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VISPARIGA INFORMACIJA

ROKASGRAMATAS MERKIS

81 rokasgramata ir ierices komplektacijas neatnemama dala, un raZotajs ir to izstradajis, lai sniegtu nepiecieSamoinformaciju
personam, kuram ir atlauts stradat ar ierici.

lerices operatoriem ir jaievéro pareiza darba kartiba, uzmanigi jaizlasa $aja rokasgramata sniegtie noradijumi un jaievero tie.

Razotajs $Ts rokasgramatas originalu ir izstradajis italiesu valoda, un to var tulkot citas valodas, lai izpildTtu juridiskas un/vai
komercialas prasibas.

ROpr1gi izlasiet rokasgramata sniegtos noradijumus, lai izvairTtos no nevajadzigiem riskiem cilvéku veseltbai un droStbai, ka
arT no materialajiem zaudéjumiem.

Glabajiet rokasgramatu drosa un viegli pieejama vieta, lai vajadzibas gadijuma varétu to atri parlastt.

Noteikta Saja rokasgramata un tas ilustracijas sniegta informacija var mazliet atSkirties no Jusu TpaSuma eso$as ierices
konstrukcijas, tacu tas neietekmé tas ekspluataciju.

RaZotajs saglaba tiesibas veikt izmainas bez iepriekséja bridinajuma.

Tpasi svarigas informéacijas uzsvérsanai vai svarigu norazu apzimésanai rokasgramata ir izmantoti turpmak noraditie simboli.

! Uzmanibu - bistami!

Ar $o simbolu apzime situacijas, kuras pastav tulitéjs apdraudéjums, kura nenemsana véra var radit draudus
cilveku veselibai un drosibai.

Bridinajums — ievérojiet piesardzibu!

Ar So simbolu apzime situacijas, kuras ir jaievéro noteikta kartiba, lai nepielautu apdraudéjumu cilvéku
veselibai un droSibai un aizsargatu iekartu.

_

Sis simbols apzimé 1pasi svarigu tehnisko informaciju, kas obligati janem véra.
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ZINAS PAR RAZOTAJU UN IEKARTU

lekartai ir piestiprinata Seit redzama pases datu plaksnite. Taja

e _ I
ir sniegtas norades un visa iekartas droSai ekspluatacijai batiska IDENTIFIKACIJAS PLAKSNITE

informacija.
I (A) Informécija par razotaju
Lai sanemtu informaciju par tehniskajam prasibam, ludzu, (C) Modelis L
sazinieties ar razotaja tehniskas apkalpo$anas centru vai pilnvaroto (©) versija ! (C) RazoSanas
izplatTtaju. Tehniskas palidzibas sanemsanai ir japazino tehnisko ' . a . gadS
S, e o ; > ! . Iy
datu plaksnité noradita informacija, aptuvenais ekspluatacijas MalmemxﬂxmxxmxmlXxxXXXXXXXXXXXXX

stundu skaits un konstatétas atteices veids. XX Xi00000000600006000050% (XX) - XXXX g €

;—mqm@q E (1}
Il III\IIIHIIIIHIIIHIIIIHIII\IIIII;IIII\I

A. RazZotaja nosaukums

Serial Number

B. CE atbilsttbas marké&jums. | Tx ”

C. Modelis un modifikacija/sérijas numurs/izgatavo$anas gads.

D. Tehniskie dati: spriegums, strava, aizsardzibas klase, svars, (D) Tehniskie dati (C) Sérijas (B) CE atbilsthas

plaudanas platums. numurs marké&jums

INFORMACIJA PAR DROSIBU

RaZotajs ir ripigi izvertsjis iespéjamos apdraudéjumus un riskus cilvekiem, kas var rasties, stradajot ar iekartu. STs informacijas
mérkis ir bridinat lietotajus par nepiecieS8amibu stingri ievérot piesardzibu, lai izvairTtos no riskiem.

DROSIBAS NOTEIKUMI

v

SI IEKARTA IR APRIKOTA AR ASMENI UN NAV ROTALLIETA!

- Ludzu, pirms iekartas lietoSanas uzsaksanas rupigi izlasiet So rokasgramatu, jo Tpasi droSibas
noradljumus un parliecinieties, ka visas prasibas ir pilniba izprastas. lekartu drikst izmantot
tikai razotaja konkréti noteiktajiem meérkiem. RaOpigi ieverojiet ekspluatacijas, tehniskas
apkopes un remonta veik$anas noradijumus.

- Robotaizmantosanas laika ir japarliecinas, ka ta darba zona neatrodas nepiederosas personas,
jo Tpasi bérni, gados veci cilveki un invalidi, ka art majdzivnieki. Ja tas nav iespéjams, robots
Ir jaieprogramme darbam laika, kad darba zona neviens neuzturas. Robotu nekada gadijuma
nedrikst atstat bez uzraudzibas, ja ir zinams, ka darba zona atrodas majdzivnieki, bérni vai
citas personas. Ja robota kustibas margruta paradas cilveks vai dzivnieks, nekavejotles
apturiet robotu.

- Robots ir obligati nepartraukti jauzrauga, ja tas strada blakus sabiedriskam vai privatam zonam,
kas nav pienacigi norobezotas.

- Ar So robotu nedrTkst stradat bérni un personas ar fiziskiem, manu vai garigiem traucéjumiem
vai nepieredzéjusas personas, kuras neparzina iekartu, |znemot par droStbu atbildigas
personas uzraudziba vai ja ir veikta instruktaza par iekartas lietosanu. Bérniem nekada
gadTjuma nedrikst laut spéléties ar iekartu.

- Nedrikst atlaut izmantot robotu personam, kuras neparzina ta darbibas principus.

. ﬁeratorlem kuri veic tehniskas apkopes un remonta darbus, ir pilniba japarzina iekartas
tehniskas Tpasibas un droSibas noteikumi. Pirms robota lietodanas uzsaksanas ruprgi izlasiet
lietoSanas rokasgramatu un parliecinieties, ka ir izprasti visi noradTtjumi.

- Ir aizliegts nonemt, atslégt vai parbaveét uzstaditas droSibas, ierices. Razotajs neuznemas
atbildTbu neorlglnalu rezerves dalu izmantoSanas gadijuma. STs prasibas neievéro$ana var
radTt nopietnu apdraudéjumu cilvéku veseltbai un drosibai.

- Parbaudiet, vai zaliena nav nekadu rotallietu, darbartku, koku zaru, apgerbu vai citu priekSmetu,
kas var sabOJat asmenus. Zaliena pamesti prleksmetl var sabOJat ar1 pasu robotu vai traucet
ta pareizai darbibai.
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- Nevienam nekad nedrikst laut seédet uz robota. Nekad nedrikst celt stradajosu robotu, lai
parbauditu asmeni vai parvietotu iekartu. Zem stradajoSa robota nedrikst likt rokas un kajas.

+ Robotu nedrikst izmantot, kameér darbojas Gidens smidzinataju sistéma. Sada %adeumé robots
un ddens smidzinataju sistéma ir jéieﬁrogrammé darbam atskirigos laikos. Robotu nedrikst
mazgat ar augstspiediena tdens striklu, ne arT dalgji vai pilniba iemérkt GdenT, jo tas nav
ddensizturigs.

- Pirms_lietotajam atlauto reguléSanas vai tehniskas apkopes darbu veikSanas atvienojiet
elekiribas padevi un iedarbiniet droSibas ierici. Lietojiet razotaja ieteiktos individualos
aizsardzibas ITdzeklus, jo Tpasi, stradajot ar griezéjasmeni, vienmér Ir jalieto aizsargcimdi.

« T1riSanu un tehnisko apkopi nedrikst veikt bez uzraudzibas atstati béerni.
+ Robotu nedrikst lietot, ja ir bojats griezé€jasmens. Nomainiet griezéjasmeni.
- Neizmantojiet robotu ar bojatam aréjam dalam. Ja rodas mehaniski bojajumi, dalas irjanomaina.

« Robotu nedrikst lietot, ja ir bojats transformatora elektribas vads. Ja vads ir bojats, var notikt
saskare ar detalam, kas vada elektrisko stravu. Lai izvairTtos no Sada riska, vads ir janomaina
razotajam, ta tehniskas apkalpo$anas centram vai citai personai ar atbilsto$u kvalifikaciju.

- Ja izmantoSanas laika tiek bojats stravas vads, nospiediet pogu "STOP", lai robotu apturétu,
un atvienojiet stravas padeves vadu no elektribas kontakiligzdas.

« Regulari vizuali parbaudiet robotu, lai parliecinatos, ka asmens, stipringjumu skrives un
griezéjaparats nav nodilis vai bojats. Parliecinieties, vai visi uzgriezni, bultskrives un skraves
ir cie$l pievilktas, lai robots butu laba darba stavoklr.

- Ja izmantoSanas laika tiek konstatétas robota anomalas vibracijas, nospiediet pogu "STOP",
lai to apturétu, un atvienojiet stravas padeves vadu no elektribas kontaktligzdas.

« Robotu nekad nedrikst izmantot un uzladet ta akumulatoru spradzienbistama un/vai
ugunsbistama vide.

- Izmantojiet tikai akumulatora ladétaju un baroSanas bloku, kuru iekartas komplektacija ir ieklavis
razotajs. Nepareiza lietoSana var izraisit elektrotraumas, parkarSanu vai kodigu skidrumu
nopladi no akumulatora. Jebkada Skidruma nopludes gadijuma nomazgajiet akumulatoru ar
udeni/neitralizéjosu ITdzekli; ja Skidrums ir iekluvis acTs, tad ir javérsSas pie arsta.

DROSIBAS IERICES

1. Buferi

Bufera sensors ieslédzas, ja robots atduras pret cietu par 10 cm (3,94 collas) augstaku priekSmetu, robota kustiba attiectgaja
virziena tiek partraukta un tiek ieslégta atpakalgaita Skérs|a apbrauksanai.

2. Slipummeritajs
Ja robots strada uz nogazes, kuras slTipums parsniedz maksimalo robezvértibu, vai apgazas, griez€jasmens tiks apturéts.
3. Avarijas apturésanas slédzis

Tas atrodas robota aug$dala un ir apziméts ar vardu ,STOP”, kas ir lielaks neka paréjie komandu apzimé&jumi uz papildtastataras.
Ar §Ts pogas nospieSanu jebkura bridT iekartas izmantoSanas laika var apturét robota zales plaujma$inas kustibu un asmens
grieSanos.

4. Aizsardziba pret stravas parslodzi

Katrs motors (asmens un riteni) darbtbas laika tiek nepartraukti kontroléts, lai atklatu situacijas, kuru dé| tie var parkarst. Ja
parkarsTs ritenu motors, robots méginas turpinat kustibu pretéja virziena. Ja stravas parslodze saglabasies, robots apstasies
un pazinos par klami. Griezejasmena motora parkarSanas gadijuma ir iespéjami divi darbibas veidi. Ja raditaji neparsniedz
pielaujamo diapazonu, robots veiks manevré$anu, méginot atbrivot griezéjasmeni. Ja virsstrava ir zemaka par aizsardzibas
diapazonu, robots partrauks darbu un signalizés par motora klami.

5. Sensors neuztver signalu

Ja netiks uztverts signals, robots nekavéjoties apstasies.
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DROSIBAS SIGNALI

levérojiet  pietiekami  droSu
attalumu no masinas, kamér
Rapigi izlasiet lietotaja ta darbojas.
rokasgramatu, lai  izprastu
apziméjumu  nozimi  pirms o o
T T T masTnas lieto$anas uzsaksanas. Parliecinieties, ka laika, kad
] robots strada, ta darba zona nav
neviena cilvéka (jo Tpasi bérnu,

gados vecu cilvéku vai invalidu)

° un  majdzivnieku. lekartas
darbtbas laika bérniem,
© majdzivniekiem un citam
Nepieskarieties rotéjosam personam ir jauzturas drosa
asmenim un nelieciet rokas attaluma no iekartas. Sada
vai kajas zem masinas, kamar riska noverSanai ir ieteicams
ta darbojas. Pirms jebkadu planot zales plausanu ar robotu
S darbu veik$anas sagaidiet, ITdz piemerotos laikos.

&~
[ J
>

asmens un kustigas dalas ir
pilnTba apstajusas.
STOP Bridinajums! Uz  masinas

12
\

nedrikst liet Gdeni tas tiriSanai

vai mazgasanai.

Parliecinieties, ka laika, kad
robots strada, ta darba zona nav

MasTna nav paredzéta neviena cilvéka (jo Tpasi bérnu,
brauk$anai. gados vecu cilvéku vai invalidu)
un  majdzivnieku. lekartas

darbtbas laika bérniem un
citam personam, ka arl

majdzivniekiem ir jauzturas

drosa attaluma no iekartas.

Sada riska novérSanaiieteicams

planot zales plausanu ar robotu
piemérotos laikos.

ledarbiniet droSTbas ierici pirms
darba ar masinu vai pirms tas

vef>| |k |>

pacelSanas. Izmantojiet robotu tikai ar
elektroapgades modeliem, kas
D{ K uzskaititi nodalas "Tehniskie
dati" sadala "Tehniska
informacija"
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TEHNISKA INFORMACIJA

TEHNISKIE RAKSTURLIELUMI

Apraksts

Maksimala ieteicama plaujama platiba

7030BA0

Modelis
7030DEO

7030ELO

7030EPO | 7030ESO

Darba ietilptba ( -20%(*) )

Raksturlielumi

m2 (sq ')

500
(5380 ')

800
(8608 ')

1100
(11836 )

1600
(17216 )

2000
(21520 )

Izméri (garums x augstums x platums) mm 537x415x252

Robota svars (ar akumulatoru) kg 9,5 9,8 10,1
mgﬁsi%lgzigrgstums (minimalais un mm (") 25-60 (0.98-2.36 )

Asmens diametrs mm (") 250 (9.84")

Motori ar sukam bez sukam
Griezgéjasmens atrums RPM 2400 2800

Kustibas atrums metri/mindte 25 (82") 28 (91) 30 (98,439

Maksimalais ieteicamais sltpums, uz
kura iekarta var stradat (*)

%

Ir pielaujami 45% atkarTba no zaliena Tpatnibam un uzstaditajam
paltgiertcem.
Ir ieteicami ne vairak par 35% plauta zaliena gadTjuma.
20% arejas robezas vai perimetra vada tuvuma.

Apkartéja gaisa temperatura darba
laika

Maksimala °C

ROBOTS: -10°(14 F.) (minimala) +50° (122 F.) (maksimala)

UZLADES STACIJAS : -10°(14 F.) (minimala)
+45° (113 F.) (maksimala)

AKUMULATORA LADETAJS: -10°(14 F.) (minimala)
+40° (104 F.) (maksimala)

IzmerTtais trokSna skaluma [Tmenis dB(A) 65 64
Udensizturibas klase IP IP44
Elektrotehniskie raksturlielumi
Mean Well Mean Well
OWA-60E-30ZCT ELG-150-30ZCTE
“ leeja: leeja:
ﬁ%giﬂﬁﬁdﬂﬁﬁ;nn 100 - 240 V~: 1.2 A; 100 - 240 V~: 2 A:
) 50/60 Hz; 2. klases 50/60 Hz; 1. klases
Izeja: Izeja:
29.4V==20A; 29.4V==50A
Akumulatora un uzladéjamo bateriju tips
Atkartoti uzladgjama litija jonu 25.9V — _ _
baterija (nhominalais spriegums) 1x2.5 Ah 25.9V —-2x2.5 Ah 25.9V —3x2.5 Ah
Akumulatora ladétajs 29.4Vcc-2.0A 29.4 Vcc-5.0A
Vidgjais atkartotas uzlades laiks hh:mm 1:15 2:00 3:00 3:00
Vidéjais plau$anas ilgums péc pilna . . . . . .
atkartotas uzlades cikla (*) hh:mm 0:50 2:00 2:30 3:30 4:00

(*) Atkartba no maurina stavokla un plausanas platibas sarezgTtibas.
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Aprikojums/piederumi/funkcijas

Apstradajamo zonu skaits kopa ar 2 3 4
galveno zonu

. Co nav i
Piekluvei slégtas zonas pieejams standartaprikojums
Lietus sensors standartaprikojums
Noplauta  zaliena  sensors  — nav I
pasprogramméjams (patentéts) pieejams standartaprikojums

AtgrieSanas uzlades stacija veids

“V-Meter” - “sekti viela”

Atras atgrie$anas iestatiSana

standartaprikojums

Perimetra vada maksimalais garums
(aptuvena vertiba, kas aprékinata uz m ()
pareizas formas perimetra pamata)

800 (2624 ')

(*) Atkartba no maurina stavokla un plau$anas platibas sarezgTtibas.

VISPARIGS IEKARTAS APRAKSTS

lekarta ir robots, kas ir konstruéts un veidots automatiskai zales
plauSanai piemajas darzos un zalienos jebkura diennakts laika.
Tas ir neliels, kompakts, kluss un viegli transportéjams.

Atkartba no applaujamas platibas Tpatntbam robotu var
ieprogrammeét darbam vairak neka viena zona: galvenaja zona un
papildu zonas (atbilsto§i dazadu modelu tehniskajam Tpasibam).

Darba laika robots veic plauSanu ar perimetra vadu iezimetaja
plattba.

Kad robots uztver perimetra vadu vai atduras pret Skersli, tas
maina kustibas virzienu saskana ar nejau$ibas principu un atsak
kustibu jauna virziena. Robots neparsniedz perimetra stiepli
lielaka attaluma neka pusi no ta garuma.

AtbilstoSi darbibas nejauStbas principam robots automatiski
noplauj visu ieziméto zaliena plattbu (skatTt attélu).

Robots spéj atpazit vietas darza ar augstaku un/vai biezaku
zales segu un nepiecieSamibas gadijuma automatiski ieslégt
spiralveida kustibu, lai pilnTba noplautu zali.Spiralveida kusttbu
var arT ieslégt, nospiezot pogu ,ENTER” (,IEVADE”), kamér robots
plauj zali.

Zaliena platTba, kuru robots spéj noplaut, ir atkariga no vairakiem
faktoriem:

¢ robota modelis un uzstadito akumulatoru tips;

* teritorijas Tpatnibas (ITkumainas robezas, nelidzens reljefs,
atseviSkos nogabalos sadalTtas teritorijas utt.);

e zaliena Tpatnibas (zalaugu veids un augstums, mitruma
koncentracija utt.);

e asmens stavoklis (asums, aplikumu un nosédumu esamiba uz
ta utt.).
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GALVENAS DALAS

MODELIS 7030BA0 | 7030DEO | 7030ELO | 7030EPO 7030ES0

Modifikacija A B A B A B A B A B C
(| Robots AV IV VA VR IV VA V2 VA IV VA B
(2) | Komandu tastatara Vi vV |iVvVI|IVyV]INV]IV]V]VY]V ]V
(3®)| Lietus sensors Vi ivI|iVv|iVvVI]VYV]IV]IV]V]VYI]V ]V
(®| Akumulators V2N VAR VAR O VA I VAR A VAR (VAR VA " A Y
(®) | Rokturis AV VA VA VAR IV AR VR O IV AV B
(6) | Griezgjasmens "2 VA VAR R VAR I VAR BN VAR VAR AV B A Y,
@ Perimetra vada spole 100m| O |150m| O |[150m| O [150m| O |150m| O 0
Mietini 100 | 20 | 200 | 20 | 200 | 20 | 200 | 20 | 200 | 20 | 20
(9)| Elekiribas vads barodanas blokam vVivI|iVvIiVvVI]IVYV]IV]IV]V]VYI]V ]V
Baro$anas bloks Vi vi|iVviVv]IVvVIiVvV]IVIV]VI]V]V
(D) | Uzlades stacija Vi vV IiVvVI]IVyV]INV]IV]V]VY]V ]V
()| Raiditajs AV IV VA VA IV VA VO 2 I AR B
(3| Lietotaja rokasgramata V2N VAR VAR O VA VAR A VAR (VA VA " A
Atslega plausanas augstuma regulé$anai V2 VAR N VAR VAR VAR [ VAR I VAR IRV VA VAR VS
()| Perimetra vada savienojums % % % % \%

Ladétaja parsegs - - - - - - - - -V
( )
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UZSTADISANA

IEPAKOJUMS UN IZSAINOSANA

lekartu piegada atbilstosa iepakojuma. IzsainoSanas laika uzmanigi iznemiet iekartas dalas un parbaudiet, vai tas nav bojatas.

Bridinajums — ievérojiet piesardzibu!

Plastmasas iesainojums un plastmasas kastes ir jaglaba zidainiem un bérniem nepieejama vieta — pastav
nosmaksanas risks!

_

Saglabajiet iepakojuma materialus, jo tos var but nepiecieSams izmantot nakotneé.

SISTEMAS SALIKSANAS PLANOSANA

Robotu nav sarezgti uzstadit, taéu pirms tam javeic neliela plano$ana, lai atrastu labako vietu uzlades stacijas, baro$anas bloka
novieto$anai, ka arT perimetra vada izvietoSanai.

e Uzlades stacija janovieto zaliena mala, vélams to uzstadrt
vieta ar lielu laukumu, no kuras ir viegli pieklat parejai zaliena
teritorijai. Vieta, kur ir novietota uzlades stacija, turpmak teksta
ir apziméta ka ,galvena zona”.

~BaroSanas bloks

Bridinajums - ieverojiet piesardzibu! ‘

raiditajs

Barosanas bloks ir  janovieto bérniem
neaizsniedzama vieta. Pieméram, vairak neka 160
cm (63 collu) augstuma.

Minimalais augstums
160 cm / 63 collas

Bridinajums - ievérojiet piesardzibu!

BarosSanas blokam drikst piek!ﬁt tikai personas,
kuram tas ir at!auts.

Bridinajums — ievérojiet piesardzibu!

Lai iekartu varétu piesléegt elektribai, uzstadiSanas vietas tuvuma ir jabut elektribas rozetei. Parliecinieties,
ka pieslegums elektrotiklam atbilst piemérojamo normativo aktu prasibam. Darba drosibas labad
parliecinieties, ka elektrosistema, kurai ir pieslegts baroSanas bloks, ir aprikota ar darba kartiba esoSu
zeméjumu. Elektroapgades kédei ir jabut aizsargatai ar diferencialas stravas aizsardzibas automatu, kura
atslegSanas strava nav lielaka par 30 mA.

_

Bloku ir ieteicams uzstadit aizsledzama elektroinstalacijas skapi (kas ir paredzéts lietoSanai arpus telpam vai
telpas) ar labu ventilaciju, kas nodrosina pareizu gaisa cirkulaciju.

* Robotam ir jaspé€j viegli atrast uzlades staciju darba cikla beigas, kas ir art sakuma punkts jaunam darba ciklam un citu darba
zonu sasnieg$anai, kuras turpmak ir apzimétas ka ,papildu zonas”.

e Uzlades stacijas uzstadiSana jaievero sadi principi:

ITdzena virsma;

- bliva un stabila virsma ar labu drenazas spéju;

- velams, lai ta atrastos plasakaja zaliena dala;

- jairuzstadtti dens smidzinataji, japarliecinas, ka Odens izsmidzinaSanas sprauslas nav vérstas pret uzlades stacijas iekSpusi;

- japarliecinas, ka uzlades stacijas ieeja ir novietota ta, ka redzams attela, lai robots varétu taja ieklat, sekojot perimetra
vadam pulkstenradTtaju kustibas virziena;

- pirms uzlades stacijas ir jabat 200 cm (78,74 collas) lielam taisnam gabalam; y

- zalienu norobeZojoSi metala stieni vai margas blakus stacijai var radit signala traucéjumus. Sada gadijuma stacija

janovieto cita darza puse vai drosa attaluma no metala skérsla. Ja vélaties sanemt plasaku informaciju, ludzu, sazinieties

ar razotaja tehniskas apkalpo$anas centru vai pilnvaroto izplatTtaju.

» Uzlades stacija ir kartigi janostiprina uz zemes. Lai nepielautu neliela paaugstinajuma veido$anos uzlades stacijas prieksa,
pie tas ieejas janovieto mazs maksliga maurina gabals. Cits risinajums ir nonemt dalu no zalaugu segas un uzstadit uzlades
staciju viena ITmenT ar zali.

9 Lietosanas rokasgramata



* Uzlades staciju ar baroSanas bloku savieno elekiribas vads, ta savienojuma ar uzlades staciju ITnijai ir jaatrodas arpus
applaujamas platibas.

¢ Uzstadot baroSanas bloku, ir jaievéro $adi noteikumi:

- tas jauzstada labi védinama vieta, kas ir aizsargata pret
atmosféras nokriSniem un tieSiem saules stariem;

- to vélams uzstadit maja, garaza vai Skunrtr;

- ja tas ir uzstadits arpus telpam, tad robotam janodroSina
aizsardziba pret tieSiem saules stariem un ddeni. Tas
nozimé, ka bloks jaievieto védinama kasté. Tas nedrikst
tieSa veida saskarties ar augsni vai mitru vidi;

- tasirjanovieto arpus zaliena, nevis ta iekSpuse;

- iztaisnojiet elektribas vada lieko posmu no uzlades stacijas
ITdz baroSanas blokam. Elektribas vadu nedrikst saisinat
vai pagarinat.

* Vada ienako$ajam posmam ir jabdt taisnam un novietotam
perpendikulari uzlades stacijai vismaz 200 cm (78,74 collu)
garuma, un izejoSais posms janovieto no uzlades stacijas
aizejosa virziena. Tas nodrosinas robota pareizu atgrieSanos.

Minimalais augstums
160 cm / 63 collas

Minimalais attalums
200 cm / 78,74 collas

Jarobots ir novietots darbam teritorija, kura strada vél viens robots
(ko izgatavojis tas pats vai cits razotajs), tad robota uztvéréjs un
raidTtajs ir jaiestata tada veida, lai abu robotu sakaru frekvences
savstarpgji neparklatos. Sada gadijuma ir jasazinas ar tuvako
klientu apkalpoSanas centru.

LietoSanas rokasgramata 10



PERIMETRA VADA UZSTADISANA

Pirms perimetra vada uzstadiSanas ir japarbauda visa zaliena R N

virsma. Perimetra vada uzstadi$anas laika javeic nepiecieSamie ve : “ i
zalainas virsmas sagatavoSanas darbi, lai robots darbotos pareizi. e
ve
erimetra vada
1. lzvertéjiet labako atgrie$anas uz uzlades staciju veidu saskana | W e e

ar nodala ,ATGRIESANAS UZ UZLADES STACIJU VEIDS”
snlegtajlem noradtjumiem.

2. lzvertejiet, vai perimetra vads ir jaizvieto saskana ar TpaSiem
nosacTjumiem atbilsto$i noradijumiem, kas snlegtl nodala

,ROBOTA ATRAS ATGRIESANAS UZLADES STACIJA
IESTATISANA”.

3. Darba zonu sagatavoS$ana un norobezoSana

4. Perimetra vada uzstadiSana

5. Uzlades stacijas un baro$anas bloka uzstadiSana Uzstadot
perimetravadu, jaievérouzstadisanasvirziens (pulkstenradttaju
kustTbas virziena) un pukudobju apbrauk$anas virziens (pretéji
pulkstenradttaju kustibas virzienam), ka redzams attéla.

ATGRIESANAS UZ UZLADES STACIJU VEIDS

Robots var atgriezties uz uzlades staciju divos dazados veidos
atkariba no ta, kas ir iestatits lietotaja izvélnes lauka ,Settings
— Re-entry to Base” (,lestattjumi”: ,AtgrieSanas bazes stacija”).
Metode ,,On the Wire” (,vada signala uztver$§ana”) ir jaizmanto
tikai tad, ja darza un perimetra vada tuvuma (divu metru robezas)
atrodas daudzi Skérsli. Visos parejos gadijumos labak izmantot
metodi ,V-Meter”, lai robots varétu visatrak atgriezties uzlades
stacija.

“Follow wire” (,Sekti viela”). Saja atgrieS8anas uz uzlades staciju
rezima robots parvietosies gar perimetra vadu, riteniem atrodoties
viena vai otra vada puse. Ja ir iestatits Sis atgrieSanas uzlades
stacija veids, tad nav nepiecieSams izveidot turpmak aprakstito
atsauk$anas punktu uz vada (,Recall on Wire”).

Par 2 m zemaks

pakapiens
,V-Meter” (Tikai daziem modeliem, skatit nodalu ,Tehniskie @ ‘ ) \
raksturlielumi”). Ja ir izvéléts Sis atgrieSanas uz uzlades staciju io2m
veids, robots parvietosies gar perimetra vadu apméram dazu zlades * A
centimetru ITdz viena metra (3,2 pédu) attdluma, saskaroties acija 10m 15m 2m
ar izliektajiem posmiem, I1dz tiks atpazits uzlades stacijas
parraidrtais signals, péc kura robots noteiks vada atraSanas vietu
un pareizi ieklus uzlades stacija.

Ja parejas ir Sauras vai ir izveidota atras atgrieSanas uzlades stacija virziena norade, vads ir jauzstada Tpasa veida, izveidojot
uz ta atsauk$anas punkta atzimi.

Tiklidz bls atpazits atsauk$anas punkts, robots maza atruma un ar lielaku precizitati virzisies gar perimetra vadu apméram
10 metrus (33 péedas). Tas atkal parsléegsies uz ,V-Meter” atgrieSanas rezimu, ja netiks atrasts atras atgrieSanas marsruts vai
uzlades stacija.

AtsauksSanas punkta izveidoSanas karttba ir $ada:

* atsaukSanas punkts ir vada posms, kura garums ir apméram 2 m (6,6 pédas) un atstatums starp abiem vadiem ir 5 cm (1,96
collas);

¢ atsaukS$anas punktam jaatrodas 2 m (6,6 pédu) attaluma pirms jebkadam Sauram parejam;
* atsaukSanas punkts jaizveido posma, kas atrodas atras atgrieSanas marsruta prieksa.

NB: ja robots neatradis uzlades staciju noteikta laikposma, tas atsaks kustibu gar perimetra vadu ta signala uztverSanas
rezima (“Follow wire”).

11 Lietosanas rokasgramata



ROBOTA ATRAS ATGRIESANAS UZLADES STACIJA IESTATISANA

(Tikai daziem modeliem, skatit nodalu ,Tehniskie raksturlielumi”). Atras atgrie$anas nodrosinasanai perimetra vads jauzstada
Tpasa veida, lai robots varétu satsinat atgrieSanas uz uzlades staciju marsrutu. Sada perimetra vada uzstadiSanas Tpasa karttha
ir jaievero tikai darzos, kuros atra atgrieSanas ieveérojami saisina marSrutu un kuros perimetrs ir garaks par 200 metriem.

Atras atgrie$anas punkta izveidei perimetra vads uz zemes janovieto tada veida, lai izveidotu trisstari, kura viena mala ir 50 cm
(19,7 collas) gara, bet paréjas divas ir 40 cm (15,75 collas) gara katra, ka redzams attéla.

Robotam virzoties atpakal uz uzlades staciju ar diviem riteniem viena vai otra vada puse, tas uztvers So trisstari un apturés
kusttbu. Péc tam tas pagriezisies apméram par 90° virziena uz darza iekSpusi un saks kustibu jauna virziena, 11dz atdursies
pret perimetra vadu pretéja puse.

Atras atgrie$anas atzime uz vada ir jaizveido vieta, kur stacijas priek$a ir vismaz 200 cm (78,74 collas) gars taisns vada posms
un vismaz 150 cm (59,05 collas) gars taisns vada posms aiz stacijas.

Neuzstadiet vadu gar taisnu posmu tiesi uzlades stacijas prieksa vai blakus Skersliem. Parliecinieties, ka atgrieSanas marsruta
nav nekadu $kers|u, kas varétu kavet atru atgrieSanos.

Neuzstadiet vadu I1dzas parak lielai nogazei, lai robots varétu viegli to atpazit. Maksimalais slipums ir atkarigs no zaliena
stavokla. Tam nevajadzétu parsniegt apméram 20%.

(4

Ja robota atras atgrieSanas trase bus izveidota nepareizi, robots nevarés atri atgriezties uzlades stacija.
Robotam parvietojoties gar perimetru uz papildu zonu, tas var neuztvert iestatito atras atgrieSanas punktu.

Attela ir sniegti dazi noderigi ieteikumi par atras atgrieSanas
pareizu iestatiSanu robotam.

) N
>

4

@I
£0

4-10 m Minimalais attalums 150 cm

.—[_I
060

Par 2 m zemaks||® © ©
pakapiens 0060
OHon) 5cm

o

10m 15m 2m
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DARBA ZONU SAGATAVOSANA UN ROBEZU IEZIMESANA

Zaliena sagatavosana plausanai

1. Parbaudiet, vai noplaujamais zaliens ir ITdzens un taja nav
bedru, akmenu vai citu 8kerslu. Ja nepiecieSams, sagatavojiet
zalienu, aizberot bedres un novacot visus $kérslus. Ja dazus
SkerSlus nav iespéjams aizvakt, Sadas zonas ir pienacigi
jaieztmeé ar perimetra vadu.

2. Robots var noplaut platibas darba zonas iekSpusé, kuru
maksimalais slipums ir 45% (45 cm uz nogazi viena metra
garuma), ja vien zaliens ir sauss un ar taisnam robezam,
bez ritenu izslidéSanas riska atkariba no uzstaditajam
paligiericém. Visos paréjos gadijumos ir jaievero 35% slipuma
robezvertiba.

Perimetra vads ir jauzstada uz zemes pamatnes, kuras
slipums nav lielaks par 20% (20 cm uz nogazi viena metra
garuma), nemot véra, ka robotam atcela uz uzlades staciju
ir nepiecieSama lielaka ritenu sakere ar virsmu. Tapéc ir
nepiecieSams rapigi parbaudit zaliena stavokli un ievérot
ierobeZzojumus. Ja perimetra vads ir uzstadits slipuma, kas ir
lielaks par 20%, robots var no ta noslidét, parvietoties atrak,
nespéjot izbraukt cauri Sauram ejam un atpazit iestatitos atras
atgrieSanas punktus. Slipums nedrikst palielinaties vismaz 35
cm plata zona perimetra vada iekSpusé vai arpuse.

Ja 8ie noradtjumi nav ieveroti, robota riteni, tam stradajot uz
slipam virsmam un saskaroties ar vadu, var saslidét un robots
var izbraukt no darba zonas.

Jauznogazem, kuras atbilstiepriekSminétajiemierobezojumiem,
ir jebkadi Skérsli, virsma ir jaizlidzina vismaz 35 cm garuma
augSupejosa virziena aiz skersla, lai samazinatu slipumu.

J T ——

Robotu nevar izmantot tadu platibu app!auégnai,
kuras slipums ir lielaks par pielaujamo. Sada
gadijuma perimetra vads iéuzstéda pirms slipa
nogabala, nodalot to no applaujamas platibas.

100 cm (39,3 )

0-20%
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Lietosanas rokasgramata

Darba zonas robezu iezimésana

3. Parbaudiet visu zaliena virsmu un novértégjiet,

vai ir
nepiecieSsams to sadalit atseviskas darba zonas atbilstoSi
turpmak izklastitajiem noteikumiem. Lai atvieglotu perimetra
vada uzstadiSanu, pirms tas japarbauda visa uzstadiSanas
trase. Attéla ir redzams zaliens ar perimetra vada uzstadiSanas
trasi.

UzstadiSanas laika ir nepiecieSams apzinat iesp&jamas
papildu zonas un slégtas zonas. Papildu zona ir zaliena dala,
kuru ar galveno zonu savieno pareja, kura robotam ir grati
ieklat tam raksturiga parvietoSanas veida dél. leklisanu zona
nedrikst traucét nekadi pacelumi vai ieplakas, kuras ir lielakas,
neka pielaujams. Tas, vai zona ir uzskatama par papildu zonu,
ir atkarigs arT no galvenas zonas lieluma. Jo lielaka ir galvena
zona, jo sarezgitak bus ieklat Sauras parejas. Kopuma par
papildu zonu uzskata pareju, kura ir Sauraka par 200 cm
(78,74 collam).

Pielaujamo papildu zonu skaits ir atkarigs no modela
tehniskajam Tpadibam (skatTtnodalu, Tehniskie raksturlielumi”).
Minimalais parejas platums starp perimetra vadu abas pusés
ir 70 cm (27,56 collas). Perimetra vads ir jauzstada noteikta
atstatuma (ka ir noradits turpmak) no jebkadiem objektiem
arpus zaliena, un tas nozimé, ka nepiecieSamajam parejas
lielumam ir jabat 140 cm (55,12 collas), ja abas pusés atrodas
siena vai dzivzogs. Ja pareja ir |oti gara, platumam starp abas
pusés esoso perimetra vadu ir jabat lielakam par 70 cm (27,56
collas).

Programmeésanas laika papildu zonu lielums ir jaiestata ka
procentuala dala no zaliena, tapat art jaizvélas atrakais to
sasniegSanas veids (pulkstenraditaju kustibas virziena vai
pretéji tam), ka arT papildu zonas sasniegSanai nepiecieSamais
vada metru skaits. Skatit nodalu ,Programmésanas rezims”.

(Tikai ~daziem modeliem, skatlt nodalu ,Tehniskie
raksturlielumi”). Ja nav ievérotas ieprickSminétas minimalas
prasibas, t. i., ja attiecigo zonu atdala pacélums vai ieplaka,
kuru robots nevar parvarét, vai pareja (eja) ir Sauraka par 70
cm (27,56 collam) starp abas pusés eso$o perimetra vadu,
tad konkréto zaliena zonu uzskata par ,Slégtu zonu”. ,Slégtas
zonas” atziméSanai izejoSais un ienakosSais perimetra vads
ir jauzstada taja pasa trasé ne vairak ka 1 cm (0,40 collu)
atstatuma viens no otra. Sada gadijuma robots nespés
patstavigi ieklat Saja zona un attiectba uz to ir jaievéro Tpasa
kartiba, kas aprakstita nodala ,Darba organizé$ana slégtajas
zonas”. Slégtas zonas samazina platibas kvadratmetrus,
kurus robots var noplaut patstavigi.
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4. Ja darba zonas iekSpusé vai arpusé atrodas ietve vai brauktuve, kas ir viena ITmenT ar zalienu, perimetra vads jauzstada 5
cm (1,96 collu) attaluma no ietves malas. Robots izbrauks mazliet arpus zaliena un noplaus visu zali. Ja ietve ir izgatavota no
metala vai ja teritorija ir kanalizacijas luka, duSas Gdenu uztvéréjs vai elektriskie vadi, perimetra vads ir jauzstada vismaz 30
cm (11,81 collu) attaluma no metala priekSmetiem, lai tie neradTtu traucéjumus robota darbibai un perimetra vada signalam.

_

Attéla ir sniegti darba zonas iekSpusé un arpusé esosu objektu pieméri un noraditi attalumi, kas jaievéro,
lai pareizi uzstaditu perimetra vadu. leziméjiet no dzelzs vai citiem metaliem izgatavotu priek§metu (noteku
luku, elektribas pieslegumu utt.) robezas, lai noverstu perimetra vada signala traucéjumus.

J

Ja darba zonas iekSpuse vai arpusé atrodas $keérslis, pieméram, ietves mala vai siena, perimetra vads jauzstada vismaz 35 cm
(13,78 collu) attaluma no Skersla. Ja nevelaties, lai robots ietriektos SkérslT, tad ir japalielina attalums starp perimetra vadu un
8kersli, uzstadot perimetra vadu vismaz 40 cm (15,75 collu) attaluma no ta. Zali pie norobeZotas darba zonas malas un arpus
tas var noplaut ar zales trimeri vai krimgriezi.

35cm.
/13,78 "

35cm.
/13,78 "

35cm.

/13,78 " \

Ja darba zonas iekSpusé vai arpusé ir pukudobe, dzivZogs, augi ar izvirzitam sakném, mazi gravisi (2-3 cm lieli) vai 2-3
cm augstas apmales, perimetra vads ir jauzstada vismaz 30 cm (11,81 collas) attaluma no Skérsla, lai nepielautu bojajumu
nodari8anu robotam vai 8kérslim.

Parejo zali darba zonas iekSpusé var noplaut un nolidzinat ar zales trimeri vai kramgriezi.

- 30 cm.
Izvirzitas saknes /11,81

30 cm.

30 cm. /11,817

/11,817 (;/27
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Ja darba zonas iekSpuse vai arpuse ir peldbaseins, dikis, krauja, gravis, pakapieni vai koplietoSanas celi, kas nav norobezoti
ar viegli Skérsojamu zogu vai sienu, perimetra vads ir jauzstada vismaz 90 cm (35,43 collu) attaluma no to malas. Lai perimetra
vadu varétu uzstadit iespejami tuvu applaujamas platibas malai, ieteicams iertkot grati Skérsojamu Zogu, ja $ada platiba
atrodas blakus koplieto§anas zonam, vai vismaz 15 cm augstu Zogu visos pargjos gadijumos. Sada gadtjuma perimetra vadu
bis iespéjams uzstadTt iepriek§éjos punktos minétajos attalumos.

_

Ruprgi ieverojiet rokasgramata minétos attalumus un slipuma robezvértibas, lai nodroSinatu robota pareizu
uzstadiSanu un darbibu. Nogazu vai slidenas zemes gadijuma attalums ir japalielina par vismaz 30 cm (11,81
collu).

p-

90 cm.
/135,44 ¢

90 cm.
/35,44 «

Darba zona esoSie skeérsli, kas ir izturigi pret triecieniem, pieméram, koki, krimi vai mieti bez asam malam, nav janorobezo.
Robots atdursies pret 8keérsli un maints kustibas virzienu. Tomer, ja nevélaties, lai robots atdurtos pret Skérliem, un vélaties
nodrosinat droSu un klusu darbibu, tad visi nekustigie Skérsli ir janorobeZo. leslipi Skérsli, pieméram, pukupodi, akmeni vai koki
ar saknem virs zemes, ir janorobezo, lai aizsargatu griezéjasmeni un pasus Skérs|us.

Lai iezimétu Sker§la robeZu, ieziméSana jasak ar $kérslim tuvako perimetra argjo punktu, uzstadot perimetra vadu skérsla
virziena, apkart tam un péc tam novietojot vadu pretéja virziena tieSi blakus Skérsla virziena verstajai ITnijai, precizi ieverojot
iepriekSejos punktos minétos attalumus. Sker§la virziena un pretéja virziena verstais vads janostiprina uz viena un ta pasa
mietina, lai robots varétu parvietoties gar perimetra vadu.

Lai robots darbotos pareizi, parklaSanas posma minimalajam garumam ir jabat 70 cm (27,56 collas), lai robots varétu parvietoties
sistematiski.
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PERIMETRA VADA UZSTADISANA

Perimetra vadu var ierakt zemé vai novietot virs tas. Ja Jums ir vadu
ITniju ieklaSanas masina, lielakas aizsardzibas nodroSinasanai
vadu ir ieteicams ierakt zemé.
Pretéja gadijuma uzstadiet vadu uz zemes ar komplektacija perimetra vads
ieklautajiem mietiniem turpmak aprakstitaja veida.

®

(/

Perimetra vada uzstadiSana jasak no vietas, kur
ir novietota uzlades stacija, ieplanojot vairakus
papildu metrus, lai platibu varétu samazinat, veicot
pievienoSanu baroSanas blokam uzstadiSanas
nosléguma posma.

Uz zemes novietots vads
Noplaujiet zali iesp&jami zemu ar zales trimeri vai krimgriezi visas %
&

vada izvietoSanas trases garuma. Tadéjadi vadu bis vieglak uzklat

uz zemes un tiks samazinats risks, ka robots sabojas izolaciju. LVENA ZONA

Parejas platums ma

1. Vads jauzstada pulkstenraditaju kustibas virziena visas trases par 70 cm (27,56 cc

garuma un janostiprina ar iekartas komplektacija ieklautajiem
mietiniem, ieverojot ne vairak ka apméram 100 cm (39,37 collu)
atstatumu starp mietiniem. Vadam ir jabat saskaré ar zemi, lai
robots to nesabojatu, pirms vads apaug ar zali.

- Perimetra vada uzstadiSanas laika jaievéro uzstadiSanas
virziens apkart puku dobém, t. i., pretgji pulkstenraditaju
kusttbas virzienam.

- lzliektos posmos nedrikst pielaut vada sapiSanos, tam ir
jabat vienmeérigi izliektam (20 cm radiusa).

Zeme ierakts vads
1. lzrociet zemé vienmérigu padzilingjumu (apméram 2-3 cm jeb 0,787-1,181 colla).

2. Uzstadiet vadu pulkstenradttaju kustibas virziena visas trases garuma dazu centimetru dziluma. Vads ir jaievieto ne dzilak
par 5 cm, lai nepasliktinatu robota uztverama signala kvalitati un stiprumu.

3. Vada ieklaSanas laika dazas vietas to var bt nepiecieS§ams nostiprinat ar iekartas komplektacija ieklautajiem mietiniem, lai
péc apbérSanas ar zemi tas paliktu sava vieta.

4. Apberiet visu vadu ar zemi un parliecinieties, ka tas zemé ir nospriegots.
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Perimetra vada savienoSana.

Ja uzstadiSanas pabeigSanai ir nepiecieSams veél viens perimetra

vads, ir jaizmanto originalais savienojums.

levietojiet katra vada galu savienojuma un parliecinieties, ka vadi
ir pilnTba ievietoti un vadu gali ir redzami katra pusé. Nospiediet
lejup augsdala esoSo galvinu visa tas garuma, izmantojot knaibles.

J R —

- Drosa un pareiza elektribas piesl‘éguma
izveidoSanai drikst izmantot tikai originalos
savienojumus.

- Nedrikst izmantot izolacijas lenti vai citus
savienojumu veidus, kas nenodroSina
pienacigu izolaciju (uzgalus, spailes utt.). Péc
noteikta laika augsné esosais mitrums izraisa
perimetra vada oksidéSanos un darbibas
traucéjumus.

UZLADES STACIJAS UN BAROSANAS BLOKA UZSTADISANA

Bridinajums - ieverojiet piesardzibu!

Pirms apkopes darbu veik§anas robots ir jaatvieno
no elektrotikla.

Barosanas bloks ir  janovieto bérniem
neaizsniedzama vieta. Pieméram, vairak neka 160
cm (63 collu) augstuma.

Savienojuma ar uzlades staciju kabeli nedrikst
saisinat vai pagarinat, kabela parpalikums ir
jasaloka astotnieka forma, ka redzams attéla.

Uzstadamais perimetra vads nedrikst but 1saks
par 50 m, nepiecieSamibas gadijuma sazinieties ar
tuvako klientu apkalpo$anas centru.

—

Nonemiet aizsargkarbu (L).

Novietojiet uzlades staciju ieprieks izvéléta vieta.

PN

Minimalais
augstums
160 cm
(63,00 collas)

levietojiet perimetra vadu (M) ar vadotni uzlades stacija. Nogrieziet lieko perimetra stiepli apméram 5cm virs savienotajiem.

Pievienojiet stacijas ienako$o vadu raidTtaja (T) sarkanajai spailei. Pievienojiet stacijas izejoso vadu melnajai spailei.

- - . - s ba . . . v .
Spailes izmanto tikai originala perimetra vada pievienosanai.

protecéo (L)

O

1
i
&
i

[}

" terminal vermelho

transmissor (T)
O
i=1
j=1
<=

[
I

=

---------- fio perimétrico (M)
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5. Nostipriniet uzlades staciju (N) uz zemes ar mietiniem (P). Ja
nepiecieSams, nostipriniet uzlades staciju ar enkurskrivem
Q).

6. Uzstadiet baroSanas bloku (A). e O _—— Stravas barosanas B
bloks (A)

7. Pievienojiet uzlades stacijas (N) elektribas vadu (E) baroSanas

blokam (A). 8 1]

Raiditajs (T) 1

8. levietojiet baroSanas bloka (A) vada kontaktdaksu elektribas

rozete.

Perimetra vads

9. Ja sak mirgot raiditaja LED signallampina, pieslegums ir veikts
pareizi. Ja signallampina nemirgo, ir janoskaidro darbibas Elektribas vads (E) ™.
traucéjuma iemesls (skatTt nodalu , TraucgjummekiéSana”). :

Minimalais augstums
160 cm (63,00 collas)

10. Uzstadiet aizsargkarbu (L) atpakal vieta. i
Uzlades -
stacija (N) ------.esiieao el

AKUMULATORA PIRMREIZEJA UZLADE

1. levietojiet robotu uzlades stacija.

2. Nospiediet pogu ,ON” un pagaidiet dazas sekundes, I1dz
robots ir pilnTba ieslédzies. levadiet paroli (ja sistéma pieprasa)
(skattt nodalu ,Paroles ievadi$ana”). Ja displeja joprojam ir
redzami informativie pazinojumi, nospiediet pogu ,Enter”.

3. Péc dazam sekundém displeja paradisies pazinojums
LCHARGING” (,NOTIEK UZLADE”). Péc tam displeja secigi
tiks paradrtta cita informacija:

- nedeélas diena, datums;

- ieprogrammeétie darba laiki;

- darbalaiks, kopégjais darbalaiks;
- informacija par akumulatoru.

POGA “PLAY/PAUSE”

POGA “ON’

4. Nospiediet pogu ,PLAY/PAUSE” (,IEDARBINASANA/
PAUZE”). Displeja paradisies funkcijas nosaukums ,PAUSE”
(,PAUZE"). Tiks uzsakts akumulatoru uzlades cikls.

5. Péc uzlades pabeigSanas robotu var ieprogrammeét sakotnéjai
iedarbinasanai (skattt nodalu ,Programmésanas reZims”).

_

Pirms pirmas lietoSanas reizes akumulators vienmér ir jauzlade vismaz ¢etras stundas.
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REGULESANA

REGULESANAS IETEIKUMI

_
Regulésana lietotajam ir javeic Saja rokasgramata aprakstitaja kartiba. Nedrikst veikt nekadus regulésanas

darbus, kuri nav skaidri aprakstiti Saja rokasgramata. Jebkadus 1pasus reguléSanas darbus, kuri nav skaidri
noraditi Saja rokasgramata, drikst veikt tikai razotaja pilnvarota apkalpoSanas centra personals.

PLAUSANAS AUGSTUMA REGULESANA

Pirms asmens plauSanas augstuma noreguléSanas parbaudiet, vai robots ir pilnTba izslégts (skattt nodalu ,Robota pilniga
izslegsana”).

_

Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu rokas.

1. Apgrieziet robotu otradi un novietojiet tada veida, lai neizjuktu
parsegs.

2. Pagrieziet skruvi (E) pulkstenraditaju kustibas virziena ar
iekartas komplektacija ieklauto atslegu.

3. Paceliet vai nolaidiet griezéjaparatu (D), lai noregulétu to
vélamaja plauSanas augstuma. lestattto augstumu var
izmérTt, izmantojot uz komplektacija ieklautas atslegas esoSo
skalu ar iedalam.

¢ R —

Ar robotu nedrikst plaut zali, kas ir vienu centimetru
(0,40 collas) augstaka par griezéjasmeni.
Pakapeniski samaziniet plausanas augstumu. Ir
ieteicams samazinat augstumu par vismaz 1 cm
(0,40 collam) reizi viena vai divas dienas, lidz ir
sashiegts piemérotakais augstums. \

4. Peéc reguléSanas pabeigSanas skrive (E) ir japievelk pretéji
pulkstenradttaju kustibas virzienam.

5. Pagrieziet robotu atpakal ta darba stavokIT.
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LIETOSANA UN EKSPLUATACIJA

LIETOTAJA PIENAKUMI

_

- Pirms robota pirmas izmantoSanas reizes ir rupigi jaizlasa rokasgramata un japarliecinas, ka ta ir
pilniba izprasta, jo 1paSi visa informacija par droSibu.

- lekartu drikst izmantot tikai razotaja noteiktajiem mérkiem. Aizliegts veikt jebkadas ierices parbuvi
citadu ekspluatacijas 1pastbu iegusanai.

- Nekada gadijuma nav ieteicams izmantot robotu un ta atbalsta iekartas sliktos laika apstaklos, jo Tpasi
ja pastav zibenosanas risks.

ROBOTA KOMANDU APRAKSTS

Attela ir redzams vadibas pogu izvietojums uz masinas. e A
A.DISPLEJS: ievadizvades ierice, kura redzamas visas
funkcijas. O v~ — — — POGA “STOP” ())
B. ,,ON” (,IESLEGT”): zales plavéja ieslegdanas poga. =SS L L8 - - - POGA“-"(H)
C. ,OFF” (,IZSLEGT”): robota izslégSanas poga, péc tas ( : o -
nospie$anas displejs nodziest. | RNy~~~ - POGA (@) "ENTER" (IEVADIT")
~ & = — - - POGA“+"(F)
D. ,,PLAY/PAUSI%” (,,!EI?ARI_BINASAN{-\/PAUZI.E”)V: poga vzéles _______ POGA “PLAY/PAUSE” (D)
plaveja aptureSanai, displeja parsleégsanai gaidisanas rezima, (“IEDARBINASANA/PAUZE”)
ka ar1 zales plavéja programmés$anai. Lai atkal iedarbinatu | [EENESTEErEs — — — POGA “ON” (B) (IESLEGT")
zales plavéju, poga janospiez vélreiz. Ja pogu nospiez, kameéer | ST S = _ _ POGA “HOME/WORK” (E)
notiek zales plavéja uzlade, zales plavéjs neatsaks darbu, (‘SAKUMS/DARBS”) .
iekams ta netiks nospiesta vélreiz un displeja nebis nodzisis | [EEEENO mmmm_ ~ ~ ~ POGA “OFF” (C) (‘1ZSLEGT")
pazinojums ,PAUSE” (,PAUZE”).
E. ,HOME/WORK” (,SAKUMS/DARBS”): §T poga janospiez, * SIS TASTATURAS APRAKSTS
L IR SNIEGTS TIKAI KA PIEMERS. )

ja ir nepiecieSams, lai zales plavéjs atgrieztos uzlades stacija
un uzsaktu akumulatoru uzladi. Ja to nospiez, kamér notiek
robota uzlade, robots partrauc uzladi un atsak darbu.

F. POGA ,+”: darba laika ST poga janospiez, lai atkal ieslégtu nazi, kas ieprieks ir bijis apturéts. Programmésanas laika So pogu
izmanto izvélné redzamo vértibu palielinasanai.

G. ,ENTER” (,IEVADIT”): nospiezot 0o pogu darba laika, ieslédzas spiralveida kustibas funkcija. Programmésanas laika ar
80 pogu apstiprina un ievada atmina izvéléto funkciju.

H. POGA ,,-”: nospiezot $o pogu darba laika, tiek apturéts asmens. Programmeésanas laika $o pogu izmanto izvélné redzamo
vérttbu samazinasanai.

l. ,,STOP”: &1 poga janospiez, lai pilntba apturétu zales plavéju. Ta jaizmanto tikai tdlTtéja apdraudéjuma gadijuma un robota
tehniskas apkopes veikSanai.

PIEKLUVE IZVELNEI

Robota funkcijas var ieprogrammet, izmantojot dazadas funkcijas katra izvelné. Tabula ir sniegts pieejamo izvélnu un to funkciju
saraksts.
Robota programmés$anu veic $adi:

+ Paceliet ekrana aizsargu.

+  Nospiediet pogu ,ON” (,IESLEGT”) un pagaidiet dazas sekundes, |Tdz robots bis pilniba ieslédzies. levadiet paroli (ja
sistéma pieprasa) (skatit nodalu ,Paroles ievadi$ana”). Ja displeja joprojam ir redzami informativie pazinojumi, nospiediet
pogu ,Enter” (,IEVADTT”).

Ja robots ir ieslégts, kamér tas atrodas uzlades stacija, peéc dazam sekundém displeja paradisies pazinojums ,CHARGING”
(,NOTIEK UZLADE”), péc tam ir janospiez poga ,PLAY/PAUSE” (,IEDARBINASANA/PAUZE").

Displeja paradisies funkcijas nosaukums ,PAUSE” (,PAUZE”).

Nospiediet pogu ,ENTER” (,IEVADIT”). Atvérsies programmésanas izvélne, un displeja paradisies funkcijas nosaukums
SSETTINGS” (,JESTATIJUMI”).
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NAVIGACIJA

Programmeésanas izvélnes parlukoSanas noradijumi:

- “4” un “”: ar §Tm pogam var secigi parlukot izvélnes vienumus vai mainTt redzamas funkcijas verttbu.

- “ENTER” (“IEVADIT"): ar $o pogu atver izvélnes nakamo |Tmeni vai apstiprina un ievada atmina displeja redzamo vértibu un
pariet uz nakamo funkciju. ;

- “PLAY/PAUSE” (“lIEDARBINASANA/PAUZE”): ar 0 pogu var atgriezties uz iepriek$gjo izvélnes Iimeni Iidz pilnTgai izie$anai
no programmeésanas rezima.

- “OFF” (“IZSLEGT”): ar $o pogu izslédz robotu, neapstiprinot pédéjo paradito funkciju.

Izvélnei ir hierarhiska struktira. Turpmak sniegts ievada apkopojums par pieejamajam programmésanas funkcijam. Pilnigs
katras funkcijas skaidrojums ir sniegts nakamajas lappusés péc plusmas diagrammas.

Ar zvaigzniti atzimeétas funkcijas ir pieejamas tikai daZiem modeliem. Skatit tabulu “Tehniskie dati”.

Nosaka darbibas kartibu lietus Enable

Rain sensor <o
gadijuma Disable

Applaujamas platibas iespéjosana vai Enable

Auto setup () atspéjosana atpaziSana Disable

Robota atgrie$anas uz uzlades staciju Follow wire

Back to recharge L
veida izvele V-Meter (*)

N
[T I 11

Date Datuma iestatiSana |
Time Datuma iestati$ana |
—| Week |—| Darbadienu un dikstaves dienu ieprogrammeésana |

|
[

Work Schedule 1 Nosaka robota pirmo darba laiku

— Work Schedule 2

Il

Nosaka iespé&jamas 3 papildu zonas iestatijumus

—| Second. Area 1

Nosaka iesp&jamas 1. papildus zonas
iestatijumu, norada §is zonas izméru,
attalumu no uzlades stacijas un
virzienu tas sasniegSanai

Percentage

Distance

Nosaka iesp&jamas 2. papildus zonas
iestatijumu Direction

—| Second. Area 2
—| Second. Area 3*

Nosaka iespéjamas 3. papildus zonas Mode(*)
iestatijumu

L1
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—| Change password |—| Paroles iestatiSana |
Paroles ievadiSanas robota Enable
—| Start password I— ieslegSanas bridi pieprasijuma -
iestatisana Disable
Ja 81 funkcija ir iespéjota, tad pirms Enable
—| Lock keyboard I— pieklusanas robota funkcijam bus :
jaievada parole Disable

- Robota automatiskas darbibas
— Automatic — iestati$ana
* Nosaka darba ciklu slégtaja zona
Closed area (°) Laiks bez uzlades stacijas

Language options

—| Language |—| Lietotaja izvelnes valodas iestatiSana |
; & 5 DD/MM/YY
Date format Datuma |9vad| Sanas formata
iestatiSana MM/DD/YY
—| Time format |—| Laika ievadiSanas formata iestatiSana }—[%
- Attalumu mérvienibas darbam Meters
Distance format papildu zonas iestati$ana
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IESTATIJUMI. PROGRAMMESANAS REZIMS

RAIN SENSOR: Funkcija robota iestati$anai darbam lietus apstaklos.

RAIN SENSOR:
e Enable: lietus gadijuma robots atgriezas uzlades stacija un parslédzas

akumulatora uzladéSanas rezima. Péc uzlades pabeigSanas robots atsaks
plausanu tikai gadTjuma, ja lietus bus beidzies.

* Disable: robots turpinas plausanu art lietus laika.. @

AUTO SETUP: (pieejama tikai dazam modifikacijam, skatit ,Tehniskos
raksturlielumus”) robota plau$anas laika automatiskas samazina$anas atkariba
no zaliena stavokla funkcija.

* Enable: robots samazina darba laiku atkartba no zaliena stavokla. Péc
zaliena noplau$anas ma$ina automatiski iestata dTkstaves periodu, par kuru
tiek atlikta nakama izbrauk$ana no uzlades stacijas. Tomér robots stradas
iestatitajos darba laikos.

* Disable: robots stradas atbilstoSi iestatitajam laikam un I1dz izladésies
akumulatori.

BACK TO RECHARGE: robota atgrieSanas uz uzlades staciju veida izvéle.

DATE DD/MM/YY
1. “Follow wire”. Robots atgriezisies uzlades stacija, virzoties ar riteniem gar MON 00/00/00
vienu vai otru perimetra vada pusi.

2. “V-Meter”. Robots parvietosies gar perimetra vadu apméram dazu centimetru
ITdz viena metra (3,2 pédu) attaluma, saskaroties ar izliektajiem posmiem, I1dz @

atpazts atsaukSanas uz uzlades staciju punktu. SkatTt nodalu “Uzstadi$ana”.
DATE: datuma iestatiSanas funkcija.

TIME: laika iestati§anas funkcija.
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DARBA GRAFIKI. PROGRAMMESANAS REZIMS

WEEK: robota nedélas darbadienu programmésanas funkcija.
Kursors automatiski novietojas zem burta “M”, kas apzimé pirmdienu (“Monday”). WEEK MTWTFSS
Dienu vertibas iestatijums “1111111” nozimé, ka robots stradas katru dienu. MON 1B11B11

lestatTjums “0000000” nozimé, ka robots nestradas neviena nedélas diena.

- Vertiba 1: robota darbadiena.

- Vertiba 0: robota dikstaves diena.

- Vertiba B: robota darbadiena. Pirms darba cikla izpildes robots
noplaus zali gar malam. Ir ieteicams nemainit biezuma nokluséto
vertibu.

T —

Lai iegutu vislabakos robota darbibas rezultatus, ir ieteicams
ieprogrammeét robotu darbam katru dienu.

WORK SCHEDULE 1: pirma darbalaika iestatiSanas robota darba diena funkcija.
Kursors automatiski novietojas zem pirmas laika norades (pieméram, 10.00 I1dz
13.00). lestatiet darba sakSanas un beigSanas laiku. Laika iestattjums ,00.00 —
00.00” nozTme, ka robotam nav jastrada saskana ar 1. darba grafiku. Vertiba jau
ir ievadTta. Ja ir ievadTts nepareizs laiks, pieméram, ja ievaditais laiks parklajas
ar otro noradrto darbalaiku vai sakuma laiks ir noradits péc darba beig$anas
laika, atskanés skanas signals un robots atiestatis noradtto veértibu.

WORKING TIME
00:00-00:00

WORK SCHEDULE 2: otra darbalaika iestati$anas robota darba diena funkcija.

I T—

Ja nepiecieSams iestatit papildu zonas, tad ieteicams
ieprogrammét abus darba grafikus, lai palielinatu teritorijas
applausanas bieZzumu.

Lai robots pareizi darbotos, ir svarigi iestatit laiku. Darba grafiku iestatiS8anu ietekmé daudzi faktori, pieméram, papildu zonu
skaits, robota akumulatoru skaits un jauda, zaliena sarezgitiba, zalaugu veids utt. Kopuma darba stundu skaits ir mazliet
japalielina, ja paredzéta darzu plausana papildu zonas, kuras ir daudz skerslu, un sarezgrtas zonas. Tabula ir sniegti aptuvenie
laiki robota konfiguré$anai pirmaja lietoSanas reize.

NB. Visam nedélas dienam jaiestata “1” — “Darbadienas.”

Modelis m?2 (ft?) ‘ 1. laiks ‘ 2. laiks
150 (1615) 11:00 11:50
300 (3230) 11:00 11:50 15:00 15:50
7030BA0
400 (4304) 10:00 16:00
500 (5380) 10:00 19:00
300 (3230) 11:00 12:40
7030DEO 500 (5380) 11:00 12:30 15:00 16:30
800 (8608) 10:00 12:00 15:00 17:00
400 (4304) 10:00 12:00
7030ELO 800 (8608) 10:00 12:00 15:00 17:00
1100 (11836) 09:00 20:00
800 (8608) 10:00 12:00 15:00 17:00
7030EPO, 7030ES0 1200 (12912) 10:00 13:00 17:00 20:00
1600 (17216) 09:00 22:00
7030ES0 2000 (21520) 08:00 23:00
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PAPILDU ZONAS. PROGRAMMESANAS REZTMS

Ja applaujama plattba ietver papildu zonas atbilstoSi nodala ,Darba zonu sagatavo$ana un robezu ieziméSana” sniegtajai
definicijai, tad ir nepiecieS8ams ieprogrammeét papildu zonas, lai robots zinatu, ka tajas ieklat un cik biezi tas ir nepiecieSams.

SECONDARY AREA: automatiskas plau$anas papildu zona iestatiSanas funkcija.

- Procentuala dala: applaujamas papildu zonas lieluma
attiectba pret visu zaliena platibu iestatiSana. Tabula ir |1
sniegtas norades par papildu zonas iestatiSanu: $ Galvena zona

t

<

* 10% nozimé loti mazu platibu. SESSGEEESSS == E“"«"“‘, !
--«--
1
* 30% nozime platTbu, kas veido apméram vienu tre$dalu no H
visa darza. }
1
* 50% nozimé plattbu, kas veido apméram pusi no visa i r=ph-a
darza. Lemmmeppmmad *-
* 80% nozimé papildu zonu, kas ir lielaka par galveno zonu. ) ig&i?‘é%‘fwz-ﬁ“ i

\

2.6)apildu zona
(20%, 30MT, pretéji -
pulksfergradltalu kustibas virzienam)

* 100% nozTmé, ka robots ikreiz péc izbraukSanas no uzlades
stacijas parvietosies gar perimetra vadu, lai noplautu
papildu zonu.

> Pretéji pulkstenradTtaju
L kusttbas virzieham

ustibas virziena)

r=—--- Ph=mmmmmme P m e B mmm e e

i
{

a
ulkstenraditaju *

Q--«-----«---:

> Pulkstenradttaju
kustibas virziena

- Distance: ar 8o funkciju iestata attalumu, kadu robotam ir nepiecieS§ams nobraukt, lai sasniegtu papildu zonas iek$ejo dalu,
parvietojoties gar perimetra vadu. Ir ieteicams nomérTt pusi no papildu zonas garuma, lai nodrosinatu, ka robots sak stradat

§adas zonas ieksSpuseé.

- Direction: norada 1sako marsrutu noklaSanai papildu zona. Virzienu var noteikt pulkstenradttaju kustibas virziena vai pretéji
tam. Robots péc izbraukSanas no uzlades stacijas parvietosies gar vadu noteiktaja virziena, lai noklttu papildu zona.

- Mode: norada noklu8anas papildu zona reZzimu. Ja darza perimetra vada tuvuma (mazak neka 2 m attaluma) ir daudz
skers|u vai Sauras gruti Skérsojamas zonas (Saurakas par 2 m), kuras apgratina piekluvi papildu zonam, tad ir jaizmanto vada

signala uztverSanas rezims. Visos paréjos gadijumos jaiestata “V-Meter” rezims.

* “Follow wire”. Robots iekllst papildu zona, parvietojoties virs perimetra vada.

e “V-Meter”. reZims. Robots iek|Ust papildu zona, parvietojoties gar perimetra vadu apméram dazu centimetru I1dz viena

metra (3,2 pédu) attaluma.

SECONDARY AREA 2: automatiskas plausanas 2. papildu zona iestati$anas funkcija. So iestatTjumu konfiguré tada pasa veida

ka 1. papildu zonai.

SECONDARY AREA 3: (37 funkcija ir pieejama tikai daZam modifikacijam, skatTt nodalu , Tehniskie raksturlielumi”). Automatiskas
plauSanas 3. papildu zona iestatiSanas funkcija. So iestatTjumu konfiguré tada pasa veida ka 1. papildu zonai.

DROSIBA. PROGRAMMESANAS REZIMS

CHANGE PASSWORD: paroles iestatiSanas vai nomaint$anas funkcija.

- No: ievadTto paroli nav nepiecieSams maintt.

- Yes: ievadtt vai nomainTt paroli, kas tiks izmantota robota iedarbinaSanai. Tiks pieprasTts ievadit Sadu informaciju:

* password: ievadiet iepriek§éjo paroli (razotaja iestatita nokluséjuma parole ir 0000);
* new password: ievadiet jauno paroli. Parolei jaatSkiras no 0000.

* repeat password: vélreiz ievadiet jauno paroli.
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Lai iestatitu vai nomainitu paroli, vispirms ir jaievada iepriekSéja parole un tikai péc tam jaievada jauna
parole. lekartas pirkuma bridi razotaja izveidota parole sastav no ¢etriem cipariem (0000).

_

Paroles ievadisanas laika tiks pieprasits atkartoti ievadit paroli, lai nodrosinatu, ka ta ir iestatita pareizi. Lai
neaizmirstu paroli, izvélieties ciparu kombinaciju, ko viegli atceréties.

START PASSWORD: ST funkcija nosaka, vai parole ir jaievada ikreiz, kad robotu iedarbina péc ilgsto$as dikstaves perioda
(pieméram, péc uzglabasanas ziemas laika).

- No: nav nepiecieSams ievadtt paroli katra robota ieslégSanas reizé€. Robots pieprasTs paroli §a iestattijuma apstiprinasanai.

- Yes: parole bus jaievada ikreiz, kad robots tiks ieslégts.

DARBIBAS REZIMS. PROGRAMMESANAS REZIMS

Robota darbibas rezima iestatiSanas funkcija. P&c izslégéanas robots automatiski parslédzas AUTOMATISKAJA darba rezima.

* Automatic: parastais darbibas rezims. Robots uztver perimetra vada signalu un atgriezas uzlades stacija, kad tas ir
nepiecieSams.

* Closed area: darbTbas rezims slégtas zonas bez uzlades stacijas. Par pareizu $a reZima izmantoSanu lasit nodala ,ROBOTA
IZMANTOSANA SLEGTAS ZONAS BEZ UZLADES STACIJAS.”

VALODAS OPCIJAS. PROGRAMMESANAS REZIMS

LANGUAGE: pazinojumos un lietotaja izveIné lietojamas valodas izvéles funkcija. Dazadas opcijas var parlakot ar pogam “+”
vai “-” un apstiprinat ar pogu “ENTER” (“IEVADIT”).

* DATE FORMAT
* TIME FORMAT
* DISTANCE FORMAT

Ar §Tm funkcijam var personalizét datumu, laiku un attaluma mérvienibu.

SAKOTNEJA IEDARBINASANA. AUTOMATISKAIS REZIMS

Automatiskais cikls tiek iedarbinats sakotnéjas ieslégSanas laika vai péc ilgstosSas dikstaves.

1. Parbaudiet plaujamo zalaugu augstumu, vai tas atbilst robota pareizas darbtbas priekSnosacijumiem (skatit nodalu
“Tehniskie raksturlielumi”).

2. Noregulgjiet vélamo plauSanas augstumu (skatTt nodalu “Plausanas augstuma reguléSana”).

3. Parbaudiet, vai darba zona ir pareizi ieziméta un ka nav nekadu traucék|u robota pareizai darbibai, ka ir noradits nodala
“Darba zonu sagatavoSana un robezu iezimésana” un nakamajas nodalas péc tas.

4. levietojiet robotu uzlades stacija.
5. Nospiediet pogu “ON” (lIESLEGT”) un pagaidiet dazas sekundes, |7dz robots bas pilnTba ieslédzies. levadiet paroli (ja

sistéma pieprasa) (skattt nodalu “Paroles ievadiSana”). Ja displeja joprojam ir redzami informativie pazinojumi, nospiediet
pogu “Enter” (“levadtt”).

6. Ja robots tiek ieslégts pirmo reizi, tad ir nepiecieSams ieprogrammét iestattjumus. Tacu, ja robots tiek ieslégts péc ilgstoSas
dikstaves, tad ir nepiecieSams parbaudtt, vai ieprogrammeétas funkcijas atbilst applaujama zaliena faktiskajam stavoklim
(pieméram, dikstaves laika ir ierikots peldbaseins, iestaditi jauni augi utt.) (skattt nodalu “Programmésanas rezZims”).

7. Péc dazam sekundém displeja paradisies pazinojums “CHARGING” (“NOTIEK UZLADE”).

8. Robots uzsaks zaliena plausanu atbilstosi ieprogrammétajiem rezimiem.

9. Péc ilgstosam lietavam parbaudiet, vai nav izveidojusas lielas pelkes. Ja ir izveidojusas pelkes, teritorija ir jasakarto vai ar1
robotam jaieslédz rezims “Pause” (“Pauze”).
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ROBOTA PILNIGA IZSLEGSANA

Lietoanas laika robotu var bat nepiecie$ams apturét. Parastos apstaklos robotu var apturét, nospiezot pogu ,OFF” (,IZSLEGT").
Apdraudéjuma gadTijuma vai tehniskas apkopes darbu izpildes laika robots ir pilntba jaizsledz, lai nepielautu asmens patvaligu
m iedarbinasanu. Lai apturétu robotu, nospiediet pogu ,STOP". Atvienojiet elektribas kontaktdaksSu no elektribas rozetes.

T ——

Robots ir pilniba jaizsledz tehniskas apkopes un
remonta darbu veikSanas laika (pieméram, asmens
nomaina, tiriana utt.).

~

POGA “STOP” (A)
Darb1bas izpilda §ada kartiba:
- novietojiet robotu applaujamaja teritorija;

- nospiediet pogu ,ON” (,IESLEGT”) un pagaidiet daZas
sekundes, ITdz robots ir pilnTba ieslédzies. levadiet paroli
(ja sistema pieprasa) (skatit nodalu ,Paroles ievadiSana”).
Ja displeja joprojam ir redzami informativie pazinojumi,
nospiediet pogu ,Enter” (,levadit’). leslégsies displejs, péc
tam taja paradisies pazinojums ,Pause" (,Pauze”), robots ir
parslédzies pauzes rezima;

- nospiediet pogu ,PLAY/PAUSE” (,IEDARBINASANA/PAUZE");

Ja robots ir ieslégts arpus applaujamas platibas, asmens motors
neieslégsies, un péc Tslaicigas signala mekléSanas displeja
paradisies pazinojums ,OUT OF BORDER" (,ARPUS IEZIMETAS
TERITORIJAS”). Nospiediet pogu ,OFF" (,IZSLEGT”), novietojiet
robotu applaujamas platibas iekSpusé un vélreiz veiciet minétas
darbTtbas.

AUTOMATISKA ATGRIESANAS UZLADES STACIJA

Robots partrauc darba ciklu $ados gadijumos:

- Darba laika beigas: darba laika beigas robots automatiski atgrieZas uzlades stacija un atsak darbu tikai saskana ar
ieprogrammétajiem nosacTtjumiem (skatTt nodalu ,Programmeésanas rezims”).

- Lietus: jair ieslégta lietus sensora funkcija, lietus gadTjuma robots automatiski atgriezas uzlades stacija un atsak darbu tikai
saskana ar ieprogrammeétajiem nosactjumiem (skattt nodalu ,Programmésanas rezims”).

- Ir nepiecieSams uzladet akumulatoru: robots automatiski atgrieZzas uzlades stacija.
- Zaliens ir noplauts (81 funkcija ir iebuveta tikai dazam modifikacijam, skatit nodalu “Tehniskie raksturlielumi”): ja

robota sensors konstaté, ka zaliens jau ir noplauts, robots automatiski atgriezas uzlades stacija un atsak darbu tikai saskana
ar ieprogrammetajiem nosactjumiem (skatit nodalu ,Programmésanas reZims”).

ROBOTA IZMANTOSANA SLEGTAS ZONAS, KURAS NAV UZLADES STACIJAS

(Tikai daZiem modeliem, skatTt nodalu ,Tehniskie raksturlielumi”).
Robota iedarbinaSana darba slégta zona rezima, lai noplautu
slegtas platibas, kuras ir norobezotas ar perimetra vadu, tacu
kuras nav uzstadita uzlades stacija.

Bridinajums — ievérojiet piesardzibu!

Robotu drikst parvietot tikai ar iekartas
komplektacija ieklauto rokturi. Robotu nedrrkst
satvert aiz ta korpusa, ta parvietoSanai vienmeér
jaizmanto iekartas komplektacija ieklautais rokturis.

Novietojiet robotu darba zonas iekSpusé ne mazak ka 100 cm
(39,37 collu) attaluma no perimetra vada un no jebkadiem citiem
Skersliem.
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. Nospiediet pogu “ON” (lIESLEGT”) un pagaidiet daZas sekundes, 17dz robots
bus pilnTba ieslédzies. levadiet paroli (ja sistéma pieprasa) (skatit nodalu
“Paroles ievadisana”). Ja displeja joprojam ir redzami informativie pazinojumi,
nospiediet pogu “Enter”.

2. Displeja paradisies funkcijas nosaukums “PAUSE” (“PAUZE”).

3. Atveriet programmé8anas reZimu un izvélieties “WORK MODE” (“DARBA
REZIMS”). lzvélieties “CLOSED AREA” (“SLEGTA ZONA”), un displeja
paradisies pazinojums “CLOSED AREA — 60 Min” (“SLEGTA ZONA — 60
MIN”) (nokluséta vertiba).

CLOSED AREA
60 min
4. lestatiet minates ar pogu “+” vai “-”. @
5. Lai apstiprinatu, nospiediet pogu “ENTER” (“IEVADIT”).

6. Nospiediet pogu “PLAY/PAUSE” (“IEDARBINASANA/PAUZE”), lai izietu no
programmésanas izvélnes, un péc tam atkal iedarbiniet robotu. Péc iestatita
laika perioda robots pilnTba apstasies pie perimetra vada.

7. Robota normalu darbibu atjauno nodala “SAKOTNEJA IEDARBINASANA.
AUTOMATISKAIS REZIMS” aprakstTtaja karttba.

PAROLES IEVADISANA

Robotu var aizsargat ar paroli, ko veido Cetri cipari un ko lietotajs var iespéjot, atspéjot un personalizét (skatit nodalu
“Programmésanas rezims”).

1. Displeja paradas pazinojums:

PASSWORD
2. lestatiet pirmo ciparu ar pogu “+” vai “-”. 0000

3. Lai apstiprinatu, nospiediet pogu “ENTER” (“IEVADIT”). Kursors pariet uz

nakamo ratinu. @

4. Atkartojiet iepriekSminétas darbibas, lai iestatitu visus pargjos paroles ciparus.

Tagad robots ir gatavs lietoSanai.

DARBA LAIKA DISPLEJA REDZAMIE PAZINOJUMI

Darba laika robota displeja ir redzami $adi dati:

28m/min 2800rpm
- zales plaveja atrums; Battery 75%

- griezéjasmens atrums;

- akumulatora uzlades stavoklis procentuala izteiksme. @

Robota uzlades laika displeja ir redzams pazinojums “CHARGING” (“NOTIEK
UZLADE").

Arpus robota darbalaika displeja ir redzama nakamas planotas ieslég$anas diena
un laiks.
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ILGSTOSA DIKSTAVE UN IEDARBINASANA PEC TAS BEIGAM

Péc robota ilgstosas dikstaves beigam un pirms plauSanas sezonas sakuma ir nepiecieSams veikt virkni darbu, lai nodrosinatu
iekartas pareizu darbTbu péc lietoSanas atsaksanas.

1.

6.
7.

ledarbinasana pec dikstaves - B

Pirms robota iedarbinaSanas péc ilgstoSas dikstaves ir javeic
Sadas darbibas:

1.

2
3.
4

. Piesledziet elektroapgadi no elektrotikla.

. Nospiediet pogu ,ON” un pagaidiet dazas sekundes, I1dz

Pirms novietoSanas glabasana uz ziemas periodu ir pilntba jauzlade akumulators. Akumulators ir atkartoti jauzladée vismaz
reizi piecos ménesos.

Robots ir janogada pilnvarotajam izplatitajam kartéjas tehniskas apkopes veik$anai. Ir svarigi uzturét robotu laba darba
karttba. Kartgja tehniska apkope parasti ietver §adus darbus:

* robota, griezéjasmens un paréjo kustigo dalu pilntga nottridana;

* robota iekSpuses tiriSana;

* robota darbibas parbaude;

 dalu parbaude un vajadzibas gadijuma nolietoto dalu, pieméram, griezejasmens, motora suku (tikai robotiem ar suku
motoriem) nomaina;

¢ akumulatora stavokla parbaude;
* ja nepiecieSams, izplatTtajs var ar1 lejupieladét jaunu programmataru.
Kartigi nottriet robotu un uzlades staciju (skattt nodalu ,Robota tTrisana”).

Parbaudiet, vainoteiktas robota dalas, piemeram, griezéjasmens, nav nolietots vai bojats, izvertéjiet nomainas nepiecieSamibu.

Robots jaglaba aizsargata un sausa vieta 10° ITdz 20°C temperatara, kura tam neviens nevar piek|ut (bérni, dzTvnieki, tostarp
kur robota iekSpuse nevar ieklat sveSkermeni utt.). Robots jaglaba par 20°C zemaka temperatara, lai ierobezotu akumulatoru
pasizladésanos.

Atvienojiet elektribas vadu (A) no elekiribas rozetes.

Apsedziet uzlades staciju (C), lai taja neieklatu sveSkermeni (lapas, papTrs utt.) un aizsargatu kontaktplates.

levietojiet elektribas kontaktdakSu elekiribas rozeté.

levietojiet robotu uzlades stacija.

robots ir pilnTba ieslédzies. levadiet paroli (ja sistéma pieprasa)
(skattt nodalu ,Paroles ievadiSana”). Ja displeja joprojam ir
redzami informativie pazinojumi, nospiediet pogu ,Enter”.

Uzlades stacija (C)

Péc dazam sekundém displeja paradisies pazinojums
+LCHARGING” (,NOTIEK UZLADE").

Tagad robots ir gatavs lietoSanai (skattt nodalu
L,Programmeésanas rezims”).
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AKUMULATORA UZLADESANA PEC ILGSTOSAS DIKSTAVES

! Uzmanibu — bistami!

Robota akumulatoru nedrikst uzladet
spradzienbistama un ugunsbistama vide.

1.

Pieslédziet uzlades staciju elektrotiklam un parbaudiet, vai ir
notiritas kontaktplates.

levietojiet robotu uzlades stacija.

Nospiediet pogu ,ON” un pagaidiet dazas sekundes, [Tdz robots
ir pilnTba ieslédzies. levadiet paroli (ja sistema pieprasa) (skattt
nodalu ,Paroles ievadiSana”®). Ja displeja joprojam ir redzami
informativie pazinojumi, nospiediet pogu ,Enter” (,levadit”).

Péc dazam sekundém displeja paradisies pazinojums
LCHARGING” (,NOTIEK UZLADE").

Nospiediet pogu ,PLAY/PAUSE” (,IEDARBINASANA/PAUZE”)
(B). Tiks uzsakta akumulatoru uzladéSana.

Péc uzlades pabeigSanas (péc apméram seSam stundam)
nospiediet pogu ,OFF” (,IZSLEGT”") (C).

Robots jaglaba aizsargata un sausa vieta 10° I1dz 20°C

temperatara, kura tam nevar pieklat bérni, dzivnieki, tostarp
kur robota iekSpusé nevar ieklut sveSkermeni utt.

31

STOP _

RAIN SENSORS

POGA "PLAY/PAUSE” (B)
("IEDARBINASANA/PAUZE")

POGA "ON” (A) (IESLEGT”)

POGA "OFF” (C) (“IZSLEGT”)
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EKSPLUATACIJAS IETEIKUMI

Dazi noderigi ieteikumi par robota lietoSanu:

péc pietiekamas iepazisanas ar robota lietoSanas karttbu vienmér ir ieteicams pirms pirmas lietoSanas reizes veikt dazus
darba izméginajumus, lai apgutu komandas un galvenas funkcijas;

parbaudiet un pievelciet galveno dalu stiprinajuma skraves;
zaliens ir japlauj bieZi, lai nepielautu zales parmérigu augsanu;

ar robotu nedrikst plaut zali, kura ir vienu centimetru (0,40 collas) augstaka par griezéjasmeni. Ja zale ir |oti augsta, paceliet
griezéjasmeni augstak un pec tam nakamo dienu laika pakapeniski to nolaidiet;

ja zaliena ir uzstadita automatiska ddens smidzinataju sistéma, ieprogrammeéjiet robota atgrieSanos uzlades stacija vismaz
vienu stundu pirms smidzinataju ieslégsSanas;

parbaudiet virsmas slipumu un parliecinieties, ka nav parsniegtas maksimalas pielaujamas robezveértibas, lai nepielautu
robota un Gdens smidzinataju sabojasanu;

robotu ir ieteicams ieprogrammeét tada veida, lai tas nestradatu vairak ka nepiecieSams, nemot véra ar1 zales augSanas
atdkirigo atrumu daZados gadalaikos, lai nevajadzigi nepasliktinatu zaliena stavokli un nesamazinatu akumulatora
kalpo$anas mozu;

robota lietoSanas laika japarliecinas, ka ta darba zona nav cilvéku (jo Tpasi bérnu, gados vecu cilvéku vai invaltdu) un
majdzivnieku, lai nepielautu droSibas riskus. Traumu riska samazinaSanai robots jaieprogrammé darbam piemeérotos dienas
laikos.

RaZotajs negaranté pilntgu saderTbu starp robotu zales plaveju un cita veida bezvadu sistemu, pieméram, talvadibas pulti, radio
raidTtajiem, dzirdes aparatiem, pazemes elektriskajiem noZzogojumiem dzivniekiem vai tamiTdzigi.

KARTEJIE TEHNISKAS APKOPES DARBI

IETEIKUMI PAR TEHNISKO APKOPI

_

Tehniskas apkopes darbu laika jalieto razotaja ieteiktie individualie aizsargIszekJIi, jo Tpasi stradajot ar
asmeni. Pirms jebkadu tehniskas apkopes darbu veikSanas parliecinieties, ka robots ir izslégts (skatit nodalu
»Robota pilniga izslegsana”).

PLANVEIDA TEHNISKAS APKOPES DARBI

Tehniskas apkopes

Biezums Atsauce

darba veids

Katru nedélu

B‘g:ggﬁb?;?;g{sﬂ%u Ja Skatt nodalu ,Robota tiriéana”

asmens ir saliekts vai |oti SkatTt nodalu ,Asmens
nodilis, nomainiet to. nomaina”

Asmens

Akumulatora uzlades spailes

Notiriet un nonemiet rasu

Skattt nodalu ,Robota tTriSana”

Kontaktplates

NotTriet un nonemiet rasu

Skattt nodalu ,Robota tTri$ana”

Lietus sensors

NotTriet un nonemiet rasu

Skattt nodalu ,Robota tiriSana”

sezonas beigas.

tehniskas apkalpoSanas
centra

Katru ménesi Robots NotTriet robotu Skattt nodalu ,Robota tTrisana”
Nogadajiet robotu apkopes - N
Reizi gada un plausanas | g\ oie veiksanai pilnvarota g?lg{;yg ﬂ?\!?e:jlgr%ti?f;éana

péc tas beigam”.
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ROBOTA TIRISANA

1. PilnTba izslédziet robotu (skatTt nodalu ,Robota pilnTga izslegsana”).

Bridinajums — ievérojiet piesardzibu!

Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu rokas.

2. Notrriet visas robota aréjas virsmas ar sukli, kas piestcinats ar remdenu tddeni un maigu mazgasanas Itdzekli. Pirms
lietoSanas kartigi izspiediet lieko tdeni.

Bridinajums - ievérojiet piesardzibu!

Izmantojot parak lielu tidens daudzumu, tas var ieklut iekarta un sabojat elektriskas dalas.

4. Nemazgajiet robota iekSpusi un nelietojiet idens augstspiediena struklu, jo Sadi var sabojat elektriskas un
elektroniskas dalas.

Bridinajums - ievérojiet piesardzibu!

Lai nepielautu neatgriezenisku bojajumu nodarisanu elektriskajam un elektroniskajam dalam, robotu nedrikst
dalgji vai pilntba mérkt tdent, jo tas nav udensizturigs.

5. Parbaudiet robota apaksdalu (griezejasmens un riteni), ar ' [
piemérotu birsti notTriet nosédumus un/vai atlikumus, kuri var
traucét robota pareizai darbtbai. | |
6. Notrriet no robota asajam malam zali un lapas.
7. Notiriet akumulatora ladéetaja (A) spailes, kontaktplates (B),

notiriet elektrisko kontaktu aplikumus un nosédumus ar sausu
lupatu un vajadzibas gaditjuma — arT ar smalku smilSpapiru.

Uzlades spailes (A) Kontaktpl:‘ates (B/)

8. Notrriet lietus sensoru (C), notTriet visus netirumus un rasu.

9. lIztiriet uzlades stacijas iekSpusi, lai aizvaktu visus uzkrajusos
atlikumus.
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TRAUCEJUMMEKLESANA

TRAUCEJUMMEKLESANAS NORADIJUMI

Turpmak sniegtas informacijas mérkis ir palidzét noskaidrot un novérst atteices un/vai darbibas traucéjumus, kuri var rasties
ekspluatacijas laika. Dazas atteices var noveérst lietotajs, savukart citu novérSanai var bt nepiecieSamas Tpasas tehniskas
prasmes vai zinaSanas, tapéc laboSanas darbus var veikt tikai kvalificéts personals ar atbilstoSu pieredzi attiecigo darbu
veikSana.

Bridinajums - ieverojiet piesardzibu!

Ja robotu ir nepiecieS§ams parbaudit, pilniba izslédziet robotu (skatit nodalu ,Robota pilniga izslegsana”), lai
novérstu asmens patvaligas ieslégSanas risku.

Darbibas traucejums

Anomalas vibracijas

Robots ir |oti skal$

lemesls

Bojats griez€jasmens

Veicamas darbibas

Uzstadiet jaunu asmeni (skatlt nodalu ,Asmens
nomaina”).

Griezgjasmens ir nosprostots ar
atkritumiem (lentes, vadi, plastmasas
dalas utt.)

PilnTba izsledziet robotu (skatit nodalu ,Robota
pilnTga izsleg$ana”). Atbrivojiet asmeni no
nosprostojuma.

piesardzibu!

Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu
rokas.

Robots ir iedarbinats pie Skérsliem
(nokritusi zari, aizmirsti prleksmetl utt.)

PilnTba izslédziet robotu (skattt nodalu
»Robota pilniga izslégSana”), aizvaciet skersll
un atkal iedarbiniet robotu (skattt nodalu
Jledarbinasana. Automatiskais re2|ms’)

Elektromotora bojajums

Nogadajiet robotu tuvakaja pilnvarotaja
tehniskas apkalpo$anas centra motora
nomainai vai remontam.

Parak augsta zale

Palieliniet plausanas augstumu (skatTt nodalu
,,Plausanas augstuma regulésana”).

Veiciet platibas sakotnéjo applauSanu ar
parasto zales pIaulmasmu

Robots nepareizi iebrauc
uzlades stacija

Nepareizi izvietots perimetra vads vai
uzlades stacijas elektribas kabelis

Parbaudiet uzlades stacijas pieslégumu (skatt
nodalu ,Uzlades stacijas un baroSanas bloka
uzstadisana”).

Blakus uzlades stacijai ir iegruvusi
zeme

Novietojiet uzlades staciju uz ITdzenas un
stabilas pamatnes (skatTt nodalu ,Sistémas
uzstadT$anas planosana”).

Robots nepareizi izpilda
pukudobju apbraukSanas
manevru

Nepareizi uzstadits perimetra vads

Pareizi uzstadiet perimetra vadu (preté;ji
pulkstenradttaju kustibas virzienam) (skatTt
nodalu ,Perimetra vada uzstadi$ana”).

Robots strada nepareizaja
laika

Nepareizi iestatits pulkstenis

Atiestatiet robota pulksteni (skatTt nodalu
LProgrammeésanas rezims”).

Nepareizi iestatits darba laiks

Atiestatiet darba laiku (skatTt nodalu
~Programmésanas rezims”).

Robots neizpilda atru
atgrieSanos

Nepareizi iestatits atras atgrieSanas
rezims

Parbaudiet, ka ir izveidots atras atgrieSanas
atzTmes punkts (skattt nodalu ,Robota
atras atgrie$anas uzlades stacija punkta
izvietojums”).
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Darbibas traucejums ‘ lemesls ‘ Veicamas darbibas

Nav iestattts pietiekams darba stundu Pagariniet darba laiku (skatTt nodalu
skaits. s,Programmeésanas rezims”).

PilnTba izsleédziet robotu (skatTt nodalu ,Robota
pilnTga izslegsana”).

Griezéjasmens ir nosprostots ar
nosédumiem un/vai atlikumiem. piesardzibu!

Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu

rokas.
Notiriet griezéjasmeni.
Darba zona nav pilntba
noplauta Nomainiet asmeni, izmantojot originalu
Nodilis griez€jasmens. rezerves daju (skatlt nodalu ,Asmens
nomaina”).

Darba zona ir parak liela saltdzinajuma lestatiet darba zonu (skatit nodalu , Tehniskie
ar robota jaudu. raksturlielumi”).

Nomainiet akumulatorus, izmantojot originalas
Akumulatori ir gandriz izladégjusies. rezerves dalas (skatlt nodalu LJAkumulatora
nomaina”).
NotTriet un nokasiet visu risu no akumulatoru
Akumulatori nav pilntba uzladéti.

kontaktiem (skattt nodalu ,,Robota trrisana”).
Uzladgjiet akumulatorus vismaz 12 stundas.

Papildu zona nav pilnTba

&% i Pareizi ieprogrammeéjiet papildu zonu (skatTt
noplauta Programmesanas kluda.

nodalu ,Programmésanas rezims”).

Displeja redzams pazinojums

= Uai LE Sazinieties ar tuvako pilnvaroto apkalpoSanas
Service” (,Javeic apkope ). Javeic robota tehniska apkope. centru.
Parbaudiet, vai robots nav iestrédzis un ta
arwetosanos netraucé nekadi Skérsli. Notiriet
Displeja redzams pazinojums : P
Lift” (,Pacelts”). Robots ir pacelts no zemes.

un iznemiet visu zali zem korpusa apvalka, kas
var traucét sensoru darbibai (skatTt nodalu

~Robota tTrisana").
Displeja redzams pazinojums

o : Parbaudiet elektroapgades kédes darbibu,
Nepareizi pieslégts perimetra vads b
> - b aro$anas bloka un uzlades stacijas
No s|%rl1arial(al;l)euztver (bojats I?glgléllsdmngvuﬁl'?kt”bas piesleguma pareizibu (skatTt nodalu ,Uzlades
9 : P 9 7 stacijas un baroganas bloka uzstadT$ana”).

Norobezojiet teritoriju ar parak lielu sltpumu
Parak liels sltpums. (skattt nodalu ,Sistémas uzstadiSanas
planosana”).

Parbaudiet, vai vads ir pareizi uzstadrts (vai
nav ierakts parak dzili, nav uzstadits metala
priekSmetu tuvuma, vai attalums starp divus
skerslus norobezolosajlem vadiem nav mazaks
par 70 cm utt.) (skatTt nodalu ,Sistémas
uzstadT$anas plano$ana”).

Nepareizi uzstadits perimetra vads.

Displeja redzams pazinojums Perimetra vads iek$&jo zonu robezu - =1 . ..
,Out of Border” (,Arpus ieziméganai (pukudobes, krami utt.) ulzljlfsrt%ﬁlrgg?t?ﬂlektug%ggset\;?z\{gggng?r(ztgﬁt
teritorijas”). ir uzstadtts pretejl pulkstenradtaju P nodalu .P J t d tadTsana’
kustibas virzienam. odalu ,Perimetra vada uzstadisana”).

Veiciet nepiecieSamos pasakumus baroSanas
bloka temperatliras samazinasanai
Parkarsis stravas baro$anas bloks. (uzstadiSanas vietas védinasana vai
parkartoSana utt.) (skattt nodalu ,Sistemas
uzstadT$anas planosana”).

Nepareizs ritenu parvads. Parbaudiet un vajadzibas gadijuma pareizi

nostipriniet ritenus.
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Veicamas darbibas

Parbaudiet, vai noplaujamais zaliens ir I1dzens

lemesls
un taja nav bedru, akmenu vai citu Skérslu. Ja
ir, aizberiet visas bedres un novaciet Skérslus
(skattt nodalu ,Darba zonu sagatavosana un

Darbibas traucejums

Virsma ir nelidzena vai uz tas ir Skérsli,
kas trauce kustibai
robezu iezimésana”) gan galvenaja zona, gan
papildu zonas.
Nogadajiet robotu tuvakaja pilnvarotaja
tehniskas apkalpoSanas centra motora

Displeja redzams pazinojums
,Wheel error” (,Ritenu klume”)
Viena vai abu ritenu parvada motoru
atteice nomainai vai remontam.

. —— Uzstadiet jaunu asmeni (skatTt nodalu ,Asmens
Bojats griezéjasmens nomaina’).

PilnTba izsleédziet robotu (skatTt nodalu ,Robota

pilnTga izsleg$ana”).

Bridinajums -ieverojiet piesardzibu!

Griezéjasmens ir nosprostots ar
atkritumiem (lentes, vadi, plastmasas
dalas utt.) C . . .
’ Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu
rokas.
AtbrTvojiet asmeni no nosprostojuma.

PilnTba izsleédziet robotu (skatTt nodalu ,Robota
pilnTga izslegSana”), aizvaciet Skérs|us
un atkal iedarbiniet robotu (skatTt nodalu
,ledarbinagana. Automatiskais rezims”).

Displeja redzams pazinojums
»100 high grass” (,Parak
augsta zale”) vai ,Blade Error”
(»Asmens klame”) Robots ir iedarbinats pie skérsliem
(nokritusi zari, aizmirsti priekSmeti utt.)
Nogadajiet robotu tuvakaja pilnvarotaja
tehniskas apkalpoSanas centra motora
nomainai vai remontam.

Elektromotora bojajums
Palieliniet plauSanas augstumu (skatt nodalu
sPlauSanas augstuma regulésSana”). Veiciet

pIathas sakotnéjo applausanu ar parasto zales
plaujmasinu.

Parak augsta zale
NorobeZojiet teritoriju, kas ir parak stava.

Displeja redzams pazinojums Robots atrodas uz nogazes, kuras
»TIt" (,Nogaze”) slipums parsniedz pielaujamo
- « Parbaudiet, vai baroSanas bloks ir pareizi
Neiesldzas Nav pievienots baroSanas bloks pieslégts elektribas rozetei.
LED (c) Noaadaii b akaia pil L
signallampina. _ . R ogadajiet robotu tuvakaja pilnvarotaja
’ Pardedzis droSinatajs tehniskas apkalpo$anas centra droSinataja
nomainai.
PilnTba izsleédziet robotu (skatTt nodalu ,Robota
pilnTga izslegSana”). Atvienojiet elektribas vadu
no barosanas bloka. Pievienojiet perimetra
vadu.

Ir(igilg%sTtléjEsD Parrauts perimetra vads
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DALU NOMAINA

IETEIKUMI PAR DALU NOMAINU

€ e

Dalu nomainu un remontu var veikt tikai saskana ar raZotaja noradijumiem, bet, ja $adu darbu apraksts Saja
rokasgramata nav sniegts, tad ir jasazinas ar tuvako klientu apkalpoSanas centru.

AKUMULATORA NOMAINA

_

Akumulatora nomainu drikst veikt tikai pilnvarotaja apkalposanas centra.

ASMENS NOMAINA

1. PilnTba izsledziet robotu (skatTt nodalu ,Robota pilniga izsleég$ana”).

_

Lietojiet aizsargcimdus, lai nesavainotu rokas.

~

Nomainai drikst izmantot tikai iekartai Tpasi paredzétu originalo
asmeni. asmens (A)

skrave (B)
MODELIS: 7030BA0, 7030DEO, 7030ELO, 7030EPO, 7030ESO
Griezéjasmens kods: 0752150008, 075Z07800A

2. Apgrieziet robotu otradi un novietojiet tada veida, lai neizjuktu
parsegs.

3. Atskravéjiet skriives (B), lai nonemtu asmeni (A).
4. levietojiet jaunu asmeni un pievelciet skruves.

5. Pagrieziet robotu atpakal ta darba stavokIr.
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ROBOTA NODOSANA ATKRITUMOS

* KalpoSanas muza beigas Sis izstradajums ir uzskatams par elektrisko un elektronisko iekartu atkritumiem
(EEIA). Tapéc to nedrtkst nodot atkritumos kopa ar parastajiem sadzives atkritumiem, ka jauktus sadzives
atkritumus (neizjaukta veida) vai ka saskirotus sadzives atkritumus (izjaukta veida).

» Kad 8T iekarta ir nolietota un janodod atkritumos, lietotajam janodroSina tas utilizacija saskana ar vietejo
normativo aktu prasibam, jo Tpa8i elekiriskas un elektroniskas sastavdalas ir jaizjauc un jasa$kiro
specializétos EEIA nodoSanas punktos vai arT iekarta ir neizjaukta veida janodod izplatitadjam jauna
pirkuma veik§anas bridi. Par EEIA nodoSanas atkritumos prastbu neievéro$anu var piemérot naudas
sodu saskana ar spéka esoSajiem normativajiem aktiem vieta, kur ir notikusi $ada nelikumiga nodosana
atkritumos.

e Bistamas vielas, ko satur elektriskas un elektroniskas iekartas, var nodarit kaitéjumu apkartéjai videi
un cilvéku veselibai, tapéc lietotajs ir vistieSakaja veida atbildigs par EEIA atkartotas izmantoSanas,
utilizacijas un parstrades jebkada citada veida veicinasanu.

* Visas dalas, kuras var atsevidki saskirot un nodot atkritumos, ir apzimétas ar.

4

® Uzmanibu — bistami!

Elektrisko un elektronisko iekartu atkritumi (EEIA) var saturét bistamas vielas, kuras var izraisit kaitigas
sekas apkartéjai videi un cilveku veselibai. EEIA ir janodod atkritumos atbilstosa veida un tikai specializetos
atkritumu savaksanas punktos.

* lepakojums. lekartas iepakojums ir izgatavots no parstradajamiem materialiem, un tas ir janodod atkritumos apkartéjai videi
nekaitiga veida specializétos atkritumu savak$anas konteineros vai specializétos atkritumu savakSanas punktos.

* Akumulatori. Veci vai izlietoti akumulatori satur apkartéjai videi un cilvéku veseltbai kaitTgas vielas, tapéc tos nedrikst nodot

kopa ar parastajiem sadzives atkritumiem. Lietotajam akumulatori janodod atkritumos apkartéjai videi nekaitiga veida
specializétos atkritumu savakSanas konteineros vai specializétos atkritumu savaksanas punktos.
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DARZA PIEMERS

DARZS AR SAURU PAREJU, LAI ATGRIEZTOS UZLADES STACIJA, IEKLUTU PAPILDU
ZONA UN SLEGTAJA ZONA ’
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Atsauces:
A. Koki ar izvirzitam sakném ir janorobezo ar perimetra vadu. Robezas ieziméSanai, ja pakapiens ir zemaks par 70 cm attieciba
pret virsmas perimetru pie aréja vada, ir nepiecieSams paredzét 20 cm platu zonu starp izejoSo un ienako$o vadu.

B. Saura pareja ar minimalo platumu 70 cm starp perimetra vadiem.

C. AtsaukSanas atzime uz vada. Atsauk$anas atzime ir jaizveido uz zemes, pretéja gadijuma robots neizbrauks cauri Saurajai
parejai (B), atgriezoties uz uzlades staciju.

D. Izbrauk$ana péc darba izpildes papildu zona. SkatTt nodalu ,,Programmeésana”. leteicams izveidot papildu zonu darza formas
deél, jo Saura pareja (B) atdala zonu (D) attiecTba pret vietu, kur atrodas uzlades stacija.

E. Slegta zona. Pareja iekli8anai zona (E) ir parak Saura, lai robots varétu automatiski iek|at zona.
Programmesana:
e papildu zonas:
- 1. zona:

- procentuala dala: 50%;

- virziens: pretgji pulkstenradrtaju kustibas virzienam;

- attalums: 50 m (attalums starp uzlades staciju un punktu D);

- reZims: vada signala uztverSana.

* slégta zona: parvietojiet robotu ar rokam uz slégto zonu vismaz tris reizes nedela.
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IPASAS “U” FORMAS DARZS
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Piezimes:

darza 1paSas formas dél ieteicams iestatit robotu darba uzsakSanai no dazadam vietam (ne vienmeér no uzlades stacijas), lai
optimizéetu plausanas rezultatus.

Atsauces:

A - B: IzbraukSana péc darba izpildes papildu zonas. Skatit nodalu ,Programmeésana”. Robota darba efektivitates palielinasanai
ir ieteicams izveidot divas papildu zonas. Tas uzsaks darbu no dazadiem darza punktiem.

Programmeésana:
e papildu zonas:

- 1A. zona:
- procentuala dala: 30%;
- virziens: pulkstenraditaju kustibas virziena;
- attalums: 30 m (attalums starp uzlades staciju un punktu A);
- rezims: ,V-Meter”.

- 2B. zona:
- procentuala dala: 30%;
- virziens: pretéji pulkstenraditaju kustibas virzienam;
- attalums: 30 m (attalums starp uzlades staciju un punkiu B);
- rezims: ,V-Meter”.
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DARZS AR MAJU TA VIDU: TERITORIJA ATRODAS PIEVEDCELS VAI APKART VISAI
MAJAI IR ZALIENS ’

Piezimes:

labaja un kreisaja pusé redzamie pieméri atSkiras ielu un maju savienojosa pievedcela heesamibas dél. Labaja pusé redzamaja
pieméra maja ir izoléta darza vidu I1dz1gi ka pukudobe vai peldbaseins. Nav iespéjams uzstadit uzlades staciju parak tuvu
majai, to var novietot tikai darza mala.

Atsauces:
A. Krims ir janorobezo ar perimetra vadu. Ja attalums ir mazaks par 70 cm attieciba pret perimetra vadu, kas ir uzstadtts gar
darza armalu, starp izejoSo un ienako$o vadu ir japaredz 20 cm plata zona.

B. Pareja nedrikst bat Sauraka par 2 m. Ja attalums ir mazaks, tad uz vada ir jaizveido atsaukSanas punkts, lai nodroSinatu
robota pareizu atgrieSanos uzlades stacija.

C. IzbraukSana péc darba izpildes papildu zona: SkatTt nodalu ,Programmésana’.

D. TrTs koki atrodas mazak neka 70 cm attaluma no perimetra vada, kas ir uzstadtts gar darza armalu. Kokus var nenorobezot,
ja vien tiem nav izvirzttu saknu vai ja koki nav parak lokani, lai nodrosinatu, ka robots pareizi atpazist Skérsli.

E. Vidlu eso$as majas robezu ieziméSana: majas robezu atzimésSanai izejoSais un ienakosais perimetra vads jaizvieto viens
virs otra.

F. Lai robots varétu atri atgriezties uzlades stacija, pirms atsauk$anas atzimes uz vada ieteicams izveidot virziena noradi.
Robots pats atradTs Tsako celu uz uzlades staciju.

G. Uzlades stacija: ta ir janovieto darza mala, tacu ne pie zonam, kas ir atdalttas ar vadu darza iekSpuseé.
Programmeésana:
* papildu zonas:
- 1C. zona:
- procentuala dala: 50%;
- virziens: pulkstenraditaju kustibas virziena;

attalums: 70 m (attalums starp uzlades staciju un punktu C);
- rezims: ,V-Meter”.
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UZLADES STACIJAS UZSTADISANA ZEM TERASES
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Piezimes:
pieméra ir paradtts, ka uzstadtt uzlades staciju zem terases, iestatot robotu tada veida, lai tas pareizi izbrauktu no $auras vietas,
kur atrodas stacija. Sada gadijuma papildu zonu lielums jaiestata tada veida, lai procentuala dala batu vienada ar 100%.

Atsauces:
A. Uzlades stacija zem terases. Pirms uzlades stacijas ieejas jabut 2 metrus garam taisnam perimetra vada posmam.

B. Uzlades stacijas atraSanas vieta minimalajam parejas platumam jabat 70 cm.

C. Ja ir iestatTts atgrieSanas uzlades stacija rezims ,V-meter”, pirms ieejas Sauraja pareja, kur atrodas uzlades stacija, uz vada
ieteicams izveidot atsaukS§anas punktu

D - E: IzbraukSana péc darba izpildes papildu zona. Skatit nodalu ,Programmésana”. To ir nepiecieS8ams ieprogrammeét, lai
robots pareizi izbrauktu no Sauras parejas, kura atrodas uzlades stacija.

F. Batuts. To ir ieteicams norobezot ar perimetra vadu.

Programmeésana:

e darza kopplatiba: 1100 sm.
e darbalaiks:

- 7030ELO: 1. laiks: 09:00 - 20:00
- 7030EPO: 1. laiks: 10:00 - 12:30 2. laiks: 15:30 - 17:00

e papildu zonas:

- 1D. zona:

procentuala dala: 50%;

virziens: pretéji pulkstenraditaju kustibas virzienam;
attalums: 30 m (attalums starp uzlades staciju un punktu D);
rezims: vada signala uztverSana

- 2E. zona:
- procentuala dala: 50%;
- virziens: pulkstenradTitaju kustibas virziena;
- attalums: 30 m (attalums starp uzlades staciju un punktu E);
- reZims: vada signala uztverSana.
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EK ATBILSTIBAS DEKLARACIJA

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A., Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR), ITALIJA,
apliecina un uznemas atbildibu par to, ka Sads izstradajums:

ar akumulatoru darbinams automatiskais zales plavéjs robots, modeli: 7030BA0O, 7030DEO, 7030ELO, 7030EPO, 7030ESO,
atbilst droSuma, nekaitiguma veselibai un apkartéjai videi pamatprasibam, kas noteiktas $adas Eiropas Savienibas
direktivas:

Direktiva par masinam 2006/42/EK, Direktiva par elektromagnétisko savietojamibu 2014/30/EK, radio direktiva (RED)
2014/53 / ES, Direktiva par dazu bistamu vielu izmantoSanas ierobezoSanu 2011/65/EK, Direktiva par elektrisko un
elektronisko iekartu atkritumiem (EEIA) 2012/19/ES, Direktiva par trokSnu emisiju vide 2005/88/EK,

tostarp atbilst Sadiem saskanotajiem standartiem:

EN 50636-2-107: 2015 un EN 60335-1: 2012 A11:2014 (drosiba);
EN 62233:2008 (elektromagnétiskie lauki);

EN 55014-1: 2008 A1: 2010 A2: 2012 (emisija);

EN 61000-3-2: 2015 un EN 61000-3-3: 2014 (emisija);

EN 55014-2: 2015 (imunitate);

EN 50419: 2006 (EEIA - Markésanas iekartas)

ETSI EN 301 489-1v1.9.2 (Eiektromagnétiské savietojamiba)
ETSI EN 301 489-17 V1.3.2 (Elektromagnétiska savietojamiba)
ETSI EN 300 328 v1.9.1 (Radio spektra efektivitate)

DRAFT
ETSI EN 303 447 V1.1.0_0.0.2 (2017-04)

tapat art tiek apliecinats, ka saskana ar Direktivu 2005/85/EK skanas jaudas ITmenis atbilstoSi izlases paraugam ir 65 dB +
2.0 dB (novértéts uz Alknes un izteikts ka 1 pW), kas ir garantétais skanas jaudas ITmenis un mazaks par 67 dB (noveértéts uz
AlTknes un izteikts ka 1 pW), un ka tehniskas lietas saskana ar Direktivu 2005/88/EK un Direktivu 2006/42/EK ir pieejamas
§ada adrese: ,c/o Zucchetti Centro Sistemi S.p.A.”, via Lungarno 305/a, Terranuova B.ni (ar), Italija.
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Bernini Fabrizio
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