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OBECNE INFOMACIE

uvobD

Gratulujeme vam, Ze ste si zakUpili vyrobok, ktory méze pine uspokojit vase oCakavanie a potreby. Tento vyrobok vznikol vo firme ZUCCHETTI
CENTRO SISTEMI S.p.A. (Podnik s certifikatom UNI EN I1SO 9001) software house, ktory od r. 1982 konsolidoval svoju ¢innost a pritomnost
na medzinarodnom trhu.

Aplikovat pokrocilé informativne rieSenia v sektoru priemyselnej automatizacie znamend okrem iného optimalizovat vyrobné aktivity a
zjednodusit pracovné procesy. A prave na zaklade neustalej vyvojovej ¢innosti sa v laboratoriach ZUCCHETTI zrodil tento produkt.

UCEL MANUALU

* Tento manudl je neoddelitelnou sucastou pristroja, bol realizovany vyrobcom preto, aby pocas celej svojej Zivotnosti poskytoval potrebné
informéacie osobam, ktoré maju opravnenie na pracu s pristrojom.

* Tieto osoby maju povinnosti okrem pouzivania spravnej techniky pri jeho pouzivani aj pozorne si precitat tento manual, porozumiet mu a
aplikovat presne jeho pokyny.

* Tieto informécie poskytnuté vyrobcom v originalnom (talianskom) jazyku mézu byt pre obchodné a legislativne potreby prelozené do inych
jazykov.

* Venujte prosim chvilu vasho ¢asu a precitajte si nasledujice informécie, ktoré vam pémozu predchadzat riziku urazu a $kodam na zdravi
na majetku oso6b.

* Uschovajte tento manual po celt dobu Zivotnosti pristroja na zndmom a bezpe¢nom mieste, kde bude dobre pristupny a stale k dispozicii
uzivatelom pre pripad, kedy bude treba ho konzultovat.

* Niektoré informacie a ilustracie, ktoré st v tomto manualu, sa mézu v niektorych detailoch odliSovat od vasho pristroja, tieto odlinosti véak
nemaju vplyv na funkénost pristroja.

* Vyrobca si vyhradzuje pravo na zavedenie zmien povinnosti predchadzajiuceho upozornenia.

¢ Niektoré Casti textu, ktoré su velmi doélezité, alebo upozornuju na niektoré velmi doélezité Specifikacie su ozna¢ené r6znym symbolom,
vyznam tychto symbolov je nasledujuci.

® Nebezpecenstvo- Pozor

Symbol upozorfiuje na situacie vazneho nebezpeéenstva, ich zanedbanie mdze mat' za nasledok riziko pre zdravi a pre
bezpeénost osob.

w Opatrnost — Vystraha

Symbol ktory upozorfiuje, Ze je potrebné postupovat vhodnym spdsobom tak, aby nebolo ohrozené zdravi a bezpeénost
osob a nevznikli hmotné skody.

@
() Doleité

Symbol upozoriiuje na vePmi ddlezité technické informacie, ktoré nesmu byt zanedbané.

IDENTIFIKACIA VYROBCU A PRISTROJA

Identifikacny Stitok ako je tu na obrazku je pripevneny priamo na pristroju.
Na tomto Stitku su uvedené vSetky Udaje a odkazy, ktoré su nezbytné pre
bezpecnost prevadzkovania.

Pre akékolvek potreby ¢i informéacie kontaktujte servisné oddelenie Q\

vyrobcu, alebo niektoré z autorizovanych zastupeni. A) Identifikacia virob \/“
V kazdej vasej ziadosti o technicky servis uvadzajte Udaje, ktoré st na (A) dentifikacia V~¥t° u
identifikacnom Stitku, priblizny pocet hodin prevadzkovania a druh zistenej

4 v
IDENTIFIKACNY STITOK

, (B) Oznacenie
zavady. zhody ES
A. Identifikacia vyrobcu. (C) Model -~ __
B. Oznacenie zhody CE. (D) Technické
Gdaje K%
C. Model / vyrobné &islo /rok vyroby. ’
(C) Vyrobné ¢islo =~~~ (C) RoK vyroby

D. Technické tdaje. L
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INFORMACIE O BEZPECNOSTI

BEZPECNOSTNE OPATRENIA

* Vyrobca vo faze projektovania a konstruovania vyrobku kladol vynimo&nt pozornost na bezpecénost a ochranu zdravi osob, ktoré pracuju s
pristrojom. Okrem reSpektovania prislusnych platnych predpisov pouzil vyrobca vSetky “pravidla spravnej techniky vyroby”. Cielom tychto
informécii je zvysif pozornost uzivatelov, so zvlagtnym zretefom na predchadzanie akykolvek rizik. Aj tak je ale opatrnost nenahraditefna.
Bezpecnost je v rukach osdb, ktoré pracuju s pristrojom.

* Pred prvym pouzitim robota odporG¢ame pozorne si preditat tento manudl a uistif sa o jeho spravnom pochopeni, predov§etkym o pochopeni
tych informacii, ktoré sa tykaju zasad bezpecénosti.

*  Pridvihani a manipulécii s nakladom treba re$pektovat informéacie uvedené priamo na obaloch, na pristroji a v pokynoch dodanych vyrobcom.

* Osobitn( pozornost treba venovat symbolom, ktoré st na nalepenych etiketach, ich forma a farba maji vyznam pre bezpecénost. Etikety
treba udrziavat stale ¢itatelné a reSpektovat pokyny, ktoré st na nich uvedené.

* Pristroj sa smie pouzivat iba na u¢ely predpokladané vyrobcom. PouZivanie pristroja nepredpokladanym spésobom méze zapricinit vznik
rizika pre bezpeénost a zdravi osdb alebo hmotné Skody.

e Pred zahajenim prevadzky kosacky travy sa vzdy najskér presvedéte, &i nie st na trave ziadne predmety (hracky, vetve, obledenie atd’.).

* Pocas prace robota sa vzdy najskor presvedcte, €i v jeho akénej zone nie st osoby (predovsetkym deti, staré osoby a osoby s handicapom)
a domace zvierata.

e Zabranite tak vzniku situacii, ktoré ohrozuji bezpeénost. Z tohto dévodu odporiéame naplanovat pracu robota na vhodny denny ¢as.
* Nedovolte nikdy, aby si na robot sadali osoby.

¢ Pocas chodu robot nikdy nezdvihajte, aby ste skontrolovali stav jeho nozov.

* Nikdy nedavajte nohy a ruky pod pristroj, ktory je v chodu, predovietkym to plati pre oblast kolies.

* Neobchéadzajte a neupravujte, neodstrariujte ani nepremostuijte instalované bezpectnostné prvky, ktoré st na pristroji. NereSpektovanie
tychto pokynov méze mat za nasledok rizika, a to aj velmi vazne pre zdravi a bezpeénost osob.

e Udrziavajte kosacku travy v podmienkach prevadzky a Gdrzby tak, ako ich predpisuje vyrobca. Spravne vykonavana udrzba umozni ziskat
pri jej prevadzke najlepsie vysledky a predizi aj Zivotnost vyrobku.

* Pred zahajenim ukonov na Udrzbu a regulacie, ktoré méze vykonavat aj uzivatel s minimalnou technickou skisenostou treba vzdy najskor
odpojit privod elektrického napéajania. V kazdom pripade musi tato osoba zaistif vSetky potrebné podmienky z hfadiska bezpecénosti,
predovsetkym v pripade zékrokov na spodnej ¢asti kosacky travy. Postupujte pritom vzdy podl'a odporucani vyrobcu.

* Pri praci pouzivajte pracovné pomdcky osobnej ochrany odpori¢ané vyrobcom, predovsetkym ak su zakroky vykonavané na zacom disku
pouzivajte ochranné rukavice.

* Pred vymenou batérie treba vzdy najskor odmontovat sekaci kotuc.
¢ Skontrolujte, ¢i nie su pripadne pritomné vetracie otvory na napéajaci upchaté zvySkami zo kosenia.

* Aby sa predi$lo nezvratnému poskodeniu elektrickych a elektronickych stcasti na robotu, nesmie sa tento umyvat pradom vody pod tlakom,
nesmie sa ponorif do vody, kompletne ani Ciasto¢ne, pokial nie je vo vodotesnej verzii.

* Pracovnici, ktori vykonavaji na robotu opravy poc¢as jeho Zivotnosti musia mat predpokladan( technick( kvalifikaciu, schopnosti a skisenosti
ziskané a uznavané v tomto Specifikom sektore. Nedostatoéna kvalifikacia méze byt pri¢inou ohrozenia bezpeénosti a zdravi osob.

e Vsetky prace a zakroky, ktoré treba vykonat na nabijacej baze treba vzdy robit' s privodnym kablom vytiahnutym zo zastrcky.

o Casti, ktoré s nadmerne opotrebené treba vymenit, pouzite pritom iba originalne nahradné diely, iba takto bude zaru¢ena funkénost a
predpokladany stuper bezpecnosti.

* Robot nesmie byt prevadzkovany bez horného krytu. Pokial’ do$lo k mechanickému poskodeni krytu, treba ho nechat vymenit.
e Akykol'vek zakrok riadnej ¢i mimoriadnej tdrzby (napr. vymena batérii) smie vykonavat iba autorizovany servis.
* Vyrobny zavod nenesie Ziadnu zodpovednost v pripade, ze nebudu pouzité originalne nahradne diely.

* Je prisne zakazané prevadzkovat a nabijat robot vo vybusnom prostredi a v horfavom prostredi.

3 Névod na pouzivanie



BEZPECNOSTNE PRVKY

1. Naraznik

V pripade narazu do pevnej prekazky vo vysSke nad 10 cm (3.94 ") sa zapoji €idlo proti narazom. Robot zablokuje pohyb v tomto smeru, odide
nazad a takto sa vyhne prekazke.

2. Svahomer

V pripade, Ze robot pracuje na naklonenom terénu, ktory prevysuje technické Specifikacie alebo v pripade, Ze sa robot prevrati, zaci disk sa
zastavi.

3. Vypina€ na nudzové zastavenie

Je umiesteny na ovladacom paneli s napisom STOP ktory je napisany vacsimi pismenami nez st ostatné napisy na ovladaci. Pri stisnuti tohto
tladitka pocas chodu kosacky doéjde k okamzitej zastave a zaci disk sa do 2 sekund zastavi.

4. Ochrana pred pradovym pretazenim

Kazdy z motorov (pre disk a pre kolesa) je trvale monitorovany v kazdej situacii, ktora moze spdosobit pretazenie. Pokial nastane pretazeni
motoru kolies, vykona robot pokus o rozjazd v opaénom smere. Pokial pretazenie stale trva, robot sa zastavi a signalizuje chybu. Pokial pradové
pretaZenie nastane na Zacom motore , si pasma zakroku dve. Ak parametre spadaju do prvého pasma, vykona robot zakrok na néapravu
zahlteného zacieho disku. Pokial je pretazenie pod ochrannym pasmom, robot sa zastavi a signalizuje chybu na motoru.

5. Cidlo chybanie signalu
V pripade, ze na obvodovom kable chyba signal, robot sa automaticky zastavi.
6. Cidlo drzadlo

V pripade, ze bude zdvihnuté prostredné drzadlo, robot sa automaticky zastavi.

SIGNALY PRE BEZPECNOST

Tento vyrobok je chraneny
heslom. Uschovajte si tento kéd
na bezpe¢nom mieste.

Pozor! Neumyvajte a necistite
robot pradom vody.

Deti, iné osoby a domace
zvierata udrziavajte v bezpecnej
vzdialenosti od robotu, ktory je v
chodu.

Pred zahajenim prace s robotom
si najskér pozorne precitajte
navod na pouzivanie, az kym
nepochopite jeho obsah.

=

Pozorne dodrziavajte pokyny a
predpisy pre bezpecénost, ktoré
sU popisané v tomto navodu na
pouzivanie tak, aby bola zaistena
bezpe¢nost a spravny vykon
robotu.

Tento vyrobok je v zhode s
platnymi smernicami ES.

@@ @

Nohy a ruky davajte do bezpecnej
vzdialenosti od Zzacieho disku.
Nikdy nedavajte nohy a ruky pod
kapotu a nepriblizujte ich k robotu,
ktory je v chodu.

Névod na pouzivanie 4



TECHNICKE INFORMACIE

TECHNICKE UDAJE

Descrizione

075BA0 075DEO 075EV0 075EV1 075ELO

Maximalny odporu¢any povrch na kosanie

Robot

m2 (sq )

1200
(12912)

1600
(17216)

2200

400 (4304 ) (23672)

600 ( 6460 )

Rozmery (B x Ax P) mm (") 575x282x438 (22,64 x 11,10 x 17,25" )

Hmotnost robota vrat. batérie kg 11 11,3 11,6

Vyska kosenia (Min-Max) mm (") 20-65 (0,79-2,56")

Priemer disku so 4 reznymi nozmi mm (") ( 826260" ) (92:50,. ) (92:;)., ) ( 11222 ")
Elektrické motory Vv cc. (25.2 V) s kefami Cgéz(igf.gv\;)
Rychlost zacieho disku RPM 3600 Kosenie 3300 Udrzba

Rychlost pohybu

Metrov/ Minutu

20 (65.6 ) 30 (98.43 )

Maximalny odpora¢any sklon

O/ ©

45%. Pripustny v zavislosti na stavu travnika a podfa namontovanych pridavnych
zariadeni.

35%. Maximalne. V podmienkach rovnomerného travnika.

20%. V blizkosti vonkaj$ej obruby ¢&i obvodového kabla.

ROBOT -10°(14 F.) (Min) +50° (122 F.) (Max)

Bezpeénost zastavy disku

Cidlo na prevratenie

Prevadzkova teplota prostredi Max® o |
NABIJACKA BATERIE -10°(14 F.) (Min) +40° (104 F.) (Max)
Namerany zvukovy vykon dB(A) 72 (Max) — 65 (Udrziavanie travnika)
Stuperi ochrany proti vode P P21
Elektrické vlastnosti
Pristroj s cgrtlflkatom meanwellN.E307078 - Trieda 1 (Vin 90-295 Vac
Napajaé (pre litiové batérie) Trieda 2 (Vin 90 - 264Vac) 47/63Hz) AC Current (typ.) 2
AC current (typ.) 1.2A/115Vac 0.7A/230Vac - ;
A/115 Vac 1 A/230 Vac
Input Frequencyrange 47 - 63Hz
Typ akumulatorov a dobijanie
Batérie na dobijanie Li-lon V-A 25.2V - 1x2.3Ah 25.2V ~ 25.2V - 6.9Ah
! : : 2x2.3Ah : :
Nabijacka batérie V-A 29.3 Ve - 2.3 Ah 29.3 \j\chc -23 29.3 Ve - 5.0 Ah
. - I . ' 2:00 - . .
Priemerny ¢as dobijania 1:15 - Automaticky Automaticky 3:00 - Automaticky
Priemerny ¢as prevadzky (*) Hodin 0:40 1:30 2:30 3:00

sériova vybava

Cidlo drzadla

sériova vybava

Tlacidlo nudzového zastavenia

Prislusenstvo a pridavné zariadenia

sériova vybava

obvodu)

Obvodovy kabel m(') 100 (328" 150 (491")
Maximalna dizka obvodového kabla
(orienta¢nd, vyratana na zéklade pravidelného m(') 400 (1312") 600 (1968 ")
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Upevriovacie klince ks. 100 200
Spravované zény, vratanie hlavnej zény 2 3 4

Obvodovy signal TX-S1 (patentovany) sériova vybava

Dazdové ¢idlo sériova vybava

Modulécia disku a inteligentna Spirala sériova vybava

Cidlo trévnik, pokoseny — Auto-programovanie nie je k dispozicii s{eriové
(patentované) vybava

Zvukovy alarm

Na objednavku

sériova vybava

Box ochrana napéjania

Vonkaj$i box na Gschovu dobijaca batérie

Na objednavku

(*) Podla stavu travy a travnika.

OBECNY POPIS PRISTROJA

Predmetny pristroj je robot, ktory bol vyvinuty a vyrobeny na ucely
automatického kosenia travy v zahradach a travnikoch pri domoch,
Kedykolvek vo dne aj v noci. Robot je maly, kompakiny a tichy a da sa
Pahko prenasat.

V zavislosti na r6znom stavu povrchu uréeného na kosenie je mozné
naprogramovat robot tak, aby pracoval na réznych plochach : na jednej
hlavnej a na viac vedlajSich plochach (V zavislosti na Specifikacii u
jednotlivych modelov).

Pocas svojho chodu vykona robot kosenie na ploche ohranicenej
obvodovym kablom.

Robot ktory pride do styku s obvodovym kablom alebo s prekazkou zmeni
nahodne svoju drahu a rozbehne sa novym smerom.

Na z&klade principu svojho chodu (,random*) vykona robot automatické a
kompletné pokosenie na ohraniéenom travniku (vid. obrazok).

Robot je schopny rozpoznat pritomnost vy$Sej alebo viac hustej travy v
oblasti schodku a v pripade potreby automaticky zapoji pohyb do $piraly
tak, by dokonale dokonéil kosenie travnika, eventualne moéze byt pohyb
zapojeny aj rucne, stisnutim ovladata ENTER/MENU pocas kosenia
robotom.

Plocha travniku, ktorG méze robot pokosit zavisi na niekolkych faktoroch:

* model robota a inStalované batérie

¢ vlastnosti plochy (nepravidelny obvod, nerovnomerny povrch,
rozdelenie plochy do tsekov atd’.)

e vlastnosti travnika (typ a vy$ka travy, vinkost atd'.)

¢ vlastnosti disku (dobre naostreny,volny, bez zvy$kov a usadenin atd’.)

Néavod na pouzivanie 6
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HLAVNE SUCASTI

1. Robot.

2. Ovladacia klavesnica: SluZi na nastavenie a zobrazenie spdsobu chodu u robota.

3. Dazdové é&idlo: Zistuje zrazky a vihkost, zapoji navrat robota do stanice dobijania.

4. Batéria : Napaja motory na pohon disku a na pohyb kolies. Robot je dodavany s jednou &i viac litiovymi batériami, v zavislosti na modelu (u

niektorych modelov je batéria uz namontovana).
5. Drzadlo: Sluzi na zdvihanie a na prenasanie robota.
6. Zaci disk : Vykonava kosenie travnika (u niektorych modelov je uz namontovany).
7. Cievka s obvodovym kablom: Kabel ma Speciélnu izolaciu a osobitné vlastnosti na prenos signalu, ktory sluZi pre chod robota.
8. Klince : Su potrebné na upevnenie obvodového kébla a stanice na dobijanie.
9. Privodny kabel pre napajac.
10. Napajaé : Napaja na nizke napétie dobijacu stanice.
11. Stanica dobijania: SIGZi na dobijanie a na udrZiavanie robotu dobitého.
12. Vysielaé: Vysiela signal k obvodovému kablu.
13. Navod na pouzivanie.

14. Kraé na regulaciu vysky kosenia.

4 R
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MONTAZ

BALENIE A VYBALENIE

Stroj je dodavany vhodne zabaleny. Pri vybaleni postupujte opatrne a skontrolujte, ¢i su vSetky st€asti neporusené.

@
/) Dolezité

* Uschovajte obalovy material pre buduce potreby.

PLANOVANIE INSTALACIE ZARIADENIA

Instalacia robota nevyzaduje Ziadne $pecialne a slozité Ukony, staéi iba miniméalnu predbeznu priprava k tomu, aby bolo mozné definovat
najvyhodnejsSie miesto pre instalovanie stanice na dobijanie, nabijaca a pre pripravu obvodového kablu na ohrani¢enie plochy.

e Stanica dobijania musi byt umiestena na okraji travnika, pokial mozno
na vaésom mieste a z ktorej sa da budd lahko pristupné aj ostatné
Casti travnika. Miesto, kde bude umiestenéa stanica dobijania budeme
dalej nazyvat , Hlavna zona“.

w Vystraha- Upozornenie

Umiestite napaja¢ v bezpeénej vzdialenosti od dosahu
deti. Napriklad vo vyske nad 160 cm (63 ").

W Vystraha- Upozornenie

SIS

jednotka napéajania

vysiela¢

H. min. 160 cm
/63"

Pre potreby elektrického pripojenia musi byt v blizkosti zény uréenej k instalacii pritomna zasuvka elektrického pradu.
Presvedéte sa &i pripojenie na privodnu siet’ odpoveda prislusnym platnym predpisom . Aby kosaéka mohla fungovat
naprosto bezpeéne musi byt elektrické vedenie, na ktoré bude napajaé pripojeny, opatrené spravne fungujicim uzemnenim.

@
() Dolezité

Odporaéame instalovat jednotku do skrine pre elektrické komponenty ( na vnitorné alebo vonkajsie aplikacie), opatrenej
zamykanim a s dobrym vetranim tak, aby bola zabezpe¢ena dostatoéna vymena vzduchu.

W Vystraha- Upozornenie

Zabezpecte miesto, kde bude umiesteny napajac proti vstupu nepovolanych oséb.

* Zakazdym ak robot skonéi svoj pracovny cyklus musi mat moznost l'ahko sa dostat spat do stanice nabijania, ktora bude zarover sluzit aj
ako vychodzi bod pre novy pracovny cyklus a pre rozjazd do dal$ich, eventualinych pracovnych zén, ktoré budeme d'alej nazyvat “ Druhotné

zony”.

* Pri volbe na umiestneni nabijacej stanici reSpektujte nasledujice pravidla:

- Rovny povrch.
- Pevny a stabilny terén, kde bude zaru¢ena dobra drenaz.
- Umiestenie pokial mozno tam, kde je plocha travnika najvacsi.

- Ak mate umelé zavlazovanie, skontrolujte, ¢i nebudu jeho trysky smerovat vodu do vnutra dobijacej stanice.
- Strana pre vstup do stanice musi byt umiestnena sposobom ako je na obrazku tak, aby sa robotovi umoznil navrat podra obvodového

kabla v smere hodin. ruciciek.
- Pred zékladiiou musi ostat rovnomerny priestor 400 cm (157,48 ").

¢ Stanica na dobijanie musi byt dobre upevnena k zemi. Zabrarite, aby sa pred vstupom do zéakladni tvoril schod, alebo poloZte na schod
maly kisok umelého travnika, ktory vystupok pred vchodom vyrovna. Ako alternativu je mozné Ciastoéne odstranit’ travnik a namontovat

zakladriu zarovno s travou.

* Dobijaca stanica bude na napéja¢ pripojena $narou, ktora sa od stanice bude vzdialovat od vonkaj$ej strany plochy na kosenie.
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Pri hfadani polohy pre umiestnenie nabijaca reSpektujte nasledujuce
pravidla:

- Miesto musi byt dobre vetrané a chranené pred poveternostnym
vplyvom a pred priamym slne¢nym ziarenim.

- Pokial mozno vnutri zastreSeného priestoru, v garazi alebo v dielni.

- Pokial je umiestneny vonku nesmie byt vystaveny priamemu
pbsobeni slne¢nych lG€ov alebo vody, to znamena, ze ho treba
uchovavat vnutri odvetranej skrine. Nesmie byt v priamom kontaktu
so zemou alebo vihkym prostredim.

- Umiestnite napajac¢ von z travnika, nie na travniku.

- Roztiahnite nadbyto¢nu $nuru, ktora ide z dobijacej stanice k
napéjadi . Neskracujte ani nepredlzujte Snaru.

Cast kabla na vstupe musi byt rovno a kolmo smerom k dobijacej
stanici najmenej 200 cm (78,74 ") a Usek na vystupe sa musi od
dobijacej stanice odvijat spdsobom znazornenym na obrazku; tym sa
umozni, aby sa robot mohol spravne navratit.

Pokial bude robot umiestneny v blizkosti miesta, kde sa nachadza iny
robot (tej istej znacky alebo od iného vyrobcu), je treba vo faze instalacie
vykonat Upravy na vysielau a na prijimacu robota a zabranit tak, aby sa
ich frekvencie navzajom rusili.

o) =°

.- Jednotka napajania

stanica dobijania

H. min. 160 cm
/63"

POKLADANIE OBVODOVEHO KABLU

Pred instalovanim obvodového kéblu treba najskor skontrolovat cely
povrch travnika a zhodnotit ¢i nie je treba vykonat na travniku niektoré
Upravy a na ¢o treba davat pozor pri pokladani obvodového kablu tak, aby
bol zaru€eny spravny chod robota.

1.

Zvazte akl metodu pre navrat do stanice bude lepSie zvolit na zaklade
informécii popisanych v kapitole “SPOSOB NAVRATU DO STANICE
DOBIJANIA® .

Zvéazte, kde bude vhodné pouzit $pecialne polozZenie obvgdového
kablu na zaklade informécii popisanych v kapitole “PREDUPRAVA
PRE RYCHLY NAVRAT DO STANICE DOBIJANIA .

Polozte obvodovy kabel.

Inétalujte stanicu dobijania a napajac.

Pri pokladani obvodového kéblu reSpektujte smer kladenia (hodin.

ruciciek) a otocenia okolo zahonov (proti smeru hod. ruciciek) ako je
zobrazené na obrazku.

*

medzenie drahy pre
pokladanie obvodovy kabel

Navod na pouzivanie



METODA NAVRATU DO STANICE DOBIJANIA

Robot méze vykonat svoj navrat do stanice dobijania dvoma réznymi
sposobmi, podla konfiguracie v menu, v polozke ,Nastavenia“ -“Néavrat
na zakladriiu”. Metédu navratu “po kabli pouzivajte iba v pripade, ze v
zahrade je pritomnych vela prekazok a st velmi blizko u obvodového
kablu (menej ako 2m). Vo véetkych ostatnych pripadoch je lepsie pouzit

metddu “V-METER?”, ktorda umozni rychlejSi navrat do stanice dobijania.

“Follow wire”. Tato metdda navratu do stanice dobijania upozorni
robot, aby svojom navratu sledoval obvodovy kabel a kladol kolesa po
stranach tohto kablu . Pokial’ je zapojena tato metoda, nie je potrebné robit
predpravu (privolanie na kabel*), ktora je popisana dale;j.

O¢
@'@

“V-METER”. Pri pouziti tejto metédy bude robot pri navratu do stanice
postupovat pozdiZ obvodového kablu v pribliznej vzdialenosti, ktora je od
niekolkych cm do 1m (3.2 '), a bude sa obéas kablu dotykat , predov§etkym
v Usekoch, ktoré nie s rovnobezné az do tej doby, kym nerozpozna
LPrivolanie na kabel“, ktoré je potrebné pre spravne udrziavanie smeru na
navrat do stanice dobijania, alebo pri navadzani po¢as priechodu v tzkych
Usekoch. Po rozpoznani povelu ( Navrat po kabli) bude robot sledovat
obvodovy kabel a bude pokladat kolesa striedavo po jeho stranach,do
vzdialenosti cca 10m (33 ).

o)
O
Ith. 5

Priechod
menej ako 2 m.

“Privolanie po kabli” informuje robota nielen o tom, Ze sa nachadza v blizkosti dobijacej stanice, ale tiez o pritomnosti Uzkeho priechodu alebo
o moznosti rychleho navratu do dobijacej stanice. V momente, ked je ,Privolanie“ rozpoznané bude robot sledovat kébel pri nizkej rychlosti a s
vacsou presnostou v Useku cca 10 metrov (33 ') a potom sa vrati na spdsob navratu na zakladriu “V-Meter”,aZ pokial sa nestretne so stanicou
dobijania alebo s rychlym navratom.

Pri intalacii ,,Privolania“ dodrziavajte nasledujuce pravidla.

e Privolanie“ je Usek kabla, ktory je rozlozeny v zahrade v dizke 2 m(6,6 ') a vo vzdialenosti 5 cm (1,96 ")medzi jednotlivymi kabli.
e Privolanie” musi umiestené vo vzdialenosti 4 - 10 metrov (13,2 — 33 ') pred stanicou dobijania.

e Privolanie“ musi byt umiestené vo vzdialenosti 2 m. (6,6 ') pred pred Gzkym prechodom.

e Privolanie“ musi byt umiestené v ¢asti pred usekom “Rychle navraty”.

POZN: Pokial sa robot nestretne so stanicou dobijania v uréitom éasovom useku, bude sledovat’ obvodovy kabel spésobom “Po
kabli”.

PREDUPRAVA PRE RYCHLY NAVRAT ROBOTA DO DOBIJACEJ STANICE

Rychly navrat je Specialne polozenie obvodového , ktoré robotovi umozni navrat do stanice dobijania . Tento Specialny sposob kladenia
obvodového kablu sa pouziva v zahradach, kde moznost rychleho navratu znamena skutoéné znizenie trati a s pribliznou dizkou obvodu viac
ako 200m.

Pre instalovanie rychleho navratu treba umiestnit obvodovy kabel po zemi tak, aby tvoril trojuholnik s preponou 50 cm(19,7 ") a s dvoma
odvesnami e obvodového kablu 40 cm(15,75 ") tak, ako je vidno na obrazku.

Pokial robot pogas svojho navratu do stanice dobijania, ked’ klade kolesa po stranach kablu zisti tuto $pecialnu formu do trojuholnika, prerusi
svoj postup a otoéi sa zhruba o 90° smerom do vnutra zahrady a bude pokracovat v svojom chodu novym smerom , az kym sa nestretne s
obvodovym kablom na opacnej strane.

Predupravu na rychly navrat urobit v bode, ktorému predchadza najmenej 200 cm (78,74 ") rovného kablu a nasleduje po riom najmenej 150cm
(59,05 ") rovného kéablu.

Uprava nesmie byt na rovnom tseku, ktory je tesne pred stanicou dobijania, & v blizkosti prekazky Skontrolujte, &i nie st v iseku pre navrat
pritomné prekazky, ktoré by branili rychlemu navratu.

@
/&) Dolesite

Uprava pre rychly navrat, ktora sa nachadza na nespravnom mieste by mohla branit, aby sa robot rychlo vratil do stanice
dobijania. Pokial sa robot pohybuje po obvode, aby dosiel do vedlajsej plochy, Upravu pre rychly navrat nezachyti.
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Na obrazku je vidno niekolko rieSeni a navodov, ktoré si poméckou k
spravnej Uprave na rychly navrat.

4-10 mt.  min. 150 cm.
(59,05 ")

—
" Priechod menej
ako 2m.
T0'mt.

B
B
3

23939 39

PRIPRAVA A VYMEDZENIE PRACOVNYCH ZON

Priprava travnika na kosenie

1. Skontrolujte, ¢i je travnik uréeny na kosenie rovnomerny, ¢i na fiom
nie st jamy, kamene alebo iné prekazky. Pokial tomu tak nie je,
treba najskor odstranit tieto nedostatky. Ak nie je mozné niektoré
prekazky odstranit, treba ich vhodnym spésobom ohrani¢it pomocou
obvodového kablu.

2. Skontrolujte, & véetky svahy na travniku majl pripustné tolerancie (vid
Technické Udaje) . Pokial robot pocas prace zisti kabel a je v svahu,
mohli by mu zacat prekizavat kolesa a nasledkom toho by ohol vybogit
s obvodovej plochy), robot mdze ( do uréitého limitu) pracovat aj na
naklonenom svahu v maximéalnej pripustnej tolerancii (vid. obrazok).

@
Y &) Dolezité

Z6ny, na ktorych je sklon svahu vyssi nez je pripustna
tolerancia nemézu byt kosené robotom. To znamena, ze
obvodovy kabel musi byt polozeny pred sklonom tak, aby
tato ast bola vyluéena z kosenia travy.

&>
—

ic

Obvodovy kabel

35cm
(13,78")

100 cm (39,3 )

11
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Vymedzenie pracovnej plochy

3. Skontrolujte celt plochu travnika a zvazte, ¢i nebude treba ju
rozdelit na viac oddelenych pracovnych zon podra dalej uvedenych
kritérii. Pred zahajenim kladenia obvodového kablu odporu¢ame na
ulahéenie prace a na spristupnenie tychto ploch skontrolovat cel
trat. Na obrazku je znazorneny priklad travniku s vymedzenim trati pre
pokladanie obvodového kablu.

yéenie trati pre kladenie
vy‘yobvodovér?o kablu

Pocas indtalacie zariadenia je treba zistit, ktoré budi eventualne
sekundarne zény a ktoré budl eventudlne uzatvorené zony. Za
sekundarnu zonu povazujeme tG Cast travnika, ktora je spojena s
hlavnou zénou uzkym prechodom, do ktorej by robot tazko sam
trafil. Tato zéna musi byt dostupna bez schodkov a bez prevyseni,
ktoré nie su nad stanoveny limit. Ci bude treba tito zénu definovat
ako ,sekundarnu® zavisi aj na rozmeroch primarnej zony . Obecne
povedané je priechod ktory ma menej ako 200 cm (78,74 ") treba
povazovat za sekundarnu zénu. Robot spravuije tieto sekundarne zony
v zavislosti na modelu a jeho charakteristike (“vid Technické udaje”).

Minimélny pripustny priechod je 70 cm (27,56 ") od kéabla k
obvodovému kablu. Obvodovy kabel musi byt poloZzeny v bezpecnej
vzdialenosti od pripadnych externych predmetov na travniku, ktora je
dalej uvedena, obecne povedané celkovy rozmer priechod musi maf
140 cm (55,12 ").

V pripade, Ze je tento priechod velmi dlhy , je lepSie, aby Sirka bola
vacsi ako 70 cm (27,56 ").

Pri programovani treba nakonfigurovat rozmery sekundarnych zén
vzhladom k travniku v percentach, smer, ako sa k nim ¢o najrychlejSie
dostat (po/proti smere hod. rugiciek) a tiez kolko metrov kablu bude
potrebné na dosiahnuti sekundarnej zény. BlizSie informéacie su v
odseku ,Spdsob programovania“.

Pokial nebudld splnené vySe popisané minimalne predpoklady, (M
Gize zbéna bude oddelena schodkom, prevysenie bude viac ako su
technické vlastnosti robota, alebo bude priechod (chodba) mat Sirku
menej ako 70 cm (27,56 ") od kablu k obvodovému kéablu , bude tato
¢ast travniku povazovana za ,Uzatvoren( plochu“ . Pre vytvorenie
,2Uzatvorenej plochy“ treba polozif vedenie kablu tam aj naspat
v tej istej trase vo vzdialenosti menej ako 1 em (0,40 "). V takom
pripade nebude robot schopny sam zajst do tejto zény a zona bude
spravovana spdsobom popisanym v odseku“Sprava uzatvorenych
pléch®. Sprava uzatvorenych pléch znizi Stvorcové metre, ktoré méze
robot samostatne spravovat.

= HLAVNA PLOCHA

minimalny priechod
——— ==s 70 cm /27,56 " od kablu ku kablu.

|

FEFIEDR

Yy

HLAVNA PLOCHA

/ priechod
.......... <70cm/27,56"
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4. Pokial je vnutri alebo vonku pracovnej zony pritomny chodnik alebo dlazdenie, ktoré je na tej istej Grovni ako travnik, bude treba ulozit
obvodovy kabel do vzdialenosti 5 cm (1,96 ") od okraja dlazdenia. Robot mierne zide z chodnika a pokosi vSetku travu. Pokial je dlazba z
kovu , alebo je v nej kryt kanalizacie z kovu, sprchovy kit alebo elektrické vedenie , treba umiestnit obvodovy kabel do vzdialenosti najmenej
30 cm (11,81 ") zabranite tak porucham v chodu a ruseni obvodového kablu.

@
(&) Dolesite

Na tejto ilustracii je priklad vnatornych a obvodovych éasti na pracovnej ploche a vzdialenosti, ktoré treba respektovat.
Ohraniéte v$etky Zelezné alebo iné kovové &asti (poklopy, elektrické vedenie atd’.) zabranite tymk ruseni na obvodovom
kablu.

Pokial je vnutri alebo vonku pracovnej plochy pritomna prekazka, ulozte obvodovy kabel do vzdialenosti najmenej 35, cm (13,78 ") od prekazky.
Vzdialenost medzi obvodovym kablom a prekazkou navysit najmenej o 40 cm (15,75 ") pokial chceme zabranit tomu, aby robot narazil do
prekazky. Kosenie travy, ktora je pripadne tesne u obrubnika , kde sme sa rozhodli nepustat robot méze byt dokosena krovinorezom alebo
mechanickou kosackou.

35cm.

/13,78 " /13,78 "

Pokial je vnutri alebo vonku pracovnej plochy pritomny zahon, zeleny plot,alebo rastlina s vystupujicimi korerimi, treba nechat jamku 2-3 cm
alebo mall obrubu 2-3 cm, ulozit obvodovy kabel do vzdialenosti 30 cm (11,81 ") aby sa zabranilo tomu, ze robot poskodi alebo bude poskodeny
prekazkami ktoré st mu v ceste s Kosenie travy, ktora je pripadne tesne u obrubnika , kde sme sa rozhodli nepustat robot méze byt dokosena
krovinorezom alebo mechanickou kosackou.

/11,81

vy€nievajuce korene
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Pokial' je vnutri alebo vonku pracovnej plochy pritomny bazén, jazierko, prekop ¢&i schod, ktory klesa, alebo verejna cesta nechranena marom,
treba ulozit obvodovy kabel do vzdialenosti 90 cm (35,43 "). Na zniZenie vzdialenosti medzi obvodovym kablom tak, aby sa dosiahlo najlepsej
indtalacie a optimalnych podmienok pre robot, odpori¢ame v takom pripade instalovat pridavné oplotenie najmenej 15 cm; takto bude mozné
obvodovy polozit kabel v pravidelnej vzdialenosti, ako bolo popisané vyssie.

@
() Dolezite

Striktné reSpektovanie uvedenych vzdialenosti uvedenych v manuali je zarukou optimalnej instalacie a spravneho chodu
robota. Pokial’ si v mieste svahy alebo kizky terén, treba vzdialenost zvysit na 30 cm./ 11,81".

90 cm.
/35,44

Pokial st vnutri alebo vonku pracovnej plochy pritomné prekazky, ktoré st odolné na narazy , napriklad stromy, alebo ty¢e ktoré nemaju ostré
rohy , nie je treba ich ohrani¢ovat. Ak robot narazi na prekazku , zmeni smer. Ak ale chcete, aby robot nenarazal na prekéazky a aby bol jeho chod
tich$i a bezpe¢nejsi odpoructame ohranicit pevné prekazky. Mierne naklonené prekazky, ako su kvetniky, kamene alebo stromy s vyénievajucimi
korerimi treba ohranicit, zabrani sa tym pripadnému poskodeni kosacieho disku alebo tychto prekazok.

Pri ohrani¢eni prekazky zacnite od vonkajsieho bodu na obvodu, ktory je najblizsie prekazky, ktort chcete ohranicit, poloZte obvodovy kébel az k
prekazke , otoéte ho , reSpektujte pritom pravidelné vzdialenosti, ako st popisané hore , a dlhy kabel posurte na povodnu trasu. Ulozte vstupny
a vystupny kabel na sebe pod ten isty klinec, v tomto pripade robot prejde cez obvodovy kabel.

Pre spravny chod robota musi byt miniméalna dizka prekryvajiceho sa obvodového kablu 70 cm (27,56 ") tak, aby sa robot mohol volne
pohybovat.

POLOZENIE OBVODOVEHO KABLU

Obvodovy kabel méze byt na terénu iba polozeny, alebo sa méze zakopat.

Ak budete pri kladeni kablu pouzivat stroj, je lepSie zakopat ho do zeme ,
zarudi sa tak lepsia ochrana kablu . V opaénom pripade treba polozit kabel obvodovy kabel
na zem a uchytit ho k tomu uréenymi klincami, ako je popisané dale;j.

@
() Dolesite

Pokladanie obvodového kablu zaénite od zény instalacie
dobijacej stanice, nechajte ho o niekolko metrov dlhsi a
na zaver, po pripojeni k na zaver po pripojeni k jednotke
ho odstrihnite.
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Kabel polozeny na terénu

Pokoste travnik tradiénou kosackou alebo krovinorezom velmi nizko, po
celej trase, kde bude kabel. Takto bude lahké uloZit kabel tak, aby bol v
kontaktu s terénom a zabranit, aby sa porezal kabel prerusil zacim diskom
— pokial sa kabel prerusi, treba ho spojit nasledujucim spdsobom.

1. Ukladajte kabel v smeru hodin. rugi¢iek po celej dizke a upevnite ho
$pecialnymi klincami, ktoré su vo vybave (vzdialenost medzi klincami
bude100+200 cm (39,37+78,74")).

- Pri pokladani obvodového kablu treba respektovat smer otogeni
okolo zahonov, vzdy proti smeru hodin. ruciciek.

-V rovnych Usekoch treba kabel pripevnit tak, aby bol napnuty a
ostal v kontaktu s terénom.

- Na nerovnych Usekoch upevnite kabel tak, aby sa nekrdtil, ale mal
pravidelny ohyb, (polomer 20cm).

Kabel pod zemou

1. Vykopajte v terénu pravidelny a symetricky kanal , ktory bude sledovat
trasu vyty¢end na zemi.

2. Umiestnite kabel v smeru hodin. rugidiek po celej trase v hibke
niekolko centimetrov (cca 2+3 cm (0.7874+ 1.1811 ")). Nezakopavat
hibsie ako 5 cm , takto ostane zachovana kvalita signalu vysielaného
smerom k robotovi.

3. Pri kladeni treba kabel v niekolkych bodoch upevnif $pecialnymi
klincami tak, aby ostal v svojej pozicii aj pri zasypavani.

4. Zasypat cely kabel zemou a davat pritom pozor, aby v zemi ostal
napnuty.

Nastavenie obvodového kabla.

@
(&) Dolezité

Pokial je treba nastavit kabel polozeny na zemi, alebo
zakopany v zemi inym kablom, treba pouzif ten isty typ
a spojit ho vhodnym spdésobom (vid' obrazok). Pouzite
auto aglomeraény typ pasky ( napriklad 3M, Scotch 23).
Nepouzivajte izolaéni pasku alebo spojky iného typu
(kablové oka, svorky atd’.).

15
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INSTALACIA STANICE NA DOBIJANIE A NAPAJACA

® ( \'
z Upozornenie- Vystraha

Pred zapocatim akéhokolvek zakroku najskor vypnite
hlavny privod elektriky.

pradovy napéjac (A)

Napaja¢ umiestenie do miesta, kde bude mimo dosah deti,
napriklad do vysky nad 160 cm. (63.00 ").

H. min. 160 cm
(63.00")

1. Namontujte napéajac (A).

2. Odmontujte zabranu (L).

3. Ulozte zakladriu do predtym ur¢enej polohy.

4. Obvodovy kabel (M) zasurite pod zakladriu.

5. Pripojte oba konce kablu k svorkam na zakladni.

'~ Obvodovy kabel (M)

6. Upevnite zakladriu (N) k zemi pomocou klincov (P). Podra potreby
zaistite zakladriu expanznymi hmozdinkami (Q).

klince (P)

7. Privodny kabel (E) dobijacej stanice (N) pripojte k napajaci (A). 'S
pradovy napajac (A)
8. Zasurite vidlicu na napéjaci (A) do elektrickej zasuvky. -

9. Pokial kontrolka led na vysielaéi blika, znamena to, Ze je napéjanie
spravne , v opaénom pripade treba zistit pri¢inu anomalie (vid
sVyhladavanie zavad”).

vysiela¢ (B)

obvodovy
kabel
H. min. 160 cm .

10. Namontovat naspét zabranu (L).
privodny kabel (E)

stanica
dobijani;
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NABITIE BATERIE PRED PRVYM POUZITIM

P W N

Zasunte robot do dobijacej stanice.
Stisnite tlacidlo ON.
Po niekolkych sekundach za¢ne na displeji blikat napis “ CHARGING”.

Stisnite tlacidlo “Start/Pause”. Na displeji sa zobrazi funkcia “PAUSE”.
Batérie zaénu svoj cyklus nabijania.

Po dokonéeni nabijania je mozné naprogramovat robot na pripravu k
préaci (vid. “Spdsob programovania”).

r = TLACIDLO “ON”
[} .
\ | = TLACIDLO “START/PAUSE”
[} [}

I I

® G @ )

@
(&) Dolezite

Batérie pri prvom nabijani musia ostat’ pripojené najmenej 4 hodiny.

REGULACIE

ODPORUCANIE PRE REGULACIE

@
/) Dolezité

Uzivatel musi pri regulacii postupovat podrfa pokynov popisanych manuali . Nevykonavajte Ziadny typ regulacie, ktoré
nie su vyslovne uvedené v manuali. Pripadné vynimoé&né regulacie smie vykonat iba autorizovany technik od vyrobného

zavodu.

REGULACIA VYSKY KOSENIA

Pred regulaciou vysky Zacieho disku najskér skontroluijte, &i je robot zastaveny v podmienkach bezpeénosti (vid' ,Bezpeéné zastavenie robota”).

@
() Dolezité

Pri manipulacii pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tak porezani.

1. U modelov, ktoré maji ochranu proti kradezi treba tato najskor odpojit,
aby sa nahodne nespustila.(Vid “Spésob programovania”).

2. Prevratte robot e polozte ho tak, aby sa nemohol poskodit kryt

otvarania kapoty.

3. Odskrutkujte skrutku (C) a $pecialnym kl'aéom otoéte konzolou (E) po

smeru hodin. rudiciek.

4. Zodvihnite nebo sklopte Zzaciu jednotku (D) a takto nastavte
pozadovany vysku kosenia. Hodnotu zistite na stupnici kl'ic¢a, ktory je

stcastou vybavy.

@
(&) Dolezite

Nepouzivajte robot na kosenie travy, ktora je vyssia ako

skrutka (C)

1 cm (0,40 ") vzhladom k Zaciemu disku. ZniZujte vysku
disku postupne. Odporuéame znizovat' vy$ku menej ako
(0,40 ") kazdy 1+2 dni, az kym nedosiahnete idealnu vysku.

5. Po dokonéeni regulacie oto¢te konzolu (E) proti smeru hodin. rugiciek

a zaskrutkujte skrutku (C).

6. Prevratte robot do pracovnej polohy.

17
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PREVADZKOVANIE A CHOD

ODPORUCANIE NA SPRAVNE PREVADZKOVANIE

z Dolezité
- Pred prvym pouzitim robota odporiiéame pozorne si preéitat’ tento manual a uistit sa o jeho spravnom pochopeni,
predovsetkym o pochopeni tych informacii, ktoré sa tykaju bezpecnosti.
- Pouzivajte robot iba spésobom na ktory je uréeny vyrobcom, nevykonavajte upravy na ziadnej z jeho ¢asti, abyste
dosiahli iny vykon nez ako je pracovny.
POPIS OVLADACOV ROBOTA
Na nasledujucim obrazok s vyobrazené ovladace, ktoré najdete na stroji. e ~ _ TLAGIDLO"ON’ (B) N
1 — — TLACIDLO OFF - STOP (C)
| | A . »
A. DISPLAY: s podsvetlenim zobrazuje vSetky funkcie. | <A THACIDLOSTARTIPAUSE" (©)
.. — — — — TLACIDLO CHARGE (E)
B. ON: stisnite na zapnuti kosacky. o
C. OFF/STOP: stisnite na zastavenie kosacky, displej sa zhasne.
) ) . T T [ T DISPLAY (A)
D. START/PAUSE: na vypnuti kosacky stisnite a nechte displej v ,stand

by“, v tomto stavu je mozné vykonat programovanie. Po novom | [ESSSEEEEEERVAINE _ _ _ _ TLACIDLO STOP (1)
stisnuti sa zahaji kosenie. Pokial' sa kosacka dobija, kosenie sa po
st|snu_t| tlacu,:ila_t n?zacne,"az kym nie je stisnuti zopakované a z displeja B Lcoom
nezmizne napis “Pause”.

o 1 s TLACIDLO “ENTER/MENU" (G)
E. CHARGE: stisnite pre navrat kosacky na zakladriu a pre pred¢asné - = TLACIDLO “—" (H)

zapocati dobijania batérie. Pokial' je tlacidlo stisnuté a kosacka sa . KRESBA JE LEN PRIKLAD
dobija, prerusi sa jej dobijanie a zahaji sa prevadzka. S J

F. TLACIDLO “+”: po¢as chodu stisnite pre rozjazd predtym zastaveného zacieho disku Po¢as programovania stisnite na listovanie polozkami
v menu smerom hore.

G. ENTER/MENU: pocas chodu stisnite pre zahajenie funkcie $pirdla. Poc¢as programovania stisnite na potvrdenie a ulozenie volby do paméti.
H. TLACIDLO “-”: pogas chodu stisnite pre zastavu disku. Podas programovania stishite pre znizovanie poloziek, ktoré ponika menu.

. STOP: Stisnite pre bezpeéné nidzové zastavenie kosacky. Pouzivajte iba v pripade bezprostredného nebezpetenstva a na vykonanie
udrzby na robotu.

VSTUP DO MENU

Jednotlivé funkcie robota sa naprogramuju z réznych funkcii v kazdom menu. Nasledujlca tabulka uvadza zoznam menu a prislusné funkcie.
Pri programovani postupujte nasledovne.

1. Zdvihnite kryt a stisnite tlacidlo “ON”.

2. Zadajte heslo (ak je ziadané) (vid. “zadavanie hesla”).

3. Pokial bude robot zapnuty z dobijacej stanice, zobrazi sa na displeji po niekolkych sekundach napis “CHARGING”.

4. Stisnite tlacidlo “Start/Pause” iba ak bol robot zapnuty z dobijacej stanice. Nasledne sa na displeji zobrazi funkcia “PAUSE”.

5

Stisnite tlacidlo “Enter”. Vstlpi sa do programovania menu uzivatelom a na displeji sa zobrazi funkcia “SETTINGS”.

LISTOVANIE

V menu programovania uzivatelom postupuijte pri listovani v menu podl'a nasledujucich pokynov:

- “4” a “”: Umozni cyklicky prechadzat poloZzkami v menu a zmenitf hodnotu funkcie, ktora sa zobrazi na displeji.

- “ENTER/MENU”: Umozni prechod na nasledujice menu alebo potvrdi hodnotu zobrazend na displeji a uloZi ju do pamati a posune se na
nasledujucu funkciu.

- “START/PAUSE”: Umozni prechod na predoslé menu az do vystupu z programovania.

- “OFF/STOP”: VVypne robot bez potvrdenia poslednej funkcie zobrazenej na displeji.

Menu ma $trukturu vetvenia, z jednej funkcie sa prechadza na d'al$iu, az do dosiahnuti pozadovanej funkcie.
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Alarm Zapoji alebo odpoji zvukovy alarm
Rain sensor Stanovi spravanie v pripade zrazok
Auto Setup Zapoji alebo odpoji rozpoznanie pokoseny

travnik

Remote control

Konfiguruje dialkové ovladanie pre robot

Sound

Umozni odpoijit zvukovy signal na robot v
dobijacej stanici

Back to recharge

Umozni zvolif spoésob navratu do dobijacej
stanice

R N A A A |

| O R I R

Enable

Disable

Restart

Disabled

Enable

Disable

Pair bluetooth

Pair radio

Enable

Disable

Follow wire

Date Konfiguruje datum
Time Konfiguruje hodinu
—| Week |—| Reguluje dny, ktoré budi pracovné a ktoré odpoéinkové

Work Schedule 1

|

|

Stanovi prvé hodinové pasmo v ktorom je robot zapojeny k praci |

|

Work Schedule 2

|

Stanovi druhé hodinové pasmo v ktorom je robot zapojeny k praci |

Secondary areas

Second. Area 1

Stanovi konfiguraciu pre pripadni sekundarnu
plochu 1, jej rozmery, vzdialenost od stanice na
dobijanie na jej dosiahnuti.

Second. Area 2

Stanovi konfiguraciu pre pripadnd sekundarnu
plochu 2

IR

Second. Area 3

|

Stanovi konfiguraciu pre pripadni sekundarnu
plochu 3

Change password

|

Umozni zmenit heslo

Start password

!

Stanovi, ¢i bude na zapnuti robota potrebné
heslo

[ 11

lock keyboard

!

Pokial’ je zapojené, bude pre pristup k funkciam
robota potrebné heslo

19

Percentage
Distance

Direction

Enable

Disable

Enable

Disable
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Work mode

Nastavi pracovny cyklus v uzatvorenej ploche, v

Closed area T ) L
ktorej nie je stanica na dobijanie

Automatic |—| Nastavi automaticky chod robota

Nastavi chod bez funkcie Casu rozpoznania
obvodového kablu. POZOR !!!. Pred pouzitim
tejto funkcii si pozorne preéitajte pokyny v

No border

IR

!

manualu
Language options

—| Language |—| Nastavenie jazyka v menu uzivatela

DD/MM/YY
—| Date Format |—| Nastavi format pre vkladanie datumu

MM/DD/YY
—| Time Format |—| Nastavi format pre vkladanie hodin

o 5 f : - Meters
Nastavi format pre vkladanie vzdialenosti pri
—| Distance Format l— . P ) . P
sprave sekundarnych pléch. Feet

NASTAVENIE - SPOSOB PROGRAMOVANIA

ALARM: funkcia na zapojenie a odpojenie alarmu. Vo faze odpojenie bude pozadované
heslo pre robot (Nastavenie z vyroby je 0000).

¢ Disable: sluzi na odpojenie ¢i vypnutie alarmu pokial bol zapojeny. Ozve sa nepreruseny
a klesajuci zvukovy signal, ktory znaci, ze doslo k odpojeni.

* Enable: slizi na zapojenie alarmu. Pokial bude robot zodvihnuty rukovatou, zapoji sa
alarm. Trojité pipnuti znadi, Ze doslo k zapojeni.

RAIN SENSOR: Funkcia pre nastavenie robota pre pripad dazda.

e Restart: v pripade dazda, robot sa vrati do stanice , kde ostane v spdsobe ,dobijanie”.
Po ukonceni cyklu dobijania sa robot znova rozbehne a bude kosit iba ak prestalo
préat.

* Disabled: robot bude kosit aj za dazda.

e Pause: v pripade dazda, robot sa vréati do stanice , kde ostane v spdsobe ,dobijanie®,
az kym nebude stisnuté tlacidlo “Pauza”.

AUTO SETUP: (iba u niektorych verzii vid.“Technické udaje”) funkcia slizi na automatické
znizenie ¢asu na kosenie robota, v zavislosti na stavu travnika.
m * Enable: robot znizi ¢as kosenia v zavislosti na stavu travnika. Pokial' je travnik uz
pokoseny , nastavi stroj automaticky interval prestavky, ktory oneskori nasledujuce
vyjazdy zo stanice dobijania. Praca robota bude ale vykonana v nastavenom ¢ase.

* Disable: robot bude pracovat podra nastaveného ¢asového intervalu tak diho, ako mu
budu stadit' batérie.
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REMOTE CONTROL: (iba u niektorych verzii pozriet ,Technické Gdaje“).
Bliz&ie informécie vid. dialkové ovladanie / konsole pre procediru skombinovania.

SOUND: Umozni odpojit zvukové hlasenia pokial je robot v dobijacej stanici.
BACK TO RECHARGE: Umozni zvolif metédu pre navrat do dobijacej stanice.

1. “Follow wire”. Robot sa vrati do dobijacej stanice a bude klast kolesa po stranach
obvodového kéabla.

2. “V-METER”. Robot bude sledovat obvodovy kébel vo vzdialenosti , ktora je priblizne
od niekolkych cm az do 1metra (3.2 '), bude sa obcas dotykat kabla, predovSetkym
v nepravidelnych Gsekoch, az kym nerozpozna “Privolanie do stanice dobijania. Vid
kapitola “Instalacia”.

DATE: Funkcia pre vlozZenie datumu.

TIME: Funkcia pre vlozenie zimného &i letného €asu.

DD/MM/YY
00/00/00

PRACOVNE CASY - SPOSOB PROGRAMOVANIA

WEEK: Funkcia k naprogramovani driov v tyzdni pre pracu robota. Kurzor sa umiesti
automaticky pod pismeno “M” (Pondelok).

Pri nastaveni v8etkych dni na “1111111” bude robot pracovat kazdy deri. Pri nastaveni
véetkych dni na “0000000” nebude robot pracovat ziadny deri v tyzdriu.

- Hodnota 0 : Den odpocinku pre robot.
- Hodnota 1 : Den prace pre robot.

@
(&) Dolesité

Pre maximalne vyuzivanie moznosti odporiéame naprogramovat robot
tak, aby pracoval kazdy den.

WORK SCHEDULE: Funkcia pre vlozenie prvého ¢asového pasma pre chod robota v
priebehu dnia .

Kurzor sa umiesti automaticky pod zénu prvého ¢asového pasma (napr. od 10:00 do13:00).
Nastavte ¢as na zahéjenie a na ukoncenie pracovného ¢asu.

Nastavenim ¢asu na “00:00 — 00:00” znamen4, Ze robot nebude pracovat v pracovnej
dobe 1. Pokial’ je nastaveny ¢asovy Usek chybny , napriklad pokial’ se tento ¢as prekryva
s pracovnou dobou 2 alebo pokial doba zadiatku nasleduje po ¢asu ukonceni, vyda robot
zvukovy signdl a vynuluje vloZzen hodnotu.

WORK SCHEDULE 2: Funkcia pre vloZenie druhého ¢asového pasma pre chod robota v
priebehu dna.
[l

() Dolezité

Pokial je treba nastavenie pre sekundarne plochy, odporiéame pouzit v
programovani obidve éasové pasma a zvysit takto frekvenciu kosenia v
zénach.

MTWTFSS
1111111

WORK SCHEDULE
00:00-00:00

Spravne nastavenie pracovnej doby u robota je vel'mi ddlezité pre jeho spravny chod . Konfiguraciu pracovnej doby ovplyvriuje mnoho parametrov,
ako su napriklad pog&et sekundarnych pléch, poget a vykon batérii atd. Obecne povedané je potrebné zvysit o niedo pracovné hodiny v pripade
sekundarnych pléch na travniku,u zahrady, kde je vela prekazok a pokial st plochy velmi nerovhomerné. Nasledujlca tabulka udava orientacné
Casy, ktoré st poméckou pri prvej konfiguracii. POZN. nastavte vSetky dni v tyzdni na “1”-“Operativne dni”.

Model ‘ m2 (ft2) ‘ Cas 1 ‘ Cas 2

075BA0 150 (1615) 11:00 11:40 15:00 15:30
075BA0 300 (3230) 11:00 17:00

075BA0 400 (4304) 11:00 19:00

075DEO 150 (1615) 11:00 11:40

075DEO 300 (3230) 11:00 11:40 15:00 15:40
075DEO 400 (4304) 10:00 16:00

075DEO 600 (6460) 10:00 19:00
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075EV0 400 (4304) 10:00 11:30
075EV0 800 (8608) 10:00 11:30 15:00 16:30
075EV0 1200 (12912) 09:00 21:00
075EV1 400 (4304) 10:00 11:30
075EV1 800 (8608) 10:00 11:30 15:00 16:30
075EV1 1200 (12912) 10:00 12:00 15:00 17:00
075EV1 1600 (17216) 09:00 20:00
075ELO 400 (4304) 10:00 11:30
075ELO 800 (8608) 10:00 11:30 15:00 16:30
075ELO0 1200 (12912) 10:00 12:00 15:00 17:00
075EL0 1800 (19368) 09:00 20:00
075ELO 2200 (23672) 08:00 22:00

SEKUNDARNE PLOCHY - SPOSOB PROGRAMOVANIA

Pokial' st v ploche uréenej na kosenie aj sekundarne plochy podfa definicie popisanej v kapitole “Priprava a ohrani€enie pracovnych pléch”,
treba naprogramovat: sekundarne plochy tak, aby robot vedel ako sa dostat do sekundarnej zony a ak ¢asto tam chodit.

SECONDARY AREA : Funkcia na definovanie automatického kosenie sekundarnej plochy.

- Percentage: umozni nastavit rozmery sekundarnej plochy na kosenie
vzhladom k celkovej ploche travniku. Nasledujuca tabulka sluzi ako
pomocka pri konfiguracii.

* 20% Oznacenie pre velmi malu zénu.
* 30% Oznacenie pre zonu ktora je /3 celej zahrady.

* 50% Oznacenie pre zénu, ktora je zhruba polovicou celej zahrady.

* 80% Oznacenie pre sekundarnu zonu, ktora vacsi ako primarna
zona.

* 100%. Vzdy ak vyjde robot z baze dobijania, bude sledovat
obvodovy kabel tak, aby pokosil sekundarnu zénu.

sekundarna plocha 2
(20%, 30MT, proti smeru hodin)

-
» proti smeru hodin. ruciciek

= ::‘

] hlavna plocha

T G

' PSR

i

¥

1

! P ]

1 1 1

.- H
sekundarna plochat *

(30%, 60MT, po smeru hodin)

@ <----<¢--

»» po smeru hodin. ruéiciek

}

- Distance: Umozni nastavit vzdialenost, na presun do vnuatra sekundarnej plochy po obvodovom kablu. Ako referenénd hodnotu odporiaéame
zobrat polovicu sekundarnej zony, takto budete mat istotu, Ze robot za¢ne pracovat vn(tri tejto zony.

- Direction: Oznacduje najkratsi smer prichodu do sekundarnej zony. Smer méze byt po, alebo proti smeru hodin. rucic¢iek . Robot po vyjazdu
zo zaklade na dobijanie bude na prichod do sekundarnej zony sledovat kabel vo vytyéenom smeru.

SECONDAY AREA 2: Funkcia na definovanie automatického kosenia sekundarnej zény ¢&islo 2. Nastavenie predpoklada tie isté parametre na

konfiguraciu ako u sekundarnej zony 1.

SECONDAY AREA 3: (iba u niektorych verzii vid.“Technické (daje”) Funkcia na definovanie automatického kosenia sekundarnej zony éislo 3.
Nastavenie predpoklada tie isté parametre na konfiguraciu ako u sekundarnej zony1.

BEZPECNOST - SPOSOB PROGRAMOVANIA

CHANGE PASSWORD: Funkcia pre vlozenie alebo zmenu hesla.

- No: slizi, ak nema byt nastavena ziadna zmena predtym viozeného hesla.

- Yes: sluzi, ak ma byt nastavené alebo zmenené predtym vloZené heslo, ktoré bude pouzivané na zapinanie robotu a pre odpojenie alarmu.

Postupne treba vlozit nasledujice informécie:
* Password: Vlozte pbdvodné heslo (vychodzi heslo vyrobcu je 0000)
* New password: Vlozte nové heslo

* Repeat password: Zopakuijte vlozenie nového hesla

Néavod na pouzivanie 22



@
(&) Dolezite

Pri vlozeni alebo pri zmene hesla je vzdy treba najskér viozit predchadzajuce heslo a pokragovat viozenim nového,
osobného hesla. Pri kiipi ma vyrobok heslo od vyrobcu zlozené zo Styroch éislic (0000).

@
() Dolezité

Pri vkladani hesla je potrebné zopakovat postup na vkladanie hesla tak, aby bolo isté, Ze je heslo spravne. Aby ste heslo
nezabudli, odporiéame zvolit' si kombinaciu, ktora si Fahko zapamitate.

START PASSWORD: Funkcia kde mate moznost naprogramovat ziadost o vstupné heslo vzdy , ked sa robot vypne a bude po dihgej dobe
zapnuty (napriklad zahajeni pouzivania po zimnej sezéne).

- No: Robot sa zapne a uvedie do chodu bez viozeného hesla. Heslo bude potrebné viozit, iba ak odpojite alarm. Pre potvrdenie parametru
bude robot Ziadat heslo.

- Yes: Robot sa pri kazdom zapnuti nezapne a nevstupi do chodu, az kym nebude vlozené heslo.

SPOSOB PREVADZKY - SPOSOB PROGRAMOVANIA

Funkcia pre nastavenie spésobu chodu robota. Pokial robot vypnete, vrati sa automaticky na rezim “AUTOMATICKY”.

¢ Automatic: Rezim bezného chodu. Robot rozpozna obvodovy kabel a podla potreby sa vrati sa do stanice dobijania.

* Closed area: Spdsob chodu v uzatvorenych plochach, kde nie je stanica dobijania. Bliz$ie informéacie o praci st v odseku “POUZIVANIE
ROBOTA NA UZATVORENEJ PLOCHE BEZ DOBIJACEJ STANICE .

* No border: Spésob chodu bez rozpoznani obvodového kablu. Pouzivajte ho iba na malych plochéach, ktoré st celkom ohrani¢ené mirom
alebo plotom najmenej . 15cm bez instalovaného obvodového kablu, bude tu pracovat pod dozorom majitela s kontrolou na dialkové
ovladanie.

VOLBA JAZYKA - SPOSOB PROGRAMOVANIA

“,n “_«

LANGUAGE: Funkcia na volbu jazyka na zobrazenie hlaseni a menu uzivatela. Prechadzajte rézne volby tlacidlom “+” lebo “-“ a na potvrdenie

stisnite tlacidlo “Enter”.

* DATE FORMAT

¢ TIME FORMAT

¢ DISTANCE FORMAT

Tieto funkcie umozriuju osobnu Upravu v nastaveni formatu pre datum, ¢as a vzdialenost.

UVEDENIE DO CHODU - AUTOMATICKY REZIM

Spustenie automatického cyklu je potrebné pri prvom uvedeni do prevadzky, alebo po dlh§om obdobi necinnosti.
1. Skontrolujte & ma travnik uréeny na kosenie vysku, ktora je zlugitelna so spravnym chodom robota (vid.. technické vlastnosti).
2. Nastavte na pozadovan( vysku kosenia (vid. regulécia vysky kosenia).

3. Skontrolujte ¢i bola plocha na kosenie spravne ohrani¢ena a nie st na nej prekazky pre spravny chod robota, ako je popisané v odseku
“Priprava a ohrani¢enie pracovné plochy ” a nasledovne.

4. Ulozte robot do stanice dobijania.

5. Stisnite tlacidlo ON a vyckajte niekol'ko sekund, az kym sa robot celkom nerozsvieti.

6. Pokial robot zapinate po prvy raz, treba ho najskér naprogramovat. Pokial’ zapinate robot po obdobi dlhej ne¢innosti , skontrolujte najskoér,
& naprogramované funkcie odpovedaji realnemu stavu plochy uréenej na kosenie (napr. bol pridany bazén , rastliny atd’.) (vid.“Spésob
programovania” ).

7. Po niekolkych sekundach sa na displeji zobrazi hlasenie“ CHARGING”.

8. Robot zacne s kosenim travnika naprogramovanym spdsobom.
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BEZPECNE ZASTAVENIE ROBOTA

Pocas prace robota moze byt potrebné zastavit robot. V beznych podmienkach sa k zastaveni robota pouziva tlacidlo “Off/Stop”. V pripade
nebezpecenstva a pre potreby udrzby v je potrebné zastavif robot v podmienkach zachovania bezpeénosti tak, aby sa predislo riziku necakaného
spustenia disku. Na tento sp6sob zastavenia stisnite tlacidlo “STOP”. Na obnovenie pouzivania novu stisnite tlacidlo “STOP”.

@ e ~
z Dolezité
Zastavenie robota v podmienkach bezpecnosti pre s o
potreby udrzby a oprav (napr. vymena disku, Cistenie
atd’.).

, = TLAGIDLO “OFF/STOP" (A)

AUTOMATICKY NAVRAT DO DOBIJACEJ STANICE

Robot ukonéi svoj pracovny cyklus ak nastanu tieto podmienky:

- Pracaukonéena: Po dokonceni pracovnej doby sa robot automaticky vrati do stanice dobijania a uvedie do prevadzky podfa naplanovaného
spbsobu (vid.“Spdsob programovania”).

- Dazd: V pripade dazda sa robot sa automaticky vrati do dobijacej stanice a znovu sa uvedie do prevadzky podla naplanovaného spdsobu
(vid'.“Sposob programovania”).

- Vybité batérie: Robot sa automaticky vrati do dobijacej stanice.

- Trava pokosena (iba u niektorych verzii vid.“Technické Gdaje): Cidlo zisti pokoseny travnik , robot sa automaticky vrati do stanice
dobijania a uvedie do prevadzky podra naplanovaného spdsobu (vid.“Spésob programovania”).

POUZIVANIE ROBOTA V UZATVORENYCH PLOCHACH BEZ DOBIJACEJ STANICE

Spustenie robota na spdsob uzatvorené plocha sa pouziva na pokosenie v
uzatvorenych plochach ohrani¢enych obvodovym kablom a bez dobijacej
stanice.

W Opatrnost- Vystraha

Na prenasanie robota pouzivajte k tomu uréené drzadlo.
Nechytajte robot za kapotu pouzivajte k tomu urcené
drzadlo.

Postavte robot na pracovnu plochu do minimélnej vzdialenosti 100 cm ‘ min. 100 om
(39,37 ") od obvodového kéblu a od akejkol'vek inej prekazky. s
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Stisnite tlacidlo ON.

Zadajte heslo(ak je Ziadané) (vid. zadavanie hesla). “

Na displeji sa zobrazi la funkcia “PAUSE”.

Vstlipte do spdsobu programovania a zvolte menu “SPOSOB PREVADZKY”. Zvolte
“UZATVORENA PLOCHA” Na displeji sa zobrazi “UZATVORENA PLOCHA - 60 Min.” CLOSED AREA
(Vychodzi hodnota ). 60 min

Stisnite jedno z tladidiel “+”, “-” pre vloZenie minut.
Stisnite tladidlo“Enter” na potvrdenie.

Stisnite tlacidlo“Start/Pause” az do vystupu z programovania a potom robot zapnite. Na
zaver nastaveného ¢asu sa robot bezpe€nym spdsobom zastavi v blizkosti obvodového

kablu. @

Bezné podmienky prevadzky obnovite spdsobom popisanym v kapitole “UVEDENIE
DO CHODU AUTOMATICKY REZIM”.

UVEDENIE DO CHODU ROBOT BEZ OBVODOVEHO KABLU

Tento spdsob je mozné zapojit dialkovym ovliadanim, slGzi pre kosenie ohrani¢enych pléch s minimalnou vyskou 15 cm.

() Doleité

Pokial pouzivate robot na pracu bez obvodového kablu, davajte pozor, aby nenarazil do prekazok, do rohov alebo do
ostrych predmetov, kde by sa mohol poskodit.

1.
2.

]

N o a »

Stisnite tlacidlo ON.
Zadajte heslo (ak je ziadané) (vid. ,Zadavanie hesla®).

Stisnite tlagidlo“Enter” pre vstup do spdsobu programovania. Prechadzajte polozkami az na “SPOSOB PREVADZKY”. Nastavte vorbu “BEZ
OBVODU?". Stisnite jedno z tlacidiel “+”, “-” pre vlozenie pracovnych minut prace robot.

Stisnite tlacidlo“Enter” na potvrdenie volby.
Stisnite tlacidlo“Start/Pause” viac raz po sebe pre vystup z menu, az do nového restartovania robotu.
K manipulacii s robotom pouzivajte dialkovy ovladac.

Po dokonéeni kosenia stisnite tlacidlo“Off/Stop” a takto zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpedné zastavenie robota)”.

() Dolezité

Pri koseni robotom na obmedzenej a dobre viditelnej ploche pouzivajte dialkovy ovlada¢, skontrolujte, éi nie st na ploche
v blizkosti pohybu robota pritomné domace zvierata.

VKLADANIE HESLA

Robot méze byt chraneny pristupovym heslom, tvorenym zo $tyroch &islic, ktorymi uZivatel méze robot zapojit, odpojit a vykonat na rfiom
osobné upravy (vid.“Spbésob programovania”).
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Na displeji sa zobrazi hlasenie:

PASSWORD
2. Stisnite jedno z tlacidiel “+”, “-” a vloZte prvé Cislo. 0000

3. Stisnite tlacidlo“Enter” na potvrdenie. Kurzor sa posune na nasledujicu polohu.

E

Zopakujte tento postup na vloZeni dal$ich &islic hesla.

Teraz je robot pripraveny k pouzivani.

ZOBRAZENIA NA DISPLEJI POCAS PRACE

Pocas kosenia zobrazuju sa na displeji nasledujuce udaje:

- rychlost motoru lavého kolesa

VPavo=00 La=00 Vpravo=00
BATTERY 0000

rychlost motoru disku

rychlost motoru pravého kolesa

- napétie batérie

Poéas dobijania kosacky sa na displeji zobrazi: “ CHARGING”. @ ENTER
|MENU|

Pokial je kosacka mimo pracovni dobu, zobrazi displej datum a hodinu zahajenia prace.

DLHODOBA NECINNOST A UVEDENIE O CHODU

Po dihodobej odstavke robota je potrebné vykonat niektoré pripravné ukony, ktorymi zaistite spravny chod v momentu uvedenia do chodu.

1. Pred uloZenim robota na zimu nechajte batériu kompletne dobit. Vykonavajte dobijanie najmenej kazdych 5 mesiacov.

2. U autorizovaného zastupcu nechajte vykonat pravidelni Gdrzbu. Tymto spdsobom sa bude kosagka udrziavat stale v dobrom stavu. Udrzba
zvy€ajne zahrnuje nasledujuce prace:

* Celkové ogistenie nosnej Gasti robota, Zzacieho disku a véetkych dalsich mobilnych ¢asti.
* Vycistenie vnutornych priestorov robota, Zacieho disku a ostatnych mobilnych sucasti.

* Overenie funkcii robota.

* Kontrola pripadna vymena opotrebenych komponentov , ako je napriklad zaci disk.

* Overenie kapacity batérie.

* Predajny servis vykona podla potreby aj aktualizaciu software.

3. Starostlivo ogistite robot a stanicu dobijania (vid'.“Cistenie robota”).
4. Skontrolujte ¢i nie su pritomné opotrebené a poskodené komponenty ako napriklad Zaci disk a podla potreby zaistite ich vymenu.

5. Ulozte robot na suchom a chranenom mieste , kde je primerana teplota prostredi 10-20 °C a kde nebude lahko pristupny nepovolanym
osobam (deti, zvierata ,iné cudzie predmety atd’.). Skladujte robot pri teplote pod 20°C tak, aby nedoslo k vybiti batéri.

6. Vytiahnite zastrcku el. pradu pre nabijacku (A) zo zasuvky.

7. Zakryte dobijaci stanicu (C) zabranite tak padani materialu (listi, papiere atd’.) do vnutra a ochranite kontaktné dosky.
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Nové uvedenie do chodu _— \ 0

Pred uvedenim robota do chodu po dlhodobej odstavke postupujte
nasledovne:

1.

N o a » u b

Napéjac (A)

Zasurite zastréku nabijacky (A) do zasuvky el. pradu.
Zapnite hlavny privod elektriky.

UloZte robot do stanice dobijania.

Stisnite tlacidlo ON.
stanica

. e . . L, . dobijania (C)
Zadajte heslo (ak je Ziadaneé) (vid. ,Zadavanie hesla)). |

Po niekolkych sekundach sa na displeji zobrazi hlasenie “CHARGING”.

Teraz je robot pripraveny na pouzivanie (vid.“Spdsob programovania”).

DOBIJANIE BATERIi PO DLHODOBEJ ODSTAVKE

! Nebezpecenstvo - Pozor

Je zakazané nabijat robot vo vybudnom a v horfavom
prostredi.

1.

©® N o o  w b

TLACIDLO “START/PAUSE” (B)

TLACIDLO “OFF/STOP” (C)

Zapojte elektrické napéajanie dobijacej stanice a skontroluijte, ¢i su Cisté .
. TLACIDLO “ON” (A)

kontaktné dosky.

UloZte robot do stanice dobijania.

Stisnite tlacidlo“ON” (A).

Zadajte heslo(ak je Ziadané) (vid. zadavanie hesla).

Po niekolkych sekundach sa na displeji zobrazi hlasenie “ CHARGING”. _ Y,

Stisnite tlacidlo“Start/Pause” (B). Batérie za¢nl cyklus dobijania.
Po dokonéeni dobijania (zhruba 6 hodin) stisnite tlacidlo“Off/Stop” (C).

Ulozte robot na suchom a chranenom mieste s vhodnou teplotou
prostredi 10 - 20 °C, a kde nebude l'ahko pristupny defom, zvieratom,
vstupu cudzich predmetov atd’.

RADY PRE POUZIVANIE

Nasleduje niekolko odporacani, ktoré je vhodné dodrziavat pri prevadzkovani robotu.

Aj ked ste sa pred prvym pouziti dobre zoznamili s manualom, odporiéame pri prvom uvedeni do chodu simulovat a vyskasat niektoré
pohyby robotu a jeho hlavné funkcie.

Skontrolujte ¢i st riadne dotiahnuté skrutky na hlavnych organoch.
Kosenie travniku vykonavajte ¢asto tak, aby trava nevyrastla cez mieru.

Nepouzivajte robot na kosenie travnika na kosenie travy, ktora je vyssi ako 1 cm (0,40 ") vzhladom na Zaci disk. Pokial je trava vysoka,
zdvihnite Zaci disk a v nasledujdcich drioch ho postupne znizujte.

Pokial' je na travniku automaticky zavlazovaci systém naprogramujte robot tak, aby sa vratil do dobijacej stanice najneskér 1 hodinu pred
zatiatkom zavlazovania.

Skontrolujte sklon terénu a presvedcte sa ,Ci nie s prekracené pripustné tolerancie tak, aby robot nebol zdrojom nebezpecenstva.

Odport¢ame naprogramovat kosacku tak, aby nebola v chodu viac, nez je to nutné, zoberte pritom do Gvahy aj rozdielnu rychlost rastu v
r6znych roénych obdobiach. Zabranite tak zbytoénému opotrebeni a znizeni trvanlivosti batérii.

Pocas chodu robota skontrolujte, ¢i nie st v jeho akénej zéne osoby (predovsetkym deti, staré osoby ,alebo osoby s handicapom) a domace
zvierata. Zabranite tak nebezpeénym situaciam. K obmedzeni rizika odpori¢ame naprogramovat ¢innost robota na vhodnd dennd dobu.
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PRAVIDELNA UDRZBA

POKYNY NA VYKONAVANIE UDRZBY

@
(&) Dolesité

Pri vykonavani udrzby pouzivajte pomocky osobnej ochrany odporic¢ané vyrobcom , predovsetkym pri praci s diskom.
Pred zahajenim udrzby, éi je robot zastaveny v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpeéné zastavenie robota”).

TABULKA INTERVALOV NA VYKONAVANIE PRAVIDELNEJ UDRZBY

Ak casto Komponent Typ ukonu Odkaz
Vydistite disk a skontrolujte jeho N : "
Faci disk stav. Ak je disk ohnuty v dosledku Vid. “Cistenie robota
narazu a_lle_b’o_ je veI,ml opotrebeny, Vid “Vymena disku”
treba zaistit jeho vymenu
Kazdy tyzden — I .
. P - Vycistit a odstranit pripadné . .
Gombiky nabijania batérie soxidovanie Vid.“Cistenie robota
i Vygistit a odstranit pripadné e
Kontaktné dosky Zoxidovanie Vid.“Cistenie robota
Kazdy mesiac Robot Vygistit Vid .“Cistenie robota

CISTENIE ROBOTA

1. Zastavte robot v podmienkach bezpeé&nosti (vid.“Bezpeéné zastavenie robota)”).

w Opatrnost- Vystraha
Pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tym porezani na rukach.

2. Vycistit vdetky vonkajsie ¢asti robota vihkou handrou a vlaznou vodou s neutralnym saponatom, pred umyvanim dobre handru vyzmykajte
a odstante z nej prebyto¢nd vodu.

w Opatrnost- Vystraha

Prehnané pouzivanie vody médze spdsobit infiltracie a poskodenie elektrickych komponentov.

3. Nepouzivajte riedidla a benzin, poskodili by lakovany povrch a ¢asti z plastu.

4. Neumyvajte vnitorné Casti robota a nepouzivajte na umyvanie vysokotlaki mycku, mohli by sa poskodit elektrické a
elektronické komponenty.

m W Opatrnost- Vystraha

Nikdy nenamagéajte robot do vody, tplne ani éiastoéne mohli by sa poskodit elektrické a elektronické komponenty, robot
nie je vodotesny.
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5. Skontrolujte spodn ¢ast robot (zona zaci disk, predné a zadné kolesa)
pouzivajte vhodnu kefu a odstrante Skrupiny a iné zvysky, ktoré mézu
prekazat spravnemu chodu robota.

6. Odstrarite pripadné zvysky travy a listov, ktoré si v mieste na

uchopenie robota.

7. Vycistite gombiky na dobijanie batérie (A), kontakiné dosky (B) a
odstrante pripadné stopy oxidacie a usadeniny suchou handrou, v
pripade potreby pouzite jemnozrnny $mirgfovy papier.

8. Vycistite vnltro dobijacej stanice od usadenych zvy$kov.

ol

Kontaktné dosky (B)
Gombiky dobijania (A) .

VYHLADAVANIE ZAVAD

ZAVADY, PRICINY, ODSTRANENIA

Nasledujuce informécie maju za Gkol napomahat pri hfadani a odstraneni pripadnych zavad a poruch, ktoré sa mézu vyskytnat pocas prevadzky.
Niektoré z nich moze odstranit aj uzivatel, u inych je potrebna odborna priprava a technické znalosti nebo diely a schopnosti , musi ich teda

vykonavat kvalifikovany technik , ktory ma uznavané schopnosti v $pecifickom oboru.

Zavada

Alarm proti kradezi ostava zapojeny

Pric¢iny

Zapojeny alarm

Odstranenia

Odpojte alarm (vid.“Spdsob programovania”)

Alarm proti kradezi nefunguje

Odpojeny alarm

Zapojte alarm(vid.“Spésob programovania”)

Robot je vel'mi hluény

Zacidisk je poskodeny

Vymenit disk za novy (vid.“Vymena disku”)

Zacidisk je upchaty zvyskami (pasky, povrazky,
zlomky plastov atd'.)

Zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid'.“Bezpe¢né
zastavenie robota)”).Uvolnit disk

w Opatrnost- Vystraha

Pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tym porezani na
rukach

Robot bol zapojeny v mieste, kde st
nepredpokladané prekazky (spadnuté vetve,
zabudnuté predmety atd’.)

Zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpe¢né
zastavenie robota)”)

Odstrarite prekazky a reétartujte robot (vid.“Manuélne
spustenie a zastavenie robota (na uzatvorenej ploche)”)

Havaria elektrického motoru

Nechajte motor opravit alebo vymenit u najblizsieho
autorizovaného servisného strediska

Trava je prili$ vysoka

Zvyste vysku kosenia (vid.“Regulécia vysky kosenia”)

Viykonat' prvé kosenie plochy norméalnou kosackou

Robot se spravne nevrati do
dobijacej stanice

Chybne polozeny obvodovy kabel alebo napajaci
kabel v dobijacej stanici

Skontrolujte spojeni dobijacej stanice (vid'.“InStalacia dobijace]
stanice a nabijacky

Zosuv terénu u dobijacej stanice

Umiestnite dobijacu stanicu na rovnom a pevnom povrchu
(vid.“Priprava k in§talovani zariadenia”)

Robot sa v okoli zahonov sprava
anomalnym spésobom

Chybne polozeny obvodovy kabel

UlozZte obvodovy kabel spravnym spésobom (proti smeru
hodin. rugigiek) (vid.“PoloZenie obvodového kablu”)

Robot nere$pektuje nastavenu
pracovnu dobu

Chybne nastavené hodiny

Nastavte spravne hodiny na robotu (vid.“Spésob
programovania”)

Chybne zvolenéa pracovna doba

Nastavte spravne pracovni dobu (vid.“Spésob
programovania”)

Robot nevykona rychly navrat

Nespravne zvoleny rychly navrat

Skontrolujte spravne rozmiestenie pre rychly navrat
(vid.“Preduprava pre rychly navrat robota do dobijacej stanice

)
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Zavada

Pracovna plocha nie je celkom
pokosena

Pri¢iny

Nedostato¢néa pracovna doba

Odstranenia

PredIZif pracovnu dobu (vid.“Sp6sob programovania”)

Na kosacim disku u nanosy a zvysky

Zastavit robot v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpe&né
zastavenie robota)”)

w Opatrnost- Vystraha

Pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tym porezani na
rukach
Vycistit kosaci disk

Opotrebeny zaci disk

Vymenit disk za originalny nahradny diel (vid.“Vymena disku”)

Prili§ velka pracovna plocha vzhladom k reélnej
kapacite robota

Usp6sobit pracovnt plochu (vid.“Technické Gdaje”)

Batérie skogili svoju zivotnost

Vymenit batérie za originalne nahradné diely (vid.“Vymena
batérie”)

Dobijanie batérie je netpiné

Vygistit, odstranit pripadné znaky oxidacie z kontaktnych
bodov na batérii (vid'.“Cistenie robota”) Nechat batérie dobijat
najmenej 12 hodin

Sekundarna plocha nie je celkom
pokosena

Nespravne programovanie

Spravne naprogramovat sekundarnu zénu (vid. Sposob
programovania”)

Na displeji sa zobrazi “No Signal”

Obvodovy kéabel nie je spravne pripojeny (kabel je
pretrzeny , chyba elektrické pripojenie, atd’.)

Skontrolovat stav elektrického nabijaca , spravne pripojenie
nabijacky a pripojenie dobijacej stanice (vid.“Intalacia
dobijacej stanice a nabijacky)

Na displeji sa zobrazi “Out of border”

Prili§ velky sklon terénu

Ohraniéte plochu s vysokym sklonom (vid.“Planovanie
instalacie zariadenia ”)

Obvodovy kabel Spatne polozeny

Skontrolujte €i je kabel spravne polozeny (prili§ hiboko,
v blizkosti kovovych predmetov, vzdialenost od kablu
na ohraniéenie dvoch &asti je menej ako 70 cm, atd’.)

(vid'.“Planovanie instalacie zariadenia ”)

Obvodovy kébel na obmedzenie vnutornych pléch
(z&hony, kroviny, atd’.) polozeny po smeru hodin.
rudiciek

Umiestnite spravne obvodovy kabel (proti smeru hodin.
rugiciek) (vid.“Polozenie obvodového kablu”)

Nabijacka sa prehrieva

Zabezpecte prislusné opatrenia na znizenie teploty nabijacky
(vetranie alebo Upravy v zéne indtalacie atd’.) (vid.“Planovanie
instalacie zariadenia ”)

Nie su spravne prevody na kolesach

Skontrolujte a v pripade potreby upevnite kolesa spravnym
spbésobom

Na displeji sa zobrazi “Blackout”

Preru$enie elektrického privodu od nabijaca k
vysielacke

Restartujte robot

Nabijac¢ka sa prehrieva

Zabezpecte prislusné opatrenia na znizenie teploty nabijacky
(vetranie alebo Upravy v zéne instalacie atd’.) (vid.“Planovanie
instalacie zariadenia ”)

Pritomnost inych instalacii v blizkosti e

Kontaktujte autorizované servisné stredisko vyrobcu

Obvodovy kabel je zoxidovany v dosledku
poskodenia ochrannej poSvy

Kontaktujte najblizSie autorizované servisné stredisko a
nechajte overit impedanciu (Ohm) u obvodového kablu

Na displeji sa zobrazi “Wheel error”

Hrborlaty terén s prekazkami, ktoré prekazaju v
pohybu

Skontrolujte, ¢i je travnik uréeny na kosenie rovnomerny, nie

sl na riom jamy, kamene alebo iné prekazky. Pokial tomu tak

nie je, treba najskor odstranit tieto nedostatky. (vid.“Priprava a
ohrani€enie pracovnych ploch (primarnej a sekundarnej )”)

Jeden alebo oba motory, ktoré prekazaju prevodu
kolies v havarii

Nechat opravit alebo vymenit motor u najblizgieho
autorizovaného servisného strediska

Na displeji sa zobrazi “SyncError”

Prijima¢ robota nerozpozna signél

Vypnut pristroj a znovu ho zapnGt. Ak problém stale pretrvava,
kontaktujte servisné stredisko

Navod na pouzivanie
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Zavada

Na displeji sa zobrazi “Too high
grass” ¢i “Blade Error”

Pri¢ina

Zaci disk je pogkodeny

Odstranenia

Vymenit Zaci disk za novy (vid.“Vymena disku”)

Zaci disk je upchaty zvySkami (pasky, povrazky,
zlomky plastov atd'.)

Zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid'.“Bezpe¢né
zastavenie robota)”)

w Opatrnost- Vystraha

Pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tym porezani na
rukach
Uvolnite disk

Robot bol spusteny v tesnej blizkosti prekazok
(vzdialenost menej ako meter) alebo v pritomnosti
necakanych prekazok spadnuté vetve, zabudnuté

predmety atd’.)

Zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpeéné
zastavenie robota)”)

Odstréarite prekazky a restartujte robot (vid.“Manuélne
spustenie a zastavenie robota (na uzatvorenych plochach)”)

Havaria elektrického motoru

Nechat opravit alebo vymenit motor u najblizsieho
autorizovaného servisného strediska

Trava prili§ vysoka

Zvyste vysku kosenia (vid.“Regulacia vysky kosenia”).
Vykonat prvé kosenie plochy tradi¢nou kosackou

Dialkové ovladanie nefunguje

Nespravne programovanie

Spravne naprogramuite dialkovy ovladaé (“vid. Spdsob
programovania”)

Na displeji sa zobrazi
“WatchdogError”

Zapojil sa vnitorny software systém na
bezpec¢nost

Vypnite a znovu zapnite robot.
Ak problém dalej pretrvava, kontaktujte najblizsie servisné
stredisko

Na displeji sa zobrazi “Tilt”

Robot sa nachadza vo vy$sej polohe nez je
povoleny limit.

Ohranicte a vylucte
plochu ktord mé sklon nad povoleny limit

Robot sa nachadza vo nizsej polohe nez je
povoleny limit

Skontrolujte &i je stanica dobijania umiestena na rovnej
ploche. Vypnite a znovu zapnite robot v dobijacej stanici a
znova vyskusajte. Ak problém dalej pretrvava, kontaktujte

najblizSie servisné stredisko

Kontrolka
led (C) sa
nerozsvieti

Chyba napétie v nabijacke

Skontrolujte ¢i je spravne pripojena zasuvka el. pradu pre
nabijac¢ku

Prerudené poistky

Nechajte vymenit poistky u najblizgieho autorizovaného
servisného strediska

Kontrolka
led (C) pre
vysielac svieti

Preru$eny obvodovy kabel

Zastavte robot v podmienkach bezpeénosti (vid.“Bezpeéné
zastavenie robota)” ). Odpojte zasuvku el. pradu pre nabijacku
.Vykonajte spojku s obvodovym kablom

VYMENA KOMPONENTOV

ODPORUCANIE PRE VYMENU DIELOV

@
() Dolezité

Vykonajte postup na vymenu a opravu postupom odporuc¢anym vyrobcom.

VYMENA BATERIE

@
(&) Dolezite

Batérie nechajte vymenit’ u autorizovaného servisného strediska.

Navod na pouzivanie




VYMENA DISKU

1. Zastavte robot v podmienkach bezpeé&nosti (vid.“Bezpeéné zastavenie robota)”).

@
(&) Dolezite

Pouzivajte ochranné rukavice, zabranite tak porezani na rukach.

2. Prevratte robot e polozte ho tak, aby sa nemohol poskodit kryt s A
otvarania kapoty. Zac disk (A)

skrutka (B)
.
.

3. Odskrutkujte skrutky (B) a odmontuijte zaci disk (A).
4. Nasadte novy zaci disk a zaskrutkujte skrutky.

5. Prevratte robot do pracovnej polohy.

LIKVIDACIA ROBOTA

* Neodhadzujte material a chrarte zivotné prostredi. Vykonajte likvidaciu podl'a platnych predpisov.

* Podra predpisov smernica eurdpskeho parlamentu o odpadoch (Elektricky a elektronicky odpad), uzivatel’ musi pri likvidacii vyrobku rozdelif
odpad podla druhu a nechat ich k likvidacii v autorizovanej zberni odpadu alebo ich odovzdat predajcovi pri novej kipe.

* V3etky Casti, ktoré maju byt zlikvidované $pecifickym spésobom st oznacené prislusnym oznacenim.

* Neodborna likvidacia elektrickych a elektronickych pristrojov ( Elektricky a elektronicky odpad) je trestna podla platnych predpisov v zemi,
kde doslo k poruseni tohto predpisu.

! Nebezpecenstvo- Pozor

Elekiricky a elektronicky odpad) méze obsahovat nebezpeéné a potencialne $kodlivé latky pre zdravi oséb a pre Zivotné
prostredi. Odpad musi byt likvidovany predpisanym spdsobom.

VYHLASENIE O ZHODE ES

ZUCCHETTI Centro Sistemi S.p.A. Via Lungarno 305/A Terranuova B.ni (AR) ITALY
Viyhlasuje vyluéne na vlastni zodpovednost , ze vyrobok model 075BA0, 075DEOQ, 075EV0, 075EV1, 075ELO je v zhode s nasledujucimi
europskymi smernicami:

Bezpeénost': IEC EN (50338: 2007-06) - (60335-1: 2008-07)

Elektromagneticka zlugitePnost: CEI EN (55014-1: 2008 -01) - (55014-2: 1998 -10) - (55014-2/A1: 2002 -08) - (55014-2/A2: 2008-12) CEI EN (61000-3-2:
2007-04) - (61000-3-3: 1997-06) - (61000-3-3/A1: 2002-05).

Splriuje podstatné poziadavky nasledujucich smernic:

Smernica o nizkom napiti 2006/95 CE - Elektromagneticka zlugitePnost 2004/108 CE - Hluénost vo vonkaj$om prostredi podPa Smernice o strojoch
2006/42 CE

Bernini Fabrizio - Terranuova B.ni 01/10/2012
(Statutarny zastupca a konatel’)
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