus,
und driicken Sie dann die| ¥ -Taste.

Eingabebildschirm fiir Menii [Manual (consistent) (Manuell

(einheitlich))]
» Abb.32

Eingabebildschirm fiir Menii [Auto (Automatisch)]
» Abb.33: 1. Grashohe zu Beginn der Mahens 2. Zielgrashdhe

6. Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem
Bildschirm angezeigt wird, und schlieRen Sie die Einstellung ab.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die -Taste.

174 DEUTSCH



Navigationsvoreinstellungen

AVORSICHT: Wenn der Mahroboter erstmals gestartet wird,
nachdem Sie die Drahte als Vorbereitung im Arbeitsbereich
installiert haben, stellen Sie sicher, dass der Mahroboter

die Ladestation einmal automatisch aus dem angedockten
Zustand verlasst.

Wenn der Mahroboter die Ladestation automatisch verlasst, spei-
chert er das Magnetfeld und fiihrt autonome Steuerung aus, damit
der Andockvorgang danach ordnungsgemaf ausgefuhrt wird.
Wenn diese Aufgabe nicht ausgefihrt wird, dockt der Mahroboter
maoglicherweise nicht ordnungsgeman an, oder eine andere
Funktionsstorung tritt auf.

Wahlen Sie eine der zwei folgenden Methoden aus, und fiihren Sie

sie aus, damit der Mahroboter die Ladestation automatisch verlasst.

. Docken Sie den voll aufgeladenen Mahroboter innerhalb
der vorgesehenen Betriebszeit (oder zu einem beliebigen
Zeitpunkt, wenn Sie das Untermenu [Deactivate schedules
(Plane deaktivieren)] benutzen) an die Ladestation an und
geben Sie dann die Anweisung zum Starten Gber das Menu
[Start mowing (Mahvorgang starten)]. Fur Details siehe
,Méhstart-MenU" (Seite 171).

. Registrieren Sie die Ausgangsmethode vorlaufig im Untermeni
[Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)] des
Menus [Navigation preferences (Navigationsvoreinstellungen)]
und fiihren Sie eine Testnavigation durch. Fir Details siehe
LAuswéhlen der Ausgangsmethode von der Ladestation* (Seite
176).

Einstellen des aktiven Suchzeitraums fiir

Fiihrungssignal

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation preferen-
ces (Navigationsvoreinstellungen)] > [Active search period for
guide wire (Aktiver Suchzeitraum fiir Leitkabel)]

Stellen Sie den Zeitraum ein, wahrend dessen der Mahroboter das
Steuersignal des Flihrungsdrahts aktiv sucht.

HINWEIS: Bei der Riickkehr zur Ladestation erkennt der
Mahroboter das vom Flhrungsdraht Gibertragene Signal und folgt
ihm, um den Ruckpfad zur Ladestation effizient zu verfolgen.

HINWEIS: Falls das Signal des Fuhrungsdrahts innerhalb des
aktiven Suchzeitraums nicht erkannt werden kann, wird der
Suchbetrieb auf einen breiten Bereich umgeschaltet, der das Signal
des Begrenzungsdrahts enthalt, und der Mahroboter kehrt anhand
des erkannten Steuersignals zur Ladestation zurick.

HINWEIS: Falls Sie in Ihrem Arbeitsbereich keine Flihrungsdrahte
installieren, empfiehlt es sich, den aktiven Suchzeitraum fur das
Fihrungssignal auf 0" (Null) zu setzen.

1. Driicken Sie die (& -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol (¥l aus.
Das Unterment wird angezeigt.

3.  Wabhlen Sie [Active search period for guide wire (Aktiver
Suchzeitraum fir Leitkabel)] aus.
» Abb.34

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

4. Geben Sie den gewlinschten Suchzeitraum an der Tastatur ein.
» Abb.35

HINWEIS: Sie kdnnen einen aktiven Suchzeitraum zwischen 0
und 10 Minuten eingeben. Die Anfangseinstellung ist 10 Minuten.
Nach Eingabe eines Werts, der groRer ist als der Hochstwert des
Einstellungsbereichs, wird der eingegebene Wert automatisch
durch den Héchstwert ersetzt.

5. Dricken Sie die [Z-Taste, um |hre Eingabe zu bestatigen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die| Y -Taste.

Schneiden des Rasens in der Nahe der Begrenzung

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmentii)] > [Navigation prefe-
rences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Boundary overreach
(Uberstand liber Begrenzung)]

Stellen Sie die Entfernung ein, um die der Mahroboter tber den
Begrenzungsdraht hinaus fahren soll, damit das Gras in der Nahe der

Begrenzung sauber geschnitten wird.

Bewegung des Mahroboters in der Nahe der
Begrenzung

Wenn sich der Mahroboter dem Begrenzungsdraht nahert, der
um den Arbeitsbereich herum installiert ist, erkennt er das Signal
des Drahts und bereitet einen Richtungswechsel vor. Wenn der
Uberstand (iber die Begrenzung eingestellt ist, maht der Mahroboter
bis zu einer bestimmten Entfernung auf3erhalb des Drahts, kehrt
in das Innere der Begrenzung zurlick, wendet automatisch und
setzt den Mahvorgang dann fort. Durch Einstellen eines geeigne-
ten Uberstands iiber die Begrenzung kénnen Sie ein attraktives
Rasenfinish erzielen, ohne ungemahtes Gras in der Nahe der
Begrenzung zurlickzulassen.
» Abb.36: 1.Begrenzungsdraht 2. Uberstand (iber Begrenzung
3. Drahtsignal 4. Pfad der Bewegung

1. Drucken Sie die @-Taste am Bedienfeld.
Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.
2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol aus.

Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wahlen Sie [Boundary overreach (Uberstand iiber Begrenzung)]
aus.

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

4. Geben Sie an der Tastatur die Entfernung ein, um die der
Mahroboter Uber den Begrenzungsdraht hinaus fahren soll.
» Abb.37

HINWEIS: Sie kénnen eine Uberstandsentfernung zwischen 20 und
50 cm eingeben.

HINWEIS: Nach Eingabe eines Werts, der kleiner ist als der
Mindestwert des Einstellungsbereichs, wird die Meldung [Invalid
input. (Ungliltige Eingabe.)] angezeigt. Wahlen Sie [OK] aus, und
driicken Sie dann die | ¥ -Taste. Der Eingabebildschirm wird erneut
angezeigt.

HINWEIS: Nach Eingabe eines Werts, der grofRer ist als der
Hochstwert des Einstellungsbereichs, wird der eingegebene Wert
automatisch durch den Hochstwert ersetzt.

5. Drucken Sie die -Taste, um lhre Eingabe zu bestatigen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die ¥ | Taste.

Einstellen der Distanz der Bewegung zum
Startpunkt des Mahens

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation prefe-
rences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Departure position
(Ausgangsposition)]

Stellen Sie die Distanz der Bewegung des Mahroboters ein, bevor

er den Mahvorgang nach Verlassen der Ladestation startet. Der
Mahroboter bewegt sich anfanglich von der Ladestation weg, ohne zu
mahen, und startet den Mahvorgang erst, nachdem er die hier einge-
stellte Distanz zurlickgelegt hat.

Warum muss der Startpunkt des Mahens eingestellt
werden?
Wenn der Mahroboter die Ladestation verlasst, startet er den
Mahvorgang erst, nachdem er eine bestimmte Distanz von der
Ladestation zuriickgelegt hat. Der Grund dafiir ist, dass die
Einstellung einer geringfligig entfernten Arbeitsstartposition sich
Uberschneidende oder parteiische Arbeitspfade vermeidet und einen
effizienteren Zugang zu schwer erreichbaren Bereichen ermdglicht.
» Abb.38: 1. Ladestation 2. Arbeitsstartposition

3. Bewegungsentfernung

1. Driicken Sie die [ & -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol (¥ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Departure position (Ausgangsposition)] aus.

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

4. Geben Sie an der Tastatur die Distanz ein, die der Mahroboter
von der Station zuriicklegen soll, bevor er mit der Maharbeit beginnt.
» Abb.39
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HINWEIS: Sie kdnnen eine Ausgangsposition zwischen 80 und 300
cm eingeben.

HINWEIS: Nach Eingabe eines Werts, der kleiner ist als der
Mindestwert des Einstellungsbereichs, wird die Meldung [Invalid
input. (Ungliltige Eingabe.)] angezeigt. Wahlen Sie [OK] aus, und
driicken Sie dann die LY -Taste. Der Eingabebildschirm wird erneut
angezeigt.

HINWEIS: Nach Eingabe eines Werts, der grofer ist als der
Hochstwert des Einstellungsbereichs, wird der eingegebene Wert
automatisch durch den Héchstwert ersetzt.

5. Drlcken Sie die [Z-Taste, um lhre Eingabe zu bestatigen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die| Y -Taste.

Auswahlen der Ausgangsmethode von der
Ladestation

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation preferen-
ces (Navigationsvoreinstellungen)] > [Mower departing points
(Méher-Ausgangspunkte)]

Stellen Sie ein, wie der Mahroboter die Ladestation verlassen und
den Mahvorgang starten soll. Sie kénnen die Ausfiihrungsprioritat
von bis zu funf verschiedenen Ausgangsmethoden registrieren
und anpassen, einschlief3lich des Typs des Drahtsignals, das ver-
folgt werden soll, und der Distanz der Bewegung zu den Maher-
Ausgangspunkten beim Verlassen der Ladestation.

Geschicktes Kombinieren mehrerer
Méaher-Ausgangspunkte

Zusatzlich zum direkten Starten des Mahvorgangs nach Verlassen
der Ladestation kann sich der Mahroboter auch um eine bestimmte
Distanz entlang Begrenzungsdraht oder Fiihrungsdraht bewegen
und die Maharbeit erst an dem betreffenden Punkt beginnen. Durch
Kombinieren mehrerer Ausgangsmethoden gemaf Form und
Layout des Arbeitsbereichs kénnen iberlappende oder parteiische
Arbeitspfade vermieden werden, es kann direkt an Bereichen ange-
kommen werden, die Gber normale Navigation schwer zu erreichen
sind, und im gesamten Bereich kann ein gleichmafRiges Rasenfinish
erzielt werden.
» Abb.40: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fihrungsdraht
4. Maher-Ausgangspunkte

ANMERKUNG: Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation
an, bevor Sie die Ausgangsmethode festlegen.

Option Details

Probability Geben Sie die Wahrscheinlichkeit der Ausfiihrung
(Wahrschein- | des eingestellten Profils als Prozentwert ein.
lichkeit)

» Abb.42: 1. Grolter Wahrscheinlichkeitswert, der eingegeben
werden kann

HINWEIS: Falls Sie wie in den Abbildungen beschrieben einstellen,
betragt die Gesamtwahrscheinlichkeit von [Mower departing points
(Maher-Ausgangspunkte)] 60 %. Was die restlichen 40 % betrifft,
so fahrt der Mahroboter direkt von der Ladestation los. Wenn

der Mahroboter direkt von der Ladestation abfahrt, konnen die
Abfahrtwinkel eingestellt werden. Details zu den Abfahrtswinkeln
finden Sie im Abschnitt ,Einstellen der Ausgangswinkel von der
Ladestation*.

HINWEIS: Der groRte Wahrscheinlichkeitswert, der fir jedes Profil
eingegeben werden kann, wird links neben dem Eingabefeld fiir
die Wahrscheinlichkeit angezeigt. Geben Sie den angezeigten
Hochstwert oder einen kleineren Wert ein. Nach Eingabe eines
Werts, der groRer ist als der Hochstwert des Einstellungsbereichs,
wird der eingegebene Wert automatisch durch den Héchstwert
ersetzt.

6. Wahlen Sie [Test] aus, und fiihren Sie den Testvorgang aus,
bevor Sie die Einstellungen registrieren.

Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem Bildschirm
angezeigt wird, und schlieen Sie den Testvorgang ab.

Wenn Sie mit den Ergebnissen des Testvorgangs unzufrieden sind,
nehmen Sie andere Einstellungen vor.

HINWEIS: Um die Entfernungseinstellung zu registrieren, nach-
dem Sie eine Testnavigation durchgeflihrt haben, speichern Sie
den Testbericht, indem Sie die Anweisungen auf dem Bildschirm
befolgen. Driicken Sie dann die Taste | Y|, nachdem die Meldung
[Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)] erschienen ist, um
die Registrierung abzuschlieRen. Wenn diese Registrierung abge-
schlossen ist, kehrt der Mentauswahl-Bildschirm zuriick.

HINWEIS: Nach der Testnavigation halt der Mahroboter auto-
matisch in der Nahe des Maher-Ausgangspunkts an. Um andere
Einstellungen vorzunehmen oder ein neues Profil zu registrieren,
docken Sie den Mahroboter manuell an der Ladestation an.
HINWEIS: Um die Testnavigation zu Uberspringen, wahlen Sie
[Verify (Uberpriifen)], und registrieren Sie die Einstellung.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die| ¥ -Taste.

1. Driicken Sie die (8 ]-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmeni)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol (¥ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)]
aus.

Der Menuauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Wahlen Sie die Nummer des Profils aus, in dem die

Ausgangsmethode registriert werden soll.

» Abb.41: 1. Vorwarts nach links entlang des
Begrenzungsdrahtes 2. Vorwarts nach rechts ent-
lang des Begrenzungsdrahtes 3. Vorwarts entlang
des Fiihrungsdrahtes 1 4. Vorwarts entlang des
Fihrungsdrahtes 2

Das Optionsmenu wird angezeigt.

5. Geben Sie an der Tastatur die gewiinschten Bedingungen in die
Optionsformat-Felder ein, die auf dem Bildschirm angezeigt werden.

Option Details

Wire to trace: Wabhlen Sie den Typ des Drahts aus, den der
(Fahrt an Mahroboter nach Verlassen der Ladestation ver-
Kabel:) folgen soll. Betatigen Sie die Tasten| * 1» , um
den gewunschten Drahttyp anzuzeigen. Wahlen
Sie [--] aus, wenn der Mahroboter die Ladestation
direkt verlassen soll, ohne einen bestimmten
Draht zu verfolgen.

Departure Geben Sie die Distanz ein, die der Mahroboter
position: (Aus- |von der Station zurticklegen soll, bevor er mit der
gangsposition:) | Maharbeit beginnt. Sie kdnnen eine Distanz zwi-
schen 0 und 800 m eingeben.

7. Wiederholen Sie die Schritte (4) bis (6), um nach Erfordernis bis
zu funf Profile zu registrieren.

Einstellen der Ausgangswinkel von der Ladestation

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation prefe-
rences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Departure angles
(Ausgangswinkel)]

Stellen Sie die Ausgangswinkel ein, die der Mahroboter beim direkten
Verlassen der Ladestation verwendet. Wenn der auf die Ladestation
weisende Kontaktpunkt des Andockens als 0° (12 Uhr) angenommen
wird, kénnen Sie zwei Ausgangswinkel-Bereiche im Uhrzeigersinn
zwischen 90° (3 Uhr) und 270° (9 Uhr) festlegen. Sie kdnnen die
Ausfiihrungsprioritat jedes Ausgangswinkels einstellen.

Was versteht man unter der ,,Wahrscheinlichkeit®,
die die Ausfiihrungsprioritat bestimmt?

Die Wahrscheinlichkeit, die sich ergibt, wenn die Ausgangsmethode
und die Ausgangswinkel von der Ladestation festgelegt werden,
driickt die Moglichkeit aus, dass der Mahroboter den Vorgang auf der
Grundlage des eingestellten Inhalts als Prozentsatz priorisiert.
Wenn Sie beispielsweise 25 % und 75 % beim Einstellen der
Ausgangswinkel als Wahrscheinlichkeiten fur die Bereiche 1 und 2
eingeben, betragt die Wahrscheinlichkeit 25 %, dass der Mahroboter
die Ladestation in einem beliebigen Winkel innerhalb des Bereichs 1
verlasst.
» Abb.43: 1.Ausgangsbereich 1 2. Ausgangsbereich 2

3. Ladestation

1. Driicken Sie die (% - Taste am Bedienfeld.
Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol (¥ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.
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3. Wabhlen Sie [Departure angles (Ausgangswinkel)] aus.

Das Optionsmenu wird angezeigt.

4. Geben Sie an der Tastatur die gewlinschten Bedingungen in die
Optionsformat-Felder ein, die auf dem Bildschirm angezeigt werden.
Die Ausfahrbereiche kénnen zwischen 90° und 270° eingestellt
werden.

Option Details

Exit range 1: Geben Sie den Bereich fiir den ersten Winkel ein,
(Ausgangsbe- |in dem der Mahroboter die Ladestation verlassen

reich 1:) soll. (Sie kdnnen auch nur einen einzigen Bereich
festlegen.)

Exit range 2: Geben Sie den Bereich fur den zweiten Winkel

(Ausgangsbe- | ein, in dem der Mahroboter die Ladestation ver-

reich 2:) lassen soll.

Probability Geben Sie die Wahrscheinlichkeit, dass der

(Wahrschein- | Mahroboter die Ladestation innerhalb jedes

lichkeit) eingestellten Winkelbereichs verlasst, als einen
Prozentsatz ein.

» Abb.44: 1. Ausgangsbereich 1 (1. Bereich) 2. Ausgangsbereich 2
(2. Bereich) 3. Wahrscheinlichkeit

Einstellen der Ausgangswinkel

(1) Betatigen Sie die Tasten [ *J{» (4 [¥] um die Eingabefelder fiir
Winkel und Wahrscheinlichkeit hervorzuheben, die eingestellt werden
sollen.

(2) Geben Sie die Winkel und die Wahrscheinlichkeit an der Tastatur
ein.

(3) Wiederholen Sie Schritt 1 und 2, um in allen Eingabefeldern die
Winkel und die Wahrscheinlichkeit einzugeben.

HINWEIS: Wird ein Wert ausschlieRlich in [Exit range
1: (Ausgangsbereich 1:)] eingegeben, so wird die
Ausfiihrungswahrscheinlichkeit automatisch auf 100 % gesetzt.

HINWEIS: Wenn ein Wert ausschlie3lich in [Exit range

1: (Ausgangsbereich 1:)] eingegeben wird, kann die
Ausfiihrungswahrscheinlichkeit von [Exit range 1:
(Ausgangsbereich 1:)] nicht geandert werden. Wenn mit der
Eingabe in [Exit range 2: (Ausgangsbereich 2:)] begonnen wird,
nachdem die Eingabe in [Exit range 1: (Ausgangsbereich 1:)] vorge-
nommen wurde, kann die Ausfihrungswahrscheinlichkeit von [Exit
range 1: (Ausgangsbereich 1:)] geandert werden.

HINWEIS: SchlieRen Sie die Eingabe in [Exit range

1: (Ausgangsbereich 1:)] ab, bevor Sie [Exit range 2:
(Ausgangsbereich 2:)] einstellen. Eine ausschlieRliche Eingabe in
[Exit range 2: (Ausgangsbereich 2:)] ist nicht méglich.

HINWEIS: Die Ausfiihrungswahrscheinlichkeit von [Exit

range 2: (Ausgangsbereich 2:)] wird automatisch so berech-

net, dass die Summe mit der Ausfiihrungswahrscheinlichkeit

von [Exit range 1: (Ausgangsbereich 1:)] 100 % betragt.

Die Ausfuhrungswahrscheinlichkeit von [Exit range 1:
(Ausgangsbereich 1:)] wird von 100 % subtrahiert, und der Rest
wird automatisch als Ausfuhrungswahrscheinlichkeit von [Exit range
2: (Ausgangsbereich 2:)] angezeigt.

5. Waéhlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus, und registrieren Sie die
Einstellungen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die LY -Taste.

Beispiel fiir die Einstellung von [Mower departing
points (Mdaher-Ausgangspunkte)] und [Departure
angles (Ausgangswinkel)] an der Ladestation

Wenn Sie beispielsweise drei Ausgangsmethoden mit dem
Untermeni [Mower departing points (Maher-Ausgangspunkte)]
registriert haben und fiir jeden Punkt eine Wahrscheinlichkeit von
20 % eingestellt wird, betragt die Gesamtwahrscheinlichkeit 60 %.
Die Restwahrscheinlichkeit von 40 % wird der Ausflihrungsprioritat
von Ausgangswinkel-Bereich 1 und 2 zugewiesen, die im
Untermen [Departure angles (Ausgangswinkel)] eingestellt

wird. Wenn hier 50 % und 50 % als Wahrscheinlichkeiten fir die
Ausgangswinkel-Bereiche 1 und 2 eingegeben werden, wird die
Restwahrscheinlichkeit von 40 % jeweils zu 50 % den Bereichen 1
und 2 zugewiesen. Hinsichtlich der Gesamtwahrscheinlichkeit wird
die Ausflihrungsprioritat der Ausgangswinkel-Bereiche 1 und 2 somit
als 20 % bzw. 20 % berechnet.

Als Ergebnis fiihrt der Mahroboter die drei Ausgangsmethoden,

die mit dem Untermeni [Mower departing points (Maher-
Ausgangspunkte)] registriert wurden, und die zwei Ausgangswinkel,

die mit dem Untermen( [Departure angles (Ausgangswinkel)] regist-
riert wurden, auf zufallsgesteuerte Weise mit einer Wahrscheinlichkeit
von jeweils 20 % aus.

Einstellen der Breite der Versatz-Navigation

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation preferen-
ces (Navigationsvoreinstellungen)] > [Line trace offset (Versatz
bei Fahrt an Kabel)]

Die Breite des Pfads bei Navigation entlang Begrenzungsdraht und
Fihrungsdraht wird innerhalb des Einstellungsbereichs mit einem
Versatz versehen.

Was versteht man unter Versatz-Navigation?

Der Mahroboter bewegt sich entlang der verschiedenen Drahte,
wahrend er deren Signale erkennt. Der Zweck der Versatz-Navigation
besteht darin, diesen Bewegungspfad allmahlich von jedem
Referenzdraht zu verschieben, um zu verhindern, dass die Rader
wiederholt denselben Teil des Rasens passieren. Wahrend der
Bewegung des Mahroboters wird der Pfad innerhalb des Bereichs
des Einstellwerts auf zufallsgesteuerte Weise versetzt, um die
Belastung auf bestimmten Pfaden zu reduzieren.
» Abb.45: 1. Ladestation 2. Begrenzungsdraht 3. Fiihrungsdraht
4. Referenzlinie fur AulRenrand 5. Breiten der
Versatz-Navigation

HINWEIS: Wenn ein schmaler Pfad innerhalb des Bereichs vorhan-
den ist, missen Sie die maximale Versatzbreite berticksichtigen,
die ein Passieren des Mahroboters erlaubt.

1. Driicken Sie die (3 )-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenti)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol (¥ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

HINWEIS: Falls das Menl nicht angezeigt wird, betatigen Sie die
Tasten B/@ um den Bildschirm zu scrollen.

3. Wahlen Sie [Line trace offset (Versatz bei Fahrt an Kabel)] aus.
Das Optionsmenii wird angezeigt.

4. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen des Drahtnamens, um den
Versatzpfad einzustellen.

Option Details

G1: Damit wird der Versatz relativ zum Referenzpfad
des ersten Fuhrungsdrahts eingestellt. Je groRer
der Versatzwert, desto breiter der Versatzbereich
vom Referenzpfad.

G2: Damit wird der Versatz relativ zum Referenzpfad
des zweiten Fuhrungsdrahts eingestellt. Je groRRer
der Versatzwert, desto breiter der Versatzbereich
vom Referenzpfad.

Boundary: Damit wird der Versatz relativ zum Referenzpfad

(Begrenz.:) des Begrenzungsdrahts eingestellt. Je groRer der
Versatzwert, desto breiter der Versatzbereich vom
Referenzpfad.

» Abb.46

Wenn ein Hakchen im Kontrollkastchen gesetzt wurde, wird das
Versatz-Eingabefeld automatisch hervorgehoben.

5. Geben Sie an der Tastatur die gewlinschten Bedingungen in die
Optionsformat-Felder ein, die auf dem Bildschirm angezeigt werden.
» Abb.47

Sie kénnen einen Versatzwert zwischen 0 und 9 eingeben. Die
folgende Tabelle zeigt den ungefahren Bereich der tatsachlichen
Navigationsbreiten fur die Versatzwerte. Je nach Arbeitsumgebung
und anderen Bedingungen kann der tatsachlich erhaltene Bereich
von dem in der Tabelle angegebenen Bereich der Navigationsbreiten
abweichen.

Tabelle des Zusammenhangs zwischen Versatzwert und
Navigationsbreite

Versatz- Navigationsbreite Versatz- Navigationsbreite
wert wert
0 55 cm 5 110 cm
1 90 cm 6 115 cm
2 95 cm 7 120 cm
3 100 cm 8 125 cm
4 105 cm 9 130 cm
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Abbildung der Schwankung der Navigationsbreite

» Abb.48: 1. Begrenzungsdraht 2. Referenzlinie fir AuRenrand
3. Schwankung der Navigationsbreite 4. 55 cm 5. 110
cm 6. 130 cm

HINWEIS: Bei der AuRenrand-Referenzlinie handelt es sich um
die Linie, an der die rechte Seitenflache des Mahroboters um ca.
20 cm Uber den Begrenzungsdraht nach auf3en Ubersteht. Die
Navigationsbreite variiert in Richtung der Innenseite, wobei die
AuBenrand-Referenzlinie als Null dient.

6. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus, und registrieren Sie die
Einstellungen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die [Z-Taste.

Mahen von ungeméahtem Rasen

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Navigation pre-
ferences (Navigationsvoreinstellungen)] > [Spiral cutting
(Spiralschnitt)]

Wenn der Mahroboter wahrend der Maharbeit einen Bereich mit lan-
gem oder dichtem Gras usw. erkennt, navigiert er diesen Bereich in
einem Spiralmuster, um das Gras intensiv zu mahen. Das Mahen von
Bereichen mit dichtem Graswuchs in einem Spiralmuster erméglicht
es, auf effiziente Weise ein sauberes Rasenfinish zu erhalten.

Finden von Stellen mit dichtem Graswuchs

Der Mahroboter findet Bereiche mit dichtem und ungemahtem Gras
anhand einer empfindlichen Erkennung der Last beim Schneiden

von Gras. Wenn ein solcher Bereich gefunden wird, navigiert der
Mahroboter in einem Spiralmuster von dem betreffenden Punkt nach
auRBen und maht das Gras intensiv, damit ein sauberes und gleichma-
Riges Rasenfinish erhalten wird.

» Abb.49: 1. Bereich mit dichtem Graswuchs 2. Spiralférmiger Pfad

HINWEIS: Der Mahroboter fihrt den Spiralschnitt einmal pro
Aufladung aus. Wenn der Mahroboter die Ladestation nach been-
detem Aufladen verlasst, fUhrt er zunachst die normale Maharbeit
etwa 30 Minuten lang aus. Wenn danach dichtes oder ungemah-
tes Gras usw. erkannt wird, wird auf Spiralschnitt innerhalb des
Bereichs mit der betreffenden Stelle umgeschaltet, und nachdem
das Gras intensiv gemaht worden ist, wird die Maharbeit erneut mit
normaler Navigation fortgesetzt.

1. Driicken Sie die (@ -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol @ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

HINWEIS: Falls das Men nicht angezeigt wird, betatigen Sie die
Tasten|“ /1Y ., um den Bildschirm zu scrollen.

3. Wabhlen Sie [Spiral cutting (Spiralschnitt)] aus.

Das Optionsmenu wird angezeigt.

4. Wahlen Sie die gewlinschte Option aus.

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen vor der Option, und driicken Sie
dann die [Y L Taste.

Option Details

Aktiviert den Spiralschnitt-Modus.

Spiral cutting
(Spiralschnitt)

» Abb.50

5. Wabhlen Sie [Confirm (Bestatigen)] aus, um die Einstellung zu
registrieren.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die [V Taste.

Sicherheitsvoreinstellungen
Einstellen der Alarmdauer

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Security (Sicherheit)]
> [Alarm duration (Alarmdauer)]

Stellen Sie die Dauer des Alarms ein, der fir verschiedene
Benachrichtigungen oder bei Auftreten eines Fehlers ertont.

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol E aus.
Der Bildschirm fiir Eingabe des PIN-Codes wird angezeigt.

3. Geben Sie den PIN-Code an der Tastatur ein.

» Abb.51

Das Untermeni wird angezeigt.

4. Wahlen Sie [Alarm duration (Alarmdauer)] aus.

» Abb.52

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

5. Geben Sie die gewlinschte Zeitdauer an der Tastatur ein.
» Abb.53

HINWEIS: Sie konnen eine Alarmdauer zwischen 1 und 99 Minuten
eingeben. Die Anfangseinstellung ist 10 Minuten.

6. Drucken Sie die -Taste, um lhre Eingabe zu bestatigen.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die ¥ | Taste.

Andern des PIN-Codes

[Startmenli] > [Main menu (Hauptmenti)] > [Security (Sicherheit)]
> [Change PIN code (PIN-Code édndern)]

Diese Option dient zum Andern des aktuell verwendeten PIN-Codes
in einen neuen Code.

HINWEIS: Falls Sie Ihren PIN-Code vergessen haben, wenden Sie
sich bitte an unser Verkaufsbiiro oder Ihren Handler vor Ort.

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol B aus.
Der Bildschirm fiir Eingabe des PIN-Codes wird angezeigt.

3. Geben Sie den aktuell verwendeten PIN-Code an der Tastatur
ein.

Das Untermenu wird angezeigt.

4. Wahlen Sie [Change PIN code (PIN-Code &ndern)] aus.

Der Eingabebildschirm wird angezeigt.

5. Geben Sie den neuen PIN-Code an der Tastatur ein.

» Abb.54

6. Geben Sie den neuen PIN-Code zur Bestatigung erneut ein.

Wenn die Meldung [The PIN code has been changed. (Der PIN-Code
wurde geandert.)] angezeigt wird, driicken Sie die ¥ | Taste.

Verhindern von Stérungen des Drahtsignals

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Security (Sicherheit)]
> [Change wire signal (Kabelsignal @ndern)]

Andern Sie einen Kanal fiir das Senden von Drahtsignalen, wenn
dieser die Signale aus benachbarten Arbeitsbereichen stort.

ANMERKUNG: Docken Sie den Mahroboter an der Ladestation
an, bevor Sie den Kanal dndern.

1. Driicken Sie die (3 )-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol B aus.
Der Bildschirm fiir Eingabe des PIN-Codes wird angezeigt.

3. Geben Sie den PIN-Code an der Tastatur ein.

Das Untermenti wird angezeigt.

4. Wahlen Sie [Change wire signal (Kabelsignal andern)] aus.
Das Optionsmeni wird angezeigt.

5. Benutzen Sie die Tastatur, und wahlen Sie einen neuen
Kanalcode.
» Abb.55

HINWEIS: Eine Markierung wird neben dem Code des aktuell
verwendeten Kanals angezeigt. (Der Anfangswert ist [Channel 1
(Kanal 1)].) Wahlen Sie beim Andern des Kanals einen Kanal, bei
dem keine Markierung angezeigt wird.

6. Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem
Bildschirm angezeigt wird, und schlieRen Sie die Einstellung ab.
Wenn die Meldung [Dock the mower to the charging station. (Lassen
Sie den Maher an der Ladestation andocken.)] angezeigt wird, wah-
len Sie [Confirm (Bestatigen)] aus, und driicken Sie die | ¥ -Taste.
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Wenn die MelduF%[Completed. (Abgeschlossen.)] angezeigt wird,
driicken Sie die| Y l-Taste.

Schiitzen des Mahroboters gegen Diebstahl

[Startmenlii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Security (Sicherheit)]
> [Anti-theft (Diebstahlsicherung)]

Verhindern Sie Diebstahl und eine unsachgemafie Verwendung des
Mahroboters, indem Sie die Betriebssperre- und Benachrichtigungs-
Funktion einstellen.

1. Driicken Sie die (8 )-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenui)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol B aus.
Der Bildschirm flr Eingabe des PIN-Codes wird angezeigt.

3. Geben Sie den PIN-Code an der Tastatur ein.

Das Untermenu wird angezeigt.

4. Wahlen Sie [Anti-theft (Diebstahlsicherung)] aus.

Das Optionsmenu wird angezeigt.

5. Betétigen Sie die Tastatur, um ein Hakchen im Kontrollkastchen
der gewlinschten Option zu setzen.

Sie kénnen mehrere Optionen gleichzeitig auswahlen.

Option Details

Stopped: PIN | Wenn ein Stopp des Mahroboters erzwungen
(Gestoppt: PIN) | wurde, muss der PIN-Code eingegeben werden,
um den Betrieb erneut zu starten.

Stopped: Wenn ein Stopp des Mahroboters erzwungen
PIN & Alarm wurde, ertont der Alarm, und der PIN-Code muss
(Gestoppt: PIN | eingegeben werden, um den Betrieb erneut zu
und Alarm) starten.

Lifted: PIN & Wenn der Mahroboter angehoben wurde, ertdnt
Alarm (Kein der Alarm, und der PIN-Code muss eingegeben
Bodenkontakt: |werden, um den Betrieb erneut zu starten.

PIN und Alarm)

Tilted: PIN Wenn der Mahroboter in einem bestimmten
& Alarm (In Winkel oder dartiber geneigt wurde, ertdnt der
Schraglage: Alarm, und der PIN-Code muss eingegeben wer-

PIN und Alarm) |den, um den Betrieb erneut zu starten.

6. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus, und registrieren Sie die
Einstellung.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die Y Taste.

Sonstige Einstellungen

Speichern/Laden der Benutzervoreinstellungen

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Others (Sonstiges)]
> [Save and load preferences (Voreinstellungen speichern und
laden)]

Sie kénnen bis zu drei bevorzugte Einstellungen, die Sie in den
Einstellungsmens erstellt und angepasst haben, speichern und
jederzeit wieder aufrufen. Dies ermdglicht es, eine Reihe von
Benutzereinstellungen zu benutzen, um je nach Arbeitsbereich und
Umgebung umzuschalten.

HINWEIS: Bestimmte Einstellungen (z. B. Datum und Uhrzeit, PIN-
Code usw., die auf dem Ersteinstellungsbildschirm festgelegt wur-

den) kdnnen nicht gespeichert und geladen werden.

1. Driicken Sie die (& -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmeni)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol () aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Save and load preferences (Voreinstellungen spei-
chern und laden)] aus.
» Abb.56

Der Menuauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Wahlen Sie das gewlinschte Mend aus.

Menu Details

Load (Laden) |L&dt gespeicherte Benutzervoreinstellungen.
Save Speichert die aktuell verwendeten Einstellungen
(Speichern) als Benutzervoreinstellungen.

Das Optionsmenu wird angezeigt.

5. Wahlen Sie den Optionsnamen fiir die Ladequelle oder das
Speicherziel der Benutzervoreinstellungen aus.
» Abb.57

HINWEIS: [Listed now (Registriert)] wird rechts neben den
Optionen mit den bereits registrierten Benutzervoreinstellungen
angezeigt.

6. Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem
Bildschirm angezeigt wird, und schlieRen Sie die Einstellung ab.

Wenn die Meldung [Are you sure? (Sind Sie sicher?)] angezeigt wird,
wahlen Sie [Yes (Ja)] aus, und driicken Sie dann die LY _-Taste.

Andern der Einstellungen von Datum und Uhrzeit

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Others (Sonstiges)] >
[Date and time (Datum und Uhrzeit)]

Diese Option dient zum Anpassen oder Andern der Einstellungen von
Datum und Uhrzeit des Mahroboters.

1. Driicken Sie die [ -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenii)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol @ aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Date and time (Datum und Uhrzeit)] aus.

Der Mentiauswahl-Bildschirm wird angezeigt.

4. Betatigen Sie die Tasten E/@/E]/E] zur Auswahl der
gewunschten MenUuoption.

Wabhlen Sie das gewiinschte Format aus, und zeigen Sie es auf dem
Bildschirm an.

Meni Optionsdetails

Date format: Sie kénnen [Year/Month/Day (Jahr/Monat/Tag)],

(Datumsfor- [Month/Day/Year (Monat/Tag/Jahr)] oder [Day/

mat:) Month/Year (Tag/Monat/Jahr)] als Datumsformat
auswahlen.

Time format: Schaltet das Uhrzeitformat zwischen [12 hours (12

(Zeitformat:) Stunden)] und [24 hours (24 Stunden)] um.

» Abb.58

5. Wabhlen Sie [Next (Weiter)] aus.
Der Bildschirm fiir Eingabe von Datum und Uhrzeit wird angezeigt.

6. Geben Sie das gewiinschte Datum und die gewlinschte Uhrzeit
an der Tastatur ein.
» Abb.59

Eingeben von Datum und Uhrzeit
(1) Betatigen Sie die Tasten [TM/mm um das Eingabefeld fir
Datums- oder Uhrzeiteinstellung hervorzuheben.

(2) Geben Sie an der Tastatur das Jahr, den Monat und den Tag
oder die Uhrzeit ein.

(3) Wiederholen Sie Schritt 1 und 2, um in allen Eingabefeldern die
neuen Werte einzugeben.

7. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die ¥ | Taste.

Andern der Anzeigesprache

[Startmenli] > [Main menu (Hauptmenti)] > [Others (Sonstiges)] >
[Language (Sprache)]

Diese Option dient zum Andern der auf dem LCD-Bildschirm ange-
zeigten Sprache.

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmend)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol 9 aus.
Das Untermeni wird angezeigt.

3. Wahlen Sie [Language (Sprache)] aus.
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Der Bildschirm fir Sprachauswahl wird angezeigt.
4. Wahlen Sie die gewunschte Sprache aus.
Die Anzeigesprache des Bildschirms fur Sprachauswahl andert sich.

Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die Y Taste.

Zuriicksetzen der Benutzervoreinstellungen

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Others (Sonstiges)] >
[Reset all settings (Alle Einstellungen zuriicksetzen)]

Dieser Posten dient zum Zurlicksetzen aller gespeicherten
Benutzervoreinstellungen auf ihren Anfangszustand.

ANMERKUNG: Bestimmte Informationen und Einstellungen,
die beim erstmaligen Starten des Mahroboters eingegeben
wurden, z. B. Datum, Uhrzeit und PIN-Code, werden nicht
zuriickgesetzt.

1. Driicken Sie die (% - Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmeni)] wird angezeigt.

2. Wahlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol E] aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Reset all settings (Alle Einstellungen zurlicksetzen)]
aus.

Der Bildschirm flr Eingabe des PIN-Codes wird angezeigt.
4. Geben Sie den PIN-Code an der Tastatur ein.

5. Folgen Sie den Anweisungen in der Meldung, die auf dem
Bildschirm angezeigt wird, und schlielen Sie die Einstellung ab.

Wenn die Meldung [Completed. (Abgeschlossen.)] angezeigt wird,
driicken Sie die | Y -Taste.

Durchsuchen der Produktinformationen

[Startmenlii] > [Main menu (Hauptmentii)] > [Others (Sonstiges)] >
[Information (Information)]

Hier werden die neuesten Produktinformationen angezeigt, z. B. die
aufgelaufene Arbeitszeit und die Software-Version.

1. Driicken Sie die (& -Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmeni)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol () aus.
Das Untermenu wird angezeigt.

3. Wabhlen Sie [Information (Information)] aus.

HINWEIS: Nachdem Sie die Informationen durchblattert haben,
koénnen Sie auf den Bildschirm einer hdheren Menliebene zurlick-
kehren, indem Sie die Taste oder @ drlicken. Driicken Sie

die E]—Taste, um auf den Bildschirm von Untermenti [Others
(Sonstiges)] zurlickzukehren, oder die -Taste, um auf den [Main
menu (Hauptmenti)]-Bildschirm zurlickzukehren.

Verwalten der LED-Ein-/Ausschaltzeit

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Others (Sonstiges)]
> [LED]

Dieser Posten dient zur Steuerung der Ein- und Ausschaltzeit der
LED-Lampe auf der Oberseite des Mahroboters. Einzelheiten zur
LED-Lampe finden Sie unter ,Leuchten der Lampen® (Seite 169).

1. Dricken Sie die @-Taste am Bedienfeld.
Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol E] aus.
Das Untermeni wird angezeigt.

HINWEIS: Falls das Men nicht angezeigt wird, betatigen Sie die
Tasten E/E um den Bildschirm zu scrollen.

3. Wabhlen Sie [LED] aus.

Der Bildschirm fur Einstellung des Ein-/Ausschalt-Zeitplans wird
angezeigt.

4. Wahlen Sie die gewlinschte Option aus.

Option Details

Always ON Die LED ist immer eingeschaltet. Wenn diese

(Immer EIN) Option ausgewahlt ist, erscheint ein Hakchen im
Kontrollkastchen [Schedule 1: (Zeitplan 1:)], und
[00:00] - [24:00] wird angezeigt.

Always OFF Die LED ist immer ausgeschaltet. Wenn diese

(Immer AUS) Option ausgewahlt ist, werden die Hakchen aus
den Kontrollkastchen [Schedule 1: (Zeitplan
1:)] und [Schedule 2: (Zeitplan 2:)] entfernt, und
[00:00] - [00:00] wird angezeigt.

Schedule 1: Die LED ist wahrend des eingestellten Zeitraums

(Zeitplan 1:) eingeschaltet.

Schedule 2: Die LED ist wahrend des eingestellten Zeitraums

(Zeitplan 2:) eingeschaltet.

» Abb.60

Einstellen von Plénen

(1) Betatigen Sie die Tastatur, um ein Hakchen im Kontrollkastchen
der einzustellenden Zeitplanoption zu setzen.

(2) Betatigen Sie die Tasten [TM/mm um das Eingabefeld fir
die einzustellenden Stunden und Minuten hervorzuheben.

(3) Geben Sie die gewlinschte Uhrzeit an der Tastatur ein.

(4) Wiederholen Sie Schritt 2 und 3, um in allen Eingabefeldern die
Stunden und Minuten einzugeben.

ANMERKUNG: Achten Sie unbedingt darauf, ein Hikchen im
Kontrollkdstchen zu setzen, um die Zeitplaneinstellung zu
aktivieren.

ANMERKUNG: Die fiur [Schedule 1: (Zeitplan 1:)] und [Schedule
2: (Zeitplan 2:)] eingegebenen Uhrzeiten diirfen nicht
uberlappen.

5. Wahlen Sie [Verify (Uberpriifen)] aus.
Wenn die Meldung [Saved successfully. (Erfolgreich gespeichert.)]
angezeigt wird, driicken Sie die LY -Taste.

Uberpriifen der Details von Betriebsfehlern

[Startmenii] > [Main menu (Hauptmenii)] > [Others (Sonstiges)] >
[Error message (Fehlermeldung)]

Hier werden die neuesten Fehlermeldungen einschlieRlich der Details
angezeigt, die dem Mahroboter gemeldet wurden.

1. Drucken Sie die @-Taste am Bedienfeld.

Das [Main menu (Hauptmenu)] wird angezeigt.

2. Wabhlen Sie das auf dem Bildschirm angezeigte Symbol @ aus.
Das Untermenti wird angezeigt.

HINWEIS: Falls das MenU nicht angezeigt wird, betatigen Sie die
Tasten E]/E] um den Bildschirm zu scrollen.

3. Wabhlen Sie [Error message (Fehlermeldung)] aus.

Der Mahroboter sucht nach Fehlerinformationen und zeigt eine Liste
der gemeldeten Fehlercodes an, angefangen mit dem neuesten.

4. Wabhlen Sie einen Fehlercode aus, um die Details zu Uberprifen.
» Abb.61

Der Fehlerdetails-Bildschirm wird angezeigt.

5. Uberpriifen Sie Datum und Uhrzeit des Auftretens des Fehlers
und den Inhalt der Fehlermeldung.
» Abb.62

HINWEIS: Nachdem Sie die Informationen durchblattert haben,
kénnen Sie auf den Bildschirm einer héheren Meniiebene zurlick-

kehren, indem Sie die Taste oder (8] driicken. Driicken Sie

die -Taste, um auf den Bildschirm von Untermenu [Others
(Sonstiges)] zuriickzukehren, oder die -Taste, um auf den [Main
menu (Hauptmenu)]-Bildschirm zurtickzukehren.
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WARTUNG

AVORSICHT: Stellen Sie stets sicher, dass der Ein-/Aus-
Schalter des Mahroboters ausgeschaltet ist, bevor Sie
Inspektions- oder Wartungsarbeiten ausfiihren. Achten

Sie auBerdem unbedingt darauf, das Netzteil von der
Netzsteckdose zu trennen, bevor Sie Wartungsarbeiten an der
Ladestation durchfiihren.

AVORSICHT: Tragen Sie beim Ausfiihren von Inspektions-
oder Wartungsarbeiten stets Handschuhe und eine
Schutzbrille. Anderenfalls kann es zu Verletzungen kommen.

AVORSICHT: Fragen Sie unser Vertriebsbiiro oder den
Handler vor Ort, um den Akku zu ersetzen.

Um die SICHERHEIT und ZUVERLASSIGKEIT dieses Produkts

zu gewahrleisten, sollten Reparaturen und andere Wartungs- oder
Einstellarbeiten nur von Makita-Vertragswerkstatten oder Makita-
Kundendienstzentren unter ausschlieBlicher Verwendung von Makita-
Originalersatzteilen ausgefiihrt werden.

ANMERKUNG: Verwenden Sie auf keinen Fall Benzin,
Waschbenzin, Verdiinner, Alkohol oder dergleichen. Solche
Mittel konnen Verfarbung, Verformung oder Rissbildung
verursachen.

ANMERKUNG: Reinigen Sie die Maschine in regelmaRigen
Abstédnden. Grasverschnitt kann sich im Chassis oder in der
Ladestation ansammeln.

ANMERKUNG: Waschen Sie die Maschine nicht mit einem
Hochdruckreiniger. Anderenfalls kann eine Beschadigung oder
Betriebsstérung verursacht werden.

Reinigen des Mahroboters

AVORSICHT: Gehen Sie beim Reinigen der Mdhermesser und
der umliegenden Bereiche vorsichtig vor, damit Sie sich nicht
an den Messern verletzen.

AVORSICHT: Achten Sie darauf, dass Sie sich beim
Anbringen und Entfernen der oberen Abdeckung nicht die
Héande oder andere Objekte zwischen der oberen Abdeckung
und dem Chassis einklemmen oder lhre Hinde an den Kanten
der oberen Abdeckung verletzen.

Wischen Sie die Oberflache der oberen Abdeckung und die
Unterseite des Chassis mit einem trockenen Tuch oder mit einem
Lappen ab, der mit einer neutralen Reinigungslésung angefeuchtet
ist. Wischen Sie Schmutz und Verschnitt, der sich an den Radern und
darum herum angesammelt hat, vollstéandig ab.

» Abb.63

HINWEIS: Bei starker Verschmutzung waschen Sie diese Stellen
mit Wasser ab. Es wird empfohlen, die Maschine nach Abwaschen
mit Wasser griindlich trocknen zu lassen, bevor sie erneut verwen-
det wird.

Grasverschnitt kann sich zwischen der oberen Abdeckung und dem
Chassis ansammeln. Gehen Sie wie nachstehend beschrieben
vor, um die obere Abdeckung zu entfernen und den oberen Teil des
Chassis ebenfalls zu reinigen.
» Abb.64: 1. Obere Abdeckung 2. Chassis 3. Gummihalter

4. Schubwelle

Wahrend Sie die Displayabdeckung nach unten gedriickt halten,
heben Sie die in der Abbildung gezeigten Teile der oberen Abdeckung
der Reihe nach an, um sie zu I6sen.

» Abb.65: 1. Obere Abdeckung 2. Displayabdeckung

HINWEIS: Prifen Sie, ob die obere Abdeckung korrekt am Chassis
angebracht ist, indem Sie die vorderen und seitlichen Teile der
oberen Abdeckung anheben. Eine fehlerhafte Befestigung kann
Erkennungsfehler der Sensoren verursachen.

Reinigen der Ladestation

Beseitigen Sie Ansammlungen von Schmutz oder Verschnitt vom
Ladeanschluss und vom Stationssockel der Ladestation.
» Abb.67: 1.Ladeanschluss 2. Stationssockel

Untersuchen der Mahermesser

Gehen Sie wie nachstehend beschrieben vor, um die Inspektion ein-
mal pro Woche auszuftihren.

1. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter am Mahroboter aus, und
drehen Sie den Mahroboter um.
» Abb.68

2. Untersuchen Sie den Zustand der Mahermesser und die
Drehung der Messergrundplatte.

Uberpriifen Sie Folgendes:

»  Lasst sich die Messergrundplatte mit geringer Krafteinwirkung
drehen?

. Sind die Mahermesser Ubermaflig abgenutzt, gebrochen, abge-
splittert oder verbogen usw.?

Messergrundplatte und Mahermesser

» Abb.69: 1. Normal 2. Abgenutzt (A: 17,5 mm oder weni-
ger) 3. Gebrochen 4. Abgesplittert 5. Verbogen
6. Messergrundplatte

3. Untersuchen Sie den Zustand der
Mahermesser-Befestigungsschrauben.

Gehen Sie wie im Abschnitt ,Austauschen der Mdhermesser* (Seite
181) beschrieben vor, um die Befestigungsschrauben zu entfernen,
und prifen Sie den Zustand der Befestigungsschrauben.

Mahermesser-Befestigungsschraube
» Abb.70: 1. Normal 2. Abgenutzt 3. Befestigungsschraube

HINWEIS: Wenn wahrend der wochentlichen Inspektionen
nichts Ungewohnliches festgestellt wird, konnen Sie das
Inspektionsintervall verlangern.

HINWEIS: Die Lebensdauer der Mahermesser richtet sich nach

der Betriebsumgebung. Ihre Lebensdauer wird insbesondere durch

Bedingungen wie die folgenden verkdrzt.

*  Lange Mahzeit

. Breiter Arbeitsbereich

. Gras mit dicken Halmen und Blattern

. Hochsaison fiir das Graswachstum

*  Anhaften von Schmutz, Sand und anderen Substanzen am
Gras

Austauschen der Mahermesser

AAWARNUNG: Fiihren Sie zum Austauschen der Mahermesser
unbedingt das in diesem Handbuch beschriebene Verfahren
aus. Falls der Austausch anhand irgendeiner anderen Methode
ausgefiihrt wird, kann es zu Unféllen oder Verletzungen
kommen.

A\VORSICHT: Tragen Sie beim Austauschen der Mahermesser
unbedingt Augenschutz und Handschuhe.

AVORSICHT: Fiihren Sie die Austauscharbeit auf einer ebe-
nen, stabilen Unterlage aus.

HINWEIS: Vergewissern Sie sich, dass keine Hindernisse in der
Nahe sind, wenn Sie die obere Abdeckung entfernen.

HINWEIS: Die obere Abdeckung und das Chassis sind an drei
Stellen fest verbunden. Ziehen Sie die obere Abdeckung kraf-
tig nach oben, bis sich die Gummihalter im Inneren der oberen
Abdeckung von den Schubwellen des Chassis l6sen.

Wenn Sie die obere Abdeckung wieder in ihren urspriinglichen
Zustand versetzen wollen, richten Sie die Gummihalter der oberen
Abdeckung an den Schubwellen des Chassis aus und driicken Sie
sie kraftig nach unten.

» Abb.66
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ANMERKUNG: Wechseln Sie die Mdhermesser etwa alle 2 bis 6
Wochen aus. Der Zeitpunkt, an dem ein Austausch erforderlich
wird, richtet sich nach der Mahhéaufigkeit und dem Zustand des
gemahten Rasens.

ANMERKUNG: Drei Mahermesser sind vorhanden. Tauschen
Sie stets alle drei Messer gleichzeitig aus. Tauschen Sie auch
dann alle drei Messer aus, wenn nur ein einziges Mahermesser
beschadigt ist.

ANMERKUNG: Die folgenden Werkzeuge werden zum

Austausch der Mdhermesser benétigt. Stellen Sie diese

Werkzeuge im Voraus bereit.

. Kreuzschlitzschraubendreher (zum Demontieren und
Montieren der Messer)

. Metallstab ®6 mm oder Schraubendreher mit einer Léange von

3. Entfernen Sie die Mahermesser.

Verwenden Sie den Kreuzschlitzschraubendreher zum Entfernen der
Schrauben, mit denen die Méahermesser befestigt sind.
» Abb.72: 1. Schraube 2. Mahermesser

HINWEIS: Halten Sie das Mahermesser mit den Fingern fest,
wahrend Sie die Schraube entfernen. Anderenfalls kdnnte das
Mahermesser in den Spalt zwischen der oberen Abdeckung und
dem Chassis fallen.

4. Montieren Sie die neuen Mahermesser.

Verwenden Sie dazu die Schrauben im Lieferumfang der neuen
Mahermesser. Uberpriifen Sie nach der Montage, dass sich die
Mahermesser um die Schrauben drehen lassen.

» Abb.73

mindestens 160 mm (zum Befestigen der Messergrundplatte)

ANMERKUNG: Beachten Sie unbedingt die folgenden

Falls die Mahermesser Gibermafig abgenutzt, gebrochen, Hinweise, um ein Herunterfallen der Mdhermesser zu
abgesplittert oder verbogen usw. oder die Méahermesser- verhindern.

Befestigungsschrauben abgenutzt sind, tauschen Sie sie anhand des *  Verwenden Sie die Schrauben im Lieferumfang der neuen
nachstehend beschriebenen Verfahrens aus. Mahermesser. (Die entfernten Schrauben diirfen nicht

1. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter am Mahroboter aus, und w_iederve_rwe_ndet werden.) o
drehen Sie den Mahroboter um. +  Ziehen Sie die Schrauben fest an, damit sie nicht locker

. - ind.
2. Befestigen Sie die Messergrundplatte. sin
Richten Sie die Locher der Gleitplatte, der Messergrundplatte und 5. Entfernen Sie den Metallstab, mit dem die Messergrundplatte
der Messerabdeckung aufeinander aus, und fiihren Sie dann den befestigt ist, und bringen Sie den umgedrehten Mahroboter wieder in
Metallstab ein. Wenn sich die Messergrundplatte nicht drehen lasst, seinen Ausgangszustand.
ist die Befestigung abgeschlossen. » Abb.74: 1. Metallstab
» Abb.71: 1. Metallstab 2. Gleitplatte 3. Messergrundplatte

4. Messerabdeckung

HINWEIS: Achten Sie nach dem Austauschen der Mahermesser
darauf, den Ein-/Aus-Schalter am Mahroboter vor dem erneuten
Starten einzuschalten.

RegelmaRige Inspektionen

Uberpriifen Sie die folgenden Punkte in regelmaRigen Absténden.

Inspektions- Priifpunkt GegenmaBBhahmen Inspektionsin-
stelle tervall
Mahroboter Liegt ein anormaler Zustand der Mahermesser Wenn der Mahvorgang nicht einwandfrei ausgeflihrt werden kann, schalten Sie Einmal pro
vor? den Ein-/Aus-Schalter aus, Uberpriifen Sie die Mahermesser auf Abnutzung, Risse Woche
und Absplitterungen, und tauschen Sie die Méhermesser bei Bedarf aus.

Ist der Mahroboter fahrstabil? Falls der Mahroboter instabil fahrt, schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter aus und Einmal pro
prifen Sie, ob die Rader und Achsen beschadigt sind, Fremdkérper eingeklemmt Monat
sind oder sich Unrat und Schmutz auf den Radern und Achsen angesammelt
haben. Falls sich das Problem nicht beheben lasst, wenden Sie sich bitte an unser
Vertriebsbro.

Wird ein anormales Gerausch erzeugt? Wenn ein anormales Gerausch erzeugt wird, schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter Einmal pro
aus, und Uberprifen Sie, ob sich Fremdgegenstande in den rotierenden Teilen Monat
der Rader und den Mahermessern verfangen haben. Falls sich das Problem nicht
beheben lasst, wenden Sie sich bitte an unser Vertriebsbiro.

Wird das Andocken richtig ausgefiihrt? Wenn das Andocken nicht ausgefiihrt werden kann, schalten Sie den Ein-/Aus- Einmal pro
Schalter aus, bewegen Sie den Mahroboter von Hand, und tberprifen Sie, ob Monat
ein ordnungsgemanes Andocken an der Ladestation maglich ist. Wenn kein ord-
nungsgemaRes Andocken mdglich ist, Uberprifen Sie die folgenden Punkte.

- Entfernen Sie Hindernisse aus der Néhe der Rader.

- Bringen Sie die obere Abdeckung korrekt an. (Die obere Abdeckung ist an drei
Stellen zu fixieren)

- Wenn der Boden unter dem Stationssockel uneben ist, glatten Sie ihn.

Ladestation Leuchtet die Stationsanzeige griin? Falls sie rot leuchtet oder blinkt oder ausgeschaltet ist, kann der Méhroboter den Wenn die
Mahvorgang nicht ausfiinren. Uberpriifen Sie die folgenden Punkte, und ergreifen LED des
Sie die geeigneten GegenmafRnahmen. Mahroboters
- Ist das Netzteil ordnungsgeman an eine Netzsteckdose angeschlossen? rot aufleuchtet
- Ist das Cabtire-Kabel ordnungsgemag an Netzteil und Ladestation oder blinkt
angeschlossen?

- Sind die Verbindungsstiicke des Begrenzungsdrahts ordnungsgeman mit der
Ladestation verbunden?

- Sind die Kupplungen ordnungsgemaR am Begrenzungsdraht angebracht?

- Ist der Begrenzungsdraht irgendwo unterbrochen?

Ist die Ladestation ordnungsgeman befestigt? Falls sich die Ladestation bewegt, ziehen Sie die Schraubpflécke mit dem Einmal pro
Inbusschlissel 6 nach. Woche

Haften Fremdkdrper an den Anschliissen an? Anhaftende Fremdkorper konnen die Kommunikation und das Aufladen behindern. Einmal pro
Entfernen Sie Schmutz vom Ladeanschluss und von anderen Anschliissen. Woche

Steht der Fuihrungsdraht aus dem Falls der Flihrungsdraht aus der Nut des Stationssockels ragt, fiihren Sie ihn Einmal pro

Stationssockel hervor? erneut ein. Woche

Netzteil und Sind Netzstecker und Anschlusse fest bis zum Falls die Verbindung mit der Netzsteckdose oder einem Anschluss locker ist, Einmal pro

Cabtire-Kabel | Anschlag eingefthrt? fuhren Sie den Netzstecker bzw. Anschluss erneut ein. Monat

Sind die Kabel beschadigt? Bitte wenden Sie sich an unser Vertriebsbiro, falls sich die Kabelummantelung Einmal pro
abgeldst hat oder schwer beschadigt ist. Monat
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Inspektions- Prifpunkt GegenmaRnahmen Inspektionsin-
stelle tervall
Arbeitsort Sind Fremdgegenstande vorhanden? Beseitigen Sie alle Gegenstande, die eine Beschadigung der Mahermesser ver- Einmal pro

ursachen oder sich in den rotierenden Teilen des Mahroboters verfangen kénnen. Monat
(kleine Steine, Stocke, Abfélle, fadenahnliche Gegensténde usw.)

Hat sich die Arbeitsumgebung geandert?

Ergreifen Sie die folgenden GegenmaRnahmen.
- Falls die Grashohe 65 mm Uberschreitet, schneiden Sie den Rasen auf diese Monat
maximale Héhe zurick.

- Entfernen Sie Unkraut, das hoher ist als das Gras.

- Fillen Sie Lécher oder Vertiefungen auf, und glatten Sie unebene Stellen.

- Unterlassen Sie die Verwendung, wenn tiefe Pflitzen oder Ansammlungen von
Schnee vorhanden sind.

Einmal pro

von Begrenzungsdraht und Fiihrungsdraht Pflécken.
festgestellt?

Wird irgendeine Anormalitat bei der Installation | Falls die Drahte Gber dem Boden schweben, befestigen Sie sie erneut mit den

Einmal pro
Monat

Handhabung nach Ende der Mdhsaison

Entfernen Sie die folgenden Teile nach Ende der Mahsaison von
ihren Installationsorten, und lagern Sie sie in Innenraumen.

. Mahroboter

. Ladestation

. Netzteil

*  Cabtire-Kabel

ANMERKUNG: Laden Sie den Mahroboter vor der Lagerung
auf.

HINWEIS: Die Begrenzungs- und Fuhrungsdrahte kdnnen installiert
bleiben.

Reinigen Sie Mahroboter und Ladestation vor der Lagerung. Gehen
Sie auRerdem wie nachstehend beschrieben vor, um jedes Teil zu
entfernen.

Entfernen des Netzteils
1. Trennen Sie das Netzteil von der Netzsteckdose.

2. Entfernen Sie das Cabtire-Kabel.

3. Wenn das Netzteil an einer Wand befestigt ist, demontieren Sie
es von der Wand.
» Abb.75

HINWEIS: Entfernen Sie das Netzteil in der Reihenfolge der Ziffern
in der Abbildung.

Entfernen der Ladestation

AVORSICHT: Tragen Sie Handschuhe, wenn Sie diese Arbeit
ausfiihren.

1. Offnen Sie die Abdeckung der Ladestation, und entfernen Sie
das Cabtire-Kabel.
» Abb.76

2. Ziehen Sie die Anschliisse von Begrenzungsdraht und
Fiihrungsdraht ab, und entfernen Sie dann jeden Draht von der
Ladestation.

3. Entfernen Sie die Schraubpflécke mit dem Inbusschliissel 6 vom
Stationssockel.
» Abb.77

Lagerung

M\VORSICHT: Lagern Sie den Mahroboter unbedingt mit aus-
geschaltetem Ein-/Aus-Schalter.

Falls der Mahroboter bei eingeschalteter Stromversorgung langere
Zeit nicht benutzt wird, kann sich der Akku zu tief entladen und
unbrauchbar werden.

ANMERKUNG: Reinigen Sie vor der Lagerung die
Anschlussteile von Ladestation, Drahten und Kabeln mit einem
trockenen Tuch usw. Eine Lagerung im verschmutzten Zustand
kann zu Rostbildung oder Korrosion fiihren.

ANMERKUNG: Legen Sie die Schrauben, mit denen
Ladestation und Netzteil befestigt werden, in einen Beutel oder
anderen Behalter, und bewahren Sie sie sorgfiltig auf, damit
sie nicht verloren gehen.

HINWEIS: Der Mahroboter kann wie in der Abbildung gezeigt auf-
recht stehend gelagert werden. Achten Sie auch beim Lagern in
aufrechter Lage auf eine ebene und stabile Unterlage.

» Abb.78

Entsorgen dieses Produkts

Befolgen Sie bei der Entsorgung dieses Produkts die ortlichen
Vorschriften, und entsorgen Sie die einzelnen Teile ordnungsgeman.

AAWARNUNG: Der Mihroboter enthilt einen Akku. Entfernen
Sie den Akku vor der Entsorgung dieses Produkts, und entsor-
gen Sie ihn separat. Wird eine separate Entsorgung des Akkus
unterlassen, kénnen Unfalle oder Verletzungen durch Platzen des
Akkus, Brand oder Rauch verursacht werden.

AWARNUNG: Arbeiten Sie nicht mit nassen Handen. Anderenfalls
kann ein elektrischer Schlag verursacht werden.

| AVORSICHT: Tragen Sie Handschuhe bei der Arbeit.

HINWEIS: Um den Akku entfernen zu kénnen, muss das Chassis
zerlegt werden. Stellen Sie einen Kreuzschlitzschraubendreher
bereit.

Entfernen des Akkus

A\VORSICHT: Der Akku darf ausschlieBlich beim Entsorgen
dieses Produkts entfernt werden.

AVORSICHT; Fragen Sie unser Vertriebsbiiro oder den
Handler vor Ort, um den Akku zu ersetzen. Wenn Sie den Akku
selbst ersetzen, kann die Wasserdichtigkeit der Maschine beein-
trachtigt werden.

1. Schalten Sie den Ein-/Aus-Schalter des Mahroboters aus.

2. Entfernen Sie die obere Abdeckung.
» Abb.79: 1. Ein-/Aus-Schalter 2. Obere Abdeckung 3. Chassis

3. Losen Sie die 14 Schrauben am oberen Teil des Chassis, und
entfernen Sie das obere Gehause.
» Abb.80: 1. Oberes Gehause

4. Ziehen Sie die an den Akku angeschlossenen 2 Stecker ab.
» Abb.81: 1.Akkuabdeckung 2. Steckverbinder (klein)
3. Steckverbinder (groB)

HINWEIS: Falls es schwierig ist, den Vorgang durchzuflhren, ent-
fernen Sie den am oberen Gehause angebrachten Stecker.

5. Ziehen Sie die an das Mainboard angeschlossenen 3 Stecker

ab.

» Abb.82: 1. Mainboard 2. Steckverbinder (groR) 3. Steckverbinder
(klein)

6. Entfernen Sie die 3 Schrauben der Akkuabdeckung.
» Abb.83: 1.Akkuabdeckung

7. Entfernen Sie die Akkuabdeckung, und entfernen Sie dann den
Akku zusammen mit dem Polster.

> Abb.84: 1.Akkuabdeckung 2. Akku 3. Polster

8. Entfernen Sie den Akku vom Polster.

Befolgen Sie die ortlichen Vorschriften zur Entsorgung des Akkus.

Wabhlen Sie einen Lagerort, der die folgenden Bedingungen erfillt.

»  Ein ebener und stabiler Ort

. Ein Ort, der weder direkter Sonneneinstrahlung noch Regen
oder Schnee usw. ausgesetzt ist

. Ein Ort mit niedriger Luftfeuchtigkeit

. Ein Ort auf3er Reichweite von Kindern

| A\VORSICHT: Der ausgebaute Akku darf nicht zerlegt werden.
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SCHUTZSYSTEM

Schutzsystem und Fehleranzeige

Der Mahroboter ist mit einem Schutzsystem ausgestattet. Bei Auftreten eines Fehlers wird das Schutzsystem aktiviert, und alle Motoren werden
automatisch gestoppt. Details des Fehlers werden mit dem Fehlercode auf dem LCD-Bildschirm angezeigt.

Uberschlagen.

Code Details des Fehlers Ursache Aktion
EO012 Problem des rechten Radmotors Fremdkérper wie Gras oder Aste verhindern das Uberpriifen Sie die Rader, und entfernen Sie
- Drehen der Rader, oder der Antriebsmotor ist auf- eventuelle Fremdkorper. Priifen Sie auch, ob der
E013 Problem des linken Radmot ’ ’
roblem des finken Radmotors grund wiederholter Kollisionen Uberlastet. Betriebsbereich mit der in der Betriebsanleitung
angegebenen Arbeitsumgebung Ubereinstimmt.
Starten Sie die Maschine nach einiger Zeit neu.

E020 Uberlastung des Messermotors Der Messermotor ist durch einige Ursachen Uberlas- | Untersuchen Sie die Umgebung der

E021 Problem des Messermotors tfet. Zu_m Beispiel storen Fremdkorper wie Gras oder Messerqrundplatte, und entfernen Sie eventuelle
Aste die Drehung der Messergrundplatte. Fremdkorper.

Starten Sie die Maschine nach einiger Zeit neu.

E030 Schnitthéhenmotor liberlastet Der Schnitthéhenmotor ist durch einige Ursachen Uberpriifen Sie den

E031 Problem des Schnitthéhenmotors Uperlastet. Zum Beispiel behindern Fremdkdrper Schnitthéheneinstg!lmechanismus, und entfernen Sie
wie Gras oder Aste die Bewegung des eventuelle Fremdkérper.
Schnitthéheneinstellmechanismus.

E040 Kein Drahtsignal Das Netzteil, das Cabtire-Kabel oder der Prifen Sie die Anzeige an der Ladestation.
Begrenzungsdraht ist schlecht angeschlossen oder Griin/leuchtet: Wenden Sie sich an den Handler oder
beschadigt. unser Verkaufsburo.

Rot/blinkt: Priifen Sie den Begrenzungsdraht, und
schlielen Sie ihn wieder an. Tauschen Sie bescha-
digte Teile aus.
Aus: Prifen Sie das Netzteil und das Cabtire-Kabel,
und schlieBen Sie es erneut an. Tauschen Sie
beschadigte Teile aus.
Jeder Kanalcode der Maschine und der Ladestation | Andern Sie den Kanalcode des Drahtsignals im Menii
ist unterschiedlich. [Security (Sicherheit)] entsprechend.
Die Maschine ist zu weit vom Begrenzungsdraht Verlegen Sie den Begrenzungsdraht so, dass sich
entfernt. der gesamte Arbeitsbereich innerhalb von 35 m des
Begrenzungsdrahtes befindet.
Die Signale werden durch umliegende Metallobjekte | Erhéhen Sie die Signalstarke im Arbeitsbereich,
(Zaune, Bewehrungsstahl) und Stérungen durch indem Sie die Anzahl der Inseln im Arbeitsbereich
andere Gerate blockiert. erhdhen, den Arbeitsbereich verkleinern, usw.

E041 AuRerhalb des Arbeitsbereichs Falsche Verbindung oder Installation des Prifen Sie, ob die Begrenzungsdrahte ordnungsge-
Begrenzungsdrahtes. Zum Beispiel werden maR installiert und fest mit der Ladestation verbun-
Begrenzungsdrahte iberfahren oder die Maschine den sind.
verlasst den Arbeitsbereich aufgrund des starken Eine Beschreibung des Installationsverfahrens finden
Gefalles. Sie im Kapitel ,Installieren des Begrenzungsdrahts*

der Einrichtungsanleitung.
Die Signale werden durch umliegende Metallobjekte | Erhéhen Sie die Signalstarke im Arbeitsbereich,
(Zaune, Bewehrungsstahl) und Stérungen durch indem Sie die Anzahl der Inseln im Arbeitsbereich
andere Gerate blockiert. erhdhen, den Arbeitsbereich verkleinern, usw.
Es gibt Stérungen mit Signalen von anderen Andern Sie den Kanalcode des Drahtsignals im Menii
Produkten in der Nahe. [Security (Sicherheit)] entsprechend. Verlegen Sie die
Begrenzungsdrahte neu, so dass beide Dréhte einen
Abstand von mehr als 1 m einhalten.
E051 Vortibergehendes Problem Die Maschine hat eine hohe Temperatur, oder die Starten Sie die Maschine nach einer Weile neu,
Taste "STOP" bleibt aktiv, nachdem der Mahbefehl oder lassen Sie die Taste "STOP" los, indem Sie
erteilt wurde. die Displayabdeckung schlieen, nachdem der
Mahbefehl erteilt wurde.
E060 Leerer Akku Die Maschine konnte keine Ladestation finden. Prifen Sie die Installation des Begrenzungsdrahtes

und des Fiihrungsdrahtes.
Eine Beschreibung des Installationsverfahrens
finden Sie im Kapitel zum Installieren des
Begrenzungsdrahts und des Flihrungsdrahts der
Einrichtungsanleitung.

Die Mahoption ist auf [Auto mowing (Automatisches | Stellen Sie die Mahoption auf [Mowing without

Mahen )] eingestellt, wenn der Betrieb im charging (Mahen ohne Ladevorgang)], wenn Sie

Unterbereich erfolgt. im Unterbereich arbeiten. Wahrend der Arbeit
im Unterbereich kann die Maschine nicht zur
Ladestation zurtickkehren.

Der Akku ist erschopft. Docken Sie die Maschine zum Aufladen an die

: : Ladestation an.

EO64 Schwacher Akku Der Akku fSt 24 t|efﬂentladen. Falls das Problem bestehen bleibt, wenden Sie sich
Der Akku ist erschépft. an den Handler oder unser Verkaufsbiiro.

E080 Problem mit der Elektronik Es gibt ein voriibergehendes Problem mit der Starten Sie die Maschine neu.

Elektronik oder der Firmware dieses Produkts. Falls das Problem bestehen bleibt, wenden Sie sich
an den Handler oder unser Verkaufsbiiro.

E100 Festgefahren Die Hinterréader drehen aufgrund der schlammigen Vermeiden Sie ein Durchdrehen der Hinterrader,
Bedingungen durch. indem Sie den Boden ebnen oder den Arbeitsbereich

mit einem Begrenzungsdraht begrenzen.

E101 Problem beim Andocken Die Maschine konnte nicht an die Ladestation ando- | Reinigen Sie jeden Anschluss. Falls die Ladestation
cken, oder die Ladestation hat einen Fehler. gekippt ist oder schief steht, legen Sie sie flach hin.

Falls die Anzeige der Ladestation rot leuchtet, ziehen
Sie den Stecker heraus, warten Sie eine Weile, und
starten Sie die Ladestation dann neu.

E102 Auf dem Kopf stehend Die Maschine ist stark gekippt oder hat sich Korrigieren Sie die Lage der Maschine.
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Code Details des Fehlers Ursache Aktion
E103 Maher in Schraglage Die Maschine ist Uber den zuldssigen Bereich hinaus | Stellen Sie die Maschine auf eine ebene Flache.
gekippt. Bringen Sie den Begrenzungsdraht wieder so an,
dass der Arbeitsbereich von starken Gefallen frei
gehalten wird.
E104 Angehoben Der Hebesensor wird aktiviert, weil die Maschine auf | Halten Sie den Abstand zwischen dem Hindernis und
das Hindernis auffahrt oder dartiber fahrt. dem Arbeitsbereich ein, und starten Sie die Maschine
neu.
E105 Problem des Kollisionssensors Die obere Abdeckung lasst sich nicht wieder in die Falls die Maschine auf ein Hindernis stoRt, I6sen
Standardposition bringen. Sie die Maschine von dem Hindernis. Entfernen
Sie Schmutz oder Fremdkérper zwischen der obe-
ren Abdeckung und dem Chassis, und stellen Sie
sicher, dass sich die obere Abdeckung frei um die
Schubwellen bewegt.
E200 Problem des Schleifensensors Der Drahtsensor hat schlechten Kontakt oder ist Wenden Sie sich an den Handler oder unser
ausgefallen. Verkaufsburo.
E201 Problem des Neigungssensors Keine Kommunikation mit dem Neigungssensor.
E202 Problem des Stoppschalters Die Zuverlassigkeit der Taste ,STOP* nimmt ab.
E203 Problem des IMU-Sensors Keine Kommunikation mit dem IMU-Sensor.
E204 Problem des Schnitthdhensensors Der Sensor des Hebemechanismus hat einen
schlechten Kontakt oder ist ausgefallen, es liegt ein
Fehler in der Verbindung vor.
E206 Problem des Hebesensors Die Zuverlassigkeit des Hebesensors nimmt ab.

FEHLERSUCHE

Falls Sie glauben, dass eine Fehlfunktion vorliegt

Bitte Uberprifen Sie die Hinweise der folgenden Tabelle, bevor Sie sich zur Reparatur oder mit Fragen an den Kundendienst wenden.

Zustand der UnregelmaBigkeit

Wahrscheinliche Ursache (Funktionsstérung)

AbhilfemaBnahme

Auf dem LCD-Bildschirm erscheint keine
Anzeige.

Ist der Mahroboter ausgeschaltet?

Schalten Sie den Mahroboter ein. (Siehe den Abschnitt Gber , Ein-
und Ausschalten der Stromversorgung®.)

Der Mahroboter lauft nicht.

Tritt ein Fehler des Mahroboters auf? (Blinkt die
LED in Rot?)

Wahrend eines Fehlerzustands lauft der Mahroboter nicht.
Uberprifen Sie den Fehlercode. (Siehe den Abschnitt fur
,SCHUTZSYSTEM".)

Tritt ein Fehler der Ladestation auf?

Uberpriifen Sie die Stationsanzeige. Fiir AbhilfemaRnahmen
siehe Kapitel ,Starten des Mdhvorgangs".

Méglicherweise ist ein Begrenzungsdraht
gebrochen.

Uberpriifen Sie die Stationsanzeige. Fiir AbhilfemaRnahmen
siehe Kapitel ,Starten des Mdhvorgangs".

Der Mahroboter kann nicht an die Ladestation
andocken.

Die Ladestation ist verformt.

Platzieren Sie die Ladestation fest auf einer ebenen Flache.
Informationen zum Installieren der Ladestation finden Sie im
Kapitel ,Aufstellen der Ladestation” in der Einrichtungsanleitung.

Der Fiihrungsdraht ist nicht gerade von der
Ladestation aus verlegt, oder die Entfernung ist
falsch.

Installieren Sie den Fuhrungsdraht mindestens 2 Meter gerade
von der Ladestation.

Informationen zum Installieren von Fiihrungsdrahten finden Sie
im Kapitel ,Bedingungen fiir die Installation des Fihrungsdrahts®
in der Einrichtungsanleitung.

Der Fuhrungsdraht ist nicht ordnungsgemag an
der Ladestation gesichert.

Sichern Sie den Fuhrungsdraht in der Nut in der Mitte des
Stationssockels der Ladestation.

Informationen zum Installieren des Fiihrungsdrahtes fin-
den Sie im Kapitel ,Installieren des Fiihrungsdrahts® in der
Einrichtungsanleitung.

Die Hinterrader des Mahroboters oder die
Ladestation sind verschmutzt.

Reinigen Sie die Hinterrader des Mahroboters und den
Stationssockel der Ladestation.

Die Ladeanschlisse des Mahroboters oder der
Ladestation sind verschmutzt.

Reinigen Sie die Ladeanschllsse. Falls das Problem nach der
Reinigung bestehen bleibt oder die Anschlisse stark abgenutzt
sind, wenden Sie sich an unser Vertriebsbiro oder den Handler
vor Ort.

Der Mahroboter kehrt nicht zur Ladestation
zurick.

Da sich der Mahroboter im aktiven Suchzeitraum
des Flhrungssignals befindet, kehrt er nicht mit
dem Begrenzungssignal zurtick.

Falls der Flihrungsdraht nicht installiert ist, setzen Sie den akti-
ven Suchzeitraum des Flhrungssignals auf 0 Minuten.

Siehe Kapitel ,Einstellen des aktiven Suchzeitraums fiir
Fihrungssignal” fur das Einstellverfahren.

Der Mahroboter verléasst die Ladestation nicht,

nachdem der Arbeitsbereich geandert worden ist.

Lassen Sie den Mahroboter von der Ladestation abfahren, und
lassen Sie ihn das umgebende Magnetfeld in seinem Speicher
speichern.

Siehe Kapitel ,Navigationsvoreinstellungen* fir das
Einstellverfahren.

Der Mahroboter kann nicht tber das
Begrenzungssignal zurtickkehren, weil
der in der Nahe der Ladestation installierte
Begrenzungsdraht nicht korrekt ist.

Installieren Sie den Begrenzungsdraht 1,5 m gerade auf beiden
Seiten der Ladestation.

Informationen zum Installieren von Begrenzungsdrahten fin-
den Sie im Kapitel ,Installieren des Begrenzungsdrahts*” in der
Einrichtungsanleitung.
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Zustand der UnregelmaBigkeit

Wabhrscheinliche Ursache (Funktionsstérung)

AbhilfemaBnahme

Akku wird nicht geladen

Falls der Akku vollstandig entladen ist, kann es
einige Zeit dauern, bis der Ladevorgang startet.

Docken Sie den Mahroboter bei eingeschalteter
Stromversorgung an die Ladestation an, und warten Sie eine
Weile, bis der Ladevorgang startet. Falls das Problem beste-
hen bleibt, wenden Sie sich an unser Verkaufsbiiro oder lhren
Handler vor Ort.

Die Ladeanschlisse des Mahroboters oder der
Ladestation sind verschmutzt.

Reinigen Sie die Ladeanschlisse. Falls das Problem nach der
Reinigung bestehen bleibt oder die Anschllsse stark abgenutzt
sind, wenden Sie sich an unser Vertriebsbiiro oder den Handler
vor Ort.

Der Mahroboter bleibt lange an der
Ladestation und startet das Mahen nicht.

Die Displayabdeckung ist geschlossen, aber die
Starttaste fir das Mahen ist nicht gedrickt.

SchlielRen Sie die Displayabdeckung, nachdem Sie die Taste zum
Starten des Mahvorgangs gedriickt haben. Anweisungen dazu
finden Sie im Kapitel ,Starten des Médhvorgangs".

Der Mahroboter befindet sich im
Bereitschaftsmodus, nachdem er zur Ladestation
zuriickgekehrt ist.

Priifen Sie die Betriebsoptionen nach dem Ladevorgang.
Anweisungen dazu finden Sie im Kapitel ,Parkvoreinstellungen*.

Der Mahroboter funktioniert nicht, falls die

Temperatur des Akkus zu hoch oder zu niedrig ist.

Starten Sie den Mahroboter nach einiger Zeit neu.

Ungewodhnliche Vibrationen/Gerausche

Das Mahermesser ist beschadigt.

Priifen Sie den Zustand der Mahermesser, und ersetzen Sie sie
durch neue Messer und Schrauben.

Informationen zum Austausch finden Sie im Kapitel ,Austauschen
der Mdhermesser".

Ein Fremdkorper hat sich im M&hermesser
festgesetzt.

Prifen Sie den Bereich um das Mahermesser, und entfernen Sie
eventuelle Fremdkorper.

Der Mahroboter arbeitet ungewollt zu Uhrzeit/
Datum.

Das Datum und die Uhrzeit des Mahroboters sind
falsch.

Uberpriifen Sie das Datum und die Uhrzeit des Mahroboters.
Informationen zum Einstellen des Zeitplans finden Sie im Kapitel
JAndern der Einstellungen von Datum und Uhrzeit".

Unbeabsichtigte Einstellung des geplanten
Mahens.

Bitte &ndern Sie den Mahplan.
Anweisungen dazu finden Sie im Kapitel ,Planen des M&hens".

Der Mahroboter fahrt, aber der
Schneidmessermotor dreht sich nicht.

Der Mahroboter hat gerade die Fahrt gestartet
oder kehrt zur Ladestation zurtick.

Der Messermotor dreht sich nicht, wenn der Mahroboter gerade
gestartet ist, oder wenn er zur Ladestation zurtickkehrt.

Kurze Mahzeit

Die Mahermesser sind verschlissen und die
Belastung des Schneidmessermotors hat
zugenommen.

Tauschen Sie das Mahermesser aus.
Informationen zum Austausch finden Sie im Kapitel ,Austauschen
der M&hermesser".

Die Lebensdauer des Akkus neigt sich dem Ende
zu.

Wenden Sie sich an unser Verkaufsbiro oder Ihren Handler vor
Ort.

Kurze Mahzeit und Ladezeit

Die Lebensdauer des Akkus neigt sich dem Ende
zu.

Wenden Sie sich an unser Verkaufsbiiro oder lhren Handler vor
Ort.

Der Messermotor ist durch einige Ursachen
Uberlastet.

Wenden Sie sich an unser Verkaufsbiiro oder lhren Handler vor
Ort.

UngleichmaRiges Rasenmahen

Der Mahplan ist zu kurz, um den gesamten
Arbeitsbereich zu mahen.

Verkleinern Sie den Arbeitsbereich, oder verlangern Sie den
Zeitplan.
Anweisungen dazu finden Sie im Kapitel ,Planen des M&hens".

Die Mahermesser sind verschlissen und die
Belastung des Schneidmessermotors hat
zugenommen.

Tauschen Sie das Mahermesser aus.
Informationen zum Austausch finden Sie im Kapitel ,Austauschen
der M&hermesser".

Der Rasen ist zu lang fiir die eingestellte
Schnitthohe.

Andern Sie die Schnitthdhe, oder schneiden Sie den Rasen
vorher auf 65 mm oder weniger.

Informationen zum Konfigurieren finden Sie im Kapitel
,Bestimmen der Schnitthéhe"“.

Gras, Aste oder andere Fremdkérper verhindern
die Drehung der Messergrundplatte oder der
Rader.

Untersuchen Sie die Messergrundplatte oder die Rader, und
entfernen Sie etwaige Fremdkérper.

Auf dem Rasen bilden sich Furchen.

Der Mahroboter fahrt wiederholt eine bestimmte
Strecke ab.

Passen Sie die Breite der Versatznavigation an.
Informationen zum Konfigurieren finden Sie im Kapitel ,Einstellen
der Breite der Versatz-Navigation®.

Unfahig, einen Pfad zu befahren.

Die Breite des Pfades ist schmal.

Die Breite des Pfades muss mindestens 150 cm betragen.
Informationen zum Installieren von Begrenzungsdrahten
finden Sie im Kapitel ,Bedingungen fiir die Installation des
Begrenzungsdrahts® in der Einrichtungsanleitung.

Der Mahroboter kann nicht tiber zwei
Begrenzungsdrahte zu und von der Insel
fahren.

Die beiden Begrenzungsdréhte zu und von der
Insel liegen nicht dicht beieinander.

Schlielen (0 cm) Sie die beiden Begrenzungsdréhte zu und von
der Insel.

Informationen zum Installieren von Begrenzungsdrahten fin-
den Sie im Kapitel ,Installieren des Begrenzungsdrahts” in der
Einrichtungsanleitung.

Der Spiralschnitt funktioniert nicht.

Der normale Mahbetrieb hat noch nicht 30
Minuten gedauert.

Der Spiralschnitt funktioniert, wenn dichtes Gras erkannt wird,
nachdem der Rasen etwa 30 Minuten lang normal gemaht wurde.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel ,M&hen von unge-
méhtem Rasen".

Sie haben den PIN-Code vergessen.

Wenden Sie sich an den Handler oder unser Verkaufsbiro.
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