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ULDINFO

KASUTUSJUHENDI EESMARK

e Antud kasutusjuhend, mis kuulub seadme taisvarustusse, on tootja poolt koostatud, et anda vajalikku informatsiooni neile,
kes on volitatud seadet tema ettenéhtud kasutusaja jooksul kasutama.

» Lisaks hea kasutustehnika omandamisele peavad info saajad teavet hoolikalt lugema ja sellest rangelt kinni pidama.

* Antud info on tootja poolt esitatud originaalkeeles (itaalia) ja seda voib teistesse keeltesse tolkida, et taita diguslikke ja/voi
kaubanduslikke néudeid.

¢ Antud informatsiooni lugemine vdimaldab véltida ohtusid inimeste tervisele ja ohutusele ja majanduslikku kahju.

* Hoida antud kasutusjuhendit kogu seadme kasutusea jooksul teadaolevas ja kergelt juurdepéésetavas kohas, et selle saaks
alati katte hetkel, kui on vaja seda lugeda.

* Mbned antud kasutusjuhendis toodud andmed ja pildid ei pruugi tdpselt vastata teie omanduses olevale, aga see ei mdjuta
nende funktsiooni.

* Tootja jatab endale diguse viia sisse muudatusi iima ette teatamata.

* Mobnede eriti oluliste tekstiosade esiletdstmiseks voi monede tdhtsate momentide néaitamiseks kasutati siimboleid, mille
téhendust jargnevalt kirjeldatakse.

4

® Oht - Tdhelepanu

Siimbol tédhistab tésise ohu oluorda, mille tdhelepanuta jatmine v6ib seada tosisesse ohtu inimeste tervise
ja ohutuse.

A Ettevaatust - Hoiatus

Siimbol tahendab, et on vaja kaituda vastavalt, et mitte seada ohtu inimeste tervist ja ohutust ja mitte
pohjustada majanduslikku kahju.

Simbol tahistab eriliselt tédhtsat tehnilist informatsiooni, mida ei tohi tdhelepanuta jatta.
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TOOTJA JA SEADME IDENTIFITSEERIMINE

Naidatud identifitseerimisplaat kantakse otse seadmele. Sellel on
ara toodud viited ja olulised andmed ohutuks t66tamiseks. ANDMEPLAAT e

< _ - \
Mistahes vajaduse korral pédrduda tootja klienditeenindusse voi (A) Tootja identifitseerimine i\% f N \
monda volitatud keskusesse. (C) Mudel , e

Mistahes  tehnilise  abi  taotluse  korral tuua vdlja
identifitseerimisplaadil mérgitud andmed, ligikaudsed t66tunnid ja

(®)] velrsioon

(©) Ehitysaasta

telidnud defekt tde. . Maliﬂactured by ﬁxxé));()%)éxxxxxxxxxxxx, é(xxxxx&x;((xxx&%
A. Tootja identifitseerimine. TS T }°°°°°°‘ )c € E
B. EL vastavusmargis. r :
C. Mudel ja versioon / matriklinumber / ehitusaasta. | "5t ﬂer!mumlbe!!‘||!J)|(|J)!|J(J(|!!(UUJUHJJ‘I||||I|| Iu

D. Tehnilised andmed: pinge, vool, kaitsem&ar, maandus, } |
IGikelaius '

(D)Jf;;'gjed (C) Matriklinumber (B EL

vastavusmargis

INFORMATSIOON OHUTUSE KOHTA

Tootja on p6dranud eritéhelepanu teguritele, mis voivad seada ohtu seadmeid kasutavate td6tajate ohutuse ja tervise. See teave
on moeldud kasutajate teavitamiseks sellest, millele tuleb ohu véltimiseks eritdhelepanu pdorata.

OHUTUSNOUDED

TOODE ON VARUSTATUD LOIKETERAGA JA SEE El OLE MANGUASI!

- Lugege hoolikalt labi kogu juhend, eelkdige koik ohutust puudutav teave, ja veenduge, et
olete sellest taielikult aru saanud. Kasutage seadet ainult tootja poolt ette nahtud eesmarkidel.
Jargige hoolikalt t66d, hooldust ja remonti puudutavaid juhiseid.

- Veenduge roboti toétamise ajal, et selle toOpiirkonnas ei oleks mitte kedagi eriti lapsi, vanureid
ega puuetega inimesi ning lemmikloomi. Vastasel juhul soovitame plaanida roboti t60 sellisele
ajale, mil laheduses ei ole mitte keda%i. Jalgige seadet, kui laheduses on teadaolevalt

lemmikloomi, lapsi vai teisi inimesi. Kui roboti teel asub inimene voi loom, peatage robot kohe.

- Todaladel, mis piirnevad avaliku maa voi eravaldusega ja mis ei ole Umbritsetud raskesti
Uletatava aiaga, tuleb seadme t606d jalgida.

- Robot ei ole moeldud kasutamiseks lastele ega piiratud flusiliste, sensoorsete voi vaimsete
voimete voi puuduvate kogemuste ja / voi teadmistega isikutele, kui neid ei jalgi nende ohutuse
eest_yas’{(utav isik vOi kui neid ei ole Opetatud seadet kasutama. Jélgige, et lapsed seadmega
ei mangiks.

- Arge lubage kasutada robotit inimestel, kes ei tea, kuidas see to6tab.

- Hooldus- ja remonditodde teostajad peavad olema taielikult kursis seadme eripara ja
ohutuseeskirjadega. Lugege enne roboti kasutamist téhelepanelikult kasutusjuhendit ja
veenduge, et olete selle juhistest aru saanud.

« Kasutage ainult originaalvaruosi: érge tehke robotis muudatusi; drge muutke, kdrvaldage
ega jatke vélja paigaldatud ohutusseadmeid. Tootja keeldub igasugusest vastutusest, kui on
kasutatud varuosi, mis ei ole originaalvaruosad. Selle ndude eiramine voib pdhjustada tdsist
ohtu ohutusele ja inimeste tervisele.

+ Kontrollige, et murul ei oleks manguasju, t6oriistu, oksi, rideesemeid ega_muid esemeid,
mis voivad terasid kahjustada. Kui need esemed on murul, véivad need pdhjustada roboti
kahjustumist voi selle blokeerida.

- Roboti peale ei tohi istuda. Arge tdstke kunagi liikuvat robotit tera kontrollimiseks ega roboti
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teisaldamiseks. Arge pange kasi ega jalgu liikuva seadme alla.

- Arge kasutage robotit, kui sprinkler t66tab. Programmeerige sellisel puhul robot nii, et see ei
tootaks sprinkleriga Gheaegselt. Arge peske robotit korge surve all veejoaga ega kastke seda
osaliselt ega taielikult vette, kuna see ei ole veekindel.

+ Vbtke enne seadme mistahes kasutajapoolset reguleerimist voi hooldamist selle toide vélja ja
aktiveerige ohutusseadis. Kasutage tootja poolt ette néhtud isikukaitsevahendeid; kasutage
IGiketeraga tegeledes kindlasti kaitsekindaid. Kasutajapoolset puhastust ja hooldust ei tohi
teha jarelevalveta lapsed.

+ Kasutajapoolset puhastust ja hooldust ei tohi teha jarelevalveta lapsed.
- Arge kasutage kahjustatud Idiketeraga robotit. Léiketera tuleb vélja vahetada.

- Arge kasutage robotit, kui selle kaas on kahjustatud. Kui sellel on mehaanilisi kahjustusi, tuleb
see valja vahetada.

. Ar%e kasuta?(e robotit, kui selle trafo toitejuhe on kahjustatud. Kahjustatud toitejuhe voib
Ohjustada kokkupuutumist pingestatud osadega. Tootja, selle esindaja vOi sarnase
valifikatsiooniga isik peab juhtme ohuolukordade valtimiseks vélja vahetama.

« Kontrollige korraparaselt robotit visuaalselt ning veenduge, et roboti tera, kinnituskruvid ega
I6ikemehhanism ei oleks kulunud ega kahjustatud. Veenduge roboti t6okindluse tagamiseks,
et kdik mutrid, poldid ja kruvid oleksid pinguldatud.

+ On rangelt keelatud kasutada vdi laadida robotit plahvatus- ja tuleohtlikus keskkonnas.

« Kasutage ainult tarniﬂ(a poolt kaasa antud akulaadijat ja toiteallikat. Ebadige kasutamine voib
pohjustada elektrilooki, ulekuumenemist voi soovitava akuvedeliku lekkimist. Lekke korral tuleb
pesta akut vee / neutralisaatoriga; vedeliku silma sattumise korral tuleb pdérduda arsti poole.

TURVAVARUSTUS

1. Kaitserauad

Kokkupuutel kbva esemega, mis on kdrgem kui 10 cm (3,94 "), on I66giandur sisse lulitatud, robot peatab likumise selles suunas
ja pdorab takistust valtides tagasi.

2. Inklinomeeter
Juhul, kui robot tdé6tab pinnal, mis on kaldus rohkem, kui tehnilised néitajad lubavad voi kui Iaheb Umber, robot peatab Idiketera.
3. Hadaseiskamise liiliti

Asetseb roboti llaosas, kuhu on kirjutatud klaviatuuri muude kéaskudega vorreldes suuemalt “STOP”. Vajutades t66 kaigus
sellele nupule, robot-muruniiduk peatub koheselt ja tera blokeerub.

4. Liigvoolukaitse

Iga mootorit (tera ja rattad) jalgitakse pidevalt td6tamise ajal igas olukorras, mis voib pohjustada tlekuumenemist. Juhul, kui
rataste mootoris esineb liigvool, proovib robot vastupidises suunas. Kui liigvool pusib, robot peatub teatades veast. Kui ligvool
tekib l6iketera mootoris, on kaks sekkumise vahemikku. Kui néitajad jaddvad esimesse vahemikku, teeb robot manddvreid
I6iketera vabastamiseks. Kui liigvool on kaitse vahemiku all, robot peatub teatades mootori veast.

5. Signaali puudumise andur

Kui signaal puudub, peatub robot automaatselt.
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OHUTUSSIGNAALID

Enne seadme  kasutamist,
lugeda tahelepanelikult
kasutusjuhendit.

/A

> B>

S

A
STOP

&~
[ J
4

Keerlevat I6iketera mitte
puutuda, kasi ja jalgu mitte
panna liikuva seadme alla. Enne
seadme juurde minemist tuleb
oodata, et Idiketera ja keerlevad
osad on téaielikult peatunud.

i1

Hoiduda seadmest turvalises
kauguses selle td6tamise ajal.

Roboti to6tamise ajal
kindlustada, et niitmisalal
poleks inimesi (eriti lapsi,
vanureid vOi puuetega inimesi)
ja koduloomi. Kui seade td6tab,
hoida koduloomad, lapsed
voi teised isikud turvalises
kauguses. Igasuguse ohu
véltimiseks programmeerida
roboti té6tamisaeg voimalikult
ohutule kellaajale.

Seadme peale astumine on
keelatud.

well>| 1B >

Enne seadme kallal t66tamist
voi selle tOstmist kaivitada
turvastisteem.

Ettevaatust! Seadet ei
tohi puhastada ega pesta
veepihustiga.

Roboti té6tamise ajal
kindlustada, et niitmisalal
poleks inimesi (eriti lapsi,
vanureid vOi puuetega inimesi)
ja koduloomi. Kui seade td6tab,
hoida  koduloomad, lapsed
voi teised isikud turvalises
kauguses. Igasuguse ohu
véltimiseks programmeerida
roboti t66tamisaeg voimalikult
ohutule kellaajale.
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TEHNILINE INFORMATSIOON

TEHNILISED ANDMED

Kirjeldus

Maksimaalne niitmiseks soovitatav pind

7200BA0

7200DEO

7200ELO

* . 1900 2600 2800 3200
Robot (%) m2 (sq ) (20444 ') (27976 ) (30128 ) (34432')
Mootmed (Ax K x S) mm 800x390x610
Roboti kaal koos Akuga kg 15,7 16,1 17,0
Loikekdrgus (Min-Maks) mm (") 20-56 (0,79-2,25 ")
|6iketera mm (") 290 (11,42")
Mootorid koos harjadega ilma harjadeta
4000 Loiget
L&iketera kiirus RPM
3000 Hooldus 3000 Hooldus
- s Meetrit / . '
Liikumiskiirus Minutis 28 (91,86 ") 30 (98,43
45% lubatud séltuvalt muru tingimustest ja paigaldatud
lisaseadmetest.
a/laallllészzr;aalne juhitav ja_soovitatav % 35% maksimaalsest juhitavast ja soovitatavast. Korraparase muru
tingimustes.
20% vélisserva voi perimetraaljuhtme |I&heduses.
ROBOT -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Maks)
Tdbkeskkonna temperatuur Maks °C
AKULAADIJA -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Maks)
. o 75 (Maks 70 (Maks
Md&dbdetud helivdimsuse tase dB(A) 65 (Muru hooldus) 65 (Muru hooldus)
Veekaitse aste IP IP21
Elektrinaitajad
Input: 100 - 240 V~; 2 A- 1 A;
Toitja (liitiumakule) 50/60 Hz; Klass 1
output: 29.4 V===;5.0A
Akude ja laadimise tilp
Laetav liitium-ioon aku 25.9V
(nimipinge) 25.9V - 7.5Ah 2x7.5Ah
Akulaadija 29.4Vcc-5.0A
Keskmine laadimisaeg hh:mm 3:00 5:00
Keskmine t6baeg pérast . . . .
Tera seiskumise ohutus
Umbermineku andur seeriavarustus
Hadaabi nupp seeriavarustus

(*) Vastavalt muru ja rohuala tingimustele.
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Seadmed / lisaseadmed / funktsioonid

Perimetraaljuhtme maksimaalne
pikkus (ligikaudne, arvestatud m (") 1000 (3280 )
regulaarse iUmberm&ddu pohjal)
Juhitav ala koos peamisega 3 4
Vihmaandur seerivarustus
Niidetud muru andur - . .
Iseprogrammeerimine (patendiga) puudub seerivarustus seerivarustus
SMS Alert puudub tellimisel
(*) Vastavalt muru ja rohuala tingimustele.
SEADME ULDINE KIRJELDUS
Seade on automaatselt muru niitmiseks projekteeritud ja ehitatud Ak JUGNO DELOVANJE a
robot, mis niidab aedade muru ja kodude muruplatse mistahes 00
kellaajal paeval ja 66sel. See on vaike, kompaktne, vaikne ja g “
lihtsalt transporditav. e
Vastavalt niidetavate pindade erinevatele omadustele saab robotit ::
programmeerida t66tamiseks mitmel alal: ks peamine ja mitu ee
lisaala (Vastavalt erinevate mudelite eriparale). °e
Too6tades niidab robot perimetraaljuhtmega piiritletud ala. ::
Kui robot tuvastab perimetraaljuhtme voi kohtab takistust, muudab : :
suvaliselt trajektoori ja liigub uues suunas. rgnd
Random t66printsiibil teostab robot piiritletud muru automaatse ja ::
taieliku niitmise (vaata joonist). e
Robot on vdimeline &ra tundma kdrgema ja/vbi paksema muru ::
mones aia piirkonnas ja kaivitama automaatselt, kui seda
vajalikuks peab, spiraalse liikumise muruniitmise perfekiseks
viimistlemiseks. Spiraalse likumise saab kaivitada ka kasutaja, (4
vajutades robotil niitmise ajal kdsku “ENTER”. o9
ve
Muru pindala, mida robot saab niita, sOltub reast faktoritest: e
. o e
* roboti mudelist ja paigaldatud akudest; o8
* maa-ala omadustest (ebaregulaarsed piirid, ebatasased ::
pinnad, ala ligendamine, jne.); e
* muru omadused (rohu tlup ja kdrgus, niiskus, jne.); ::
* tera olukord (tBhusa teritamisega, ilma prahi ja koorikuta, jne). | &
we
we
we
e
e

o

Kasutusjuhend



POHIOSAD

versioon A A A B
(1) | Robot \ \ % \r
(@) | Kaskude klahvistik % % % %
(®| Vihmaandur \ \ \% \%
®| Aku 7.5Ah 7.5Ah 7.5Ah | 15Ah
(5)| Kaepide % % % \%
(®)| Loiketera \ \ \% \%
@ Perimetraaljuhtme rull

Naelad 20 20 20 20
(9)| Toitejuhe toiteplokile % % % \r
Toiteplokk \r \r \ \r
(D) | Laadimisjaam \% % \ \r
(2| Saatja % % % \%
() | Kasutusjuhend \ \ % \r
Léikekdrguse reguleerimise véti \ \ \ \r
(5 | Piirdetraadi liitmik
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PAIGALDAMINE

PAKEND JA LAHTIPAKKIMINE

Seade tarnitakse nduetekohaselt pakituna. Lahtipakkimisel votta see vélja ettevaatlikult ja kontrollida osade terviklikkust.

A Ettevaatust - Hoiatus

Lambumisohu véltimiseks hoida kiled ja plastikmahutid eema imikutest ja véikelastest!

Sailitada pakkimismaterjal tulevikus kasutamiseks.

SUSTEEMI PAIGALDAMISE PLANEERIMINE

Roboti paigaldamine ei too kaasa keerukaid toiminguid, aga vajalik on méningane eelnev planeerimine, et maarata ara parim
koht laadimisjaama, toiteploki paigaldamiseks ja perimetraaljuhtme tee mahapanemiseks.

e Laadimisjaam tuleb paigaldada muru &arde soovitavalt
suuremate modtmetega alale, kust oleks vajadusel kerge
juurdepéés teistele muru tsoonidele. Ala, kuhu on paigaldatud
laadimisjaam, nimetatakse edaspidi ,Peaala“.

_napajalna enota

F
O

Ettevaatust - Hoiatus oddajnik

Paigaldada toiteplokk lastele kéttesaamatusse

kohta. Néiteks korgemale kui 160 cm (63 "). Min. v. 160 cm

|

Ettevaatust - Hoiatus

Tagada, et juurdepéaéds toiteplokile oleks lubatud
ainult volitatud isikutele.

Ettevaatust - Hoiatus

Elektrilihenduse tegemiseks on vajalik, et paigalduspiirkonna ldheduses oleks pistikupesa. Veenduda,
et toitevorku ilihendamine oleks vastavuses antud valdkonnas kehtivate seadustega. Taiesti ohutuks
téotamiseks peab elektrisiisteem, kuhu toiteplokk ilihendatakse, olema varustatud korralikult toimiva
maandusega. Toitevooluring peab olema kaitstud jadkvoolukaitsmega (RCD), mille aktiveerimisvool ei lileta
30 mA.

Soovitav on paigaldada grupp elektriseadmete kappi (véljas voi sees), mida saab votmega sulgeda ja mis on
o0ige 6huvahetuse séilitamiseks hasti ventileeritud.

* Iga t66tsukli I6pus peab robot leidma kergesti laadimisjaama, mis on lahtepunktiks jargmisele t66tsiklile ja teistesse
toéotsoonidesse, edaspidi nimetatud ,Lisaalad®, likumisel.

* Paigaldada laadimisjaam jargmisi reegleid arvestades:

- Uhetasane ala;

- kindel, kompaktne ja head &ravoolu véimaldav maapind;

- soovitavalt suuremamddtmelise muruala juures;

- veenduda, et vdimalikud vihmutid ei suunaks veejuga laadimisjaama sisemusse;

- laadimisjaama sisenemise kiilg peab olema paigutatud nagu joonisel ndha, et véimaldada robotil siseneda jargides
paripé&eva perimetraaljuhet;

- enne jaama peab olema 200 cm (78,74 ") sirgjoont.

- Voimalikud muruplatsi eraldavad metallist vardad voi &arekivid aluse ldheduses voivad pdhjustada haireid signaali
vastuvdtmises. Paigaldage alus aia mdnda teise kilge vdi eemaldage alus darekividest. P66rduge enama teabe saamiseks
tootja abikeskuse voi selle volitatud esindajate poole.

* Laadimisjaam peab olema maa kulge tugevalt kinnitatud. Valtida astme tekkimist aluse ette, paigutades vajadusel sissepaésu

ette vaike kunstmurust vaip, et kompenseerida sissepdésuastet. Teise voimalusena eemaldada osaliselt muru ja paigaldada
alus rohujuure kdrgusele.
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* Laadimisjaam on toiteplokiga Uhendatud juhtmega, mis peab laadimisjaamast eemalduma I6ikepiirkonna valispoolelt.

* Paigaldada toiteplokk jargmisi reegleid arvestades:

- ilmastikutingimuste ja otsese paikesevalguse eest kaitstud
kohas;

- soovitavalt elamu, garaazhi vi panipaiga sisse;

- kui paigaldatakse vélja, tuleb véltida otsest paikesevalgust
ja vett: seega on vajalik kaitsta seda ventileeritud kastiga.
Seda ei tohi paigutada otsesesse kokkupuutesse maapinna
vOi niiske keskkonnaga;

- paigaldada valjapoole muru ja mitte sissepoole;

- sirutada Ulejddv juhe, mis laadimisjaamast ulatub
toiteplokini, vélja. Juhet ei tohi lthendada ega pikendada.

e Sissepdéasu juhe peab olema sirgjooneline ja laadimisjaama
suhtes risti vdhemalt 200 cm (78,74 ja véljumisloik peab
eemalduma laadimisjaamast, see vdimaldab robotil Gigesti
siseneda.

e
e
X\

‘)e

min. \\De"}hef
kaugus 200 cm \\’st
N

i

~|

Juhul, kui robot paigaldatakse ala |&hedusse, kuhu on
paigaldatud teine robot (samasugune voi teise tootja oma), tuleb
paigaldusfaasis teha saatjale ja roboti vastuvétjale modifikatsioon,
nii et kahe roboti sagedused teineteist ei segaks.

Onnetusjuhtumi puhul pé6rduda lahimasse raviasutusse.
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PERIMETRAALJUHTME TEE MAARATLEMINE

Enne perimetraaljuhtme paigaldamist tuleb Ule kontrollida kogu (- B .
murupind. Hinnata vdimalikke muudatusi murul tegemiseks voi ve “
muid téhelepanekuid perimetraaljuhtme paigaldamisel roboti ve
nouetekohaseks toimimiseks. e
e perimetraaljuhtme

. - - A . . mahapanemise rada
1. Hinnata, milline on sobilikum laadimisjaama sisenemise moodus | & W& .

vastavalt peatiikis , LAADIMISIAAMA TAGASITULEMISE |@w |
MEETOD® kirjeldatud juhistele. o8

2. Hinnata, kuhu oleks vajalik paigutada eriline perimetraaljuhtme

asetus vastavalt peatiikis ,ETTEVALMISTUS ROBOTI |¥% -9 ™)
KIIREKS TAGASITULEMISEKS?” kirjeldatud juhistele. :: 4

3. Todala ettevalmistamine ja piiritlemine. e ! . |

e

4. Perimetraaljuhtme paigaldamine. oo 1

5. Laadimisjaama ja toiteploki paigaldamine. Perimetraaljuhtme we
mahapanemise faasis pidada kinni paigaldussuunast e * *
(paripéeva) ja peenarde Umber liikumise suunast (vastupéeva). g ‘ Y,

Nagu néidatud joonisel.

LAADIMISJAAMA TAGASITULEMISE MEETOD

Robot saab laadimisjaama tagasi tulla kahel erineval moel
vastavalt kasutajamenil rubriigi “Seaded” — “Tagasitulemine

alusele” konfiguratsioonile. Kasutada meetodi “Mo6da juhet” ainult

juhul, kui aias ja perimetraaljuhtme laheduses (vahem kui 2 m) on Y .
palju takistusi. Kdikidel teistel juhtudel on soovitav laadimisjaama

kiiremaks tagasitulemiseks kasutada meetodit “V-Meter”. _

“Follow wire”. See laadimisjaama tagasitulemise meetod O 1

paneb roboti jargima perimetraaljuhet, asetades rattad juhtme
56606 606]

peale. Kui on aktiveeritud see meetod, ei ole vaja seadistada

(»Tagasikutsumine mdédda juhet®) nagu jargnevalt kirjeldatud.
000
o000

600
liihem kui 2 m N ls

“V-Meter”. Seadistades see laadimisjaama tagasipd6rdumise
meetod, liigub robot perimetraaljuhtme Iaheduses vahemaal paarist
cm’st kuni 1 m’ni (3,2 ‘), seda aeg-ajalt, eriti mitte sirgjoonelistel
I6ikudel, puudutades, kuni tunneb &ra laadimisjaama poolt
véljastatav signaal suundumaks piki traati ja sisenemaks oOigesti
laadimisjaama.

Teekond
5cm.

[?](? ’7 \ono Q
acliimi:ja:m* < \ \ /—I:Hlﬁ ) :

10mt. 15mt.  2mt

Juhul, kui esineb kitsaid vahekaike voi nool, et naasta kiiresti laadimisjaama, on vaja asetada paika erilise kujuga traat, mida
nimetatakse “Tagasikutsumine médda juhet”.

Niipea, kui “tagasikutsumine” on &ra tuntud, jargib robot madalal kiirusel ja suurema tapsusega piirdetraati umbes 10 Mt (33 “) et
seejarel naasta alusele tagasituleku reziimi “ V-Meter “ kui ei ole toimunud kiiret tagasitulekut voi laadimisjaama.
“Tagasikutsumise” paigaldamisel pidada kinni jargmistest reeglitest.

* “Tagasikutsumise” on osa juhtmest, mis ulatub aias 2 m (6,6 ') ja vahemaaga kahe juhtme vahel 5 cm. (1,96 ").
* “Tagasikutsumise” tuleb asetada I6ikudele enne kitsaid labipdase vaiksemad kui 2 m. (6,6 ').
* “Tagasikutsumise” tuleb paigaldada Idigule enne ,Kiiret tagasipddrdumist”.

NB: Kui robot ei kohta laadimisjaama teatud aja jooksul, jargib perimetraaljuhet rezhiimil “Follow wire”.
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EELTOO ROBOTI KIIREKS TAGASITULEMISEKS LAADIMISJAAMA

Kiire tagasitulemine on eriline 16ik perimetraaljuhtmest, mis vdimaldab robotil vdhendada laadimisjaama tagasip&6rdumise
teed. Kasutada seda erilist perimetraaljuhtme 16iku ainult aedades, kus kiire tagasipddrdumine toob kaasa toelise teekonna
véhenemise ja Umbermdddu pikkusega suurem kui 200m.

Kiire tagasitulemise paigaldamiseks asetada perimetraaljuhe maapinnale nii, et moodustuks kolmnurk the kdljega 50 cm (19,7
") ja kahe perimetraaljuhtme kdljega 40 cm (15,75 "), nagu joonisel ndidatud.

Kui robot laadimisjaama tagasipddrdumisel, rattad Ule juhtme, kohtab seda erilist kolmnurka, peatab liikumise, pdérab umbes
90° aia sisemuse poole ja hakkab uues suunas liikuma, kuni kohtab vastassuunas perimetraaljuhet.

Paigaldada kiire tagasitulemine kohta, millele eelneks vahemalt 200 cm (78,74 ") ja jargneks vahemalt 150 cm (59,05 ") sirget
juhet.

Paigaldada ei tule sirgligule, mis eelneb vahetult laadimisjaamale vdi takistuste I&hedusse. Kontrollida, et kiire tagasitulemise
teel ei oleks takistusi, mis voiksid takistada kiirest tagasipd6rdumist.

Selleks, et robot seadistusandmed kergesti &ra tunneks, ei peaks seadistamine toimuma kohas, kus maapinna kalle on liiga
suur. Soovituslik maksimaalne kalle s6ltub maapinna tingimustest, kuid ei peaks uletama 20%.

(4

Kui kiire tagasitulemine on paigaldatud valesse kohta, voib see takistada roboti kiiret tagasipé6rdumist
laadimisjaama. Kui robot liigub piki perimeetrit lisaalale, ei tuvasta kiiret tagasitulemist.

Pilt annab mdned kasulikud juhised kiire tagasitulemise Gigeks
paigaldamiseks.

4-10 mt. min. 150 cm.

e se o] —
000

00606

0006

O ool 5cm.

000 =y

ﬁ 2 mt.

10mt. 1,5mt. 2 mt.
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TOOALA ETTEVALMISTAMINE JA PIIRITLEMINE

Niidetava muru ettevalmistamine s N

1. Veenduda, et niidetav muru oleks Uhetasane ja ilma aukude,
kivide voi muude takistusteta. Vastupidisel juhul teha vajalikud
korrastustddd. Kui ei ole vdimalik méningaid takistusi
kérvaldada, tuleb need piirkonnad sobivalt perimetraaljuhtmega
eraldada.

2. Robot vbib niita pindasid tdédalal, mille maksimaalne kalle
on 45% (45 cm Uhe meetri pikkuse kohta), kui muru on
Uhtlane, kuiv, kus ei esine rataste libisemise ohtu ja vastavalt
paigaldatud lisaseadmetele. Teistel juhtudel tuleb kinni pidada
kaldest 35%.

Perimetraaljuhe peab olema asetatud maapinnale kaldega
mitte Ule 20% (20 cm Uhe meetri pikkuse kohta), arvestades, et
robot vajab laadimisjaamast tagasi tulemisel suuremat haaret.
Seega on vaja tédhelepanelikult kontrollida maapinna tingimusi
ja pidada rangelt kinni piiridest.

Kui perimetraaljuhe asetatakse kaldele Ule 20%, voib robot
otsustada sellest eemalduda, et vabamalt liikuda, kuna ei
suuda labida kitsaid |abikéike ja ei tunne ara eelseadistamist
kiireks tagasipd6rdumiseks.

Vahemalt 20 cm perimetraaljuhtme sees- ja véljaspoolt ei tohi
kalle suureneda. Kui juhenditest kinni ei peeta, normaalse
téo6tamise korral kaldus aladel, kui robot tunneb ara juhtme,
voivad rattad libiseda ja selle tddalalt vélja viia.

Kui kallakutel on takistused Ulalnimetatud piiride juures, on
vajalik Ghtlustada maapind vahemalt 35 cm ulatuses takistusest
kérgemal, et kallet vAhendada.

J A —

Alasid, mille kalle on lubatust suurem, ei saa
robotiga niita. Paigaldada seega perimetraaljuhe
enne kallakut, vélistades niitmise sellel murualal.

N
perimetraaljuhe / d ¢
45 %,/T 45 cm EL .
A N
100 cm (39,3 ") 0-45% o 0-200%
J
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Kasutusjuhend

Toobala piiritlemine

3. Kontrollida kogu murupinda ja hinnata, kas on vajalik selle

jagamine mitmeks eraldi t6dalaks vastavalt jargnevalt
kirjeldatud kriteeriumitele. Enne perimetraaljuhtme
paigaldamistdid on soovitav t66 I&biviimise lihtsustamiseks
kontrollida Ule kogu teekond. Pilt kujutab néidet murust koos
teega perimteraaljuhtme paigaldamiseks.

Susteemi paigaldamise ajal on vajalik méératleda véimalikud
lisaalad ja vAimalikud suletud alad. Lisaala on osa murust, mis
on Uhendatud peamuruga kitsa labipaasuga, millele on robotil
juhuslikult liikudes raske ligi paéseda. Alale tuleb ligi pd&éseda
ilma astmeteta ja Uletamata lubatud kdérgusevahesid. Ala
defineerimine “Lisaalaks” sdltub ka peaala méotmetest. Mida
suurem on peaala, seda raskemini labipa&asetavad on kitsad
labikaigud. Uldiselt loetakse véiksemat 1&bip&dasu kui 200 cm
(78,74 ") lisaalaks. Robot haldab lisaalasid arvuliselt vastavalt
mudeli néitajatele (,Vaata Tehnilised Andmed®).

Minimaalne lubatud I|abikdik perimetraalsete juhtmete
vahel on 70 cm (27,56 "). Perimetraaljuhe tuleb paigaldada
muruvalistest esemetest teatud kaugusele, mida hiljem
naidatakse, seadmele peab vdimaldama 140 cm (55,12 ")
suuruse niitmisala, juhul kui aed on Umbritsetud Kivimaari voi
hekiga.

Juhul kui l&bimisteekond on liiga pikk, voiks niitmislaius
juhtmest piirdekaablini olla suurem kui 70 cm (27,56 ").

Programmeerimise ajal on vajalik konfigureerida lisaalade
mddtmed protsendiliselt muru suhtes ja suund, kuidas sinna
kiireltjpuda (Péri-/Vastupéeva) lisaksvajalikelejuhtmemeetritele
lisaalale jpudmiseks. Vaata ,,Programmeerimisrezhiim®.

Juhul, kui ei peeta kinni ulaltoodud miinimumtingimustest,
peetakse muruala, mida eraldab aste, roboti omadustest
suurem korgustevahe voi labikaik (koridor), mis on kitsam kui
70 cm (27,56 ") perimetraaljuhtmest, “Suletud Alaks”. “Suletud
Ala” paigaldamiseks asetada perimetraaljuhtme edasi ja tagasi
suund samale rajale vahemaaga vahem kui 1 ecm (0,40 ").
Sellisel juhul ei suuda robot iseseisvalt alale padseda, tuleb
toimida nagu kirjeldatud peatikis “Suletud Alade Haldamine”.
LSuletud Alade” haldamine vahendab roboti poolt autonoomselt
hallatavaid ruutmeetreid.

14

) perimetraaljuhtme
mahapanemise rada
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4. Kui sees- voi valjaspool tédala on teekate voi sdidutee, mis on muruga samal tasemel, seada perimetraaljuhe 5 cm (1,96 ")
kaugusele teekatte darest. Robot l&heb pisut murult vélja ja kogu muru saab niidetud. Kui teekate on metallist voi kui seal
on metallist kontrollkaev, dushialus voi elektrikaablid, seada perimetraaljuhe vahemalt 30 cm (11,81 ") kaugusele, et valtida
roboti rikkeid ja perimetraaljuhtme haireid.

_

Joonis kujutab ndidet t66ala sisemistest ja perifeersetest elementidest ja vahemaadest, millest tuleb
perimetraaljuhtme paigaldamisel kinni pidada. Piiritleda koik rauast v6i muust metallist elemendid
(kontrollkaevud, elektrilihendused, jne) valtimaks haireid perimetraaljuhtme signaalis.

J

Kui t6dala sees vbi valjaspool seda on takistus, néaiteks aarekivi, sein voi tara, paigaldada perimetraaljuhe vahemalt 35 cm
(13,78’) kaugusele; kui soovite valtida roboti kokkupdrget takistusega, siis paigutage piirdekaabel véhemalt 40 cm (15,75’)
kaugusele takistusest”. Rohu niitmise servade |dhedal, kus otsustati robotil mitte t66tada lasta, véib 16pule viia trimmeri voi
vosaldikuriga.

35cm.
/13,78 "

35cm.
/13,78 "

AS cm.
/13,78 " \

Kui tébala sees voi valjaspool seda on lillepeenar, hekk, valjaulatuvate juurtega taim, véike kraav 2-3 cm voi vaike aarekivi 2-3
cm, paigaldada perimetraaljuhe vdhemalt 30 cm (11,81 ") kaugusele, valtimaks roboti kahjustumist véi vigastamist olemasolevate
takistuste poolt. Rohu niitmise alal, kus otsustati robotil mitte t66tada lasta, v8ib I6pule viia trimmeri voi vsalbikuriga.

%(; cm.

/11,81

30 cm.
/11,81”

30 cm. . ?‘1’ ol
87— > :
| =ty _4

valjaulatuvad juured
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Kui tddala sees voi selle kdrval asub bassein, tiik, kuristik, kraav, teeperv, séidutee, mis on vai ei ole piiratud kergesti lletatavad
taraga, pange piirdetraat vahemalt 90 cm (35,43 “) kaugusele. Selleks, et saaksite panna piirdetraadi I6ikeala darele véimalikult
lahedale, soovitame paigaldada thiskasutatavate aladega kllgnemise korral raskesti Uletatava tara vdi muudel juhtudel véhemalt
15 cm korguse tara. See voimaldab paigutada piirdetraadi eelnevates punktides kirjeldatud kaugustesse.

_

Juhendis toodud vahemaadest ja tdpsustatud kallakutest tapne kinnipidamine tagab optimaalse paigalduse
ja roboti néuetekohase t66. Kallakute voi libedate pindade puhul suurendada vahemaad vdhemalt 30 cm
vorra./ 11,81 ".

-

A cm.
/35,44 “

Kui té6ala sees on takistused, mis peavad kokkupuutele vastu, néiteks puud, pddsad vdi postid, millel pole teravaid nurkasid,
pole vaja neid eraldada. Robot pdrkab vastu takistust ja muudab suunda. Kui eelistate, et robot ei porka vastu takistusi ja selle
kindlaks ja vaikseks t66tamiseks, on soovitav eraldada kdik pusivad takistused. Kergelt kaldus takistused, nagu lillevaasid, kivid
voi valjaulatuvate juurtega puud, tuleb eraldada, et véltida |diketera voi takistuste endi voimalikke kahjustusi.

Takistuse eraldamiseks alustada piiritletavale esemele kdige ldhemast Umberm&ddu punktist, paigaldada perimetraaljuhe
takistuseni, teha ring selle Gmber, pidades kinni eelnevates punktides kirjeldatud vahemaadest ja tuua juhe tagasi eelmise raja
juurde. Paigaldada edasi- ja tagasisuuna juhe Uksteise peale sama naela alla, sellisel juhul robot tletab perimetraaljuhtme.
Roboti digeks td6tamiseks peab Uksteise peal oleva perimetraaljuhtme minimaalne pikkus olema 70 cm (27,56 "), et robot saaks
regulaarselt liikuda.
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PERIMETRAALJUHTME PAIGALDAMINE

Perimetraaljuhe vdib olla maha kaevatud vdi maapinnale asetatud.
Kui on olemas vajalik masin juhtme paigaldamiseks, on soovitav
see maha kaevata, kuna see tagab juhtme suurema Kkaitse.
Vastasel juhul tuleb asetada juhe maapinnale vastavate naeltega, perimetraaljuhe
nagu jargnevalt kirjeldatud.

¢ Er——

Alustada perimetraaljuhtme mahapanemist
laadimisjaama  paigaldamise piirkonnas ja
jatta paarimeetrine varu, et see pérast grupiga
tihendamist I6ppfaasis vastavalt mé6otudele é&ra
I6igata.

Maapinnale asetatud juhe

Kasutades kutterit voi trimmerit I6igake muru véaga madalaks piki
rada, kuhu tuleb paigaldatav kaabel. Sel moel on lihtsam viia
kaabel maapinnaga kontakti ja hoiduda, et niiduk I6ikaks kaabli
18bi voi kahjustaks selle isolatsiooni.

1. Asetage kaabel péaripdeva piki kogu rada ja kinnitage see
vastavate, Uksteisest umbes 100 cm (39,37 ") vahedega naelte
abil. Traat peaks olema kontaktis maapinnaga, véltimaks, et
niiduk seda kahjustab enne, kui muru selle uuesti kinni katab.

- Perimetraaljuhtme paigaldamise faasis pidada kinni
peenarde Umber poorlemise suunast, mis peab olema
vastupaeva.

- Mittesirgjoonelistel Idikudel kinnitada nii, et see ei keerduks,
vaid moodustaks regulaarse kurvi (raadius 20 cm).

Maassekaevatud juhe
1. Kaevake maasse korrapdrane vagu (umbes 2-3 cm (0,787 + 1,181 ")).

2. Paigaldada juhe périp&eva kogu tee ulatuses paari sentimeetri stigavusele. Juhet ei tohi matta stigavamale kui 5 cm, et mitte
véhendada roboti piltava signaali kvaliteeti ja intensiivsust.

3. Juhtme paigaldamise faasis kinnitada vajadusel ménedes punktides vastavate naeltega, et seda pinnasega kinnikatmise
faasis oma kohal hoida.

4. Katta kogu juhe pinnasega ja teha nii, et see jddks maa sees pingule.
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Perimetraaljuhtme Ghendamine. e 6 9 R

Kasutage originaalset liitmikku, kui paigalduse I6puleviimiseks on
vaja tédiendavat traati. ' I

Paigutage juhtme kd&ik otsad liitmikku ning veenduge, et juhtmed
on téielikult sisestatud nii, et otsad on teiselt poolt ndha. Vajutage e
tange kasutades ulemisel kuljel olev nupp téielikult alla.

1 Er—— R

- Kasutage ainult originaalseid liitmikke, sest
ainult need tagavad turvalise ja veekindla
elektriihenduse.

- Arge kasutage kleeplinti ega muud tiiiipi
liitmikke (imbriseid, terminale jms), miseitaga
oiget isolatsiooni: mulla niiskus pohjustab

aja jooksul piirdetraadi oksiuideerumist ning -
katkemist.
LAADIMISJAAMA JA TOITEPLOKI PAIGALDAMINE
s " —— N
A . toiteplokk (A)
Ettevaatust - Hoiatus

Enne mistahes toimingu teostamist lilitada vélja ¥ ﬁ
elektri tldtoide.

saatja (B)
Paigaldada toiteplokk lastele kéttesaamatusse )
kohta. Naiteks kérgemale kui 160 cm (63.00 "). H. min. 160 cm P

Laadimisjaamani viivat kaablit ei tohi teha
lihemaks voi pikemaks ja kogu lleliigne kaabel
tuleb pakendada kaheksakujuliselt nagu joonisel
néidatud.

Paigaldamiseks kasutatav piirdejuhe ei tohi olla
lihem kui 50 m, palun votke tihendust oma ldhima
teeninduskeskusega.

-

Eemaldada kaitse (L).

2. Paigaldada laadimisjaam mé&ératud kohta.

3. Sisestage perimetraaljuhe (M) koos guide laadimisjaama.
4

. Uhendage aluse sisendkaabel saatja punase terminaliga (T). Uhendage aluse véljundkaabel musta terminaliga.

Terminalid on moeldud ainult originaalse piirdejuhtme Glhendamiseks.

Uhendage
punase terminaliga
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5. Kinnitada laadimisjaam (N) maa kiilge naeltega (P). Vajadusel
kinnitada laadimisjaam ankrutega (Q).

Paigaldada toiteplokk (A).
Uhendada laadimisjaama (N) toitejuhe (E) toiteplokiga (A).
Uhendada toiteploki (A) pistik vooluvarku.

© © N o

Kui saatja led vilgub, on Ghendus dige. Vastasel juhul on vaja
tuvastada anomaalia (vaata ,Rikete otsing).

10. Monteerida kaitse (L).

saatja (B)

perimetraaljuhe

H. min. 160 cm

toitejuhe (E)

laadimisjaam (N)

AKU LAADIMINE ESMAKORDSEL KASUTAMISEL

1. Sisestada robot laadimisjaama.

2. Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni
robot on taielikult sisse lulitunud. Sisestage parool (kui see
on ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui
ekraanile on jaanud teateid.

3. Parast paari sekundit ilmub ekraanile sénum ,CHARGING*.
Monitorile ilmuvad kordamdéda muud andmed nagu:

Néadalapéev, kuupéaev
Programmeeritud t66aeg
Toébaeg, Uldine t66aeg
- Informatsioon aku kohta

4. Vajutada klahvi “PLAY/PAUSE”. Ekraanile ilmub funktsioon
“PAUSE. Akud alustavad laadimistsuklit.

5. Laadimise I0pus saab roboti programmeerida téétamiseks
(vaata ,Programmeerimisrezhiim®).

_

Akud peavad esimesel laadimisel jaama tGihendatuks vahemalt 4 tundi.
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REGULEERIMISED

SOOVITUSED REGULEERIMISEKS

(4

Kasutaja peab teostama reguleerimisi vastavalt kasutusjuhendis kirjeldatud protseduuridele. Teha ei
tohi mingeid reguleerimisi, mida ei ole kasutusjuhendis selgesdnaliselt mérgitud. Voéimalikke erakorralisi
reguleerimisi, mida ei ole kasutusjuhendis tépselt kirjeldatud, tuleb teha ainult Tootja poolt volitatud
Teeniduskeskuste personali poolt.

LOIKEKORGUSE REGULEERIMINE

Enne I6iketera kdrguse seadistamist veenduda, et robot oleks peatatud ohutult (vaata ,Roboti ohutu seiskamine®).

(/

Kasutada kaitsekindaid, et véltida kétte Ioikamise ohtu.

1. Pd&orata robot Umber ja toetada nii, et kapotikate ei saaks A
VIgastada. kruvi (C)
2. Keerata lahti kruvi (C). I6ikegrupp (D)

3. Vahenda voi tostke Ibiketera korgust (D). Vaartused on
naidatud astmelisel skaalal.

4. Seejarel kinnitage kruvid (C). Mida kdrgemal on Iiketera (D)
ajam, seda lihem on muru pérast niitmist.

(¢ R —

Arge kasutage robotit muru, mille kérgus on
Ioiketerast 1 cm (0,40 ") korgem, niitmiseks.
Vahendada loikekorgust jark-jargult. Soovitav on
vahendada koérgust vahem kui 1 cm (0,40 ") iga 1-2
péeva tagant, kuni jouate ideaalse kérguseni.

5. Pddrata robot tagasi tddasendisse.
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KASUTAMINE JA TOOTAMINE

KASUTUSJUHENDID

_

- Enne esimest kasutamist lugeda tédhelepanelikult kasutusjuhendit ja teha kindlaks, kas koik on
arusaadav. Eriti tahtis on aru saada informatsioonist turvalisuse kohta.

- Kasutage seadet ainult tootja poolt ettendhtud eesmaérgil ja d&rge muutke seadmeid teostatavatest

toimingutest erinevate teostamiseks.

- Vailtige roboti ja selle valisseadmete kasutamist halbades ilmastikuoludes (eriti kui voib esineda vélku).

ROBOTI JUHTIMISSEADMETE KIRJELDUS

Joonis tahistab seadme kuljes asuvate juhtimisseadmete asukohti.

O 0O W >

. EKRAAN: ekraan on ere, et naidata koiki funktsioone.
. ON: vajutada muruniitja sisselllitamiseks.
. OFF: vajutada muruniitja valjalilitamiseks, ekraan kustub.

. PLAY/PAUSE: vajutada muruniitja peatamiseks, jattes ekraani

“ootama”, selles olekus saab muruniitiat programmeerida.
Uuesti vajutades taaskaivitub t66. Kui klahvi vajutada muruniitja
laadimise ajal, ei hakka muruniitja t66le enne, kui seda uuesti
ei vajutata ja ekraanilt kaob “Paus”.

. HOME/WORK: vajutada, et muruniitja tuleks tagasi alusele ja

ennetada sedasi akude laadimist. Kui seda vajutada muruniitja
laadimise ajal, katkestab muruniitja laadimise ja jatkab t66d.

. KLAHV “+”: vajutada t66tamise ajal, et eelnevalt peatatud

suurendada men(u poolt pakutavaid pealkirju.

G.ENTER: t66tamise ajal vajutada, et kdivitada spiraalfunktsioon

H.

teostatud valik.

= KLAHV “—=" (H)

EKRAAN (A)

¢

| & &)
| I |
| I

KLAHV “ENTER” (G) I
KLAHV “ +” (F) = ='

KLAHV “PLAY/PAUSE” (D) - - =
EKRAAN “STOP” (1) !
KLAHV “ON” (B) = — — — =

STOP

OFF |

KLAHV “OFF” (C) -

[}
|
|
1
1
O

~

HOME

WORK l

KLAHV “HOME/WORK” (E) =

+ ANTUD KLAHVISTIK ON AINULT ILLUSTRATIIVNE

tera uuesti kaivituks. Programmeerimise ajal vajutada, et

. Programmeerimise ajal vajutada, et kinnitada ja salvestada

KLAHV “-”: t66tamise ajal vajutada tera peatamiseks. Programmeerimise ajal vajutada, et védhendada menil poolt

pakutavaid pealkirju.

STOP: Vajutada muruniitja ohutuks peatamiseks. Kasutada ainult vahetu ohu korral ja roboti hooldustédde teostamiseks.

JUURDEPAAS

MENUULE

Roboti funktsioone saab programmeerida erinevate funktsioonide kaudu igas menuis. Tabelis on toodud olemasolevate
menulde nimekiri vastavate funktsioonidega.
Programmeerimiseks toimida ettenéidatud moel:

1.

Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni robot on téielikult sisse lllitunud. Sisestage parool (kui see on

ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui ekraan

ile on jaanud teateid.

kui robot lilitatakse sisse laadimisjaama sees, tuleb paari sekundi parast ekraanili sonum “CHARGING”, vajutada seejarel

klahvi “PLAY/PAUSE”;
ekraanile ilmub kiri “PAUSE”;

vajutada klahvi “ENTER”. Sisenetakse kasutaja programmeerimismenuulsse ja ekraanile tuleb funktsioon “SETTINGS”.

21

Kasutusjuhend



NAVIGEERIMINE

Kasutaja programmeerimismenuus jargida navigeerimiseks jargnevaid juhiseid:

- “4” ja “-”: liigutab menul pealkirju tsukliliselt voi voimaldab muuta ekraanil ndidatud funktsiooni vaartust.
- “ENTER”: laheb jargmisele menil tasemele voi kinnitab ja salvestab ekraanil naidatud vaartuse ja ligub jargmisesse

funktsiooni.

- “PLAY/PAUSE”: liigub menlu eelmisele tasemele kuni valjub programmeerimisest.
- “OFF”: Iilitab roboti valja ilma viimast ekraanil naidatud funktsiooni kinnitamata.

Mentu on ules ehitatud puukujuliselt. Jargneb olemasolevate programmeerimisfunkisioonide sissejuhatav kokkuvdte; iga
funktsiooni detailne selgitus tuleb voodiagrammile jargevatel lehekilgedel.

Mérgiga * téhistatud funktsioonid on kasutatavad ainult teatud mudelites. Vaadake tabelit , Tehnilised andmed®.

|

Rain sensor

—

Maarab kaitumise vihma korral

Auto Setup (*)

l_

Lilitab niidetud muru tuvastamise
sisse voi vilja

I

Back to recharge

Voimaldab otsustada laadimisjaama
tagasip66rdumise meetodi

SMS Alert (*)

Saadab SMS-teate roboti rikke puhul
ja, kui robotil on vastav sisseseade,

Pause (*)

Disable
Enable

Disable

Follow wire
V-Meter

Telephone 1

saadab igapéevase aruande tehtud
166st

Telephone 2

Daily report

—| Date |—| Kuupéaeva konfigureerimine |
—| Time |—| Kellaaja konfigureerimine |
—| Week |—| Reguleerib, millised paevad on t66- ja millised puhkepaevad

—

Work schedule 1

l_

Maéarab esimese ajavahemiku, mille jooksul robot on reguleeritud

to6tama

-

Work schedule 2

|—| Maérab teise ajavahemiku, mille jooksul robot on reguleeritud t66tama

Secondary areas

|

Secondary Area 1

|_

Méaérab voimaliku lisaala 1
konfiguratsiooni, ndidates dra ala
mootmed, kauguse laadimisjaamast ja
suuna selleni joudmiseks

|

Secondary Area 2

Maarab voimaliku lisaala 2
konfiguratsiooni

-

Secondary Area 3 (*)

Kasutusjuhend

Maarab véimaliku lisaala 3
konfiguratsiooni
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—| Password change |—| Voéimaldab seadistada salas6na
Maarab, kas kiisida roboti el
—| Start password I— - P o
sisselllitamisel salasona Disable
Kui on sisse liilitatud, kiisib roboti Enable
—| lock keyboard I— funtsioonide juurde paidsemiseks
salasona. Disable

Work mode

Automatic |—| Seadistab roboti kasutamise automaatselt |

Seadistab too6tsiikli suletud alal, kus _“
Closed area ei ole laadimisjaama
Language options

N

Language |—| Seadistada kasutajamentiii keel |
i 5 i i DD/MMW/YY
Date Format l_ Seadistada kuupéeva sisestamise
formaat MM/DD/YY

Seadistada kellaaja sisestamise

Time format

IR

Seadistada kauguste sisestamise Meters

Distance format formaat lisaalade haldamisel —
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SEADED - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

RAIN SENSOR: funktsioon roboti seadistamiseks vihma korral.

RAIN SENSOR: (
* Enable:vihmakorral tuleb robotjaamatagasijajaéb sinna “laadimis”rezhiimile.
Laadimistsukli I1dppedes hakkab robot taas likuma ja muru niitma ainult siis,

kui vihm on lakanud.

* Disable: vihma korral jatkab robot niitmist. @

* Pause: vihma korral naaseb robot jaama ja jadb sinna (,laadimis“rezhiimil)
kuni klahvi “PLAY/PAUSE” vajutamiseni.

AUTO SETUP: (ainult modnedel versioonidel, vaata ,Tehnilised andmed")
funktsioon automaatselt robotil muru niitmiseks kuluva aja vdhendamiseks muru
tingimuste pdhjal.

e Enable: robot vdhendab t66aega vastavalt muru tingimustele. Kui murupind
on niidetud, seadistab masina automaatselt puhkeintervalli, mis viivitab
jargmisi laadimisaluselt véljumisi. Robot jatkab t66d seadistatud t66tundide
raames.

* Disable: robot t66tab seadistatud téoaja I16puni ja kuni akud vdimaldavad.

BACK TO RECHARGE: voimaldab otsustada laadimisjaama tagasip6érdumise (
meetodi. DATE DD/MM/YY

MON /00/
1. “Follow wire”. Robot pdédérdub laadimisjaama tagasi asetades rattad Ule 0 00/00/00

perimetraaljuhtme.

2. “V-Meter”. Robot ja&b perimetraaljuhtme ldhedusse vahemaale mdnest @
sentimeetrist 1 m'ni (3,2 '), seda aeg-ajalt, eriti mitte sirgjoonelistel I16ikudel,
puudutades, kuni tunneb &ra tagasikutsumise laadimisjaama. Vaata peatukki
.Paigaldamine®.

SMS Alert: funktsioon on saadaval ainult osadel mudelitel. P66rduda lahimasse
tootja klienditeenistusse voi volitatud keskusesse, et kontrollida miinimumndudeid.
Seade saadab SMS-teate roboti rikke puhul ja, kui robotil on vastav sisseseade,
saadab igapéevase aruande tehtud t6dst

* Telephone 1: sisestada telefoninumber, kuhu saata sénum.

* Telephone 2: vajadusel sisestada teine telefoninumber, kuhu saata sénum.
* Daily report: luba vdi keela igapéevase aruande saatmine tehtud t66 kohta.
DATE: funktsioon kuupdeva seadistamiseks.

TIME: funktsioon kellaaja installeerimiseks.
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TOOAEG - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

WEEK: funktsioon roboti tddpdevade programmeerimiseks nédala jooksul.
Kursor asetub automatselt tdhe “M” alla (Esmaspéev).

Seadistades koik paevad “1111111” tdhendab, et robot td6tab kbikidel paevadel.
Seadistades “0000000” tdhendab, et robot ei tédta Uhelgi nddalapéeval.

- Vaaértus 1: roboti té6péaev.

- Vaartus 0: roboti puhkepéev.

- Vaéartus B: roboti t66paevad. Robot niidab enne t66tsikli labimist
muru platsi servades. Soovitame vaikimisi seadistatud sagedust
mitte muuta.

Potensiaali paremaks drakasutamiseks on soovitav
programmerida robot té6tama koikidel paevadel.

WORK SCHEDULE 1: funktsioon roboti esimese td6vahemiku seadistamiseks
paeva jooksul.

Kursor asetub automaatselt alale esimese ajavahemiku all (néiteks 10:00 kuni
13:00). Seadistada t66 alustamise ja I[6petamise kellaaeg.

Seadistades kellaaeg “00:00 — 00:00” vordub see robotil tddajal 1 mitte té6tada
laskmisega. Juhul, kui sisestatud kellaaeg on vale, nagu néiteks kellaaeg kattub
tébajaga 2 voi kui alguse kellaaeg on hilisem kui I6ppemise oma, annab robot
helisignaali ja nullib seadistatud.

WORK SCHEDULE 2: funktsioon roboti teise tddvahemiku seadistamiseks
paeva jooksul.

Kui on vajadus seadistada lisaalad, on soovitav kasutada
programmeerimisel molemaid tédaegasid, et suurendada alade
niitmise sagedust.

MTWTFSS
1B11B11

(¥) ) (4]

WORKING TIME (
00:00-00:00

Roboti t6aja seadistamine on pdohiline roboti nduetekohaseks t66ks. Paljud parameetrid mojutavad t66aja konfigureerimist
nagu nditeks lisaalade arv, roboti akude arv ja véimsus, muru keerukus, rohu tiip jne.jne. Uldjoontes on vajalik suurendada
kergelt té6tunde lisaaladega aedades, paljude takistustega aedades ja keerukate alade puhul. Jargneb ligikaudne tabel esimesel

konfigureerimisel kasutamiseks. NB. Seadistada nadalapaevad koéik ,1“ — , T66paevad".

m?2 (ft?) | Aeg 1
500 (5380) 10:00 12:00
800 (8608) 10:00 11:30

1200 (12912) 10:00 12:00
2000 (21520) 09:00 12:00
2500 (26900) 09:00 19:00
3000 (32280) 08:00 20:00
3200 (34432) 08:00 21:00
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LISAALAD - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

Kui niidetav ala naeb ette lisaalasid vastavalt peatikis ,T66alade Ettevalmistamine ja Piirittemine® antud definitsioonile, on
vajalik jatkata lisaalade programmeerimisega, et naidata robotile, kuidas lisaalale jduda ja millise sagedusega.

SECONDARY AREA: funktsioon lisaala automaatse niitmise defineerimiseks.

- Percentage: v6imaldab seadistada niidetava lisaala mootmed ( —____ O N o . |
kogu murupinna suhtes. Jargneb tabel, mida kasutada | ! 1
konfigureerimisel vordlusalusena. $ peaala ?

N : e
* 10% tahistab véaga véikest ala. SSSSNtEEssss NGaas i i - H
1 - -
* 30% tahistab ala, mis on ca /3 kogu aiast. i
* 50% téhistab ala, mis on ca pool kogu aiast. !
1 =P =n
* 80% tahistab lisaala, mis on suurem kui peaala. - ————— *:
« 100% robot, iga kord kui véljub laadimisaluselt, jargib i }giggon%g:g 5 sripgova) |
perimetraaljuhet, et niita lisaalal. = i ’ *
teisene ala 2 i
(20%, 30m, Vastupéeva) @ <¢---—4¢--:
» suund vastupaeva »» suund péaripdeva

- Distance: vdimaldab seadistada robotil vajalikku vahemaad, et jduda piki perimetraaljuhet lisaalale. Soovitav on vétta viiteks
pool lisaala, et olla kindel, et robot alustab t66d sellel alal.

- Direction: naitab lihimat liikumissuunda lisaalale jbudmiseks. Suund vGoib olla Paripdeva voi Vastupéeva. Aluselt valjunud
robot jargib juhet ndidatud suunas, et jouda lisaalale.

- Mode: néitab viisi, kuidas jouda teise niitmisalani. Kasutada viisi “Follow wire”, kui aias asub piirdekaabli laheduses (vahem
kui 2m kaugusel) mitmeid takistusi voi kui aias on kitsad kdigud (vdhem kui 2m laiused), mis vivad takistada juurdepdasu
teistele niitmisaladele. Kdigil teistel juhtudel kasutada eelistatult viisi “V-Meter”.

* “Follow wire”. Robot liigub teisele niitmisalale asetades rattad Ule piirdekaabli.

* “V-Meter”. Robot liigub teisele niitmisalale piki piirdekaablit, jattes umbkaudseks vahemaaks mdned sentimeetrid kuni 1
m (3.2").

SECONDAY AREA 2: funktsioon lisaala number 2 automaatse niitmise defineerimiseks. Seadistus naeb ette lisaalaga 1 samasid
konfiguratsiooniparameetreid.

SECONDAY AREA 3: (ainult mdnedel versioonidel, vaata “Tehnilised andmed”) funktsioon defineerimiseks. lisaala number 3
automaatne niitmine. Seadistamine néeb ette lisaalaga 1 samasid konfiguratsiooniparameetreid.

OHUTUS - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

CHANGE PASSWORD: funktsioon salasdna seadistamiseks voi muutmiseks.

- No: vajalik, kui ei ole vaja teha varemsisestatud salasdnale mingeid muudatusi.

- Yes: vajalik salasbna sisestamisel vdi muutmisel, mida kasutatakse roboti sisselllitamisel. Jarjekorras klsitakse jargnevat
informatsiooni:

* password: sisestada vana salasdna (tootja seade 0000);
* new password:sisestada uus salasdna;

* repeat password: korda uue salasdna sisestamist.
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_

Salasdna seadistamiseks voi muutmiseks tuleb esmalt sisestada eelmine ja siis minna edasi uue personaalse
sisestamisega. Ostuhetkel koosneb tootja poolt sisestatud salaséna 4 numbrist (0000).

Sisestamise hetkel kiisitakse salas6na sisestamise kordamist, veendumaks, et olete selle sisestanud digesti.
Salas6na unustamise viéltimiseks on soovitav valida lihtsalt meeldejdetav kombinatsioon.

START PASSWORD: funktsioon salasdna sisestamise ndude programmeerimiseks voi mitte iga kord pérast roboti valjalllitamist
ja taas sisselulitamist parast t6dpausi (néiteks talvehooajaks hoiule panek).

- No: robot igal sisselllitamisel taaskéivitub ja hakkab t66le ilma salasdna sisestamata. Parameetri kinnitamiseks kusib robot
salasona.

- Yes: robot igal sisselulitamisel, ei kdivitu ega hakka t6dle ilma salasdna sisestamiseta.

KASUTAMISVIIS - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

Funktsioon roboti tdtamise seadistamiseks. Kui robot lUlitatakse vélja, p66rdub automaatselt tagasi rezhiimile ,AUTOMATIC*.

¢ Automatic: normaalne t66rezhiim. Robot tunneb ara perimetraaljuhtme ja tuleb tagasi laadimisjaama, kui on vaja.

* Closed area: t06rezhiim suletud aladel, kus ei ole laadimisjaama. Oigeks kasutuseks vaata ,ROBOTI KASUTAMINE
SULETUD ALADEL, KUS El OLE LAADIMISJAAMA.“

KEELEVALIK - PROGRAMMEERIMISREZHIIM

LANGUAGE: funktsioon kasutajameniu sonumite kuvamise keele valimiseks. Libistada erinevaid valikuid klahviga “+” voi “-“ ja
kinnitada klahviga “ENTER”.

* DATE FORMAT
e TIME FORMAT
* DISTANCE FORMAT

Need funktsioonid véimaldavad personaliseerida kuupéeva, kellaaja ja kauguse seade.

KASUTUSELEVOTMINE — AUTOMAATNE REZHIIM

Automaatse tsukli kdivitamine tuleb teha esimesel kasutuselevotmisel voi parast téopausi.
1. Veenduda, et niidetava platsi muru kdrgus oleks vastavuses roboti nduetekohase té6tamisega (vaata tehnilisi naitajaid).
2. Reguleerida soovitud I6ikekdrgust (vaata I6ikekdrguse reguleerimine).

3. Veenduda, et t6dala oleks nduetekohaselt piiritletud ja et seal ei oleks takistusi roboti regulaarseks t66ks, nagu naidatud osas
» T00ala ettevalmistamine ja piiritlemine® ja jargnevad.

4. Paigutada robot laadimisjaama.

5. Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni robot on téielikult sisse lllitunud. Sisestage parool (kui see on
ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui ekraanile on jaénud teateid.

6. Kuirobot pannakse t66le esimest korda, on vajalik programmeerida. Kui aga robot pannakse t66le peale td6pausi, on vajalik
kontrollida, et programmeeritud funktsioonid vastaksid niidetava pinna tegelikule olukorrale (nt. lisatud basseid, taimed, jne.)
(vaata ,Programmeerimisrezhiim®).

7. Parast paari sekundit ilmub ekraanile sonum “CHARGING”.

8. Robot hakkab muru niitma vastavalt programmeeritud rezhiimile.

9. Kindlustada, et aias poleks parast paduvihnmasid poriloike. Vastasel juhul tuleb ala korda teha vdi panna robot “Pause” peale.
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ROBOTI OHUTU SEISKAMINE

Roboti kasutamise ajal voib olla vajalik robot peatada. Tavalistes tingimustes peatatakse robot klahviga “OFF”. Ohu korral
vOi hooldustdd teostamiseks on vajalik peatada see ohututes tingimustes, et véltida tera ootamatu kéivitumise ohtu. Roboti
peatamiseks vajutada nupule “STOP”. Eemaldage toitepistik seinakontaktist.

.: ( R
z KLAHV “STOP”

Roboti seiskamine ohututes tingimustes on vajalik
hooldus- ja parandusté6de teostamiseks (néiteks:
tera vahetamine, puhastust66d, jne.).

Roboti kaivitamiseks jargida jargmisi punkte:
- asetada robot niitmisalale;

- vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni
robot on taielikult sisse lulitunud. Sisestage parool (kui see
on ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui
ekraanile on jaénud teateid. Monitor siittib, méne hetke parast
ilmub ekraanile “Paus”, robot on niilid pausireziimil;

- vajutada nuppu “PLAY/PAUSE”.

Kui robot kéivitatakse niitmisalast valjaspool, siis I6iketera mootor - ~
ei kaivitu ning peale IGhikest signaaliotsingut iimub roboti monitorile

tekst “OUT OF BORDER” (“NITMISALAST VALJASPOOL”).

Vajutada nuppu “OFF”, asetada robot niitmisalasse ning alustada

uuesti kaivitamisprotseduuri.

AUTOMAATNE TAGASITULEMINE LAADIMISJAAMA

Robot I6petab t66tsukli, kui esinevad loetletud tingimused:

- tdbajalopp: tddaja I6ppedes pddrdub robot automaatselt tagasi laadimisjaama ja hakkab toimima vastavalt programmeeritud
rezhiimile (vaata ,Programmeerimis-rezhiim®).

- vihm: koos aktiivse funktsiooni,vihma puhul veereb robot automaatselt laadimisjaama ja laheb tagasi niitma vastavalt
programmeeritud satetele (vt “Programmeerimissatted”).

- aku vajab laadimist: robot p66rdub automaatselt tagasi laadimisjaama.

- niidetud muru (ainult ménedel versioonidel, vaata “Tehnilised andmed”): andur tuvastab niidetud muru, robot pdérdub
automaatselt tagasi laadimisjaama ja hakkab toimima vastavalt programmeeritud rezhiimile (vaata ,Programmeerimis-
rezhiim®).

ROBOTI KASUTAMINE SULETUD ALADEL,KUS EI OLE LAADIMISJAAMA

Roboti kaivitamist suletud ala rezhiimil tuleb teha niitmiseks
suletud aladel, mis on piiritletud perimetraaljuhtmega ja kus ei ole
laadimisjaama.

A Ettevaatust - Hoiatus

Roboti transportimisel kasutada vastavat kadepidet.
Viltida roboti hoidmist kerest ja kasutada alati
vastavat kaepidet.

Asetada robot tdoalale vahemalt 100 em (39,37 ") kaugusele
perimetraaljuhtmest ja mistahes muust takistusest.

Am)'cm

(39,37 ")
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. Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni robot on taielikult

sisse lUlitunud. Sisestage parool (kui see on ndutav) (vt “Parooli sisestamine”).
Vajutage “Enter”, kui ekraanile on jaanud teateid.

Ekraanile ilmub funktsioon “PAUSE”.

Siseneda programmeerimisfunktsiooni kuni valite mentt “WORK MODE”.
Valida ,CLOSED AREA® Ekraanile ilmub ,CLOSED AREA - 60 Min“
(tehasevaartus).

Vajutada Uhte klahvidest “+”, “-” minutite seadistamiseks.

Vajutada klahvi “ENTER” kinnitamiseks.

Vajutada klahvi “PLAY/PAUSE” programmeerimisest véljumiseks ja roboti
kaivitamiseks. Seadistatud aja I6ppedes peatub robot ohutustingimustes

perimetraaljuhtme l&aheduses.

Taastada roboti normaalne t66tamine nagu Kirjeldatud  peatlikis
SKASUTUSELEVOTMINE — AUTOMAATNE REZHIIM*.

SALASONA SISESTAMINE

Robotit saab kaitsta neljast numbrist koosneva salasénaga, mida kasutaja saab peale panna, ara vétta ja personaliseerida
(vaata ,Programmeerimis rezhiim®).

1.

2.

3.
4,

Ekraanile ilmub s6num:
Vajutada Uhte klahvidest “+”, “-” esimese numbri seadistamiseks.

Vajutada klahvi “ENTER?” kinnitamiseks. Kursor liigub jargmisesse asendisse.

Korrata toimingut kdikide salasdna numbrite seadistamiseks.

NUdd on robot kasutamiseks valmis.

¥ & (@&

EKRAANI KUVAMINE TOO AJAL

Muruniitja té6tamise ajal naitab ekraan jargmisi andmeid:

niiduki Kiirus;
|Oiketera Kiirus;

aku laetuse protsent.

Kui muruniitja laeb, kuvab ekraan “CHARGING”.

Kui muruniitja on valjaspool t66aega, kuvab ekraan t66 alguse péeva ja kellaaja.

29
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PIKEM TOOPAUS JA VIIMINE TOOSEISU

Roboti pikaajalise mittekasutamise korral ning enne niitmishooaega, et tagada nduetekohane toimimine 166 taasalustamisel.

1. Laadida enne talvist hoiulepanekut aku téielikult. Laadida akut vAhemalt iga 5 kuu tagant.

2. Viia autoriseeritud edasimiuja juures labi korraline hooldus. See on roboti heas t66korras hoidmise pohialus. Tavaliselt

hdlmab hooldus jargnevaid operatsioone:

¢ roboti kere, I6iketera ja koikide teiste liikuvate osade taielik puhastus;

* roboti sisemuse puhastus;
¢ roboti téokorra kontrollimine;

* kulunud osade, nagu Idiketera, kontroll ja vajadusel valjavahetamine, harjad (ainult robotitel, mis on varustatud harjadega

mootoritega);
* aku véimsuse kontroll;
* vajadusel voib edasimiitja laadida ka uue tarkvara.

3. Puhastada hoolikalt robot ja laadimisjaam (vaata ,Roboti puhastamine®).

4. Kontrollida véimalikke kulunud voi kahjustunud komponente, nagu I6iketera ja kaaluda nende véljavahetamist.

5. Paigutada robot kaitstud ja kuiva, sobiva dhutemperatuuriga 10-20 °C ja voorastele (lapsed, loomad, muud valised kehad,
jne.) raskesti juurdepaasetavasse kohta. Hoida robotit temperatuuril alla 20°C, et vdhendada akude tiihjaks laadimist.

6. Eemaldage toitepistik (A) seinakontaktist.

7. Kattalaadimisjaam (C) kinni valtimaks materjali (lehed, paber, jne.) sattumist selle sisemusse ja ihendusplaatide sailitamiseks.

Viimine t66seisu
Enne roboti viimist t6dseisu péarast pikka tédpausi, toimida
naidatud moel.

1. Uhendage toitepistik (A) pistik vooluvérku.

2. Taastada Uldine elektritoide.

3. Paigutada robot laadimisjaama.

4. Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni
robot on taielikult sisse lulitunud. Sisestage parool (kui see
on ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui
ekraanile on jaanud teateid.

5. Parast paari sekundit ilmub ekraanile sonum “CHARGING”.

6. Nuud on robot kasutamiseks valmis (vaata
sProgrammeerimisrezhiim®).
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AKU LAADIMINE PIKEMAKS TOOPAUSIKS

! Oht - Téhelepanu KLAHV “PLAY/PAUSE” (B) = — = =

KLAHV “ON” (A) - = = = = "

Keelatud on roboti laadimine plahvatus- voi
tuleohtlikus keskkonnas.

1. Toita laadimisjaama elektriga ja veenduda, et plaadid oleks
puhtad.

2. Paigutada robot laadimisjaama.

3. Vajutage nupule “ON” (SEES) ja oodake paar sekundit, kuni
robot on taielikult sisse lllitunud. Sisestage parool (kui see
on ndutav) (vt “Parooli sisestamine”). Vajutage “Enter”, kui
ekraanile on jadanud teateid. !

4. Péarast paari sekundit ilmub ekraanile sénum “CHARGING”. KLAHV®OFF"(C) = = = =

5. Vajutada klahvi “PLAY/PAUSE” (B). Akud alustavad
laadimistsuklit.

6. Laadimise I6ppedes (ca 6 tundi) vajutada klahvi “OFF” (C).
7. Paigutada robot kaitstud ja kuiva, sobiva dhutemperatuuriga

10-20 °C ja lastele, loomadele, muudele véliskehadele, jne.)
raskesti juurdepaasetavasse kohta.
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SOOVITUSED KASUTUSEKS

Jargnevalt on toodud méned soovitused, mida tuleb roboti kasutamise ajal jargida:

ka péarast nduetekohast ettevalmistust, simuleerida esmakordsel kasutusel mdningaid proovimanddvreid, et teha selgeks
juhtseadmed ja pohilised funktsioonid;

- kontrollida pdhiorganite kinnituskruvide kinnitust;
- niita muru tihti, et valtida rohu liigset kasvamist;

- darge kasutage robotit muru, mille kdrgus on Idiketerast 1 ecm (0,40 ") kérgem, niitmiseks. Kdrge rohu korral tdsta tera
kdrgemale, et seda siis jargnevatel padevadel jark-jargult madalamale lasta;

- kui murul on automaatne kastmissusteem, programmeerida robot nii, et see tuleks laadimisjaama tagasi vahemalt 1 tund
enne kastmise algust;

- kontrollida maapinna kallet ja veenduda, et see ei Uletaks maksimaalseid lubatud vaértusi, nii et roboti kasutamine ei tekitaks
ohtusid;

- soovitame programmeerida roboti nii, et see ei t66taks rohkem, kui vaja, hinnates ka rohu erinevat kasvamist erinevatel
aastaaegadel, et seda mitte asjatult kulutada ega akude kestust véhendada;

- roboti tddtamise ajal véltida ohutuse huvides inimeste (eriti laste, vanurite ja puuetega inimeste) ja koduloomade viibimist
tébalal. Selle ohu valtimiseks on soovitav programmeerida roboti té6tegevus sobivatele aegadele.

KORRALINE HOOLDUS

SOOVITUSED HOOLDUSEKS

_

Hooldustééde ajal kasutada tootja poolt soovitatud isikukaitsevahendeid, eriti kui té6tatakse teraga. Enne
hooldustédde teostamist veenduda, et robot oleks peatatud ohutult (vaata ,,Roboti ohutu seiskamine®).

PLAANIJARGSE HOOLDUSE AJAVAHEMIKE TABEL

Sagedus Komponent T66 tilp

Puhastada ja kontrollida tera
efektiivsust. Vahetada vélja, | Vaata ,Roboti puhastamine®

Tera kui tera on 166gi tulemusena
paindunud voi kui on vaga Vaata ,Tera vahetamine®
kulunud
Iga nédal Akulaadija nupud sg%aaﬁﬁ%ié% gg{vsiglgr?da Vaata ,Roboti puhastamine”

Puhastada ja kdrvaldada

Kontaktplaadid vaimalik okstidatsioon Vaata ,Roboti puhastamine”

. Puhastada ja kérvaldada ; T

Vihmaandur vaimalik okstidatsioon Vaata ,Roboti puhastamine

lga kuu Robot Puhastada Vaata ,Roboti puhastamine®
Kord aastas vai niitmishooaja Robot Taitke kupong volitatud Vaata “Pikem t66paus ja

teeninduskeskuses viimine t66seisu”

I16pus
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ROBOTI PUHASTAMINE

1. Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,,Roboti ohutu peatamine®).

A Ettevaatust - Hoiatus

Kasutada kaitsekindaid, et véltida kétte Ioikamise ohtu.

2. Puhastada roboti kdiki valispindu leiges vees ja neutraalse seebiga niisutatud ja hasti pigistatud kdsnaga, et eemaldada enne

kasutamist liigne vesi.

A Ettevaatust - Hoiatus

Liigse vee kasutamine voib pohjustada lekkimist kahjustades elektrilisi komponente.

3. Arge kasutage lahusteid véi bensiini, et mitte kahjustada varvitud pindasid ja plastikkomponente.

4. Arge peske roboti sisemisi osasid ega kasutage réhuga veejugasid, et mitte kahjustada elektrilisi ja
elektroonilisi komponente.

A Ettevaatust - Hoiatus

Elektriliste ja elektrooniliste komponentide pé6rdumatu kahjustamise viéltimiseks drge asetage robotit ei

osaliselt ega taielikult, vette, kuna see ei ole veekindel.

5. Kontrollida roboti alumist poolt (I6iketera tsoon, esimesed
ja tagumised rattad), kasutada sobivat harja, et eemaldada —
koorikud ja/vGi jaagid, mis voiksid takistada roboti nduetekohast | ‘
t66d.

6. Eemalada voimalikud rohu- ja lehejaatmed robotist haaramise IR ()

piirkondadest. Kontaktplaadid (B)

7. Puhastada akulaadijate (A) nupud, kontaktplaadid (B)
ja  korvalada  vdimalikud elektrikontaktidest tingitud
okstideerumised voi jaéagid kuiva lapiga ja, vajadusel, peene
liivapaberiga.

8. Puhastage vihmasensorit (C) ning eemaldage mustus voi
voimalik oksudatsioon.

9. Puhastada laadimisjaama sisemus kogunenud jaékidest.

33
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RIKETE OTSING

RIKKED, POHJUSED JA PARANDAMINE

Jargnevalt toodud informatsiooni eesméark on aidata voimalike anomaaliate ja rikete, mis vdivad t66tamisel tekkida,
identifitseerimisel ja parandamisel. Mdningaid rikkeid saab lahendada kasutaja; teised vajavad tépseid tehnilisi oskusi voi
vbéimalusi, ja neid saab teostada ainult tunnustatud ja vastavas tegevusvaldkonnas omandatud kogemustega kvalifitseeritud
personal.

Ettevaatust - Hoiatus

Peatage robot ohututes tingimustes (vt “Roboti ohutu peatamine”), kui robotit tuleb kontrollida, et véltida
selle tera ootamatut kaivitumist.

Rike

Robot on vaga murarikas

Pohjus

Lbiketera kahjustatud

Parandamine

Asendada tera uuega (vaata ,Tera vahetamine®)

Loiketera jaakidest (paelad, néorid,
plastikosad, jne.) ummistatud

Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
ohutu peatamine”). Vabastada tera

& Ettevaatust - Hoiatus

Kasutada kaitsekindaid, et valtida katte
l6ikamise ohtu

Robot kéivitus ettendgematute
takistuste (langenud oksad, unustatud
esemed, jne.) juuresolekul

Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
ohutu peatamine®)

Eemaldada takistused ja taaskaivitada robot
(vaata “Kasutuselepanek — Automaatreziim”)

Elektrimootori avarii

Parandada vbi asendada mootor lahimas
Teeninduskeskuses

Liiga korge rohi

Tosta I6ikekdrgust (vaata ,Loikekdrguse
reguleerimine®)

Teha tavalise muruniitjaga alal eelniitmine

Robot ei paigutu digesti
laadimisjaama

Perimetraaljuhtme voi laadimisjaama
toitejuhtme vale asend

Kontrollida laadimisjaama Ghendust (vaata
sLaadimisjaama ja toiteploki paigaldamine

Pinnase vajumine laadimisjaama
umber

Asetada laadimisjaam tasasele ja stabiilsele
pinnale (vaata ,Susteemi paigaldamise
planeerimine®)

Robot kaitub peenarde
Umber anomaalselt

Perimetraaljuhe valesti paigutatud

Paigaldada perimetraaljuhe digesti (vastupdeva)
(vaata ,Perimetraaljuhtme paigaldamine®)

Robot t66tab valedel
kellaaegadel

Kell valesti seadistatud

Seadistada roboti kell imber (vaata
~Programmeerimisrezhiim®)

Tébaeg on seadistatud valesti

Seadistada t66aeg Umber (vaata
~Programmeerimisrezhiim®)

Robot ei tee kiiret
tagasitulemist

Kiire tagasitulemine ei ole digesti
paigutatud

Kontrollida kiire tagasitulemise tépset asetust
(vaata ,Eeltddd roboti kiireks tagasitulemiseks
laadimisjaama®)

Kasutusjuhend




Rike

Tooala ei niideta taelikult

P6hjus

Ebapiisavad t66tunnid

Parandamine

Pikendada t66aega (vaata
LProgrammeerimisrezhiim®)

Koorikuga ja/voi jadkidega Ibiketera

Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
ohutu peatamine®)

& Ettevaatust - Hoiatus

Kasutada kaitsekindaid, et valtida katte
ldikamise ohtu.

Puhastada loiketera

Loiketera kulunud

Asendada tera originaalvaruosaga (vaata ,Tera
vahetamine®)

Roboti tegeliku véimsuse suhtes liiga
suur tédala

Kohandada t66ala (vaata , Tehnilised andmed®)

Akude eluiga hakkab 1&bi saama

Asendada akud originaalvaruosadega (vaata
~Akude vahetamine®)

Akusid ei laeta taielikult

Puhastada ja eemaldada akude
kontaktpunktidest voimalik okstdatsioon (vaata
»Roboti puhastamine®). Laadida akusid vahemalt
12 tundi

Lisaala ei niideta taielikult

Vale programmeerimine

Programmeerida digesti lisaala (vaata
LProgrammeerimisrezhiim®)

Ekraanile ilmub ,Service”
(Teenindus)

Téaita tuleb roboti kupong

pdorduda lahimasse raviasutusse

Ekraanile ilmub“Lift”

Robot tostetakse maast Ules.

Teha kindlaks, kas robot pole blokeeritud voi
kinni jadnud mdne objekti kilge.
Puhastada ja eemaldada roboti kere alla jadnud
rohujéatmed, mis vdivad segada sensorite t66d
(vt “Roboti puhastamine”)

Ekraanile ilmub “No Signal”

Perimetraaljuhe ei ole bigesti
Uhendatud (juhtme katkestus,
elektriihenduse puudumine, jne.)

Kontrollida elektritoite td6korda, toiteploki
ja laadimisjaama odiget Ghendust (vaata
sLaadimisjaama ja toiteploki paigaldamine)

Ekraanile ilmub “Out of
border”

Maapinna liigne kalle

Piirata liigse kallakuga ala (vaata ,Ststeemi
paigaldamise planeerimine®)

Perimetraaljuhe valesti paigutatud

Veenduda, et juhe on digest paigaldatud (liga
sugaval, metallesemete I1&hedus, vahemaa
juhtmest, mis eraldab kahte elementi, vaiksem
kui 70 cm, jne.) (vaata “Slsteemi paigaldamise
planeerimine”)

Sisemiste alade (peenrad, pdodsad, jne.)
piiramise perimetraaljuhe paigaldatud
paripaeva

Paigaldada perimetraaljuhe digesti (vastupaeva)
(vaata ,Perimetraaljuhtme paigaldamine®)

Toiteplokk Glekuumenenud

Vétta tarvitusele vajalikud abindud toiteploki
temperatuuri véhendamiseks (6hustada voi
muuta paigaldustsooni, jne.) (vaata ,Sisteemi
paigaldamise planeerimine®)

Rataste Ulekanne ei ole bige

Kontrollida ja vajadusel kinnitada rattad digesti
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Rike

Ekraanile ilmub “Wheel
error’

P6hjus

Maapind ebatasane voi liikumist
takistavate takistustega

Parandamine

Veenduda, et niidetav muru oleks Ghetasane
ja ilma aukude, kivide voi muude takistusteta.
Vastasel juhul teostada vajalikud korrastust66d
(vaata ,Todalade (peamise ja lisaalade) eeltédd
ja piiritlemine®)

Uks v6i mélemad rataste tilekannet
kaivitavat mootorid rikkis

Parandada voi asendada mootor lahimas
Teeninduskeskuses.

Ekraanile ilmub “Too high
grass” voi “Blade Error”

Loiketera kahjustatud

Asendada tera uuega (vaata ,Tera vahetamine®)

Loiketera jaakidest (paelad, norid,
plastikosad, jne.) ummistatud

Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
ohutu peatamine®)

& Ettevaatust - Hoiatus

Kasutada kaitsekindaid, et véltida katte
loikamise ohtu

Vabastada tera

Robot kaivitus takistustele
ettendgematute takistuste (langenud
oksad, unustatud esemed, jne.)
juuresolekul

Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
ohutu peatamine®)

Eemaldada takistused ja taaskaivitada robot
(vaata “Kasutuselepanek — Automaatreziim”)

Elektrimootori avarii

Parandada voi asendada mootor Iahimas
Teeninduskeskuses

Liiga korge rohi

Suurendada I6ikekdrgust (vaata ,Loikekdrguse
reguleerimine”) Teha alal tavalise muruniitjaga
eelniitmine

Ekraanile ilmub
“WatchdogError”

Software julgeoleku sisesmine stisteem
kaivitus

Lilitada robot vélja ja taas sisse. Juhul, kui
probleem kestab, votta Ghendust Iahima
teeninduskeskusega probleem kestab, votta
Uhendust l&ahima teeninduskeskusega

Ekraanile ilmub “Tilt”

Roboti kalle Uletab lubatud piirid.

Jatta valja piiritledes
lubatud piiridest suurema kaldega ala

Puudub toitepinge Kontrollida toiteploki 6iget Ghendust elektrivorku
Led (C)ei
[0litu sisse . s .
; ; Lasta kaitse vahetada l&himas volitatud
Kaitse on katkd Teeninduskeskuses
Saatja Peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti
led (C) . : : ohutu peatamine®). Uhendada lahti toiteploki
on sisse Perimetraaljuhe on katki elektripistik. Teostada perimetraaljuhtme
lUlitatud Uhendamine
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KOMPONENTIDE VAHETAMINE

SOOVITUSED OSADE VAHETAMISEKS

Teostadaasendus-japarandustoiminguid vastavaltehitajaantudjuhtndéridele voi pé6rduge teeninduskeskuse
poole, kui antud toiminguid kasutusjuhendus mainitud ei ole.

AKUDE ASENDAMINE

(4

Asendada akud volitatud teeninduskeskuses.

TERA ASENDAMINE

1. peatada robot ohutustingimustes (vaata ,Roboti ohutu peatamine®).

(4

Kasutada kaitsekindaid, et véltida kétte Idikamise ohtu.

Asendada ainult seadmega sobivate originaalteradega. e R
kruvi (B)

MUDEL: 7200BA0, 7200DEO, 7200ELO
Loiketera kood: CS_D0112_02

2. poéorata robot Umber ja toetada nii, et kapotikate ei saaks
vigastada.

3. keerata lahti kruvid (B) tera (A) lahtimonteerimiseks.
4. sisestada uus tera ja kinnitada kruvid.

5. pddrata robot tagasi tddasendisse.

37 Kasutusjuhend



ROBOTI KORVALDAMINE

* Kaesolevat toodet klassifitseeritakse selle kasuliku eluea Idpus elektri- ja elektroonikaseadmete jadtmetena
(WEEE) ning seda on seet6ttu keelatud realiseerida tavalise olmeprlgi, segaolmejaédtmete (sorteerimata)
ja ka sorteeritud olmejaéatmete (ringlussevoetavate) hulgas.

* Kasutaja peab ndustuma toote ringlussevotuga vastavalt kohalikule seadusandlusele; see tdhendab,
et ta peab eraldama elekirilised ja elektroonilised komponendid ning need viskama eraldi vastavatesse
elektri- ja elektroonikaseadmete jaadtmejaamadesse, voi siis tagastama terve seadme miuuljale uue
seadme ostmishetkel. Eeskirju eirav elektri- ja elektroonikaseadmete kaitlemine on rikkumise toimepaneku
asupaiga seadustega karistatav.

* Elektri- ja elektroonikaseadmetes sisalduvad ohtlikud ained vdivad kahjustada keskkonda ja inimeste [ ]
tervist, seetottu on kasutajal oluline roll aidata kaasa elektri- ja elektroonikaseadmete korduvkasutamise,
ringlussevodttu ja muud elekiri- ja elektroonikaseadmete jadtmete taaskasutamist.

* Koik komponendid, mis peavad olema eraldatud ja h4vitatud teatud kindlal viisil, on mérgitud spetsiaalse
margistusega.

4

® Oht - Tdhelepanu

Elektri- ja elektroonikaseadmete jaagtmed voivad sisaldada ohtlikke aineid, millel voib olla kahjulik moju
keskkonnale ja tervisele. Elekiri- ja elektroonikaseadmete jaatmed tuleb realiseerida néuetekohaselt ja ainult
vastavates kogumispunktides.

* Pakend —toote pakend on valmistatud taaskasutatavast materjalist ja tuleb realiseerida jatkusuutlikul viisil selleks ette nahtud
konteinerites voi vastavates kogumiskeskustes.

* Patareid — vanad vdi tuhjad patareid sisaldavad keskkonnale ja tervisele kahjulikke aineid ning seetdttu ei tohi neid
realiseerida tavalise olmeprugi hulgas. Kasutaja on kohustatud realiseerima akud jatkusuutlikul viisil selleks ette nahtud
kogumiskonteinerites voi vastavates kogumiskeskustes.

Kasutusjunend 38



VASTAVUSDEKLARATSIOON

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
kinnitab omal vastutusel, et allolev toode:

automaatne akul toimiv robotniiduk, mudel 7200BA0, 7200DEO, 7200ELO, vastab jargnevatele Euroopa Liidu direktiividele
kehtivate ohutus-, tervise- ja keskkonnakaitsenduete kohta:

Masinate direktiiv 2006/42/CE, elektromagnetilise tihilduvuse direktiiv 2014/30/EU, ohtlike ainete direktiiv (RoHS)
2011/65/CE, WEEE direktiivi 2012/19/EU, miira direktiiv 2005/88/CE;

vastab jargnevatele Uhtlustatud standarditele:

CEI EN 50338:2007-06 (ohutus) (kohaldatavatele osadele);

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

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

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

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

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

CEI EN 60529:1997-07+A1:2000-06 (iimbristega tagatavad kaitseastmed);

EN 50419:2006 (WEEE- seadmete mérgistus);

vastab jargnevatele Uhtlustatud standarditele:
EN 50636-2-107:2015 (Erinduded akutoitega robotniidukitele)
IEC 61508-3:2010 (Tarkvarasiisteemi funktsionaalne ohutus);

teatab samuti, et vastavalt direktiivile 2005/88/EU on miiratase LWA usaldusvaarse valimi pohjal 74,0 dB + 0,7 dB
(sageduskarakteristikul A standardse nulltaseme 1 pW suhtes), garanteeritud miratase LWA on madalam kui 75 dB
(sageduskarakteristikul A standardse nulltaseme 1 pW suhtes) ning direktiividele 2005/88/EU ja 2006/42/EU vastavad
tehnilised toimikud on koostatud aadressil Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/a Terranuova B.ni (AR) Itaalia.

Terranuova B.ni 01/10/2016

Bernini Fabrizio
(Tegevjuht)
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