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GENEL BILGILER

KILAVUZUN AMACI

e Bu kilavuz, cihazin ayrilmaz bir pargasini olusturur ve Uretici tarafindan, ¢alisma omrii boyunca cihazli kullanacak kisilere
gerekli bilgileri saglamak igin hazirlanmistir.

e Cihazin kullanicilar dogru galisma uygulamalarini benimsemeli, bu kilavuzda yer alan tim talimatlan dikkatlice okumali ve
bunlara uymalidir.

e Bu bilgiler retici tarafindan diizenlenmis olup, dogrulugu Uretici tarafindan garanti edilmektedir.

* Insanlarin saglik ve giivenligine yénelik risklerin yani sira ekonomik zararlardan kaginmak icin de bu kilavuzda yer alan
talimatlar dikkatlice okuyun.

* ihtiyac durumunda hizli erisim igin bu kilavuzu giivenli ve kolay erisilebilir bir yerde saklayin.

e Bu kilavuzda yer alan bazi bilgiler ve gizimler, cihazinizla tam olarak uyusmayabilir; ancak bu, igcerdigi bilgilerin dogrulugunu
degistirmez.

* Uretici, 5nceden haber verme zorunlulugu olmaksizin degisiklik yapma hakkini sakli tutar.

e Bukilavuzda bazi 6nemli bilgilerin altini cizmek veya bazi 6nemli 6zellikleri tanimlamak icin asagidaki semboller kullaniimistir.

4

® Tehlike — Dikkat

Bu sembol, ilgili uyari goz ardi edildiginde insanlarin saglik ve giivenligini riske atabilecek tehlike iceren durumlari
belirtir.

A Uyar - Dikkat

Bu sembol, insanlarin saglik ve giivenligini riske atmamak ve cihazi korumak igin onerilen sekilde davranmanin
gerekli oldugu durumlari belirtir.

Bu sembol, goz ardi edilmemesi gereken 6zellikle onemli teknik bilgileri tanimlar.

Kullanici kilavuzu 2



URETICIi VE EKIPMAN TANIMI

Burada gosterilen irlin etiketi cihaz tizerinde yer alir. Cihazi glivenli
bir sekilde galistirmak igin gerekli tiim bilgileri ve referanslari igerir.

Herhangi bir teknik gereksinim igin litfen Greticinin merkez teknik
servisi veya yetkili bayi ile iletisime gegin.

Teknik yardim igin litfen Griin etiketinde belirtilen verileri, yaklasik
kullanim saatini ve tespit edilen arizanin tipini belirtin.

A. Ureticinin ad1.
B. CE uygunluk etiketi.
C. Model ve Versiyon / seri numarasi / Uretim yili.

D. Teknik veriler: gerilim, akim, koruma derecesi, kiitle, kesme
genisligi.

VERI PLAKASI

(A) imalatginin ad

(C) Model
1 (C) Versiyonu

- -------

(C) Uretim yil

Majufactured byX XXXXXXXXXXXXXXXXX, XXX} XXXXXXXXXXXXX
XX00000000KKNN0

XXXXX

Serial

R . :oom(XX)-XXX)g €
T ST

I'Ni

umber@):

<

11l

(D) Teknik
ozellikler

©) Seri
numarasi

v
I

'

'

I

XXXXXXXXXXXXXX "

!

v

'

'

(B) CE L;ygunluk
etiketi

GUVENLIK BILGILER

Uretici, ekipmanla etkilesimden kaynaklanabilecek olasi tehlikeleri ve kisisel riskleri dikkatle degerlendirmistir. Bu bilgilerin
amaci, kullanicilari risklerden kaginmak icin son derece dikkatli olmalari gerektigi konusunda bilgilendirmektir.

GUVENLIK YONETMELIKLERI

BU URUN BIGAGA SAHIPTIR, OYUNCAK DEGILDIR

« Litfen; kilavuzu, 6zellikle giivenlik talimatlarini, dikkatlice okuyun ve triind kullanmadan 6nce bunlari
tam olarak anladiginizdan emin olun. Ekipmani yalnizca uretici tarafindan 6zel olarak tanimlanan
amagclar icin kullanin. Calistirma, bakim ve onarim ile ilgili talimatlar dikkatlice uygulayin.

« Robotukullanirkencalismaalaninda 6zellikle cocuklar,yaslilar,engelliler ve evcilhayvanlarolmak
uzere hi¢ kimsenin bulunmadi§indan emin olun. Aksi takdirde, robotu ilgili alanda kimsenin
olmadi§i saatlerde ¢alisacak sekilde programlayin. Bélgede evcil hayvanlarin, gocuklarin veya
diger insanlarin oldugunu biliyorsaniz robota gdzlemleyin. Robotun glizergahinda bir kisi veya
hayvan bulunmasi durumunda, hemen durdurun.

+ Kolayca tirmanilamayan bir ¢itle sinirlandinlmamis ¢galisma alanlarinda galisirken refekat edin.

+ Halka acik alanlarda kullanilmasi halinde robotik ¢im bigme makinesinin ¢alisma alaninin
cevresine uyari Ievhalarl(}/erle§tirilmesi gerekmektedir. Levhalarda yer almasi gerekli uyari
levhasi su metni igermeli ir: "Dikkat! Otomatik ¢im bicme makinesi! Makineden uzak durun!
Cocuklari gozetin!"

+ Bu robot, makine kullanimi hakkindaki talimatlara hakim olmaya, kullanim konusunda uzman
birinin refaket etmedigi, fiziksel, duyusal veya zihinsel yetenekleri azalmis ya da tecriibesiz
kisiler veya guvenliklerinden sorumlu bir kisi tarafindan denetlenmedikge, ¢cocuklar tarafindan
kullanima uygun degildir.

+ Robotun kullanimi ile ilgili bilgi sahibi olmayan kisiler tarafindan kullanilmasina izin vermeyin.

« Bakim ve onarim iglerini yapan teknikerler, Grtintin 6zelliklerine ve giivenlik ydnergelerine tam
olarak hakim olmalidir. Robotu kullanmadan 6nce kullamim kilavuzunu dikkatlice okuyun ve
talimatlarn anladiginizdan emin olun.

« Urin UGzerinde bulunan givenlik cihazlarini asla sokmeyin, devre disi birakmayin veya
degistirmeyin. Orijinal olmayan yedek parcalarin kullanilmasi kaynakli arizalardan dretici
sorumlu degildir. Belirtilen kurallara uyulmamasi, insan saghgini ve givenligini ciddi sekilde
tehlikeye atabilir.
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- Cim Uzerinde bigaklara zarar verebilecek oyuncak, alet, dal, giysi veya baska nesneler olup
olmadigini kontrol edin. (I;im tzerindeki herhangi bir nesne robotun diizgiin ¢calismasina zarar
verebilir veya engel olabilir.

« Robotun tzerine oturulmasina asla izin vermeyin. Robot ¢aligirken bl?agl incelemek ya da
tagimak icin asla kaldirmayin, ellerinizi ve ayaklarinizi robotun altina yaklastirmayin.

« Sulama sistemi calisirken robotu kullanmayin. Bu durumda robotu ve yagmurlama sistemini
ayni anda c¢alismayacak sekilde programlayin. Robotu yliksek basinclh makineler ile yilkamayin
ve robotunuzu kismen veya tamamen suya batirmayin.

« Yetkililerin herhangi bir a{arlama veya bakim yapmasindan 6nce EUQ kaynagi baglatisinin kesin
ve guvenlik cihazinin etkinlestirin. Uretici tarafindan onerilen kisisel koruma ekipmanlarini
kullanin, her zaman kesme bigagini tutarken koruyucu eldiven giyin.

« Yaninda refakatgisi olmayan bir cocuk varken temizlik ve bakim yapilmamalidir.
+ Robotun bigagi hasar gordiginde robotu kullanmayin. Kesme bigagini degistirin.
« Robotu hasarli mekanik pargalarla kullanmayin. Bu pargalar hasar gérmusse degistirin.

« Adaptorin gl kablosu hasar gérmisse robotu kullanmayin. Hasar gérmdis bir kablo, robotun
elektrik aksamiyla etkilesimde bulunabilir. Herhangi bir riski dnlemek igin kabloyu, uretici,
teknik servis veya benzer niteliklere sahip bir kigi aracilhgiyla degistirin.

+ Kullanim sirasinda gti¢ kablosu hasar goriirse, "STOP" botonuna basarak robotu durdurun ve
guc kablosunu yuvasindan ¢ikarin.

« Bigagin, montaj vidalarinin ve kesme mekanizmasinin yipranmadigindan ve hasar
gormediginden emin olmak igin robotu diizenli bir sekilde gorsel olarak kontrol edin. Robotun
lyi ¢alisir durumda oldugundan emin olmak igin tim somun, civata ve vidalarin sikildigindan
emin olun.

+ Robot kullanim sirasinda anormal sekilde titremeye baslarsa, “STOP” butonuna basin ve gli¢
kablosunu elektrik prizinden cikarin.

+ Robotu asla patlayici ve / veya yanici ortamlarda kullanmayin ve sarj etmeyin.

+ Yalnizca uretici tarafindan tedarik edilen pil sarj cihazini ve gic¢ kaynagi Gnitesini kullanin.
Yanhs kullanim, elektrik carpmasina, asir 1Isinmaya veya aki i¢i sivisinin sizmasina neden
olagilir. I—I|erhangi bir sivi sizarsa, pili suyla /notrlestiriciyle yikayin; gozle temas halinde tibbi
yardim alin.

GUVENLIK CIHAZLARI

1. Engel dedektorii

Carpma sensori, robotun yiiksekligi 15 cm'den fazla bir nesneye ¢arpmasi durumunda devreye girer, robutun hareketini bu
yonde durdurur ve engeli gegmek igin geriye dogru hareket eder.

2. Egim Sensorii
Robot, maks. limitten daha dik bir egimde calisirsa veya devrilirse, robot kesme bigagini durduracaktir.
3. Acil durdurma butonu

Robotun tist kisminda, tus takimindaki diger butonlardan daha biyiik "STOP" butonu yerlestirilmistir. Calisma sirasinda herhangi
bir zamanda bu butona basmak, ¢im bigme robotunun hareketini ve bigagin dénmesini aniden durduracaktir.

4. Asiri akim korumasi

Her motor (bigak ve tekerlek), asir isinmalarina neden olabilecek herhangi bir durum igin galigma sirasinda stirekli olarak
denetlenir. Bu, tekerlek motorunda meydana gelirse, robot ters yonde hareket etmeye galisacaktir. Asir akim devam ederse,
robot duracak ve bir hata sinyali verecektir. Kesme bigagi motoru asgiri 1sinirsa, iIsinma degerine gore robotun iki farkli énlemi
vardir. llk isinma esigine kadar, robot manevralar yaparak kesme bigagini engelden kurtarmaya ¢alisacaktir, daha fazla isinmasi
halinde robot duracak ve motor ariza uyarisi verecektir.

5. Sinyal yok sensorii

Sinyal yoksa, robot otomatik olarak duracaktir.
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GUVENLIK ISARETGILERI

Makineyi kullanmadan ©nce
tanimlamalari  anlamak igin
kullanim talimatlarini dikkatlice
okuyun.

> B>

SN

N
STOP

&~
[ J
4

Doéner bigaga dokunmayin
ve calisirken ellerinizi veya
ayaklarinizi  makinenin altina
yaklastirmayin. Robota
dokunmadan oOnce bigak ve
donen  parcalar tamamen
duruncaya kadar bekleyin.

Makine calisirken araniza yeterli
glivenli mesafe birakin.

Robot  galisirken,  ¢alisma
alaninda  (6zellikle gocuklar,
yaghlar veya engelliler) ve
evcil hayvan bulunmadigindan
emin olun. Makine g¢alisirken
gocuklar, evcil  hayvanlan
ve diger insanlari glvenli
bir mesafede tutun. Bu riski
Oonlemek igin robotun bigme
programini uygun zamanlarda
planlamanizi oneririz.

Makinenin tizerine gikmayin.

o> | >

Makineyi calistirmadan veya
kaldirmadan 6nce giivenlik
cihazini galistirin.

Uyari! Temizlemek veya yikamak
icin makineye su puskirtmeyin.

Robot  calisirken,  calisma
alaninda (6zellikle cocuklar,
yaglilar veya engelliler) ve
evcil hayvan bulunmadigindan
emin olun. Makine calisirken
gocuklar,  evcil  hayvanlan
ve diger insanlan guvenli
bir mesafede tutun. Bu riski
onlemek icin robotun bigme
programini uygun zamanlarda
planlamanizi oneririz.

Robotu yalnizca “Teknik
Bilgiler” bolimindeki “Teknik
Veriler” kisminda belirtilen gli¢
kaynaklari ile kullanin.
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TEKNIK BILGILER

TEKNiK OZELLIKLER

Aciklama C040BA4 C040BA4
C040BAH C040BAH
6.9Ah - 5A 10.35Ah - 8A

Power KIT MEDIUM PREMIUM

Onerilen maksimum bicilebilecek alan

Lo o 12 1

Calisma Kapasitesi (-20%(*)) m2 (ft?) ( 290102) (1 9830608)

Ozellikler

C040BA4: 635x464x300

Olgtler (ExBx Y) mm CO40BAH: 695x470x330

Robot agirligi (batarya dahil) kg 15,9 16,2
Kesim yiiksekligi (Min.-Maks.) mm (") ggﬁggﬁl‘-‘l %% ) 79% ?IJDE; ) %32;
Bigak Capi mm (") 250 (9,84 ")

Motorlar firgasiz

Kesme bicagi hizi RPM 3000 bakim

Yirlyus hizi Metre / Dakika 30(97,7")

60% ¢im alanin kosullarina ve kullanilan aksesuarlara bagli.

Onerilen maks. egim (*) % 55% bigilmig ¢im lizerinde 6nerilen maks. egim.

55% dis kenarin veya sinir telinin yakininda onerilen maks egim.

ROBOT: -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Max)
Ortam galigma sicaklig Max °C SARJ ISTASYONU: -10°(14 F.) (Min) +45° (113 F.) (Max)
SARJ CIHAZI: -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Max)

Olgiilen ses seviyesi dB(A) 63
ROBOT: IPx5
Su koruma sinifi IP SARJ iSTASYONU: IPx4

SARJ CIHAZI: IPx4

Elektriksel ozellikler

Mean Well Mean Well
ELG-150-30ZCTE ELG-240-30ZCTE
. [, I Giris: Giris:
Glic¢ kaynag Unitesi (lityum pil igin) 100 - 240 V~;: 2 A; 100 - 240 V~; 2.2 A;
50/60 Hz; Sinif 1 50/60 Hz; Sinif 1
Cikis: Cikis:
294V —50A 29.4V—;80A
Aklmiilator tipi ve bataryalar
BB o oy i yen batarya 25.2V 6.9Ah 25.2V 10.35Ah
Sarj tard temasli temasli
Ortalama sarj siiresi ss:dd 1:30 1:30
Tam sarj donglsinden sonra . . .
ortalama bigme stresi (*) ss:dd 03:00 04:00

(*) Gimin durumuna, ¢im alana ve bigme alaninin karmasikligina baghdir.
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Calisma Frekansi (Hz) 500 - 60000

Transmitter for the robot driving Maks. radyo frekans giicii (dBm) <10

Calisma Frekansi (MHz) 2402 - 2480
Maks. radyo frekans gticli (dBm) < 14

GSM Calisma Frekansi (MHz) 850/900/1800/1900
Maks. radyo frekans gticli (dBm) <33

Bluetooth

Ekipmanlar / Aksesuarlar / Fonksiyonlar

Birincil bolge dahil bigilebilecek alan 4

sayisl

Yagmur sensori Standard
|I§Ir(c())gram,\lilcr)ﬁat\l (pat_eKrﬁPi)dI kendine Standard
Baglanti modiili (GPS, GPRS) Opsiyonel

Sarj istasyonuna giris yontemi "V-Meter" - "follow wire"

Sinir telinin - maksimum uzunlugu
(yaklasik olarak, standart sekildeki m () 1000 (3280 ")
alanlara gore hesaplanir)

(*) Cimin durumuna, ¢im alana ve bigme alaninin karmasikligina baghdir.

URETICIi VE EKIPMAN TANIMI

Burada gosterilen (riin etiketi cihaz Gzerinde yer alir. Cihazi glivenli  (pacreeE GALISMA ™
bir sekilde galistirmak igin gerekli tiim bilgileri ve referanslari igerir. e “
Herhangi bir teknik gereksinim igin lttfen Greticinin merkez teknik :: 8
servisi veya yetkili bayi ile iletisime gegin. e
Teknik yardim igin lttfen Griin etiketinde belirtilen verileri, yaklagik ::
kullanim saatini ve tespit edilen arizanin tipini belirtin. e §
GCalisma sirasinda robot, sinir teli ile belirlenmis alani biger. ::
. V | . |ee @—@ -
Robot sinir telini algiladiginda veya bir engelle karsilastiginda *e
rastgele bir sekilde yon degistirir ve yeni bir yonde tekrar bicmeye e .
baslar. Robot, sinir telini 15cm.den daha fazla gegemez. o9
Calisma prensibine gore, robot ¢im alanin tamamini otomatik ::
olarak biger. (sekle bakiniz). w9 m
o o w */

Robot, bahgenin herhangi bir bodlgesinde daha yiiksek ve/veya
daha kalin gimlerin varligini algilar ve gerektiginde miikemmel bir

bicim igin otomatik olarak spiral kesim teknigi ile bigmeye baslar. () &
e o

Robotun bigebilecedi maksimum alan, asagidaki bir dizi faktore | 4 W

baghdir: .e

e

* Robotun modeli ve lizerindeki batarya kapasitesi; .8

e Alanin o&zellikleri (diiz olmayan kenarlar, bozuk yizeyler, ::

bollinmus alanlar, vb.); e

e Cim ozellikleri (¢im tiri ve yiiksekligi, nem orani vb.); : :

e Bigagin durumu (keskinlik seviyesi, temziligi, vb.); e

we

we

we

e
v
e
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ANA PARGALAR

MODEL Co40BAH
Versiyon A
@ Robot v
@ Klavye komutlari v
@ Yagmur sensori v
@ Tutamacg i
@ Bicak v
@ Sinir teli bobini 0
@ | Giviler 20
Sarj istasyonu v
@ Kullanim kilavuzu v
Kablo ekleme aparati -

Bazi ticari kurulumlarda giic kiti ayri olarak satilabilir.

@ Batarya 25.2V 6.9Ah 25.2V 10.35Ah

(2| Giic kaynagi iinitesi 50A 8.0A

(3) | Verici ve Sarj Unitesi temasli temasli

Sarj Modiilu temasli temasli

4 N
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KURULUM

PAKETLEME VE KUTU AGCILIMI

Ekipman uygun sekilde paketlenmis olarak teslim edilir. Ambalaji agarken, malzemleri dikkatlice ¢ikarin ve biittinligiini kontrol
edin.

A Uyari - Dikkat

Plastik ambalajlari ve plastik kaplari bebeklerden ve gocuklardan uzak tutun: bogulma riski!

Ambalaj malzemelerini ileride kullanmak iizere saklayin.

SISTEM KURULUMUNUN PLANLANMASI

Robotun kurulumu zor degildir, ancak sarj istasyonunu, giic kaynagi tinitesini kurmak ve sinir telini ddsemek i¢in en dogru yeri
bulmak 6n planlama gerektirir.

e [l Sarj istasyonu, ¢im Uzerinde, tercihen ¢imin diger alanlarina
kolayca erisilebilen en genis alanina yerlestiriimelidir. Sarj
istasyonunun kurulu oldugu alan “Birincil Alan" olarak
tanimlanir.”

Unitesi ™. _

Il

Gii¢ kaynagi iinitesini cocuklarin ulagamayacagi bir g
yere yerlestirin. Ornegin, 160 cm!nin (63") iizerindeki Véﬂ'!,‘i,",sgg'.!k-
bir yiikseklige.

A Uyari - Dikkat

Gii¢ kaynagina yalnizcayetkin kisilerin erisebildiginden
emin olun.

A Uyari - Dikkat

Elektrik baglantisinin yapilabilmesi igin, kurulum alaninin yakininda bir elektrik kaynagi bulunmasi gerekir. Sebeke
elektrigi ile olan baglantinin yiiriirliikteki yasalara uygun oldugundan emin olun. Tam giivenlik i¢in, gii¢ kaynagi
iinitesine bagh elektrik sisteminin iyi igleyen bir topraklama sistemine sahip oldugundan emin olun. Besleme
devresi, agma akimi 30 ma'dan fazla olmayan bir kagak akim rolesi (KAR) ile korunmalidir.

Verici

Gli¢ kaynagi

SIS

Sarj iinitesinin ve diger elektronik komponentlerin muhafazasi igin yeterli bir hava sirkiilasyonuna sahip, kilitli bir
kabin igine yerlestirilmesi onerilir.

* Robot, ¢calisma dongistiniin sonunda sarj istasyonunu kolaylikla bulabilir olmalidir; bu yeni ¢aligsma dongiisii ve diger alanlara
ulasmak icin baslangi¢ noktasi ve ikincil alanlar igin referans noktasi olacaktir.

e Sarj istasyonunu asagidaki kurallara gore konumlandirin:

- Zemin hizasinda;

- lyi drenaijli, diiz ve saglam bir zeminde;

- Tercihen ¢im alanin en genis kisminda;

- Sulama sisteminin varligi durumunda, sprinklerin sarj istasyonunun igine yonlendirilmedigi konumda;

- Sarj istasyonunun girisinde robotun, yukaridaki gorseldeki gibi sinir telini saat yoniinde takip ederek girebilecegi; sekilde
konumlandiriimis,

- Sarj unitesie 200 cm. bos alan birakilmis halde;

e Sarj Unitesi sinyali etkileyebilecek metal ¢itlerden ve ya barlardan uzak bir alanda konumlandiriimalidir. Alan igerisinde
metal ¢it veya barin varli§i durumunda sarj istasyonunu ¢im alanin baska bir bélgesinde ya da metal bar ile yeterli mesafede
konumlandiriimalidir. Daha fazla bilgi igin litfen Teknik Servis Merkezine veya yetkili bir saticiya bagvurun.

e Sarj istasyonu zemine iyice sabitlenmelidir. Sarj istasyonu girisi ile zemin arasinda kot farkini engellemek amaciyla sarj
istasyonunun girigine bir parca yapay ¢im yerlestirilebilir. Alternatif olarak sarj istasyonu kurulacak alandaki ¢imi kaldirarak
sarj istasyonu ile birlikte gimi tekrar yerlestirebilirsiniz.

9 Kullanicr kilavuzu




e Gl¢ kaynagini asagidaki kurallara gore konumlandiriimahdir.

- iyi havalandirilan, meteorolojik etkenler ve dogrudan giines
1sigindan korunmus;

- acik havada konumlandirildiginda, robot dogrudan giines
1Isigina ve suya maruz birakilmamalidir. Bu nedenle hava
sirkiilasyonuna sahip bir kutunun iginde korunmalidir.
Toprak veya nemli ortamlarla dogrudan temas halinde
konumlandirmayin;

- ¢im alanin igine degil disina yerlestirin;

- sarj istasyonundan giic kaynagi Unitesine giden fazla
kabloyu gerdirin. Kabloyu kisaltmayin veya uzatmayin

e Sarj Unitesine gelen tel, sarj Unitesi oncesinde 200 cm.
boyunca diiz olmalidir. Robotun dogru sekilde sarj istasyonuna
tekrar yerlesebilmesi igin sarj istasyonundan ¢ikan tel sarj
Uinitesinden uzaklastirilarak dosenmelidir.

e Sarj tabani bahcgenin disina yerlestirilirse, telin yeniden giris
koridorunu olusturan cevre teli minimum 70 cm mesafede
olmalidir.

Robot, ayni veya farkl bir ireticiye ait robotun calisma alaninin
yakinina kurulmussa, kurulum esnasinda robotun verici ve alici
frekansi, robotlarin frekanslarinin birbirine karismamasi igin
degistirilmelidir. Bunu yapabilmek i¢in, en yakin misteri hizmetleri
merkezine basvurun.

Kullanici kilavuzu 10

Min. mesafe 160 cm
/63"

Min. mesafe.
200 cm
/7874"

Min. mesafe
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SINIR TELININ KURULUMU

Sinir telinin kurulumuna baslamadan 6nce, ¢im alanin tim yiizeyini
kontrol etmek gerekir. Robotun diizgiin galismasini saglamak igin
sinirtelinin dosenmesi esnasinda ¢im alanda gerekli dizenlemeleri

yapin.

1. “SARJ ISTASYONUNA YENIDEN GIiRIiS YONTEMI” bélimiinde
aciklanan talimatlara gore sarj istasyonuna geri donmek igin
en iyi yontemi degerlendirin.

2. Calsma alanlarinin hazirlanmasi ve tanimlanmasi.
3. Sinir telinin kurulumu. Gig Unitesi ve sarj istasyonun kurulumu:

4. Sinir telinin désenmesi saat yoninde, gigek yataklarinin
etrafindaki donis sekilde gosterilen sekilde saat yoniniin tersi
yonde yapilmalidir.

SARJ ISTASYONUNA YENIDEN GIRIS YONTEMI

Robot, kullanici meniisiinde "Ayarlar" - "Robot ayarlari" - "Sarj
ayarlar" alaninda ayarlananlara bagh olarak sarj istasyonuna iki
farkh sekilde donebilir. "OFF" yontemini yalnizca bahgenin iginde
ve cevre telinin yakininda (2 metre iginde) ¢ok sayida engel
oldugunda kullanin. Diger tim durumlarda, sarj istasyonuna en
hizli sekilde yeniden giris icin "MIN", "MED" ve "MAX" degerlerini
kullanmak daha iyidir.

“OFF”. Sarjistasyonunabuyeniden girig yontemi, robotunistasyona
ulasana kadar cgevre telini siirekli olarak takip etmesini saglar. Bu
nedenle, bu bolimiin ilerleyen kisimlarinda agiklandigi gibi bir "Tel
Uzerinde Geri Cagirma" gerceklestirmek gerekli degildir.

"MIN", "MED", "MAX". Sarj istasyonuna yeniden giris igin bu

2 mt'den

yontem ayarlandiginda robot, segilen segenede baglh olarak gevre \ diisiik adim
teli boyunca degisken bir mesafede kosacaktir. Bu yontem robotun O]

istasyona daha hizli ulasmasini saglar, ancak yeniden giris yolu 1o2mt *

boyunca higbir engel olmadigindan emin olmak gerekir. Robot sar;j j N

istasyonunun sinyalini algilayacak kadar yaklastiginda, dogru bir 15mt. 2mt )

yeniden giris yapmak icin tel boyunca ilerlemeye baslayacaktir.

10 mt.

Dar gegitler olmasi durumunda, teli "Teldeki saf" olarak adlandirilan belirli bir sekle yerlestirmek gerekir". Bir "Recall " uygulamasi
algilandi§inda, robot sinir telini diisiik hizda ve yaklasik 10 metre (33 ft) daha hassas bir sekilde takip edecektir. Daha sonra sarj
istasyonuyla karsilagsmazsa, “V-Meter" moduna geri donecektir.

“Recall” uygulamasi icin asagidaki agiklamalri takip etmelisiniz:

e Recall" sinir telinden iki adet iki metrelik uzun kenar ve bir adet 5cm.’lik kisa kenarli tig¢ kenarli girinti yaparak olusturulur.
e "Recall", herhangi bir dar gegidin Tm. 6niinde konumlandiriimalidir.
P

e “Recall”, “Hizli Geri Doniis” 6ncesinde konumlandiriimalidir.

Not: Robot, yeterli siire gegmesine ragmen sarj istasyonunu bulamazsa, “Follow Wire” modunda sinir telini takip edecektir.
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CALISMA ALANLARININ HAZIRLANMASI VE SINIRLARININ BELIRLENMESI

Bigilecek alanin hazirlanmasi

1.

Bicilecek alanin diiz oldugundan, delik, tag ya da baska
engeller icermediginden emin olun. Gerektiginde, gukurlan
doldurarak ve engelleri kaldirarak alani hazirlayin. Engeller
kaldirilamiyorsa, sinir teli ile bu engelleri isaretleyin.

Robot, lizerindeki aksesuarlara bagli olarak, tekerlegin kayma
riski olmadan, diizenli ve kuru bir ¢alisma alaninin igindeki
maksimum %60 egimde calisabilir. (metre basina 60 cm.
uzunluk) Diger kosullarda maksimum egimin %55 oldugu kabul
edilmelidir.

Sarj istasyonuna doniiste daha fazla tutunma ihtiyaci
distnildidginde sinir hattinda maksimum egim %55 olmalidir.
Gim alanin durumu dikkatle kontrol edilmeli ve limitler goz
oniinde bulundurulmalidir.

Sinir telinin iginde ve disinda 35cm.i agsan mesafelerde egim
olmamalidir. E§er bu agiklamalara uyulmazsa robotun, egimli
alanlarda galisirken teli algiladiginda tekerlerinin kaymasina ve
calisma alanini terk etmesine sebep olabilir.

Belirtilen limitlere yakin egimler (zerinde engeller varsa,
engelin Ust hizasinin en az 35 cm. yakininda ylizey diizeltilerek
egim disdrilmelidir

T —

izin verilenden daha fazla egime sahip alanlar robotla
bigilemez. Bu nedenle, gevre telini egimin Oniine
yerlestirerek bigilecek alanin diginda kalmasini
saglayin.

e

60% 60 cm
(23,62")
100cm (39,3 ")
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Calisma alaninin sinirini igsaretleme
3. Tum ¢im yuzeyini kontrol edin ve asagida aciklanan kurallara

gore ayri galisma alanlarina bélmenin gerekli olup olmadigini
degerlendirin. Cevre telini kurmadan Once, bu prosediri
kolaylastirmak igin tim yolu kontrol edin. Resimde, gevre
telinin kurulumu igin izi olan bir ¢im alan gosterilmektedir.

Kurulum sirasinda ikincil alanlari belirleyin. ikincil alan, robotun
normal hareketiyle ulasiimasi zor olan bir gegitle birincil gime
baglanan ¢imin bir pargasidir. Alana, izin verilenden daha fazla
ylkselme veya algcalma olmadan ulasilabilmelidir. Bir bélgenin
"ikincil alan" olarak tanimlanip tanimlanmayacagi da birincil
alanin biytkligiine baghdir. Birincil alan ne kadar biiyiikse,
dar gegitlere ulagsmak o kadar zor olacaktir. Daha genel olarak,
200 cm'den (78,74 ") daha dar bir gegit ikincil alan olarak kabul
edilir. Yonetilen ikincil alanlarin sayisi modelin 6zelliklerine
baghdir (Bkz. "Teknik Ozellikler").

Robotun otonom olarak hareket etmesini saglamak icin dar
bir gegitte gereken minimum telden tele mesafe 70 cm'dir
(27,56 ing). Bu deger, robotun ikincil alana ulagmasini ve ayni
zamanda dar gegit igindeki ¢imleri tamamen otomatik bir
sekilde bigmesini saglar.

Bu gegcit cok uzunsa, gevre telleri arasindaki genislik 70 cm'den
(27,56 ing) fazla olmalidir.

Dar bir gegitteki telden tele mesafe 70 ecm'den (27,56 ing) azsa,
robot bu gegidi yalnizca ikincil alana ulagmak igin kullanabilir
(bu alanin igindeki gimleri bicemez).

Bu durumda, minimum telden tele mesafe 30 cm'dir.

Minimum 30 ecm (11,81 ing) mesafeye uyulamazsa, ikincil alan
KAPALI ALAN olarak kabul edilir.

Daha fazla ayrinti icin "Kapali Alanlarin Yonetimi" bolimunu
okuyun

13

233333000333303%00

3

I333320239030000000

Gevre telinin
ddsenmesi icin ray
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4. Calisma alaninin iginde veya disinda gimlerle ayni seviyede olan bir kaldinm veya araba yolu varsa, gevre telini kaldirmin
kenarindan 5 cm (1,96 ") mesafeye yerlestirin. Robot ¢imlerden hafifce disari gikacak ve tiim gimler bigilecektir. Kaldirim
metalden yapilmigsa veya metal bir régar kapagdi, dus plakasi veya elektrik kablolari varsa, robotun arizalanmasini ve gevre
telinde bozulmalari 6nlemek igin gevre telini metal nesneden en az 30 cm (11,81 ") uzaga déseyin.

_

Gorselde, galigma alaninin sinir telinin igindeki ve iizerinde bulunabilecek elemanlarin 6rnegi ve sinir telinin dogru
dosenmesi igin gerekli mesafeler goriilmektedir. Sinir telinin sinyalinin karismasini engellemek i¢in demir veya
diger metallerden olugan nesnelerin (gider, elektrik baglantilari, vs.) sinirlarini igaretleyin.

J

Galisma alaninin iginde veya disinda kaldirim, duvar gibi bir engel varsa, sinir telini engelden en az 35 cm (13,78 ") mesafede
ddseyin. Robotun engele ¢carpmasini istemiyorsaniz, sinir teli ile engel arasindaki mesafeye arttirin; sinir telini engelden en az
40 cm (15,75 ") uzaga yerlestirin. Sinira yakin veya belirlenen alanin diginda bulunan gimler bir kenar kesici veya ¢ali tirpant ile
bigilebilir.

35cm.
/13,78 "

Calisma alaninin iginde veya disinda bir ciceklik, ¢it, ¢ikintili kdkleri olan bitkiler, 2-3 cm'lik kiiglik gukur veya 2-3 cm'lik kiigiik
ylkselti varsa, robotun veya engelin zarar gérmesini 6nlemek igin sinir telini engelden en az 30 cm (11,81 ") uzaga doseyin. Sinira
yakin veya belirlenen alanin disinda bulunan gimler bir kenar kesici veya c¢ali tirpant ile bigilebilir.

%0 cm.

/11,81

cikintili kokler
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Galisma alaninin iginde veya disinda bir ¢it veya duvar ile sinirlandirilmamis bir havuz, golet, yarik, gukur, yiikselti veya kullanima
acik yollar varsa, sinir telini kenardan en az 90 cm mesafede déseyin. Sinir telini ¢galigma alaninin kenarina miimkiin oldugunca
yakin doseyebilmek igin bitisik kamusal lanlara gegisi engelleyen bir ¢it dosemenizi veya diger durumlarda en az 15 cm.'lik bir
engel olusturmanizi 6neriyoruz. Bu sinir telinin daha onceki paragraflarda aciklanan mesafelerde doseyebilmenize imkan tanir.

_

Kusursuz kurulum ve robotun uygun isleyisini garanti etmek igin kitapgikta belirtilen mesafe ve egim talimatlarini
dikkatlice takip edin. Egim ve kaygan zemin varligi halinde mesafeyi en az 30 cm. e (11,81 ") ¢ikarin.

A cm.
/35,44 ¢

Calisma alanininiginde keskin kenarlari olmayan agagclar, ¢calilar veya direkler gibi darbelere dayanikli engellerin sinirlandiriimasina
gerek yoktur. Robot engele ¢arpar ve yon degistirir. Robotun engellere carpmamasini, veya ¢alismasini glivenli ve sessiz olarak
slirdiirmesini istiyorsaniz tim sabit engellerin sinirlandiriimasi gerekir. Kesme bigagini ve engellerin kendisini korumak icin hafif
egim olusturan saksilar, taslar veya ¢ikintili kokleri olan agaclar gibi engeller sinirlandiniimalidir. Engeli sinirlamak igin sinir telinin
engele en yakin dis kismindan baslayarak teli engele kadar ulastirin, etrafinda déniin ve engele ulasirken izlediginiz yolu izleyerek,
onceki paragraflarda aciklanan dogru mesafeleri dikkate alarak teli doseyin. Giden teli ve gelen teli ayni kanaldan gegecek
sekilde st Uste bindirin, bu robotun sinir telini gegmesine izin verecektir.

Robotun uygun isleyisi icin, Ust liste dosenecek olan kablolarin kolayca hareket edebilmesine imkan verecek sekilde 70cm.
(27.56 ") Uzerinde uzunluga sahip olmalidir.
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SINIR TELINiN KURULUMU

Sinir teli topraga gomiilebilir veya toprak stiline serilebilir. Eger bir
kablo déseme makinesine sahipseniz, yiiksek koruma igin teli topraga
gémmeniz daha uygundur.

Diger durumlarda, teli asagida acgiklandigi sekilde giviler yardimi ile cevre teli
doseyin.

 Er——

Sarj iinitesinin kurulu oldugu yerden itibaren sinir
telini dogsemeye basglayin. Son agsamada sarj iinitesine
yapilacak kablo baglantisi esnasindaihtiyag olabilecegi
icin birkag metre fazladan kablo birakmanizi tavsiye
ederiz.

Toprak listii kurulum

Sinir telinin désenecegi ylizeylerdeki gimleri miimkiin oldugu kadar
kisa bigin. Bu sinir telinin zeminle temas halinde dosenmesini
kolaylagtiracak ve robotun telin izolasyonuna zarar vermesini
engelleyecektir.

1. Teli tim sinir boyunca saat yoniinde konumlandirin ve her bir
¢ivi arasinda maksimum 100 cm (39,37 ing) mesafe oldugundan
emin olarak mevcut givilerle sabitleyin. Tel, ¢im ile kaplanana
kadar robot tarafindan zarar gormesini onlemek igin toprakla
temas halinde olmalidir.

- Sinir teli kurulumu vyapilirken, gicek yatag), agac gibi
nesnelerin etrafina sinir teli saat yoninin tersinde
dosenmelidir.

- Koselerdeki dontsleri 20 cm yarigapinda bir egrilik vererek,
kablolari Ust utse bindirmeden gergeklestirin.

el sabitleme civileri
1

~ -
= -
-----------------

Toprak alti kurulum
1. Topraga bir oluk kazin. (yaklasik olarak 2-3 cm ya da 0.787-1.181 " derinliginde).

2. Kabloyu sinir boyunca birkag santimetre derinlikte saat yoniinde konumlandirin. Kabloyu 5cm'den daha asagiya
konumlandirmayin aksi takdirde sinyal yogunlugunda kayip yasanir. Robotun galismasi olumsuz etkilenir.

3. Bazi durumlarda her ne kadar tel toprak altina yerlestirilse dahi giviler araciligiyla sabitlenmesi gerekebilir.

4. Tum teli toprakla 6rtiin ve zeminde gergin kaldigindan emin olun.
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Sinir telinde ek yapilmasi

Ek yapilmak istenen telin her iki ucunu izoleleri siyirmadan
konnektoriin baglanti yerlerine tam olarak yerlestirin.

Tel konnektore tam olarak yerlestirildiginde konnektoriin st
tarafindan tellerin goriiniilebilir olmasi gerekmektedir. Sonrasinda
konnektoriin Ustiinde yer alan sikistirma butonuna bir pense
araciligiyla basin. Tam olarak bastiginizdan emin olun.

 Er——

- Giivenli bir baglanti i¢in orjinal konnektorleri
kullanin.

- Elektrik bandi ya da diger izolasyon
malzemelerinin bu islemde kullaniimasi uygun
degildir. Toprak altinin nemli olmasi sebebiyle
baglanti korozyona ugrayabilir ve sinyalde
problemler yasanabilir.

SARJ ISTASYONUNUN VE GUC KAYNAGI UNITESININ KURULUMU

A Uyari — Dikkat

Herhangi bir isleme baslamadan dnce robotun elektrik
baglantisini kesin.

Gii¢ (initesini gucuklarin erigemeyecegi bir yerde
konumlandirin. Ornegin yerden 160cm. yiikseklikte.

Gii¢ Unitesinin kablosunu kisaltmayin ya da ek
yapmayin. Resimde goriilen sekilde 8 formu verin.

Sinir hatti igin kullanilan kablonun désenmis uzunlugu
50m.den az olamaz, daha fazla bilgi icin servis
saglayicinizla iletisime gegin.

1. Sarj istasyonunu 6nceden tanimlanmis alana yerlestirin.
2. Sinir telini, sarj istasyonundaki kilavuz boyunca yerlestirin. Konektorlerden itibaren yaklasik 5 cm fazla sinir teli birakin.(M)

3. Istasyonun &n tarafindan gelen teli vericinin kirmizi terminaline baglayin (T). Sarj iinitesinden ¢ikan teli siyah terminale
baglayin.

A Terminallere yalnizca orijinal sinir teli baglanmahdir.

baglayin
| N S s =] o o — - o o
= i
s =
[T o ] ] [s] o] o] )
= L]
(' = = =} s} =} =}
@) Jo)

........... sinir teli (M)
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4. Sarj istasyonunu(N) civiler (P) yardimiyla zemine sabitleyin.

Gerekli ise, sarj istasyonunu vidali ankrajlarla sabitleyin (Q).

5. Glg Unitesinin kurulumunu yapin (A).

6. Sarjistasyonunun (N) gti¢ kablosunu (E) gii¢ kaynagt linitesine

(A) baglayin.

7. Gug kaynagi tnitesinin (A) figini elektrik prizine takin.

8. Vericinin LED'i yanip sOniiyorsa, baglanti dogrudur. Aksi

takdirde, anormalligi bulun (bkz. “Sorun Giderme Kilavuzu”).

9. Korumayi (L) degistirin.

Kullanici kilavuzu
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Cevre teli

H. min. 160 cm
(63.00 ")
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sarj istasyonu (N)/




ILK KULLANIMDA BATARYA SARJI

1. Robotu sarj istasyonuna yerlestirin.

2. ON/OFF tusuna basin ve robotun tamamen agilmasi igin birkag START
saniye bekleyin. AUTO
_/( FRUSE
s/
e
7/
s/

3. Batarya LED'i turuncuya doner ve sarj istasyonunun taninmasi
sirasinda birkag saniye sabit kalr.

4. OTOMATIK LED'in kapali oldugundan emin olun, gerekirse BRTTERY
kapatmak icin OTOMATIK tusuna basin.

5. Sarjin sonunda, robot ilk ¢alistirma icin kullanilabilir veya
programlanabilir (bkz. “Programlama Modu”).

T —

ilk kullanimda, pilleri en az 4 saat sarj edin.

AYARLAMALAR

AYARLAMA ONERILERI

_

Kullanici, herhangi bir ayarlamayi bu kilavuzda agiklanan prosediirlere gore yapmalidir. Bu kilavuzda acgikga
belirtiimeyen herhangi bir ayarlama yapmayin. Bu kilavuzda agik¢a belirtiimeyen 6zel ayarlamalar, yalnizca
Ureticinin yetkili servis merkezindeki personel tarafindan yapilmalidir.

KESIM YUKSEKLIGININ AYARLANMASI

Bigagin kesim yiiksekligini ayarlamadan énce robotun kapal oldugundan emin olun (bkz. “Robotu Giivenli Durdurma”)..

Ellerinizin yaralanmasini 6nlemek igin koruyucu eldiven kullanin.

1. Robotu list govdeye zarar gelmeyecek sekilde ters gevirin.
2. Vidayi (E) saat yoniinde kesim yiikseklik anahtari ile gevirin.

3. lIstenen kesim yiiksekligini ayarlamak igin kesme (nitesini
(D) kaldirin veya indirin. Kesim yiiksekligi, anahtarda bulunan
seviye dereceleri kullanilarak olgulebilir.

(@ T ——

Robotu, kesme bigaginin yiiksekliginden 1 cm.den
(0,40 ") daha fazla yiikseklige sahip olan cimleri
bigmek icin kullanmayin. Ideal yiikseklige ulasilana
kadar yiiksekligin 1-2 giinde bir en az 1 cm (0,40 ")
azaltilmasi onerilir.

4. Ayar yapildiktan sonra vidayi (E) saat yoniiniin tersine gevirin.

5. Robotu tekrar ¢aligma pozisyonuna getirin. N
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KULLANIM VE ISLEYIS

KULLANIM GEREKSINIMLERI

_

- Robotu ilk kez kullanirken, kilavuzun tamamini dikkatlice okuyun ve ozellikle giivenlik onerilerini tam olarak
anladiginizdan emin olun.

- Robotu yalmizca Uretici tarafindan agiklandigi sekilde amaglanan amaci igin kullanin ve farkhi galisma
performanslari elde etmek igin cihaz iizerinde herhangi bir degisiklik yapmayin.

- Robotu ve c¢evre birimlerini kotii hava kosullarinda, 6zellikle yildirim riski oldugunda kullanmayin.

KONTROL PANELi VE MENUYE GENEL BAKIS

Gorselde, makinedeki kontrol butonlarinin konumu ve islevi gosterilmektedir.

STOP. - N
Robotik bigme makinesini glivenli bir sekilde durdurmak
icin basin. Sadece potansiyel tehlike durumunda ve
robotun bakimini yapmak igin kullanin.

Robotu agmak ve kapatmak igin basin.

Otomatik calismayi etkinlestirmek veya devre disi
birakmak igin basin.

Otomatik moddayken, robot ilerleyen sayfalarda
aciklanan programa gore ¢alismak tizere programlanir.

BRATTERY

LED kapali: Manuel ¢alisma.
LED acik: Otomatik ¢alisma.

o |

=
5 5
=] o

Batarya sarj seviyesi.
BATTERY

3
=
m
A
|

isleyis hatalari. "SORUN GIDERME" béliimiine bakin

©

Robot sarj istasyonundaysa (AUTO LED kapali)

START | Bir manuel ¢alisma dongisu baslatmak igin basin. Batarya yeterince sarj edilmisse ve AUTO LED kapaliysa, robot bir

PAUSE | calisma dongusi baslatir. Calisma donglisi tamamlandiginda, sarj istasyonuna geri doner

o)
o
(=3
]
—
o
[Y)
=
O
®
(=
o

Robot hareket halindeyse , bigme islemini askiya alir ve robotu bekleme moduna gegirir.

Robot bekleme modundaysa, bicme islemine devam edilmesini saglar.

Sarj istasyonuna geri doner ve "AUTO" LED'in durumuna bagli olarak otomatik veya manuel islemlere devam eder.

m|uwn
= |
C|l3
nl|=a
mi-
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KURULUM

Kurulum prosediird, robot ilk kez ¢alistirilicaksa veya uzun bir siire ¢aligsmadiysa gerceklestirilir.

Kesilecek gimin yiiksekliginin robotun uygun isleyisi ile uyumlu olup olmadigini kontrol edin (bkz. "Teknik Ozellikler”).
Kesme yiiksekligini olmasi gerektigi gibi ayarlayin (“bkz. "Kesme Yiksekliginin Ayarlanmasi).

Calisma alaninin dogru sekilde belirlendiginden ve "Calisma Alanlarinin Hazirlanmasi ve Sinirlarinin Belirlenmesi” bolimi
ve sonraki bolimlerde belirtilen, ¢im alanda robotun ¢alismasini olumsuz etkileyecek durumlarin olmadigindan emin olun.

Siddetli yagmurlar sebebiyle bahgede biiyiik su birikintileri olusmadigindan emin olun.

Robotu sarj istasyonunun igine yerlestirin.

ON/OFF tusuna basin ve robotun tamamen agilmasi igin birka¢ saniye bekleyin.

Batarya LED'i turuncuya donecek ve birkag saniye sonra sarj istasyonunu tanidiginda sabit kalacaktir.

Robot kullanima hazir. Otomatik veya manuel ¢aligsmayi ayarlamak igin "AUTO" tusuna basin.

Robotun “AUTO LED kapali” iken manuel modda galigmasi

Pil tamamen sarj oldugunda, calisma dongiisiini baslatmak igin START/PAUSE tusuna basin. Batarya sarji azaldiginda, robot
sarj istasyonuna geri doner.

Bahge tamamen bicilmemisse, pil tamamen sarj olana kadar bekleyin ve ardindan yeni bir calisma dongusu baslatin.
Daha iyi bir sonug igin robotun en az iki giinde bir galistirimasi tavsiye edilir.

Bazi robot islevlerinin varsayilan ayarlarini degistirmek igin akilli telefonlar igin gelistirilen Gcretsiz uygulamay indirmeniz
yeterlidir; bkz. "UYGULAMA UZERINDEN MENUYE ERISIM"

Robotun “AUTO LED acik” iken otomatik modda ¢aligmasi

.

Otomatik mod sayesinde robot haftanin her giinii ¢alisacak sekilde programlanabilmektedir. Mobil uygulama {zerinden
ayarlanan varsayilan saati kontrol edebilirsiniz.

Calisma donglisii sayisi, batarya kapasitesine bagli olarak robot tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Otomatik modda, robot
calisma dongustnd gercgeklestirmek igin sarj istasyonundan ¢ikar ve sarj olmak icin sarj Unitesine kendisi geri doner ve
sonrasinda gerekli ise tekrar calisma alanina doner.

Galisma siiresi ve diger iglevlerin varsayilan ayarlarini degistirmek igin, akilli telefonlar igin gelistirilen tcretsiz uygulamayi
indirmeniz yeterlidir, "UYGULAMA UZERINDEN MENUYE ERISIM" paragrafina bakin.
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ROBOTUN SARJ iSTASYONU OLMAYAN KAPALI ALANLARDA KULLANILMASI

Robotun “Kapali alan” modunda ¢alismasi, sinir teli ile isaretlenmis ve sarj istasyonu olmayan kapali alanlarda robotu galistirmak
icindir.

A Tehlike — Dikkat

Robotu giivenli bir gekilde durdurun (bkz. “Robotu Giivenli Durdurma”) ve tutamagi kullanarak tasiyin. Robotu
govdeden tutmayin ve tasima kolunu kullanin.

1. Robotu sinir teli ve engeller ile arasinda 100 cm. (39.37 in.)
mesafe kalacak sekilde konumlandirin.

2. ON/OFF diigmesine basin ve robotun tamamen acilmasi icin
birka¢ saniye bekleyin. Talimatlari izleyin ve istenirse sifreyi
girin.

3. Akill telefonunuzdaki uygulamayi kullanarak robota baglanin
[CEEN P

4. "Kapali alan" tusunu segin. Q

5. Calismanin bitmesini istediginiz zamani ayarlayin. Ve “OK” §T 7
tusuna basin.. %Mlﬂll"

Acm

(39,37")

Calisma dongisiiniin sonunda robotu giivenli kosullarda durdurun
(bkz. “Robotu Giivenli Durdurma”) ve sarj istasyonunun bulundugu
alana geri tasiyin.

“ILK GALISTIRMA" béliimiinde agiklandigi gibi robotun normal
¢alisma ayarlarina geri dondirin.

UYGULAMA ARACILIGIYLA MENUYE ERiSiM

Robot, bir akilli telefon kullanilarak programlanmasina ve kontrol edilmesine izin veren yerlesik bir Bluetooth cihazina sahiptir.

Akill telefonunuz igin Android ve i0S uygulamasini Uriiniin web sitesinden indirin. Uygulamayi baslatin ve Robotu cihazinizla
eslestirmek i¢in kurulum sihirbazini izleyin.

Fabrika ayar pin kodu “0000" dir." Robotu giivenli hale getirmek i¢in pin kodu miimkiin olan en kisa siirede degistirin.

Uygulama size su imkanlari sunar:
+  Otomatik standart galigma siiresini degistirmek.
Yagmur sensoriiniin galismasini ayarlamak.
ikincil alani en iyi sekilde yonetmek icin baslangic noktalarini ayarlamak.
Sifreyi degistirmek.
Baslat / Duraklat / Eve git komutlarini kullanmak.
Kesim sirasinda robotu yonlendirmek.
Robotun durumunu, ikazlarini ve herhangi bir hatasini goriintiilemek.

KULLANICI MENUSUNU MOBIL UYGULAMA UZERINDEN AYARLAMA

Mobil uygulamayi akilli telefonunuzdan baslatin ve “Kurulum” islevi araciligiyla robot programlama meniisiine girig yapin.

Mevcut programlama iglevlerinin bir 6zetini igeren tanitimi takip edin. Her bir fonksiyonun detaylari akis semasini takip eden
sayfalarda bulunur. (*) ile isaretlenmis iglevler yalnizca bazi modellerde kullanilabilir. “Teknik Ozellikler" tablosuna bakin.
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MENU AYARLARI - PROGRAMLAMA MODU

Robotun Programlanmasi

R

B

Zamanlayici ayari

Giinliik program

@@@O

SCHEDULE

OHOROHC

WORK NG AREAS

B6O® -

BORDER CUT

» saat yoniinin tersine

birincil alan

ikincil alan 1
(30%, 60MT, saat yoniinde) 3

@ <---—<¢--:

»» saat yoniinde

.

R ——

- Robottan en iyi sekilde yararlanmak igin robotu her giin
calisacak sekilde programlamaniz onerilir.

- Birkag galisma alaninin ayarlanmasi gerekiyorsa, alanlardaki
kesme sikhgini artirmak igin en az iki ¢caligma programinin
programlanmasi onerilir.

Belirli zamanlarda kullaniimak tzere (g farkli galisma profili ayarlanabilir. Bu,
ozellikle bahgenin rutin kullanimi diginda kullanilacagi zamanlarda faydalidir.

Segilen profil ayar farkh bir renkte vurgulanmis olarak kalir ve robotun
otomatik ¢alismasi sirasinda etkin olur.
Ana menlye gitmek igin digmeye birkag kez basin « .

Haftanin her giind icin 4 adete kadar galisma programi ayarlanabilir. Ekranda
yapilandirmak istediginiz giine karsilik gelen alana basin ve ardindan saatleri
segin.

Her galisma programi igin (T1,T2,T3,T4) baslangi¢c zamanini, bitis zamanini ve
bicme alanlarini ayarlayin.

@ T1, T2, T3 ve T4 zamanlari ¢akigmamalidir, robot cakisan
programlari silecektir.

"Kenar kesme". Bu islev, robotun c¢imlerin kenarini keserek caligmaya
baglamasini saglar. Bu iglev haftada en az iki kez etkinlestirilmelidir

Ornegin, ayari su sekilde yaparsaniz:
T1: 09:00-11:00, A1, A2, A3, Ad4
T2:15:00-17:00, A1, A2

Saat 15:00-17:00 arasinda calisan robot, bicme dongusiini yalnizca A1 veya
A2 galisma alaninda gergeklestirecektir.

@ Robot, bir calisma alanina ulagmasi, sarj istasyonuna donmesi
veya rastgele calismasi gerektiginde A3 ve A4 alanlarina girebilir.

Robotun diizgiin ¢alismasi icin zamanin ayarlanmasi esastir. Alan sayisi,
batarya kapasitesi, ¢imlerin karmasikhgi, ¢im tiiri vb. birgok parametre
¢alisma programlarinin ayarini etkiler. Genel olarak, birden fazla alana ve de
gok sayida engelle karmasik alana sahip bahgeler bigilirken ¢alisma saatleri
biraz artinlmahdir. Asagida, robotun ilk kullaniminda yapilandiriimasi igin
gosterge sirelerini iceren bir tablo bulunmaktadir.

m2 (ft?) | T1 T2 T3 T4
800 (8608") 10:00 12:00 14:00 16:30
1200 (12912)) 10:00 13:00 15:00 18:00
1800 (19418") 09:00 21:00
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Sarj istasyonuna yeniden giris

AT

Sarj istasyonuna yeniden girisi sirasinda robot ile sinir teli arasindaki mesafeyi
ayarlar.

g
! “OFF". Bu ayar, sinir teline yakin birgok engeli olan karmasik bahgeler ve
i dar gegitli bahgeler icin onerilir. Robot, sarj istasyonuna geri donmek igin
E tekerleklerini sinir telinin her iki tarafina yerlestirecektir.
@ “On the wire” yontemini kullanarak sinir kablosunun baglantisini
yapin, “Sarj istasyonuna yeniden girig yontemi" boliimiine bakin.
LL Kalan parametrelerle robot, sinir telinden ayarlanan yaklasik mesafeyi

korurken sarj istasyonuna geri doner. Bu segenek, dik egimli bahgeler ve /
veya sinir teline yakin tiimsekleri olmayan bahgeler igin 6nerilir.

@ Sinir telinin baglantisini "V-Meter" yontemini kullanarak yapin.
“Sarj istasyonuna yeniden girig yontemi” boliimiine bakin.

Sensor yagmur algiladiginda robotun davranisini ayarlar.

ON: yagmur algilandiginda robot sarj istasyonuna geri doner. Sarj dongisinin
sonunda, sensor artik yagmur algilamazsa robot normal ¢alismasina devam
eder.

DELAY: yagmur algilandiginda, robot sarj istasyonuna geri doner ve “Gecikme"
digmesine basildiginda bir sonraki ekranda yapilandirilabilen ayarlanan siire
boyunca orada kalir.

(TR

OFF: yagmur sensori kapali.

Bahge Ayarlari
— Bicme bdlgesinin ozelliklerini belirler.
3 @ Bir alana sahip bahcelerde, yine de en az bir bélge belirlenmelidir.

Calisma alaninin ayarlanmasi

En fazla 4 alan ayarlanabilir.
Yapilandirmak istediginiz alana dokunun.

: . )
Bir alani devre disi birakmak i¢in boyutu 0 m2 olarak ayarlayin.
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CGalisma programi

Bahgenin her alani igin sunlari ayarlamaniz gerekir:

DIMENSION DISTANCE - Boyut. Calisma alaninin metrekare cinsinden degeri;
6000 375 - Mesafe. Robotun sinir telini takip ederek alanin igine ulagsmasi igin gereken
mt mt mesafe. Robotun istenilen alanda g¢alismaya baslamasini saglamak igin
DISTANCEWIRE DIRECTION  ECO MODE galisma alaninin ortasinin mesafe referansi olarak kullaniimasi tavsiye
O OFF edilir. Sarj istasyonunun bulundugu alan igin degeri 0 olarak ayarlayin;

- Yon. Calisma alanina ulasmak igin en kisa yon. Yon "saat yoniinde" veya
"saat yoniiniin tersine" olabilir. Sarj istasyonundan ¢ikarken, robot kabloyu
( - - b ayarlanan yonde takip edecektir;

- Kablo mesafesi. Robotun ¢alisma alanina ulagmak igin ilerlerken sinir teli
ile arasinda birakacagi mesafe degeri. Sinir teline yakin birgok engeli olan
karmasik bahgelerde ve /veya dar gegitli bahgelerde bu degeri “0 cm.”
olarak ayarlayin;

- EKO modu. Etkinlestirilirse ve robot ¢im yiizeyinin bigildigini tespit ederse,
il 3 bu alandaki ¢aligma stiresi kisalir ve robot bir sonraki adima geger.
(30%, 60MT, saat yoniinde) 3

@ <t ---—¢¢--:

» saat yoninin tersine P> saat yoniinde

.

Genel ayarlar
— Genel ayarlar.

Koruma. Robotun PIN kodunu etkinlestirmeye / devre disi birakmaya / deg@istirmeye izin verir.
Parolayi ayarlamak veya degistirmek icin once gegerli PIN kodunu ve ardindan yeni PIN kodunu girin. Satin
alindiginda, Uretici tarafindan belirlenen sifre dért rakamdan (“0000”) olusur.

@ Parola i¢in hatirlanmasi kolay bir rakam kombinasyonu segin.

[ Y Bu, sarj istasyonunun hizalanmasi ve taninmasi igin bir diizeltme faktoriiniin ayarlanmasini saglar. Daha fazla
{E? ayrinti igin robot meniisiine veya mobil uygulamaya bakin.

Fabrika ayarlarina dondirdir.
m @ Yapilandirmalar kaybolacak, robot ve bahge ayarlarinin yeniden yapilandiriimasi gerekecektir. PIN
KODU varsayilan degere sifirlanmayacaktir.

: Robotun sinir telinden sonra yon degistirmeden once kat edecedi mesafeyi ayarlar. Robotun mimkiin olan
6)@ minimum mesafeyi kat etmesine izin vermek i¢in MIN, miimkiin olan maksimum mesafe igin MAX ve orta mesafe
icin MED ayarini yapin.
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ROBOTU GUVENLiI DURDURMA

Kullanim sirasinda robotu durdurmak gerekebilir. Normal kosullarda robot "OFF" tusu ile durdurulabilir. Tehlike durumunda veya
herhangi bir bakim yapilirken, bigagin kazara galismasini 6nlemek igin robotu giivenli kosullarda durdurmak gerekir. "STOP"
tusuna basin. Gug kablosunu elektrik prizinden gikarin.

R —

Bakim ve onarimlar sirasinda (6rnegin bigak degisimi,
temizlik islemleri vb.) Robotun giivenli durdurulmasi
gereklidir.).

Baslamak i¢in asagdidaki gibi ilerleyin:

robotu ¢im alaninin igine yerlestirin;

ON/OFF tusuna basin ve robotun tamamen agilmasi i¢in birkag
saniye bekleyin.

calisma donglsuni baslatmak igin START/PAUSE tusuna
basin

UZUN SURELIi HAREKETSIZLIK VE YENIDEN BASLATMA

Robotun uzun siire hareketsizliginden sonra ya da bigme mevsiminden dnce, yeniden kullanim sirasinda dogru ¢alismayi
garanti etmek i¢in bazi iglemlerin yapilmasi gerekir.

1.
2.

Fully charge Kis periyodu i¢in robotu kaldirmadan 6nce bataryayi tamamen sarj edin. Bataryayi en az bes ayda bir sarj edin.

Rutin bakimin yetkili bir satici tarafindan yapilmasini saglayin. Bu, robotu iyi durumda tutmak icin gereklidir. Bakim hizmeti
genellikle asagidaki islemleri igerir:

robotun, kesme bigaginin ve diger tim hareketli pargalarin tamamen temizlenmesi;
robotun i¢ kisminin temizlenmesi;
robotun isleyisini kontrol edilmesi;

kesme bigag, firgalar gibi aginmis pargalarin kontrol edilmesi ve gerekirse degistirilmesi (yalnizca firgali motorlarla
donatilmis robotlarda);

batarya kapasitesinin kontrol edilmesi;
gerekirse, satici yeni bir yazihm da ytikleyebilir.

. Robotu ve sarj istasyonunu dogru sekilde temizleyin (bkz. “Robot Temizleme”)

Kesme bigagi gibi asinabilecek veya hasar gorebilecek bilesenleri kontrol edin ve bunlarin degistirilmesini dederlendirin.

Robotu, ortam sicakh@ 10 °C ile 20 °C arasinda, kuru, erisimi tehlike olusturabilecek (gocuklar, hayvanlar, diger yabanci
cisimler vb.) dis etkenlerden korunan bir yerde saklayin. Bataryalarin kendiliginden bosalmasini azaltmak igin robotu 20
°C'nin altindaki bir sicaklikta saklayin.

Elektrik fisini (A) elektrik prizinden ¢ikarin.

Herhangi bir yabanci maddenin (yaprak, kagit vb.) iceri girmesini 6nlemek igin sarj istasyonunun (C) Ustline muhafaza
yerlestirin.
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Yeniden baglatma

Uzun bir siire kullanilmadiktan sonra robotu yeniden baslatmadan
once asagidaki adimlari izleyin:

1.

2
3.
4

Gug fisini (A) elektrik prizine takin;

. Ana elektrik gii¢c kaynagini yeniden baglayin;

Robotu sarj istasyonunun igine yerlestirin;

. ON/OFF tusuna basin ve robotun tamamen agilmasi i¢in birkag

saniye bekleyin.

Batarya LED'i turuncuya doner ve sarj istasyonunun taninmasi
sirasinda birkag saniye sabit kalr.

Robot su an kullanima hazir ( Programlama moduna bakiniz).

GU‘c kaynagi
{initesi (A)

Sarj
istasyonu (C)

UZUN SURELIi HAREKETSIZLIKTEN SONRA BATARYA SARJI

! Tehlike - Dikkat

Robotu patlayici ve yanici ortamlarda sarj etmeyin.

1.

Sarj istasyonuna elektrik saglayin ve sarj konnektorlerinin
temiz oldugundan emin olun.

Robotu sarj istasyonunun igine yerlestirin.

ON/OFF tusuna basin ve robotun tamamen agilmasi i¢in birkag
saniye bekleyin.

Batarya LED'i turuncuya doner ve sarj istasyonunun taninmasi
sirasinda birkag saniye sabit kalir.

AUTO LED'inin kapal oldugundan emin olun, gerekirse
kapatmak igin AUTO tusuna basin.

. Sarj dongustiinin sonunda (yaklasik 6 saat) OFF diigmesine

basin.
Robotu, ortam sicakligi 10°C ile 20°C arasinda olan, gocuklarin,

evcil hayvanlarin, yabanci cisimlerin vb. ulasamayacag;,
korumali ve kuru bir yerde saklayin.
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ISLETIM IPUGLARI

Asagida robotu kullanirken faydal olacak ipuglari bulunmaktadir:

robotun kullanimi hakkinda uygun sekilde bilgilendirildikten sonra bile, komutlari ve ana islevleri tanimak i¢in dnce bazi test
manevralarl yapmaniz tavsiye edilir;

- komutlar ve ana fonksiyonlar; sabitleme vidalarini kontrol edin ve sikin
- c¢imlerin asin biyimesini énlemek icin gimleri sik sik bigin;

- robotu, kesme bigagindan 1 cm (0,40 ") daha yiiksek olan gimleri bigmek i¢in kullanmayin. Cimlerin yiiksek olmasi durumunda
kesim yiiksekligini arttirin ve sonraki giinlerde kademeli olarak azaltin;

- ¢im alanda, otomatik sulama sistemi bulunuyorsa, robotu fiskiyeler agilmadan en az bir saat 6nce sarj tinitesine geri dénecek
sekilde programlayin;

- robotun ve fiskiyelerin zarar gormesini onlemek igin alan egimini kontrol edin ve izin verilen maksimum degerlerin
asllmadigindan emin olun;

- robotun gerekenden fazla galismayacak sekilde programlanmasi, gimlerin farkli mevsimlerdeki farkl biiyime oranlar dikkate
alinarak istenmeyen arizalara ve batarya dmriiniin kisalmasina maruz kalmamasi igin tavsiye edilir;

- robotu kullanirken, giivenlik risklerini 6nlemek igin galisma alaninin insanlardan (6zellikle gocuklar, yaslilar veya engelliler)
ve evcil hayvanlardan uzak oldugundan emin olun. Yaralanma olasiligini en aza indirmek igin robotu uygun zamanlarda
calisacak sekilde programlayin.

Uretici, robotik bigme makinesi ile uzaktan kumandalar, radyo vericileri, akustik yardimcilar, hayvanlar igin yeralti elektrikli gitler
vb. diger kablosuz sistemler arasinda tam uyumlulugu garanti etmez.

RUTIN BAKIM

BAKIM ONERILERI

_

Bakim sirasinda, 6zellikle bigak iizerinde galigirken Uretici tarafindan belirtilen kisisel koruma ekipmanlarini
kullanin. Her tiirlii bakim islemini gergeklestirmeden dnce robotun kapali oldugundan emin olun (bkz. "Robot
Giivenligi Durdurma").

ZAMANLANMIS BAKIM TABLOSU

Bakim tiirii Referans
Bicagi temizleyin ve " ol
Bicak verimliligini kontrol edin. Bakiniz "Robot Temizligi
Bigak bikilmus veya gok " Sia
asinmissa degistirin Bkz. "Bigak Degistirme
Haftalik Sarj baglanti elemanlar Paslari temizleyin ve giderin | Bakiniz "Robot Temizligi"
Sarj konnektorleri Paslari temizleyin ve giderin | Bakiniz "Robot Temizligi"
Yagmur sensori Paslari temizleyin ve giderin | Bakiniz "Robot Temizligi"
Aylk Robot Robotu temizleyin Bakiniz "Robot Temizligi"
. . g Bkz. "Uzun siireli
Yilda bir kez ve bigme Robotun bakimini yetkili bir P :
sezonunun sonunda Robot servis merkezinde yaptirin. Eg;?lgfé]sa"z“k ve yeniden
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ROBOT TEMIZLIiGi

1. Robotu giivenli bir sekilde durdurun (bkz. "Robotu Giivenli Durdurma”).

A Uyari — Dikkat

Ellerinizin kesilmesini onlemek i¢in koruyucu eldiven kullanin.

2. Robotun tiim dis yiizeylerini 1lik suya batinlmis bir siinger ve hafif bir deterjanla temizleyin. Kullanmadan énce siingeri iyice
sikin..

A Uyari — Dikkat

Cok fazla su kullanilmasi, cihazin igine su girmesine sebep olarak elektronik pargalarin zarar gérmesine sebep
olabilir.

3. Boyali ylizeylere ve plastik bilesenlere zarar vermemek igin ¢oziicii veya benzen kullanmayin.

4. Robotun igini yitkamayin, elektrik ve elektronik bilesenlerine zarar vermemek igin yiiksek basingh yikama
makinesi kullanmayin.

A Uyari - Dikkat

Elektrik ve elektronik bilesenlerde geri doniisii olmayan hasar olugsmasini 6nlemek i¢in su gegirmez olmayan bu
robotu kismen veya tamamen suya batirmayin.

5. Robotun altini (kesme bigagi alani ve tekerlekleri) kontrol edin,
robotun diizgiin galismasini engelleyebilecek birikintileri ve /
veya kalintilar gidermek i¢in uygun bir firga kullanin.

6. Robotun c¢alisma alanindaki tim g¢imleri ve vyapraklari
temizleyin.

7. Batarya sarj cihazinin (A) konnektorlerini temizleyin. (B)
elektrik temaslarindan kaynaklanan tortulari veya kalintilan
kuru bir bezle ve gerekirse ince zimpara kagidi ile temizleyin.

8. Yagmur sensoriinii (C) temizleyin ve pastan, kirden arindirin.

9. Birikmis kalintilari gidermek igin sarj istasyonunun igini
temizleyin.
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SORUN GIiDERME

SORUN GIDERME KILAVUZU

Asagidaki bilgiler, calisma sirasinda olusabilecek hatalar ve/veya arizalari tanimlamaya ve diizeltmeye yardimci olmak igin
verilmistir. Bazi arizalar kullanici tarafindan giderilebilirken, digerleri belirli teknik beceriler veya 6zel uzmanlik gerektirir ve bu
nedenle yalnizca belirli miidahale alaninda sertifikali deneyime sahip kalifiye personel tarafindan giderilmelidir.

Robot bir hata durumundayken, ALERT uyari 1s1§i yandiginda veya yanip sondiigiinde, sorunun ne oldugunu gérmek igin akilh
telefonunuzdaki uygulamayi kullanarak robota baglanin.

A Uyari — Dikkat

Robotu kontrol etmek gerektiginde, kazara bigak galistirma tehlikesini onlemek igin robotu giivenli bir sekilde
durdurun (bkz. "Robotu Giivenli Durdurma”).

Sorun

Anormal titresimler

Robot ¢ok giiriltili

Sebep

Bigak hasar almis.

Coziimler

Bigagd yenisiyle degistirin (bkz. "Bigak
Degisimi")

Kesme bigagi, artiklar (bant, kordonlar,
plastik pargalar vb.) tarafindan
kaplanmis.

Robotu gtivenli bir sekilde durdurun
(bkz. "Robot Giivenligi Durdurma"). Bigagi
temizleyip yabanci maddelerden arindirin.

A Uyari — Dikkat

Ellerinizin yaralanmasini 6nlemek i¢in koruyucu
eldiven kullanin

Robot, engellerin (diigmiis dallar,
unutulmus nesneler vb.) oldugu bir
alanda caligiyor.)

Robotu giivenli bir sekilde durdurun (bkz.
"Robotu Glvenli Durdurma")

Engeli alandan uzaklastirin ve robotu yeniden
baslatin (bkz. "Baglatma — Otomatik mod")

Elektrik motoru arizasi

Motorun en yakin yetkili servis merkezi
tarafindan degistirilmesini veya onarilmasini
saglayin

Gim c¢ok yiiksek

Kesme yiiksekligini artirin (bkz. “Kesme
ylksekliginin ayarlanmasi”)

Normal bir ¢cim bigme makinesi ile alanin 6n
kesimini yapin.

Robot sarj istasyonuna
dogru sekilde yerlesemiyor.

Sarj istasyonunun sinir telinin veya glic
kablosunun yanlis konumlandiriimasi

Sarj istasyonunun baglantisini kontrol edin
(bkz. "Sarj istasyonu ve gli¢ kaynagi tnitesinin
kurulumu®)

Sarj istasyonunun yanindaki zeminde
¢Okme

Sarj istasyonunu diiz ve sabit bir ylizeye
yerlestirin. (bkz. "Kurulumunun
planlanmasi")

Robot ¢igek tarhlarinin
etrafinda dogru sekilde
hareket etmiyor.

Sinir telinin yanlis désenmesi

Cevre telini dogru sekilde yeniden yerlestirin
(saat yoniniin tersine) (bkz. "Cevre telinin
montaj")

Robot yanlis zamanda
calisiyor

Saat yanlis ayarlanmis

Robotun saatini sifirlayin
(bkz. "Programlama Modu")

Calisma siresi yanhs ayarlanmis

Calisma stiresini sifirlayin
(bkz. "Programlama Modu")
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Sorun

Cim alan tamamen
bicilmemis

Sebep

Yeterli galisma stiresi yok

Goziimler

Galisma stiresini uzatin
(bkz. "Programlama Modu")

Kesme bigagi tortu ve/veya kalintilarla
tikanmis

Robotu giivenli bir sekilde durdurun (bkz.
"Robotu Glivenli Durdurma")

& Uyari — Dikkat

Ellerinizin yaralanmasini 6nlemek igin koruyucu
eldiven kullanin.

Bigagi temizleyin.

Kesici bigak asinmis

Bicag orijinal bir yedek parga ile degistirin
gbkz. "Bigak degistirme")

Robotun gergek kapasitesine kiyasla
gok buyiik ¢alisma alani

Calisma alanini ayarlayin
(bkz. "Teknik 6zellikler")

Bataryalarin dmri dolmak tizere

Bataryalar orijinal yedek pargalarla degistirin
(bkz. "Pil degistirme")

Bataryalar tamamen sarj olmuyor

Batarayalarin sarj baglanti noktalarindaki pasi
temizleyin. (bkz. "Robot Temizligi").

ikincil alan tamamen
bigilmemis

Programlama hatasi

ikincil alani dogru sekilde programlayin (bkz.
"Programlama Modu")

Ekranda "Servis" yazisi
gorintyor

Tarih ve saat ayarlanmamis

Tarih ve saati glincellemek igin akill
telefonunuzdaki APP'yi kullanarak robota
baglanin

Kesme bigagi hasarli

Bigagd yenisiyle degistirin (bkz. "Bigak
Degistirme").

Kesme bigagi artiklar (bant, kordonlar,
plastik pargalar, vb.) tarafindan
tikanmis.

Robotu glivenli bir sekilde durdurun (bkz.
"Robotu Giivenli Durdurma").

A Tehlike - Dikkat

Ellerinizin kesilmesini 6nlemek igin koruyucu
eldiven kullanin.

Bigadi, yabanci maddelerden arindirin.

Cim cok yiiksek

Kesme yiiksekligini artirin (bkz. "Kesme
ylksekliginin ayarlanmasi")

Robotun zeminle temasi kesildi.

Robotun herhangi bir nesne tarafindan bloke
edilmedigini veya engellenmediginden emin olun.
Govdenin altinda sensorleri engelleyebilecek ¢im

kalintilarini temizleyin ve gikarin.

ALERT

©

Ekranda "Lift" (Kaldir)
gOrinlyor

OFF tusuna bastiktan sonra LED hizl bir
sekilde yanip soner

Robotun PIN kodunun tamamini girmek igin akilli
telefonunuzdaki uygulamayi kullanarak robota
baglanin

Gevre teli diizgiin baglanmamig (kopuk
kablo, elektrik baglantisi yok, vb.)

Elektrik gii¢ kaynaginin galismasini, giig
kaynagi initesinin ve sarj istasyonunun dogru
baglandigini kontrol edin (bkz. "Sarj istasyonu ve
gii¢ kaynagi tinitesinin kurulumu").

Robot gevre diginda bir egimde

Cok fazla egimli alani isaretleyin (bkz. "Sistem
kurulumunun planlanmasi")

Robot sinir diginda

Kablonun dogru monte edilip edilmedigini
kontrol edin (gok derin, metalik nesnelerin
yaninda, iki elemani isaretleyen kablo arasindaki
mesafe 70 cm'den az, vb) (bkz. "Sistem
kurulumunun planlanmasi")

Robot gigek tarhinin igcinde

Cevre telini dogru sekilde yeniden yerlestirin
(saat yoniniin tersine) (bkz. "Sinir telinin
montaji").
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Sorun | Sebep | Goziimler

ALERT

@ Robotu kapatin ve agin.
Diizeltilemez hata. Sorun devam ederse, size en yakin yetkili servis
merkezine basvurun.

Ekranda "Sinir disi" yazisi
gorintyor

. < Glg kaynagi Unitesinin elektrik prizine dogru
Led (c) Giig kaynag yok sekilde baglandigindan emin olun.

yanmiyor Sigortanin en yakin yetkili servis merkezi

Patlamis sigorta tarafindan degistirilmesini saglayin.

Verici Robotu glivenli bir sekilde durdurun (bkz.
LED'i (C) Hasar gormiis sinir teli "Robotu Guvenli Durdurma"). Giig fisini gii¢
yaniyor. kaynag tinitesinden ayirin. Cevre telini birlestirin

e . 0

PARGA DEGISIMI

PARGALARIN DEGISTIRILMESI ICIN ONERILER

_

Herhangi bir pargayi iireticinin talimatlarina gore degistirin ve onarin veya bu islemler kilavuzda yer almiyorsa servis
merkeziyle iletisime gegin.

BATARYA DEGISIMI

_

Bataryalari yetkili bir servis merkezinde degistirin..

BICAK DEGISIMI

1. Robotu giivenli bir sekilde durdurun (bkz. "Robotu Giivenli Durdurma”).

_

Ellerinizin yaralanmasini 6nlemek i¢in koruyucu eldiven kullanin.

Degistirmek icin yalnizca cihaza uygun orijinal bigagi kullanin.
Model: C040BA4, C040BAH
Kesme bicagi kodu: 075Z207800A

1. Robotu ters gevirin ve list govde zarar gérmeyecek sekilde
konumlandirin.

2. Bigagdi (A) cikarmak igin vidalari (B) sokiin.
3. Yeni bir bigak yerlestirin ve vidalari sikin.

4. Robotu tekrar ¢aligsma konumuna getirin..
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ROBOT iIMHASI

e Kullanim dmriiniin sonunda bu triin WEEE (atik elektrikli ve elektronik ekipman) olarak siniflandirilir. Bu
nedenle normal evsel atik, karisik kentsel atik (ayristirlmamis) veya ayristirilmis kentsel atik (ayristirilmis)
olarak bertaraf edilmemelidir.

e Bertaraf zamani geldiginde, kullanici Uriinin yerel yasalarin gerekliliklerine uygun olarak geri
déniistiiriildigiinden emin olmalidir; Ozellikle elektrikli ve elektronik bilesenler WEEE igin yetkili atik bertaraf
merkezlerinde ayrilmali ve siralanmalidir. E§er yeni bir cihaz bertaraf i¢cin imhaya gdnderilirse Uriin saticiya
geri goturilmelidir. Weee'nin gerekli olarak sundugu islemlerin yapilmamasi, s6z konusu elden gikarmanin
gercgeklestigi alanlarda yirirliikte olan yasalarla belirlenen para cezalari ile cezalandirilir.

 Elektrikli ve elektronik ekipmanlarda bulunan tehlikeli maddelerin gevre ve insan saghgi tizerinde potansiyel s
olarak zararl etkileri vardir, bu nedenle kullanici yeniden kullanima, geri déniisiime ve WEEE cergevesinde
geri donlistermenin diger yollarina katkida bulunmada temel bir role sahiptir.

o (Ozel olarak ayrilacak ve atilacak tiim parcalar isaretlenmistir.

! Tehlike — Dikkat

WEEE - Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman (WEEE), gevre ve insan saglig iizerinde potansiyel olarak zararh etkileri
olan tehlikeli maddeler igerebilir. WEEE dogru sekilde ve yalnizca belirli imha merkezlerinde imha edilmelidir.

 Paketleme - Uriin ambalaji geri doniistiiriilebilir malzemelerden yapilmistir ve ézel bertaraf konteynerlerinde veya yetkili atik
bertaraf merkezlerinde siirdiirilebilir bir sekilde bertaraf edilmelidir.

e Bataryalar - Eski veya bitmis bataryalar ¢cevre ve insan saghgi icin zararl maddeler igerir, bu nedenle normal evsel atik olarak
atilmamalidir. Kullanici bataryalan sirduriilebilir bir sekilde, 6zel imha konteynerlerine veya yetkili atik imha merkezlerine
atmalidir.
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CE BELGELENDIRMESI

B ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Urlin su beyan ve sorumluluk kabul eder:

Bataryali otomatik ¢im bigme robotu, 8040ELO, AO41ELO modelleri, asagidaki Avrupa Birlidi direktiflerinin 6ngordiigi guvenlik,
saglik ve gevre koruma igin temel gerekliliklere uygundur:

Makine y6nergesi2006/42/EC, elektromanyetik uyumluluk yonergesi 2014/30/EU, Radyo (RED) yonergesi 2014/53/EU,
RoHS yonergesi 2011/65/EU, WEEE yonergesi 2012/19/EU, gevre giiriiltii emisyonu yonergesi 2005/88/EC;

asag@idaki uyumlastinlmis standartlara uygundur:

EN 50636-2-107:2015 + A1:2018 and EN 60335-1:2012 + AC:2014 + A11:2014 + A13:2017 (giivenlik);
EN 62233:2008 (elektromanyetik alanlar);

EN 55014-1:2017 (emisyon);

EN 61000-3-2:2014 and EN 61000-3-3:2013 (emisyon);
EN 55014-2:2015 (bagisiklik);

EN 50419:2006 (WEEE — Ekipman isaretleme)

ETSI EN 301 489-1 V2.1.1 (Elektromanyetik uyumluluk)
ETSI EN 301 489-17 V3.1.1 (Elektromanyetik uyumluluk)
ETSI EN 300 328 V2.1.1 (Radyo Spektrum Verimliligi)
ETSI EN 303 447 V1.1.1 (Radyo Spektrum Verimliligi)

"Baglanti modlu" ile donatiimis modeller (GPS, GPRS)": ETSI EN
301 511 V12.5.1 (Radyo Spektrum Verimliligi)

ayrica, 2005/88 / EC sayili direktif uyarinca, dnemli bir numuneden gikan LWA ses glicii seviyesinin 59 dB + 2,0 dB (bir egri
Uzerinde agirliklandirlmig ve 1 pW olarak anilacaktir) oldugunu, garantili LWA ses giicl seviyesinin 61 dB'den az oldugunu
beyan eder (bir egri tizerinde agirhklandiriimis ve 1 pW olarak anilacaktir). 1 pW) ve 2005/88/EC ve 2006/42/EC
direktiflerine uygun teknik klasérlerin mevcut oldugunu c/o Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. via Lungarno 305/a, Terranuova
B.ni (ar), Italya.

Terranuova B.ni 31/10/2022
Bernini Fabrizio

(CEO
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K

B ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Uriinlin asagidaki temel giivenlik, saglik ve gevre koruma gerekliliklerine uygun oldugunu beyan ve taahhiit eder:

INGILTERE UYGUNLUK BEYANI

pille galisan otomatik ¢im bigme robotu, 8040ELO, A0O41ELO modelleri, asagidaki Birlesik Krallik Yonetmelikleri tarafindan
saglanan giivenlik, saglik ve ¢evre koruma icin temel gerekliliklere uygundur:

Makine Tedariki (Glivenlik) Yonetmelikleri 2008 S.I. 2008/1597 (degistirildigi sekliyle), Elektromanyetik Uyumluluk Yonetmelikleri
2016 S.I. 2016/1091 (degistirildigi sekliyle), Radyo Ekipmani Yonetmelikleri 2017 S.I. 2017/1206 (degistirildigi sekliyle),
Elektrikli ve Elektronik Ekipmanlarda Bazi Tehlikeli Maddelerin Kullaniminin Sinirlandiriimasi Yonetmelikleri 2012 S. 2012/3032
(degistirilmis sekliyle), Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman Yonetmelikleri 2013 S.I. 2013/3113 (degistirilmis sekliyle), Acik
Havada Kullanilan Ekipmanlardan Kaynaklanan Giiriiltii Emisyonu Yénetmelikleri 2001 S.1. 2001/1701 (dedistiriimis sekliyle);

asagidaki belirlenmis standartlara uygundur:

BS EN 50636-2-107:2015 + A1:2018 + A2:2020 (giivenlik);

BS EN 60335-1:2012 + AC:2014 + A11:2014 + A13:2017 + A1:2019 + A14:2019 + A2:2019 (givenlik);
BS EN 62233:2008 + AC:2008 (elektromanyetik alanlar);

BS EN 55014-1:2017 + A11:2020 (emisyon);

BS EN IEC 61000-3-2:2019 ve BS EN 61000-3-3:2013 + A1:2019 (emisyon);
BS EN 55014-2:2015 (bagisiklik);

BS EN 50419:2006 (WEEE - Ekipman isaretleme)

BS EN 301 489-1 V2.2.3 (Elektromanyetik uyumluluk)

BS EN 301 489-17 V3.2.4 (Elektromanyetik uyumluluk)

BS EN 300 328 V2.2.2 (Radyo Spektrum Verimliligi)

BS EN 303 447 V1.1.1 (Radyo Spektrum Verimliligi)

"Connect modiili (GPS, GPRS)" ile donatiimis modeller:
BS EN 301 511 V12.5.1 (Radyo Spektrum Verimliligi)

ayrica, S.I. 2001/1701 (degistirildigi sekliyle) uyarinca, dnemli bir 6rneklemden elde edilen LWA ses giicii seviyesinin 59 dB +
2.0 dB (A egrisi tizerinde agirhklandiriimis ve 1 pW olarak ifade edilmistir) oldugunu, garanti edilen LWA ses glicii seviyesinin
61 dB'den az oldugunu (A egrisi Gizerinde agirliklandiriimis ve 1 pW olarak ifade edilmistir) ve teknik klasorlerin S.1. 2001/1701
(degistirildigi sekliyle) ile uyumlu oldugunu beyan eder. degistirilmis) ve S.I. 2008/1597 (degistirilmis haliyle) Lungarno 305/a
lizerinden Zucchetti Centro Sistemi S.p.A. adresinden temin edilebilir, Terranuova B.ni (ar), italya.

Terranuova B.ni 31/10/2022
Bernini Fabrizio

(CEO
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GARANTI KURALLARI

Zucchetti Centro Sistemi S.p.A (ZCS), 1999/44 / CE sayili Avrupa Direktifinin tiim gerekliliklerinin uygulanmasini saglar. Ozellikle
garanti, orijinal satin alma tarihinden itibaren 2 (iki) yillik bir sire igin herhangi bir malzeme veya iiretim hatasini kapsar. ZCS,
drlinlin kesintisiz veya hatasiz ¢calismasini garanti etmez ve talimatlara uyulmamasindan kaynaklanan hasarlardan sorumlu
degildir. Ayrica, bu garanti gizikler, gentikler ve ezikler gibi estetik hasarlar kapsamaz; hasar, malzeme veya iscilikteki bir
kusurdan kaynaklanmadi@i siirece piller gibi sarf malzemeleri; tiriiniin ZCS tarafindan tretilmeyen veya satilmayan aksesuarlarla
kullanilmasindan kaynaklanan hasar; kazalar, kotiiye kullanim, yanlis kullanim, sel, yangin veya diger dogal olaylar veya dig
nedenlerden kaynaklanan hasar; operasyonlardan kaynaklanan hasar ZCS tarafindan yetkilendirilmemis hizmet saglayicilar
tarafindan gergeklestirilen; veya zcs'nin yazil izni olmadan degistirilmis bir Uriine verilen hasar. ZCS, iriini veya bilesenleri
onarma veya degistirme (yeni veya yenilenmis bir trlinle) veya tamamen kendi takdirine bagli olarak tam geri 6deme veya satin
alma fiyatl sunma hakkina sahip olacaktir. Bir geri 6deme yapildiginda, geri 6demeyi

aldiginiz tirlin zcs'ye iade edilmeli ve zcs'nin milki haline gelmelidir.

Garanti siresi boyunca, ZCS, kendi takdirine baglh olarak, normal kullanimda arizalanan pargalari onarmaya veya

degistirmeden sorumludur. Onarim veya degistirme, zcs'nin uygun gordugu sekilde yeni uretilmis veya yenilenmis kullaniimis
parcalarin kullanimini igerebilir. ZCS ayrica benzer de@er ve tasarima sahip yedek Uniteleri, parcalari veya bilesenleri kullanma
hakkina sahiptir. Onarim veya degistirme igin parga veya isgilik maliyeti misteriden tahsil edilmeyecek, bunun yerine nakliye
masraflari igin Gcret alinacaktir. Bir Grlinli veya pargayi degistirirken, herhangi bir degistirme elemani kullanicinin milki olur
ve degistirilen parga, zcs'nin milki olur. Bu garanti, miisterinin bu garantiyi uygulamak igin lstlenecegdi bu yasalarla belirlenen
Ucretler disinda, gegerli eyalet veya ulusal yasalar kapsamindaki misterilerin yasal haklarini etkilemez.

Garanti, satin alindigi lke ile sinirlidir ve robotun satin alindigi perakende satis noktasinda veya size en yakin servis
merkezinde uygulanir. Arizali robot, saticiniza veya en yakin servis merkezine sahsen iade edilmelidir. Kurye ile teslimat
durumunda, alici tarafindan 6denmesi igin robotun orijinal ambalajinda paketlenmesi ve satin alma tarihi, seri numarasi ve
sorunun agiklamasi dahil olmak Gzere faturanin veya satin alma makbuzunun bir kopyasi robotla beraber gdnderilmelidir.

KOSULLAR VE SINIRLAMALAR GARANTI HiZMETi NASIL TALEP EDILIR

e Bu garantinin uygulama yontemleri ve her tirli bilgi icin  Garanti hizmeti ve ZCS uriiniiniin servis igin nereye ve nasil
saticiniza bagvurun. iletilecegine iligkin 0zel talimatlar i¢in robotun satin aldindig

* Bu garanti yalnizca asagidaki durumlarda gegerlidir: bayiye veya en yakin servis merkezine bagvurun. Garanti

hakkini kullanmak igin mdsterinin, orijinal satici tarafindan
diizenlenen Griiniin faturasinin veya satin alma makbuzunun
bir asli veya bir kopyasini ibraz etmesi gerekir. Sinirli garanti
yalnizca zcs'nin veya yetkili saticilarinin Griind orijinal olarak
sattidi Ulkede gegerlidir ve uygulanabilir.

- arnzal Griin, saticinin satin alma tarihini ve adini gosteren
orijinal okunakl fatura veya satin alma makbuzu ile geri
getirilir.

* Bu garanti asagidaki durumlarda gegersizdir:
- Urin, kullanm ve bakim talimatlarina gore

kullanilmamistir; EK TANIMLAR
- kurulum veya kullanim kullanim talimatlarina uygun

degildir; .
- Seri numarasi iptal edilmis veya okunaksiz hale Yerindedestek o )

getirilmis; -yetkisiz herhangi bir gevresel aygit kullanilmig ~ ® MUsteri, garanti siresi boyunca bile Grlin igin yerinde

veya Uriin degistirilmis; destek hakkina sahip degildir.
- orijinal olmayan yedek pargalar veya aksesuarlar ¢ Yerinde destege ihtiya¢c duyulmasi halinde, ¢agri ve servis
kullanilmistir; merkezi tarafindan uygulanan saatlik licret misteriden
- bir parga veya aksesuar tahrip edilmis; tahsil edilecektir.
- bakimin misteri tarafindan yapilmis olmasi veya yetkisiz
3.kisiler tarafindan gergeklestirilmesi. Oneriler
- yetkisiz Gglinci sahislar tarafindan; * Orijinal ambalaji saklayin.

- robot, gl¢ kaynadH (nitesi, sarj istasyonu veya
aksesuarlarin  yildinm, ¢1§, heyelan, elektrik
dalgalanmalari, firtina, sel, dogal afet vb. Atmosferik
etkenlerin neden oldugu arizalar.

e Faturayl veya satin alma makbuzunu saklayin. (aksi
takdirde cihaz garanti disi kalir).

Liitfen aklinizda bulundurun
e Garanti su durumlari kapsamaz: e Musteri, talimat kitapcigini dikkatlice okumak ve icerdigi

- tfircalar, kesme bigaklari, gevre telleri, giviler, kayislar, tim bilgileri takip etmekle ylkimliddr.
- tekerlekler, bigaklar, kablolar ve baglanti kablolari gibi
kullanimdan kaynakli aginmaya maruz kalan pargalar;
- imalat hatasindan kaynaklanmayan dis pargalar ve
plastik deformasyonu. Plastigin dogal nedenlerden
veya kimyasallardan kaynaklanan renk degisikligi
deformasyonlarini;
- aki garantisi yalnizca kullanim émriinin ilk 24 ayindaki
tretim hatalariyla sinirlidir.
- motorlarin 3000 saat/2 yil garantisi vardir.

Kullanici kilavuzu 36



37

Kullanici kilavuzu




