


1 Bezpecnostni pokyny
1.1 Obecné bezpe¢nostni pokyny

Pred pouzitim vyrobku si peclivé prectéte a porozuméjte uzivatelské prirucce.

S vyrobkem pouZivejte pouze zatizeni doporucené spolecnosti MOVA. Jakékoli jiné pouZiti je nespravné.

Dbejte na to, aby se déti béhem provozu stroje nezdrzovaly v jeho blizkosti ani si s nim nehraly.

NepouZivejte vyrobek v mistech, kde si lidé nejsou védomi jeho pritomnosti.

P¥i ruénim ovlddani produktu pomoci aplikace MOVAhome nebéhejte. VZdy chodte, davejte pozor na své

kroky na svazich a neustdle udrzujte rovnovahu.
Vyhnéte se pouzivani produktu, pokud se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejména déti nebo zvirata.

Pokud produkt pouZivate ve verejnych prostorach, umistéte kolem pracovni oblasti vystrazné znacky s
nasledujicim textem: ,Varovani! Automaticka sekacka na travu! DrZte se dal od stroje! DohliZzejte na déti!“

Pfi obsluze produktu noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

Aby nedoslo k poskozeni vyrobku a k Graziim vozidel ¢i osob, nezfizujte pracovni prostory ani pfepravni
trasy pres verejné komunikace.
Nedotykejte se pohyblivych nebezpecnych casti, jako je fezaci kotouc, dokud se Uplné nezastavi.

V pfipadé zranéni nebo nehody vyhledejte Iékafskou pomoc.

Pred odstrariovanim ucpani, provadénim udrzby nebo kontrolou vyrobku jej vypnéte. Pokud vyrobek
abnormalné vibruje, pred opétovnym spusténim zkontrolujte, zda neni poskozen. Vyrobek nepouzivejte,

pokud jsou nékteré jeho casti vadné.

Hlavni kabel neinstalujte v mistech, kde bude vyrobek rezat. Pfi instalaci kabelu postupujte podle
dodanych pokyn(.

K nabijeni vyrobku pouZivejte pouze nabijeci stanici dodanou v baleni. Nespravné pouziti muze vést k Urazu
elektrickym proudem, pfehrati nebo Uniku Ziravé kapaliny z baterie. V pripadé uniku elektrolytu misto
oplachnéte vodou nebo neutralizaénim prostfedkem a vyhledejte Iékarskou pomoc, pokud se Zirava

kapalina dostane do kontaktu s o¢ima.

PFi pfipojovani napajeciho kabelu do zasuvky pouZijte proudovy chrani¢ (RCD) s maximalnim vypinacim
proudem 30 mA.

PouZivejte pouze origindlni baterie doporucené spolecnosti MOVA. Pfi pouZiti neoriginalnich baterii nelze

zarucit bezpecnost vyrobku. NepouZivejte jednorazové baterie.

Udrzujte prodluzovaci kabely mimo dosah pohyblivych nebezpecnych ¢asti, abyste zabranili poskozeni

kabell, které by mohlo vést ke kontaktu s ¢astmi pod napétim.
Obrazky pouzité v tomto dokumentu slouZi pouze pro ilustraéni Gcely. Ridte se prosim skuteénym vzhledem vyrobk.

Nikdy nedovolte, aby zafizeni pouzivaly déti, osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo mentalnimi
schopnostmi, osoby bez zkusenosti a znalosti nebo osoby, které nejsou sezndmeny s témito pokyny; mistni

predpisy mohou omezovat vék obsluhy.

Nepfipojujte ani se nedotykejte poskozeného kabelu, dokud neni odpojen od elektrické zasuvky. Pokud
dojde k poskozeni kabelu béhem provozu, odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotiebovany nebo poskozeny kabel
zvysuje riziko Urazu elektrickym proudem a mél by byt vymeénén servisnim technikem.

S vyrobkem netlacte silou ani rychle, mohlo by dojit k jeho poskozeni.

Aby byly dodrzeny pozadavky na vystaveni vysokofrekvenénimu zareni, je tfreba dodrZovat odstup 35
cm mezi zafizenim a osobou.
+ K dobijeni baterie pouZzivejte pouze odnimatelny napajeci adaptér dodany s timto zarizenim.

1.2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci
* Nainstalujte nabijeci stanici tak, aby o ni nikdo nemohl zakopnout.
* Nainstalujte nabijeci stanici na mista, kde nehrozi riziko stojaté vody.

* Nainstalujte nabijeci stanici, véetné veskerého prislusenstvi, ve vzdalenosti nejméné 60 cm od hoflavych materiala.
Porucha nebo pfehfati nabijeci stanice a napajeciho zdroje mze predstavovat nebezpedi pozaru.
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1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

Drzte ruce a nohy v dostatec¢né vzdélenosti od rotujicich nozu. Kdy? je pfistroj zapnuty, nedavejte ruce ani
nohy do jeho blizkosti ani pod néj.

Produkt nezvedejte ani s nim nehybejte, kdy?Z je zapnuty.

Umistéte robota do nabijeci stanice nebo jej vypnéte, pokud se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejména
déti nebo zvirata.

Ujistéte se, Ze na travniku nejsou Zadné predméty, jako jsou kameny, vétve, naradi nebo hracky.
V opacném pripadé by mohlo dojit k poskozeni nozl pfi kontaktu s predmétem.
Nepokladejte predméty na vyrobek ani na nabijeci stanici.

Produkt nepouzivejte, pokud nefunguje tlacitko STOP.

Zabrante srazkam vyrobku s lidmi nebo zvifaty. Pokud se do drahy pohybu vyrobku dostane osoba nebo
zvire, okamZité jej zastavte.
Vidy vypnéte produkt, kdyZ neni v provozu.

Nepouzivejte produkt soucasné s vyskakovacim zavlazovacem. VyuZijte funkci planovani, abyste zajistili, Ze
produkt a vyskakovaci zavlaZzova¢ nebudou v provozu soucasné.
Vyhnéte se umisténi spojovaciho kandlu tam, kde jsou nainstalovany vyskakovaci zavlazovace.

Produkt nepouZzivejte v pripadé, Ze se v pracovnim prostoru nachazi stojata voda, napfriklad pfi silném desti
nebo pfi hromadéni vody.

14 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu

* Pfi provadéni udrzby vypnéte zafizeni.

* Po umyti se ujistéte, Ze je produkt poloZen na zem v normalni poloze, nikoli vzhliru nohama.

¢ Pri Cisténi podvozku vyrobek neobracujte. Pokud jej presto pro ucely Cisténi obratite, nezapomenite jej poté vratit
do spravné polohy. Toto opatfeni je nezbytné, aby se zabranilo vniknuti vody do motoru a moznému naruseni jeho
normalniho provozu.

¢ Pred cisténim nebo udrzbou nabijeci stanice odpojte zastrcku od nabijeci stanice nebo aktivujte bezpeénostni
zatizeni.

¢+ K Cisténi vyrobku nepouzivejte vysokotlaky Cisti¢ ani rozpoustédla.

15 Bezpecnost baterii

Lithium—iontové baterie mohou explodovat nebo zplsobit pozar, pokud jsou rozebrany, zkratovany,
vystaveny vodé, ohni nebo vysokym teplotdm. Zachazejte s nimi opatrné, baterii nerozebirejte ani neotvirejte a vyhnéte
se jakékoli formé elektrického ¢i mechanického zneuziti. Skladujte je mimo dosah pfimého slunecniho svétla.
* Pouzivejte pouze nabijecku a napajeci zdroj dodané vyrobcem. Pouziti nevhodné
nabijec¢ky a napajeciho zdroje miZe zpUsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehrati.
+ NEPOKOUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO MODIFIKOVAT BATERIE! Pokusy o opravu mohou vést k vaznému zranéni v
disledku vybuchu nebo lrazu elektrickym proudem. V pfipadé tniku jsou uniklé elektrolyty korozivni a toxické.
* Toto zafizeni obsahuje baterie, které mohou vymeénit pouze kvalifikované osoby.

16 Zbytkova rizika

Abyste se vyhnuli zranéni, noste pfi vyméné noz ochranné rukavice.
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1.7 Symboly a Stitky

VAROVANI -
Pred pouzitim stroje si prectéte ndvod k pousziti.

VAROVANI -
P¥i praci se strojem dodrzujte bezpe¢nou vzdalenost.

VAROVANI -

Pted praci na stroji nebo jeho zvedanim aktivujte blokovaci
zafizeni.

VAROVANI -
Nesedejte si na stroj.

I | B> vel>| T B>

VAROVANI -

Tento vyrobek nesmi byt likvidovan jako bézny domaci odpad.
Zajistéte, aby byl vyrobek recyklovén v souladu s mistnimi
zdkonnymi pozadavky.




Tento vyrobek je v souladu s platnymi smérnicemi ES.

C€
Trida Il
LD

Pred nabitim si prectéte navod.

Stejnosmérny proud

Trida Il

URCENE POUZITI

Tento zahradni produkt je uréen k sekani trdvniku v domacnosti. Je navrzen pro ¢asté sekani, aby byl travnik
zdravéjsi a vypadal l1épe nez kdykoli predtim. V zavislosti na velikosti travniku Ize sekacku naprogramovat tak,
aby pracovala kdykoli a v jakékoli frekvenci. Nelze ji pouzit ke kopani, zametani ani odklizeni snéhu.

€

Spoleénost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, Ze radiové zafizeni typu
MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100 (sekacka na travu) je v souladu se smérnici
2014/53/EU.Uplné znéni prohlaseni o shodé EU je k dispozici na nasledujici internetové adrese:_

https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Vyrobek je v souladu s britskymi pfedpisy PSTI; pIné znéni prohlaseni o shodé je k dispozici na nasledujici
internetové adrese: https://w w w.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky manudl najdete na adrese https://www.mova.tech/pages/user-manual s-and-fags.
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http://www.mova.tech/pages/
http://www.mova.tech/pages/

2 Predstaveni produktu
2.1 Obsah baleni

0 =

@ Ochranny kryt LiDAR @ Robot

© Nabijeci véz

(s 10m prodluzovacim Zskladni deska
kabelem) 6
e Napsjeci Cistici karta¢
zdroj
@ Srouby x 8,
Sestihranny klic Nahradni cepele a Srouby x 9
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© Sroubovak

@ Hadrik bez
vldken

18]

@ Navod k pouiiti

{ Rychly névod
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22 Prehled produktu

Tlatitko zastaveni

Horni kryt

Snima¢ deste

Knoflik
Indikator stavu?
LiDAR?
Displej
Nabijeci kontakty
Rukojet

\m‘h Prostor pro baterii

Propojovaci modul 4

Rezaci kotou¢ UltraTrim™

Predni kolo

Prihradka na Airtag

Hnaci kolo

Predni kamera3

1: LIDAR pomahd ziskavat informace o okoli a usnadriuje robotovi orientaci, vyhybani se prekazkam a detekci
vody a nedistot. Dosah detekce (pfi 100 klx) ¢&ini 40 m pri 10% odrazivosti a 70 m p¥i 80%
odrazivosti. Zorné pole je 360° .

2: Pouze model LiDAX Ultra 1200/1600/2000 je vybaven stavovym svétlem.

3: Predni kamera detekuje piekazky, hranice travniku a piitomnost osob. Uhel zabéru je 89°
(vodorovng), 58° (svisle) a 97° (diagondlné). RozliSeni je 2 MP.

4:Modulem pro pripojeni je vybaven pouze model LiDAX Ultra 1600/2000.



Indikator stavu

Barva

Vyznam

Trvale sviti ¢ervené

Doslo k chybé.

Modfre sviti

Robot je v pohotovostnim rezimu.

Modré blikani

Robot provadi ukol nebo je pozastaven.

Blikajici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

Trvale sviti zelené

Baterie je plné nabita.

Blika Zluté

* Robot provadi hlidku.

« V aplikaci se zobrazuje video z pfedni kamery v redlném case.

Poznamka: Doba aktivace a scénare stavového svétla Ize prizplsobit na strance Zarizeni >

23 Uvod do modulu Link

Modul Link nabizi pfipojeni k mobilni siti 4G a sluzbu GPS.

> Svétlo.

e

¢+ Diky pFipojeni k siti 4G mdZete na dalku sledovat stav svého robota a spoustét sekaci dlohy

bez pfipojeni k Wi-Fi.

» Diky vestavénému GPS miZete prostfednictvim aplikace sledovat polohu robota v redlném Case na

Google Maps a dostavat upozornéni, pokud se robot pfesune mimo vymezenou oblast na mapé&.

2.3.1 Aktivujte sluzbu Link

Sluzba Link se aktivuje automaticky pfi zapnuti robota. Uvidite, Ze sviti
robota i v aplikaci, coZ potvrzuje Uspé$nou aktivaci. Chcete-1i zkontrolovat stav sluzby Link

a datum vyprseni platnosti, prejdéte na

stranku Zafizeni > > Pripojeni > Modul Link.

Sluzba Link je nabizena zdarma po dobu uvedenou v sekci Specifikace, pocinaje dnem

alllna displeji

doba aktivace. Chcete-li sluzbu po uplynuti platnosti prodlouZit, obratte se prosim na tym poprodejniho servisu MOVA.

Poznamka:

* Modul Link bude zablokovén, pokud sluzba Link nebude obnovena do tfi mésicli po vyprieni platnosti.

Chcete-li sluzbu znovu aktivovat, pfineste modul do servisniho stfediska MOVA — za opétovnou aktivaci

mohou byt Gétovany poplatky.

* Modul Link je uréen vyhradné pro pouziti se sekackami MOVA. Jakykoli abnormalni stav zjistény ve sluzbé

Link mUzZe mit za nasledek pozastaveni vasi sluzby. V takovém pfipadé kontaktujte tym poprodejniho

servisu MOVA, ktery vdm pom{Uze sluzbu obnovit.

2.3.2 Demontaz modulu Link

Upozornéni:

* Noste ochranné rukavice, abyste predesli zranéni.

* NeZ robota otocite, ujistéte se, Ze je na LiDARu nasazen ochranny kryt.
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@ Vypnéte robota.

9 PoloZte robota na mékky povrch, otocte ho vzhiru nohama

@ Pomoci Sroubovaku povolte 4 Srouby a sejméte kryt
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24 Uvod do prihradky pro Airtag

Prihradka na AirTag je urcena pro AirTag nebo jina sledovaci zafizeni, kterd vdm pomohou lokalizovat a sledovat vaseho
robota.

Poznamka: AirTag neni sou&asti baleni. P¥ipravte si jej prosim sami.
Instalace nebo vyjmuti AirTagu:

@ Vypnéte robota. @ Zakryjte LIDAR ochrannym krytem.

€© Polozte robota na mékky povrch a ototte ho
vzhlru nohama.

@ zZnovu nainstalujte drzak.

6 Vlozte AirTag do drzaku nebo jej z drzdku vyjméte.
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3 Instalace
3.1 Vyberte vhodné misto

Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch pobliz okraje travniku a v blizkosti elektrické zasuvky.
Ujistéte se, ze misto spliuje nasledujici pozadavky:

* V dané oblasti je silny signal Wi-Fi.

Poznamka: K ovéFeni sily signalu Wi-Fi vdaném misté pouzijte své mobilni zaFizeni. Silny signal Wi-Fi
zajistuje stabilni pFipojeni mezi robotem a aplikaci.

* Plda je dostate¢né mékka, aby bylo mozné do ni zapichnout koliky.

¢ Pada se nachazi na rovném terénu. Sklon mZe zpUsobit, Ze se robot prevrati dozadu a ztrati kontakt.

4 ~ w
\J \x

+ Udrzujte alespoft 1 m volného prostoru bez piekaZzek vlevo, vpravo a pfed nabijeci stanici.
* Trava v okoli mista je krat$i nez 6 cm.
¢+ Pokud je trava vyssi, nejprve ji prosim posekejte ruéni sekackou. Vysokd trava mdZe robotovi ztizit

ndavrat k nabijeci stanici.

32 Instalace nabijeci stanice

@ Zasuiite nabijeci stanici do zakladové desky, dokud neuslysite cvaknuti.
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@ Zajistéte zakladovou desku k zemi pomoci dodanych kolikii a $estihranného klice.
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@ Piipojte napéjeci zdroj k prodluzovacimu kabelu a poté jej zapojte do elektrické zasuvky. Napajeci zdroj
udrzujte alespofi 30 cm nad zemi.
Poznamka: Pokud je zatizeni napdjeno, sviti kontrolka LED na nabijeci stanici modre.




© sejméte ochranny kryt LiDARu.

@ Umistéte robota do nabijeci stanice k nabiti. Ujistéte se, Ze jsou nabijeci kontakty na robotu a nabijeci
stanici spravné spojeny.

Poznamka:

+ Kontrolka bude blikat zeleng, kdyz se robot isp&$né nabiji v nabijeci stanici.

» Pokud chcete pfidat garaz pro vétsi ochranu, pouzijte odpovidajici garaz MOVA, kterd je k dispozici u

mistniho v obchodech nebo online. PoufZiti jiné garaze nez garaze MOVA mUze zpUsobit problémy pfi nabijeni.

e R

Green Light

N\ b/

LED indikatory na nabijeci stanici

Barva kontrolky LED Vyznam

1.Doslo k problému s nabijeci stanici (napfiklad problém s nabijecim
proudem nebo napétim).

Blika/sviti ¢ervené
2. Robot se pfipojil k nabijeci stanici, ale nabijeni probihd abnormalné
(naptiklad doslo ke zkratu nabijecich kontaktu).

Sviti modre Nabijeci stanice je napdjena. Robot neni v nabijeci stanici.
Blika zelené Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Trvale sviti zelené Robot je v nabijeci stanici a je pIné nabity.
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4 Priprava na prvni pouiiti

s

4.1 Seznamte se s ovladacim panelem

Ovladaci panel pod hornim krytem nabizi ndsledujici funkce.

+ Rezimy: pfepinani mezi sekdnim celé plochy a sekanim okraja.

» Plan: zobrazeni a zapnuti/vypnuti ,Jarniho/letniho planu“ a ,Podzimniho/zimniho planu“.

» Nastaveni: Piistup ke konfiguracim sekani, jako je G¢innost sekdni, vy$ka sekdni, vyska vyhybani se

prekdzkdm a ochrana proti dedti/mrazu. MiZete také spravovat konfigurace robota, v&etné& PIN kédu,

hlasitosti, jazyka atd.

Poznamka: Funkce se mohou liit v zavislosti na verzi softwaru.

Sat 1020 © % = il
Displej @ ¢
Sche... Setting
4 )
Zap/vyp @ Start
Q) | DI}
Knoflik
Zpét é O] [ 0; Domu
N J
Displej
Ikona Stav

Uroveri nabiti baterie (zobrazuje aktuaIni Groveri nabiti baterie)

Nabijeni (robot se Uspésné pripojil k nabijeci stanici)

Bluetooth (robot je pripojen k aplikaci pres Bluetooth)

Wi-Fi (robot je pripojen k aplikaci pfes sit Wi-Fi)

Sluzba Link (sluzba Link je aktivovana)

Plan (Ukol je naplanovan na dnesek a jesté nebyl spustén)




Ovladaci prvky

Tlagitko Funkce
Napéjen,' | Pro zapnuti/vypnuti robota, stisknéte d) na 2 sekundy. Ujistéte se, Ze se
O nachdazi mimo nabijeci stanici.
Sta rt Dl Pro spusténi sekani celé plochy nebo obnoveni pozastavené ulohy, D| stisknéte tlacitko a zavrete
horni kryt robota pro nastaveni
Domtl 0 Chcete-li robota poslat zpét do nabijeci stanice k nabiti, stisknéte tladitko 0
a zaviete horni kryt robota pro potvrzeni.
Zpét o Chcete-li se v nabidce posunout o jednu droven nahoru,o stisknéte tlacitko.
Chcete-1i potvrdit vybér v nabidkach, stisknéte knoflik.
Knoflik

Chcete-li aktivovat rezim parovani Bluetooth, podrzte knoflik stisknuty po dobu 3 sekund.

Pro pohyb v nabidce otacejte knoflikem ve sméru nebo proti sméru hodinovych rucicek.

Start + Zpét

Chcete-li obnovit tovarni nastaveni robota, stisknéte |>| tlacitko a o tlacitko soucasné po
dobu 3 sekund.

Doma + Zpét

Stisknéte a podrzte tlacitko a O tlacitko soucasné po dobu 3 sekund, abyste vstoupili na
stranku O aplikaci

v Nastaveni. Strdnka O aplikaci zmizi za 5 sekund.

Knoflik + Zpét

Chcete-li resetovat PIN kéd, stisknéte a podrzte knoflik a o tlacitko soucasné po dobu 3 sekund.

Zastaveni

Stisknutim tlagitka Stop zastavite robota. Pro obnoveni provozu je nutné zadat PIN
kéd na ovlddacim panelu.

42 Poc&ateeni nastaveni

Provedte zakladni nastaveni, nez bude robot pfipraven k praci.

4.2.1 Nastaveni jazyka a PIN kédu

@ Oteviete horni kryt robota.
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@ Stisknéte a podrited) na ovlddacim panelu po dobu 2 sekund, aby se robot zapnul.

Poznamka: Robot se automaticky zapne, jakmile se ptipoji k nabijeci stanici.

T

€ Vyberte si preferovany jazyk

Otocenim knofliku ve sméru hodinovych ruci¢ek se posunete doll a proti sméru hodinovych rucicek nahoru,
¢imz vyberete jazyk. Stisknutim knofliku potvrzeni.

@ Nastaveni PIN kédu

1. Otocenim knofliku vyberte ¢islo od 0 do 9.
Otocenim ve sméru hodinovych rucicek Cislo zvySujete, proti sméru hodinovych rucic¢ek snizujete.

2. Stisknéte knoflik pro potvrzeni a nastaveni dalsi Cislice.

3. (Volitelné) Chcete-lizménit predchozi Cislici, otocte knoflikem proti sméru hodinovych rucicek, dokud se
¢islo nezméni na 0, a otocte jej jesté jednou.

Dalezité: Nastavujte prosim kéd PIN na ,,0000“.

Set PIN

Don't set to '000C

4. Zadejte kéd PIN znovu, abyste dokondili nastaveni kédu PIN.

Poznamka: Jakmile si nastavite PIN kéd, mGzZete jej kdykoli zménit v aplikaci v nabidce Nastaveni> Zmeénit
PIN kéd nebo na displeji vybérem moznosti Nastaveni> Zmeénit PIN.
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4.2.2 Pripojeni robota k internetu

Pred nastavenim sité:

¢+ Ujistéte se, Ze robot a vase mobilni zafizeni jsou pfipojeny ke stejné siti Wi-Fi.
+ Ujistéte se, Ze se vase mobilni zafizeni nachazi do 10 m od robota.

» Zapnéte funkci Bluetooth na svém mobilnim zafizeni.

@ Naskenujte QR kéd a stéhnéte si do svého mobilniho zafizeni aplikaci MOVAhome.
Aplikaci MOVAhome si mOZete stdhnout také z App Store nebo Google Play.

2 Download on the
' App Store

A, Getiton
NEBO P Google Play

O, MOVAhome

@ Oteviete aplikaci MOVAhome, vytvofte si Géet a pfihlaste se.
© Piipojte se jednim z nasledujicich zpiisobu:
r . .
* Naskenujte QR kdd: jdéteﬁ stisknéte 5 Zatizeni a klepnéte na ,,Naskenovat pro pfipojeni”.
Naskenujte QR kod umistény uvniti na hornim krytu robota a pfipojte se.

* Pfidat ru¢né: jdéte iy stisknéte _|_ZaFizen|’ a klepnéte na , Pridat”. Poté vyberte model svého
robota a pfipojte se.

* Automatické vyhleddani: Robot vyhleda zafizeni v okoli. Klepnéte na svého robota v seznamu nalezenych
zarizeni a pripojte se.

@ Postupujte podle pokyni v aplikaci a dokon&ete pFipojeni k siti Wi-Fi.

Dalezité:

» Pouzijte prosim jednopasmovou sit s frekvenci 2,4 GHz nebo dvoupasmovou sit s frekvenci 2,4/5 GHz.

o Ujistéte se, ze vaSe Wi-Fi sit nemd firewall a neni $ifrovana. V opalném pfipadé mdZe nastaveni sité

selhat.
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© stisknéte a podrite knoflik na ovladacim panelu po dobu 3 sekund. Robot piejde do rezimu parovani Bluetooth.

TN

(® Postupujte podle pokyndi v aplikaci a dokonéete parovani.

4.2.3 Dalsi nastaveni

Odpojeni robota

Jakmile je sparovani Uspésné, robot se automaticky pfiradi k u¢tu MOVAhome. Kazdé zafizeni Ize prifadit
pouze k jednomu Uctu. Nelze jej soucasné prifadit k jinému Gctu.

Chcete—1i robota sparovat s novym G¢tem, musite jej nejprve odpojit. Postup odpojeni:

1. Otevfete aplikaci MOVAhomefy a pfejdéte do &asti Zatizeni.

2. Najdéte nazev svého robota. Pokud méate ke svému Gétu MOVAhome pfipojeno vice robotd, prejedte
prstem doleva nebo doprava a prejdéte na stranku robota, kterého chcete upravit.

3. A Stisknéte tlagitko vedle jména robota.
4. Vyberte moznost Odstranit.

Dalezité: Jakmile bude robot odpojen, viechna uZivatelskd data z robota budou trvale vymazéna ze serveru.

Jak sdilet svého robota?

1. A Stisknéte tladitko vedle nazvu robota.
2. Vyberte moznost Sdileni zatizeni.

Poznamka: Pristup uzivatel@ k jednotlivym funkcim miiete spravovat v ¢&asti Nastaveni> Sdileni zarizeni.

Jak se odhl3sit ze svého aetu MOVAhome nebo jej smazat?
L 8 Ja>Uket.

2. Vyberte Odhlésit se nebo Smazat ucet.

Obnoveni tovarniho nastaveni robota

Jakmile resetujete robota na tovarni nastaveni, budou vsechna data v robotovi vymazana. Robota mizZete
resetovat jednim z nésledujicich zplsob(:

* Na ovlddacim panelu soucasné stisknéte a podrzte tladitka Start a Zpét po dobu 3 sekund.

+ Pfejdéte do Nastaveni a na displeji vyberte moznost Obnovit robota.

|
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5 Zmapujte svou zahradu
Dalezité: Pfed mapovénim prosim zkontrolujte nasledujici:
+ Uroveni nabiti baterie robota je vy3si nez 50 %.

» Ochranny kryt LiDARuU je sejmut.

* Horni kryt je uzavren.

* Robot je spravné zasunut do nabijeci stanice.

-

5.1 Vytvoreni virtualni hranice

Pfed zahdjenim mapovani méjte na paméti nasledujici:
+ B&hem mapovani chodte ve vzddlenostido 5 m za robotem.
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+ Robot dokaze pfekondvat svahy se sklonem az 45 % (24°). Pro dosaZeni lepsich vysledkd seéeni viak

doporuéujeme, aby sklon pracovnich ploch nepfesahoval 25 % (14°).

-

J

+ U oblasti uzsich nez 60 cm je prosim nastavte jako trasy, aby jimi robot mohl projet. Podrobnosti najdete v &asti

7.1.3 : Nastaveni cesty.

* Pokud je vas travnik o vice nez 4 cm vy33i nez pfilehly terén, udrzujte robota alespoft 10 cm od okraje. Pokud je

vas travnik v roviné s prilehlym terénem, mize robot prekrocit hranici pro dosazeni optimalnich vysledkl sekani

podél okraj.

* Ujistéte se, 7e Ghly zataceni jsou vétsi nez 90°. Uhly mensi neZ 90° mohou robotovi ztiZit

abyste dosahli ¢istého fezu.

N

-

cooooooooocooats

~




Spusténi mapovani:
1. Klepnéte v aplikaci na tlagitko Spustit mapovéni a robot zkontroluje svij stav a provede kalibraci.

an -

e )
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Upozornéni: Robot automaticky opusti nabijeci stanici, aby proved| kalibraci. Budte prosim opatrni.
2. Na délku navedete robota k okraji travniku a klepnete na,Nastavit po¢ateeni bod”, abyste uréili

pocatecni bod hranice.

> '
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3. Zmapujte pracovni oblast. Podporovany jsou nasledujici dvé metody.

* Pomoci dalkového ovlddéani nechte robota projet po obvodu travniku, aby zmapoval pracovni plochu.
* Zapnéte rezim automatického rozpoznavani hranic, aby robot zmapoval pracovni plochu. Diky pokrocilému
algoritmu umélé inteligence dokaze robot identifikovat hranice bez nutnosti ru¢niho navadéni.

*E:'

o e
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Dalezité:

+ Rezim automatické detekce hranic vy?aduje jasné hranice travniku a mél by byt pouzivén za
denniho svétla, aby byla zajisténa spravna viditelnost. NepouZivejte tuto funkci za $patnych svételnych
podminek nebo za desté.

* Pfi pouzivani reZimu automatické detekce hranic doporucujeme robota sledovat. Pokud robot nedokaze
presné detekovat hranice, mUzete kdykoli rezim automatické detekce hranic opustit a pfepnout na dalkové
ovladani.

» Ujistéte se, Ze predni kamera robota je Cista a nic ji nezakryva.

|
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4. Jakmile se robot vrati do vzdalenosti T m od vychoziho bodu, mdzete klepnout na moznost ,Uzavit

ohranigeni“ a dokontit tak nastaveni ohraniceni.

e

5. (Volitelné) Upravte mapu.
Alternativné mUlzete prejit na stranku Zarizeni> > Upravit a mapu upravit po dokonéeni mapovani.

@ Nastaveni zakazané zony

Ackoli robot dokdze automaticky vyhybat se pfekazkam, je stale nutné nastavit oblasti s rizikem padu, jako
jsou bazény a piskovisté, jako zakdzané zény. Predméty, které chcete chranit (naptiklad zahon,
trampolinu, zeleninovou zahradku nebo odkryté kofeny stromu), prosim nastavte jako zakdzané zony.

@ Pridani nebo rozsireni zén

+ Vytvoreni dalsich zén

Pokud je vas travnik rozdélen silnicemi nebo mate nékolik oddélenych travnik, mazete pokracovat ve
vytvaFeni pracovnich oblasti. Poznamka: Pokud md vase zahrada kamenné cesti¢ky, oznacte je jako

samostatné zény. Poté nakreslete spojovaci cesty, aby se robot mohl mezi zénami pohybovat.

<
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* Rozziteni stavajicich zén
Stavajici zonu muzete rozsifit vytvofenim oblasti, kterou chcete zahrnout. Pokud se obé oblasti prekryvaji,

budou automaticky slouéeny.
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© Nastaveni cesty

V pfipadé izolovanych zén prosim vytvorte cestu, kterd je propoji. Izolované zény bez cesty budou pro
robota nepfistupné.

Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po cesté, aniz by sekal travu.
Dalezité: Pokud je vas travnik rozdélen prichody vy$$imi nez 4 cm, umistéte tam pfedmét se sklonem
rovnajici se vysce prichodu (napfiklad rampu).
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« Propojeni dvou izolovanych pracovnich zén

V pripadé izolovanych oblasti vytvorte cesty, které je propoji. V opacném pfipadé budou pro robota
nepfristupné.

Dalezité: Ujistéte se, 7e zatatek a konec cesty se nachdzeji v pracovni oblasti.

- ™

pes N

S L

+ Propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice

Pokud se vase nabijeci stanice nenachdzi v pracovni oblasti, je tfeba vytvofit cestu, kterd ji s pracovni oblasti

propoji.

Dulezité:

+ Ujistéte se, Ze jeden konec je uvnitf pracovni oblasti a druhy konec pfimo pred nabijeci stanici.
Doporucujeme trasu zarovnat s nabijeci stanici.

¢ PFi vytvareni tras pro propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedavejte robota do nabijeci stanice na
délku. V opa¢ném pripadé maze dojit k zakryti LIDARu, coz mUZe zpUsobit selhani mapovani.




@ Oddéleni a slougeni zén

Rozdélte zénu na mensi ¢asti nebo slucte zény, které byly rozdéleny, do jedné vétsi.

6. Klepnéte na
Dokontit mapu

Dulezité:

¢ PFi vytvareni hranice robot ru¢né nepresouvejte, protoze by to mohlo zpUsobit selhani mapovani.

* Po zahdjeni mapovani nepfipojujte robota na dalku k nabijeci stanici, dokud neni proces mapovani
dokoncéen. V opaéném pfipadé muZe dojit k zablokovani LIDARu, coz muze zpUsobit selhani mapovani.

5.2 Pridani druhé mapy

Funkce Dual Map je uréena pro situace, kdy robot nemuzZe samostatné prechazet mezi jednotlivymi travniky
nebo kdy je zapotrebi vice map.

Vytvofeni druhé mapy muze byt nutné, pokud:

+ Vas predni a zadni travnik nelze propojit.

¢+ Mezi travnatymi plochami je vyrazny vyskovy rozdil.

¢+ Mate vice pozemkd, ale pouze jednoho robota.

¢ Je vas travnik pfilis velky na jednu mapu.

T
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Poznamka: Pokud jsou vase travniky propojené a spadaji do dosahu robota, pouzijte misto toho

nastaveni Multi-Zone. Chcete-li zmapovat druhy travnik:

Zone A Zone B
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1. Pfipravte nabijeci stanici.
* Pokud jste si zakoupili druhou nabijeci stanici, nainstalujte ji na druhy travnik.

* Pokud ne, premistéte robota a jeho nabijeci stanici ru¢né, abyste mohli zahajit mapovani druhého

travniku.
2. Pfejdéte na Zarizeni> &a v aplikaci MOVAhome klepnéte na Pfidat mapu, abyste vytvofili druhou
mapu.
3. Jakmile dokonéite druhou mapu, mGZete mezi mapami pFepinat pomoci '}9,‘ > Pouzit.
E s o s
=} &
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Poznamka:

* Po pfepnuti mapy se pouZiji plany a nastaveni sekani z aktudlni mapy.
¢ Pro vétsi pohodli simazZete dokoupit dalsi nabijeci stanici a nainstalovat ji na druhou mapu. Pokud je na druhé mapé

nainstalovana samostatna nabijeci stanice, staci robota mezi obéma mapami pouze ru¢né premistit.

6 Provoz

6.1 Prvni spusténi sekani

Tipy pfed sekanim:

» Pomoci ruéni sekacky posekejte trdvu na vysku maximalné 10 cm.

¢+ Odstrarite z travniku prekazky, véetné necistot, hromad listi, hracek, dratd a kamen(. Ujistéte se, Ze se na
travniku nenachazeji Zadné déti ani domaci zvitata, kdyz robot seka.

* Vyplnte diry v travniku.

+ Nastavte si predem v aplikaci své preference pro sekani (napfiklad G€innost sekdni, vy$ku se€eni a smér

seéeni).

K zahdjeni sekani mazete zvolit jednu z nasledujicich dvou metod.
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a) Spusténi pomoci ovladaciho panelu

1. Otevrete horni kryt robota.

3. Otocenim knofliku vyberte rezim sekani.

e Grram
Al Edge
Mowing—| | Mawing

Press [ to start all

4. Stisknéte [>| tlacditko a potvrdte zavienim horniho krytu robota. Robot opusti nabijeci stanici
a zahdji sekani celé plochy.
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b) Spustte aplikaci
1. Otevrete aplikaci.

2. Vyberte reZim sekdni a klepnutim na tla¢itko Start spustte sekéni.
6.2 Sekani travniku s dualnimi mapami

1. Ru¢né presunte robota na mapu, kterou chcete posekat.

2. Pfed zahdajenim sekani vyberte v aplikaci spravnou mapu.

Pozndmka: Po pfepnuti mapy se poufziji plany a nastaveni sekdni aktualni mapy.

Jak resit problémy s vybitou baterii nebo nabijenim?

U uloh s pouze jednou nabijeci stanici mUzZe dojit k vybiti baterie robota a k chybé nabijeni, pokud nabijeci
stanici ru¢né nepresunete spolec¢né s robotem na druhou mapu, protoze robot nebude schopen nabijeci
stanici najit. Chcete-li tento problém vyfesit, postupujte podle nasledujicich kroka:

1. Ru¢né premistéte robota na mapu s nabijeci stanici, aby se mohl dobit.

2. Po dobiti vratte robota na plvodni mapu. Sekani se automaticky obnovi.

Dalezité: Béhem tohoto procesu neméfite mapu v aplikaci. Tim zajistite, Ze si robot zapamatuje svou posledni

polohu a mlZe pokrafovat tam, kde prestal.

3. Tyto kroky opakujte podle potieby, dokud nebude posekan cely travnik.
6.3 Pozastavit

Chcete-li pozastavit aktudlni sekdni, mizete stisknout tlaéitko Stop na robotu nebo klepnout na moznost
Pozastavit v aplikaci. Pozndmka: Po stisknuti tla¢itka Stop nelze robota spustit pfimo z aplikace.
Chcete-li provoz obnovit, zadejte sv(j PIN kdd na ovladacim panelu.

NEBO - ™S

6.4 Obnoveni

Pro obnoveni dlohy, kdy? je robot pozastaven, stisknéte[>| a poté zaviete horni kryt robota, tim potvrdite.

Robot pokracuje v predchozim sekdni. P¥ipadné miZete v aplikaci klepnout na tladitko Pokracovat asekéni
tak obnovit.

NEBO [+ =%




6.5 Névrat do nabijeci stanice

Chcete-li robot poslat zpét do nabijeci stanice:

1. stisknéte 1) na ovladacim panelu.
2. Potvrdte pozastaveni nebo zruSeni aktudlniho dkolu.

3.Potvrdte zavfenim horniho krytu robota. Robot se automaticky vrati do nabijeci stanice, aby se dobil.

Alternativné mazete v aplikaci vybrat moznost Spustit navrat do stanice a robota tak poslat zpét.

7 Aplikace MOVAhome

Pause task and retun
End task and retum

Kde muzete objevovat vice

Aplikace MOVAhome je vice nez jen ddlkové ovlddani. Prostfednictvim aplikace miZete provadét mnoho véci: na dalku

dokoncovat razna nastaveni, vyzkouSet rQzné rezimy sekdni a upravit plény sekani.

7.1 Nastaveni sekani

— U I
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Funkce Umisténi v aplikaci Popis
Stranka zarizeni> Pole Robot nabizi r@zné reiimy sekdni. Pomoci aplikace mlZete
ReZimy pro vybér rezimu v pfepinat mezi rezimy pomoci aplikace, véetné& sekdni celé plochy, sekdni
sekani levém hornim rohu z6n, sekdni okraji, bodového sekdni a ruéniho rezimu.
Po dokoncéeni prvni mapy robot automaticky
vytvori dva tydenni plany sekani podle velikosti travniku, a
to ,plan jaro/léto” a ,plan podzim/zima*“. Diky této funkci
Stranka zatizeni> muzete prenést kazdodenni sekani na robota. Staci jen
Plan — pravidelné provadét udrzbu robota.

Pozndmka: Pokud se obavate, Ze by robot mohl rusit vas nebo
vase sousedy, kdyZ v urcitych hodinach pracuje autonomné,
muUZete v aplikaci prejit do Nastaveni> Nerusit a nastavit ¢as, kdy
ma byt funkce Nerusit aktivni.

Stranka zafizeni> PfizpUsobte si travnik pfidanim tvara. Definované tvary budou
Tvar:y | > Upravit> Tvary vyloucéeny ze seceni ve vSech rezimech seceni. V ¢asti Tvary
sekani & muzete upravit jejich polohu, velikost nebo je odstranit.
Rezaci disk UltraTrim je navrzen tak, aby se pii dosazeni okrajt
travniku posunul do strany a zajistil tak Cistéjsi rez.
Disk s Strénka zafizeni> Poznamka: Dalsi nastaveni sekdni mlZete konfigurovat prostfednictvim
¥ Pouzijte rezim ,Obecny” pro pouziti nastaveni ve vsech
nozem H— #== sekackovych zénach, nebo pfepnéte do rezimu ,Vlastni“,
UltraTrim : > UltraTrim —_ definujte individudini pFedvolby sekani pro kazdou zénu.
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7.2 Funkce ochrany pred nepfiznivym pocasim
Pokud se obdvate, Ze by nepfiznivé povétrnostni podminky mohly ovlivnit sekdni, mlZete povolit

funkce ochrany pred povétrnostnimi vlivy na strance zarizeni> v aplikaci.

Funkce Popis

Je-li tato funkce zapnutd, robot pfi desti automaticky prerusi sekani a vrati se do

nabijeci stanice. Délku ochrany proti desti mizZete nastavit v aplikaci.

Ochrana proti desti . (. e oy o - - Y
P Poznamka: Sekani mokré travy maze travnik podkodit. Doporuéujeme prodloufZit

dobu ochrany, aby trdva pred dalSim sekdnim stacila vyschnout.

Sekani pfi teplotach pod 6 °C muzZe zpUsobit trvalé poskozeni travniku. Z
bezpecnostnich divodu se baterie v takovém pfipadé nenabiji.

Ochrana proti Chcete-li chranit trdvnik i robota, mizete aktivovat funkci ochrany proti mrazu.
mrazu Je-li tato funkce zapnutd, robot automaticky pozastavi sekani a vrati se do

nabijeci stanice, jakmile teplota klesne pod 6 °C, a sekani obnovi, jakmile

teplota stoupne nad 11 °C.

7.3 Funkce proti kradezi a bezpecnostni funkce

Tato ¢dst se zabyvd funkcemi robota pro ochranu proti krddeZi a bezpe¢nostnimi funkcemi, véetn& alarmd
pfi zvednuti nebo pohybu mimo mapu, sledovani polohy vredlném éase, upozornéni na pritomnost osob a détskou
pojistku, kterd zabranuje nechténému spusténi. Chcete-li povolit funkce proti kradezi a bezpecnostni funkce,

prejdéte na stranku zatizeni> v aplikaci.

Funkce Popis

Je—1i tato funkce zapnutd, spusti se alarm okamzité, jakmile se robot

Alarm pf¥i zvednete a robot se uzamkne. Chcete-li provoz obnovit, zadejte nejprve PIN kdd na
zvednuti robota.

Je—1i tato funkce zapnutd, robot se uzamkne a spusti se alarm, pokud se robot

Alarm mimo mapu vzdali z mapy.

Poloha v realném Je—1i tato funkce zapnutd, miZete zobrazit aktudlni polohu robota v mapach
Case Google Maps.

Upozornéni na detekci . P P P . P
Pokud je tato funkce zapnuta, robot vas upozorni, jakmile zaznamena pritomnost

pfitomnosti ¢lovéka . -
Clovéka.

Je-li tato funkce zapnuta, robot se uzamkne, pokud pf¥i otevieném krytu nebude
Détska pojistka| po dobu 5 minut provadét Zzadné operace. Tuto funkci zapnéte, pokud se
obdvate, Ze by robot mohly ovladat déti.

Poznamka: Funkce alarmu pfi opudténi mapy a uréovéani polohy v redlném &ase jsou k dispozici pouze pfi
aktivované sluzbé Link.
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7.4 Funkce TrueGuard

Tento robot vam umoZfiuje sledovat va$i zahradu prostfednictvim videa v redlném &ase a hlidat konkrétni mista
pomoci aplikace.

Popis Popis

o Klepnutim pro zobrazeni Zivého videa z predni kamery robota, diky Cemuz mlZete
Video v redlném
case

sledovat svou zahradu kdykoli a kdekoli.

KdyZ je robot v pohotovostnim reZimu, mdZete ho poslat hlidat konkrétni hranice

Hlidka nebo mista ve vasi zahradé prostfednictvim aplikace. Chcete-li tuto funkci

otevrit, prejdéte do

> Hlidka. ([ » ]

7.5 Nabijeni
Nastaveni nabijeni miiZete upravit na strance Zatizeni > : > Nabijeni v aplikaci.

751 Vlastni doba nabijeni

Funkce ,Vlastni doba nabijeni“ umozfiuje nastavit dobu nabijeni robota na konkrétni hodiny. le-li tato

funkce zapnuta, robot se dobiji na bezpec¢nou Uroven nabiti, kdyZ je Uroven nabiti nizka a nejsou naplanovany zadné
sekaci Ulohy, a pIné nabiti dokon¢i pouze béhem nastavené doby nabijeni.

752 Rizeni Grovné nabiti baterie

+ Uroven nabiti baterie pro automatické dobiti: Nastavte drovné nabiti baterie, p¥i kterych se robot
automaticky vrati do nabijeci stanice.

+ Uroven nabiti baterie pro obnoveni dloh: Nastavte Grover nabiti baterie, pfi které robot automaticky obnovi
nedokonéené sekaci Glohy.

Poznamka: vyvojovy tym MOVA bude priibéZné provadét aktualizace OTA (Over-the-Air) a tdrzbu firmwaru
aaplikace. Zkontrolujte prosim ozndmeni o aktualizacich nebo povolte funkci automatické

aktualizace, abyste udrzeli firmvare a aplikaci v aktudlnim stavu a mohli vyuZivat vice funkci.
8 Udrzba

Pro zajisténi lepsiho vykonu a delsi Zivotnosti robota jej prosim pravidelné Cistéte a opotfebované dily
vymeénujte v nasledujicich intervalech:

Dil Frekvence vymény
Cepele Kazdych 6-8 tydn( nebo diive
Cistici kartac Kazdych 12 mésicli nebo dfive

Poznamka:

+ Zbyvajici dobu Zivotnosti nozd a ¢isticiho kartaée muzete zkontrolovat v aplikaci na strance Zarizeni > E >
Spottebni material a udrzba v aplikaci. Po vyméné spotiebniho materidlu podle pokynd prejdéte na stranku
s podrobnostmi o spotfebnim materiélu a klepnutim na tlagitko Vyménil jsem jej resetujte €asovac.

» Pokud mate ve své zahradé vyhrazena mista pro pravidelny Gklid a Gdrzbu robota, mdZete na mapé nastavit idrzbova mista
na mapé tak, 7e prejdete na zarizeni > . > Prejit na udrzbovy bod > Upravit bod. Jakmile jsou udrzbové
body nastaveny, staéi klepnout na tlacitko ,,Gé" a nasmérovat robota na ur¢ena mista pro snadnou udrzbu.
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8.1 Uklid

Robota pravidelné Cistéte, abyste zabranili hromadéni posekané travy a necistot, které by mohly ucpat
fezaci kotou¢ a hnaci kola, coZz by mohlo negativné ovlivnit jeho vykon pFi sekani, dokovani
a pohybu. Doporuéujeme pouZit Cistici sadu, kterou lze zakoupit v mistnich obchodech nebo online.
AUpOZornénl': Pfed ¢éisténim robot vypnéte a odpojte nabijeci stanici ze zdsuvky.

Upozornéni: Pied oto¢enim robota vzhlru nohama se ujistéte, Ze je na LIDARu nasazen ochranny kryt, aby

nedoslo k jeho poskozeni.

* Kryt, podvozek a disk s nozi:

L. Vypnéte robota. 2. Zakryjte LiDAR jeho ochrannym krytem.

3. Obratte robota vzharu nohama.

A Upozornéni: Pfi ¢isténi podvozku se nedotykejte nozd. Pfi &isténi si prosim nasadte rukavice.
Upozornéni: K ¢isténi nepouzivejte vysokotlaky Cisti¢. K &isténi nepouzivejte Eistici prostiedky.

5. LiDAR senzor opatrné ocistéte hadrikem, ktery nepousti vldakna.

|
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* Nabijeci kontakty a predni kamera:

Pomoci Cistého hadfiku otfete nabijeci kontakty na robotovi a nabijeci stanici a vycistéte také predni kameru.
Po vycisténi udrzujte nabijeci kontakty a predni kameru v suchu.

+ Hnaci kola:

Pomoci kartace odstrante z kol blato, aby byla zajiSténa dobra pfilnavost.

8.2 Vyména soucasti

+ Vyména nozl

Aby no?e z(istaly ostré, vyménujte je pravideln&. Doporuéujeme vyménit noze kazdych 6—8 tydnU nebo
dfive. PouZivejte prosim vyhradné origindlni noze MOVA.

A Varovaniy - vypnéte robota. Pred vyménou ¢éepeli si nasad'te ochranné rukavice.

Poznamka: Vymérite prosim viechny tfi éepele najednou, aby byl zajist&n vyvaieny fezaci systém.

1. Vypnéte robota. 2. Zakryjte LiDAR ochrannym krytem.

|
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3. PoloZte robota na mékky povrch a 4. Povolte Srouby pomoci kfizového Sroubovéku.
otocte ho vzhiru nohama.

5. Vyjméte tfi noZe a Srouby. 6. Vyrovnejte nové noze s otvory na disku nozu

a poté je zajistéte Srouby.

+ Vyména cisticiho kartace

KdyZ se ¢&istici kartdéek pro senzor LiDAR opotfebuje, mohou se jeho $tétiny roztfepit nebo poskodit, coi
snizi jeho ¢istici vykon. Cistici karta¢ek prosim pravidelné vymériujte, abyste dosahli dobrych vysledkd ¢isténi.
Doporucuje se vyménit Cistici kartacek kazdych 12 mésict nebo dFive.

,I
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9 Baterie

V pripadé dlouhodobého skladovani nabijejte robota kazdych 6 mésicu, abyste chranili baterii. Na poskozeni
baterie zplsobené nadmérnym vybitim se nevztahuje omezend zéruka. Nenabijejte baterii pfi okolni teploté
vyssi nez 40 °C nebo nizsi nez 10 °C. Teplota pro dlouhodobé skladovéni baterie by méla byt mezi -10 a
35 °C. Aby se minimalizovalo po$kozeni, doporugena teplota pro skladovani baterie je mezi 0 a 25 °C.
Poznamka: Zivotnost baterie robota zavisi na frekvenci pouzivani a po¢tu provoznich hodin. Pokud je

je baterie poskozena nebo ji nelze nabit, nevyhazujte vyfazenou nebo vadnou baterii svévolné. Dodrzujte
prosim mistni predpisy pro recyklaci.

Rezim nabijeni s nizkou spotiebou:
Je-li aktivovan rezim nabijeni s nizkou spotfebou, budou funkce nesouvisejici s nabijenim deaktivovany
(displej a sit budou vypnuty).
* Chcete-lizapnout Gsporny reZim nabijeni, podrzte tlacitko [>] a tlacitko ra tla¢itko ) 5krat rychle
za sebou.
Uslysite hlasovou zpravu: Rezim nabijeni s nizkou spotfebou je zapnuty.
* Pro vypnuti reZimu nabijeni s nizkou spotfebou, restartujte robota
nebo stisknéte tIaEitko(l) Skrat rychle za sebou.

10 Skladovani v zime

* Robot

1. Pfed vypnutim robota baterii plné nabijte.

2. Robota pfed zimnim uskladnénim dukladné vycistéte.

3. Nasadte ochranny kryt LiDARu.

4. Robota skladujte uvnitf na suchém misté pti teploté nad 0 °C.

+ Nabijeci stanice

Odpojte nabijeci stanici od elektrické sité a uloZte ji na suchém a chladném misté, mimo dosah pfimého slunecniho zareni.
Poznamka: Po zimnim uskladnéni prosim znovu nainstalujte nabijeci stanici a umistéte do ni robota, aby se nabil.
Pokud nainstalujete nabijeci stanici na jiné misto, robot automaticky aktualizuje polohu stanice, jakmile se
nabije a opusti stanici. Pokud narazite na chyby v uréovani polohy kvli vyznamnym zméndm ve vasi zahradé,
doporucujeme oblast znovu zmapovat.

11 Preprava

Pfi prepravé na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, Ze je robot vypnuty. Doporucujeme pouZit originalni
obal. Nasadte prosim ochranny kryt LiDARu.

A\ Varovani:

» Pfed pfepravou robota jej prosim vypnéte.

+ Robota zvedejte za zadni rukojet a drzte disk s ¢epeli daleko od téla.

|
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12 Reseni problémt

Problém

Pricina

Regeni

Robot neni pfipojen k
aplikaci.

1.Robot se nenachazi v dosahu
signdlu Wi-Fi nebo Bluetooth.

2. Robot je vypnuty nebo se
se restartuje.

1 Zkontrolujte, zda robot dokoncil proces zapinani.

2. Zkontrolujte, zda router funguje spravné.

3. Priblizte se k robotovi, abyste navazali pripojeni
pres Bluetooth.

Robot je zvednuty.

Kolo neni na zemi.

1. Polozte robota zpét na rovnou plochu.

2. Zadejte PIN kéd na robotu a potvrdte

3. Robot nemtize pfekonat prekazky vyssinez 4 cm. Udrzujte
prosim povrch v misté, kde robot pracuje, rovny.

Robot se naklonil.

Robot se naklani o vice nez
37

1. Postavte robota zpét na rovnou podlahu.
2. 7adejte PIN kéd na robotu a potvrdte

3. Robot nemUZe stoupat do svahu s sklonem vétsim
nez 45 % (24 ).

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze
se dostat ven.

1. Odstrante prekazky v okoli a zkuste to znovu.

2. Ruéné premistéte robota na rovnou a volnou
plochu uvnitf mapy a zkuste tkol spustit znovu.
Pokud se tento problém opakuje, zkuste to znovu, az
bude robot v nabijeci stanici.

3. Zkontrolujte, zda v zemi nejsou diry. Pred
sekanim diry zaplrite, aby se robot nezachytil.

4. Zkontrolujte, zda neni trava v okoli vyssi nez
10 cm. MUZete upravit vysku vyhybani se
prekazkam nebo predem posekat travnik
rucni sekackou, aby se robot nezachytil.

5. Pokud se robot na tomto misté ¢asto zasekava,
miZete jej nastavit jako zakdzanou zénu.

Chyba
levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se neotaci nebo je
porucha motoru kola.

1 Vycistéte zadni kola a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba stale vyskytuje,
zkuste robota restartovat.

3. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Rezaci kotouc se nemuze
otacet.

Rezaci kotou¢ se nemuze
normalné otacet nebo ma
problém motor fezani.

1 Vycistéte fezaci kotouc a zkuste to znovu.

2. Zkontrolujte, zda trava v okoli neni vyssi nez 10
cm. MUzete predem posekat travnik ruéni
sekackou, abyste zabranili zablokovani kotouce
s noZi vysokou travou.

3. Zkontrolujte, zda se pod Fezacim kotou¢em
nenachazi voda. Pokud ano, pfemistéte robota
na suché misto a zkuste to znovu.

4. Pokud se tato chyba stéle objevuje, zkuste
robota restartovat.

5. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Disk s noZzem se
nepohybuje nahoru
ani dold.

Disk s noZzem se
nepohybuje nahoru ani
dold.

1 Vycistéte kotouc s noZi a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba stale vyskytuje,
zkuste robota restartovat.

3. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.
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Probléem

Reseni

Rezaci kotou¢ se
nemuzZe posunout do
strany.

Rezaci kotou¢ nelze
posunout do strany.

1 Vycistéte fezaci systém a odstrarite veskeré
necistoty nebo cizi predméty.

2. Pokud se tato chyba stale vyskytuje, mlzete
vypnout funkci UltraTrim

3. Pokud problém pfetrvava, obratte se na
poprodejni servis.

Chyba narazniku.

Senzor predniho narazniku
se neustale spousti.

1. Zkontrolujte, zda robot nékde neuvizl.
2. Jemné poklepejte na naraznik a ujistéte
se, e se odrazi
3. Pokud se tato chyba stéle vyskytuje,
zkuste robot restartovat.
4. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Chyba nabijeni.

Robot se pripoji k nabijeci
stanici, ale je problém s
nabijecim proudem nebo
napétim.

1 Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice
spravné pfipojena k napajeni.

2. Zkontrolujte, zda jsou nabijeci kontakty na
robotu a nabijeci stanici Cisté.

3. Po kontrole zkuste robota znovu zasunout
nabijeci stanici.

4. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Teplota baterie je pfilis
vysoka.

Teplota baterie je =
60 ° C.

1.PouZivejte robota v prostredi, kde je teplota
niz8i nez 40 ° C. MiZete pockat, az
teplotabaterie automaticky klesne

2. Mdzete robota vypnout a po chvili jej znovu

spustit

3. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Teplota baterie je
vysoka.

Teplota baterie je =
40 ° C.

ol

Nabijeni se nemusi podafit, pokud je teplota baterie
nad 40° C.

Pouzivejte robota v prostredi, kde je teplota

nizsi nez 40° C.

N

Teplota baterie je
nizka.

Teplota baterie je < 6 ° C.

=

Nabijeni se nemusi podafit, pokud je teplota baterie
niz8i nez 6° C.

Pouzivejte robota v prostredi, kde je teplota

nad 6° C.

N

LiDAR je blokovan.

LiDAR je zakryty (napfiklad
neni sejmuta ochranna
krytka LiDARu).

=

Sejméte ochranny kryt LIiDARu a zkuste to znovu.
Pokud je LiDAR na horni strané robota velmi
znecistény, ocCistéte jej hadfikem, ktery nepousti
vlakna, a zkuste to znovu.

N

Porucha LiDARu.

LiDAR je velmi znedistény
nebo doslo k chybé
senzoru.

1 Zkontrolujte, zda neni LiDAR znecistény. V pripadé
potteby jej ocistéte a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba stale vyskytuje,

zkuste robot restartovat.

Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim

poprodejni servis.

w

LiDAR je znecistény.

LiDAR je znecistény.

Otrete senzor LiDAR na horni strané robota Cistym
hadfikem. Po vycisténi udrzujte LiDAR v suchu.

|

)



Probléem

Reseni

Teplota LiDARu je
vysoka.

Teplota LiDARu je vysoka.
LiDAR se brzy zastavi.

=

Robot se automaticky pokusi vratit do nabijeci

stanice, aby se ochladil.

2. Zajistéte, aby robot pracoval pti okolni
teploté niZ8i nez 40° C

3. Umistéte robota na stinné, chladné a dobre
vétrané misto. Alarm se zastavi, jakmile
teplota klesne do normalniho rozsahu.

4. Jakmile alarm prestane znit, robot automaticky
obnovi provoz.

5. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim

poprodejni servis.

Teplota LiDARu je
prilis vysoka.

Teplota LiDARu je pfilis
vysoka. LiDAR se zastavil.

—_

. LiDAR je vypnuty kvali vysokym teplotam.
. Zajistéte, aby robot pracoval pfi okolni
niz8i nez 40 C.

3. Umistéte robota na stinné, chladné a dobre
vétrané misto. Alarm se vypne, jakmile teplota
klesne do normalniho rozmezi.

4. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim

poprodejni servis.

N

Robot se ztratil.

Ztratilo se urcéeni polohy.

=

Zkontrolujte, zda neni znecistén LiDAR na horni strané

robota.

Ne¢istoty ovliviuji uréovani polohy.

2. Ruéné premistéte robota na volné misto uvnitf mapy a
zkuste Ukol spustit znovu.

3. Pokud se poloha neobnovi, pomoci aplikace dalkové

ovladdejte robota zpét do nabijeci stanice a poté spustte

Ulohu sekani.

Chyba senzoru.

Chyba senzoru.

=

Restartujte robota a zkuste to znovu.
Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

N

Robot se nachaziv
zakazané zéné.

Robot se nachaziv
zakazané zéné.

=

Rucné premistéte robota mimo zakdzanou zénu a zkuste
to znovu.

2. Pomoci aplikace dalkové ovladejte robota tak, aby se
presunul mimo zakazanou zénu, a poté to zkuste

ZNovVu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

=

Rucné presunite robota zpét na mapu a zkuste

to znovu.

2. Pomoci aplikace délkové ovladejte robota zpét do
mapy a poté to zkuste znovu.

Je aktivovano
nouzové zastaveni.

Bylo stisknuto tlacitko Stop
na robotu.

Zadejte PIN kod na robotu a potvrdte.

Nizky stav baterie.
Robot se brzy vypne.

Uroveii nabiti baterie je < 10
%.

Umistéte robota do nabijeci stanice a nabijte je;j.

Robot se nachazi mimo

Robot se nachazi mimo

1. Zadejte PIN kéd na robotu a potvrdte

mapu. Hrozi riziko 2. Funkci Vypnout v nastaveni v
. mapu. S

odcizeni. aplikaci.
~N
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Probléem

Pricina

Reseni

Nepodafilo se vratit k
nabijeci stanici.

Robot nemdZe pfinavratu
k nabijeci stanici na jit
nabijeci stanici.

1. Zkontrolujte, zda robotu nebrani néjaké prekazky.
Odstrante prekazky a zkuste to znovu.

2. Pomoci aplikace dalkové navedete robota zpét k
nabijeci stanici.

Nepodafilo se
pripojit k nabijeci
stanici.

Robot najde nabijeci
stanici, ale nedokazZe se k ni
pripojit.

—

. Zkontrolujte, zda na stanicina stanici
$pinavé nebo ucpané.

2. Zkontrolujte, zda se pFed stanici nenachazeji

prekazky.

3. Zkontrolujte, zda se stanice nepohnula.

. Zkontrolujte, zda neni zakladova deska pokryta hustym
blatem.

. Zkontrolujte, zda neni stanice na svahu.

. Zkontrolujte, zda je stanice napajena.

. Pomozte robotovi zaparkovat v nabijeci stanici
pomoci dalkového ovladace nebo rucné.

IN

~N o w

Umisténi se nezdafilo.

Umisténi se nezdafi, kdyz
se robot pokusi zahajit
sekani.

1 Lidar maze byt zakryty. Ru¢né presurite robota na
rovné a otevfené misto uvnitf mapy a zkuste
ukol spustit znovu.

2. Pokud se tato chyba stéle vyskytuje, zkuste to
znovu poté, co robot zakotvi v nabijeci stanici.

Nedostatek mista pro
otoceni pred stanici.

Nedostatek mista pro otoéeni
pred stanici.

1.Pokud je stanice umisténa na okraji mapy nebo uvnitf ni,
zajistéte, aby mezi pfedni ¢asti zakladové desky stanice a
lokrajem mapy byl volny prostor alespori 1 m; v opacném
pfipadé robot nemusi byt schopen zatacet.

2.PFemistéte stanici nebo zméfte mapu v nastroji pro
Upravy mapy.

Cesta je zablokovana.

Cesta je zablokovana.

1. Zkontrolujte, zda neni v cesté nastavena zakazand zéna.

2. Zkontrolujte, zda robotu nebrani néjaké prekazky.

3. Pokud robot stéle nemdze projet, smazte trasu v
nastroji Upravy mapy a nastavte novou.

Predni kamera je znecisténa.

Predni kamera je znecisténa.

Otrete predni kameru cistym hadfikem.

Vyskytl se problém s
predni kamerou.

Vyskytl se problém s
predni kamerou.

1 Otrete predni kameru cistym hadfikem.

2. Zkuste robota restartovat.

3. Pokud problém pretrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Predni kamera je zakryta.

Predni kamera je zakryta.

Otrete predni kameru cistym hadfikem.

Béhem
automatického
mapovani doslo k
chybé detekce
hranic.

Béhem automatického
mapovani doslo k chybé
detekce hranic.

1. Ujistéte se, Ze jsou svételné podminky vhodné, ani
prilis jasné, ani prilis tmavé.

2. Ujistéte se, Ze je jasné potasi, vyhnéte se mlze

nebo
desté.

3. Zajistéte, aby byla pfedni kamera &ista a nic ji
nezakryvalo.

4. Zajistéte, aby povrch vozovky byl rovny, protoze
nerovnosti mohou ovlivnit detekei.

5. Pokud detekce hranic stale selhava, piepnéte pro

manovanida rezimu dalkavého avladani

|
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13 Technické parametry

, LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra
Nazev produktu
800 1000 1200 1600 2000
Znacka MOVA
Zakladni
. Model MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
informace
Rozméry 666 mm X 444 mm X 273 mm
Hmot: t . .
motnost 13,7 kg 13,7 kg 13,8 kg 13,8 kg 13,8 kg
(v€etné baterie)
Doporucena
| 800 m? 1000 m? 1200 m? 1600 m? 2 000 m?
pracovni
Standard
Sekani 800 m?/den 800 m?/den | 1000 m?/den ‘ 1200 m?/den ‘ 1200 m?/den
effi (1] Utinny
Sekani
1200 m?/den ‘ 1200 m?/den ‘ 1400 m?/den ‘ 1600 m?/den ‘ 1600 m?/den
Vyska seceni 3-10 cm
Sitka seceni 20 cm
Doba nabijeni [2] 60 min ‘ 60 min ‘ 65 min ‘ 65 min ‘ 65 min
Hladina akustického 57 dB(A)
vykonu LWA
Nejistoty
. 3 dB(A
HIu.kove akustického ()
emise Hladina akustického
49 dB(A)
tlaku LpA
Nejist
elistoty 3 dB(A)
akustického tlaku
i 0-50 ° C
Provozni teplota Doporuceno: 10-35 ° C
Teplota pri -10 az 35 ° C
. dlouhodobém Doporuéeno: 0-25 ° C
Provozni
. skladovani
podminky
Robot: IPX6
TFida IP Nabijeci stanice: IPX4
Napdjeci zdroj: IP67
Maximalni sklon 15 % (24° )
secenej plochy
Frekvencni rozsah
2400,0-2483,5 MHz
Bluetooth
802.11b: 16 + 2 dBm (pfi 11 Mbps)
, 802.11g: 14 + 2 dBm (pfi 54 Mb/s)
Max. RF vykon .
802.11n: 13 + 2 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Pripojeni Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400 - 2483, 5 MHz)
Soudasti baleni Soudasti baleni
Modul pro pfipojeni neni soudasti Neni soudasti Neni souéasti (.Zdarma Po 49U (zdarma po dobu tfi
jednoho roku od .
baleni baleni baleni aktivace) let od aktivace)
. LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
Sluzba Link
LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS




Hnaci motor

Typ motoru Bezkartacovy motor
Rezaci motor Otacky 2500 ot./min
Model baterie MBPM30 ‘ MBPM30 | MBPM20 MBPM20 | MBPM20
. Typ baterie Lithium-iontova baterie
Baterie (robot)
Typicka kapacita 4000 mAh ‘ 4000 mAh ‘ 5000 mAh 5000 mAh ’ 5000 mAh
Jmenovité napéti 18 Vv DC

Model nabijecky

MPAM20 / MPAM20(C)

. . Vstupni napéti 100-240V AC
Napasjeci zdroj
Vystupni napéti 20V DC
Vystupni proud 3A
Model nabijeci
) MCM20

stanice
Vstupni napéti 20V DC

Nabijeci stanice i T
Vystupni napéti 20V DC
Vstupni proud 3A
Vystupni proud 3A
Nahradni 9

Prislusenstvi Cepele a

Model noze MBKM10

[1] Na zakladé testl provedenych laboratofi MOVA.

[2] Doba nabijeni oznacuje ¢as potfebny k nabiti na 85 % kapacity, aby bylo mozné pokracovat v sekani, kdyz

se robot kvuli vybiti baterie automaticky vrati do nabijeci stanice.

[3] Vyzaduje instalaci modulu Link. [4] VyZaduje

instalaci modulu Link.

Poznamka: Specifikace se mohou ménit, protoze nase produkty neustdle vylep$ujeme. Nejnovéjsi informace

Dalsi informace naleznete na nasich webovych strankach na adrese_https://www.mova.tech.
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