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1 Bezpecnostni pokyny

1.1 Obecné bezpecnostni pokyny

 Pred pouzitim vyrobku si peclive prectéte navod k obsluze a pochopte ho.

» Spolu s vyrobkem pouzivejte pouze zafizeni doporucena spolecnaosti MOVA. Jakékoliv jiné pouZiti je nespravne.

» Nedovolte, aby se déti pohybovaly v blizkosti stroje nebo si s nim hraly, kdyZ je v provozu.

» Nepouzivejte vyrobek na mistech, kde si lidé nejsou vedomi jeho pfitomnosti.

= Pfi rucnim ovladani vyrobku pomoci aplikace MOVAhome nebehejte. Vzdy chodte, sledujte sve kroky na
svazich a po celou dobu udrzujte rovnovahu.

» Vyvarujte se pouzivani vyrobku, pokud se v pracovni oblasti nachazeji zvifata nebo lide, zejména deti.

» Pokud vyrobek provozujete na verejnych prostranstvich, umistéte kolem pracovniho prostoru varovne cedule
s nasledujicim textem: ,Varovani! Automaticka sekacka na travu! Drzte se dal od stroje! Dohlizejte na detil “

» Pfi obsluze vyrobku noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

= Abyste zabrdnili poskozeni vyrobku a nehoddm s Gcasti vozidel a jednotlivc(l, nenastavujte pracovni oblasti
ani pfepravni trasy pres verejne komunikace.

» Nedotykejte se pohybujicich se nebezpecnych ¢asti, jako je kotouc s nozi, dokud se zcela nezastavi.

« V pfipade zraneni nebo nehody vyhledejte lekafskou pomoc.

« Pied odstranénim ucpdani, provadénim Gdrzby nebo kontrolou vyrobku zafizeni VYPNETE. Pokud vyrobek
neobvykle vibruje, pfed opétovnym spusténim jej zkontrolujte, zda neni poskozeny. Vyrobek nepouzivejte,
pokud jsou nektere soucasti vadne.

« Neinstalujte hlavni kabel v oblastech, kde bude vyrobek sekat. Postupujte podle pokyn( pro instalaci kabelu.

« K nabijeni vyrobku pouzivejte pouze nabijeci stanici, kterd je soucasti baleni. Nespravné pouziti mize
zpUisobit Uraz elektrickym proudem, prehrati nebo Unik korozivni kapaliny z baterie. V pfipadé uniku elektrolytu
vyplachnete vodou/neutralizacnim cinidlem; a pokud se korozivni kapalina dostane do kontaktu s vasima
ocima, vyhledejte lékafskou pomoc.

» Pfi pfipojovani hlavniho kabelu do napajeci zasuvky pouzijte proudovy chrani¢ (RCD) s maximalnim vypinacim
proudem 30 mA.

= Pouzivejte pouze originalni baterie doporuceneé spole¢nosti MOVA. Bezpecnost vyrobku nelze pfi pouziti
neoriginalnich baterii zarucit. Nepouzivejte nenabijeci baterie.

= Aby nedoslo k poskozeni kabeld, coz by mohlo mit za ndsledek kontakt se sou¢astmi pod napétim, udrzujte
prodluzovaci kabely mimo dosah pohybujicich se nebezpecnych casti.

» Obrazky pouzité v tomto dokumentu jsou pouze orientacni. Viz konkrétni vyrobky.

» Nikdy nedovolte détem, osobam se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi,
nedostatkem zkusenosti a znalosti nebo lidem, ktefi nejsou obeznameni s temito pokyny, aby pouzivali stroj;
mistni pfedpisy mohou omezovat vek obsluhy.

» Poskozeny kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud neni odpojen ze zasuvky. Pokud se behem
provozu kabel poskodi, odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotfebovany nebo poskozeny kabel zvySuje riziko Urazu
elektrickym proudem a mél by byt vymenen servisnim personalem.

« /yrobek netlacte silou ani rychle, protoze by mohlo dojit k jeho poskozeni.

= Aby byl zachovan soulad s pozadavkem na vystaveni radiofrekvencnimu zareni, mela by byt dodrzena
vzdalenost 35 cm mezi zafizenim a ¢lovekem.

» Pro UCely dobijeni baterie pouzivejte pouze odnimatelnou napajeci jednotku dodanou s timto spotfebicem.

1.2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci

» VWhnéte se instalaci nabijeci stanice na mistech, kde by o ni mohli lidé zakopnout.

 Neinstalujte nabijeci stanici na mistech, kde hrozi stojata voda.

» Neinstalujte nabijeci stanici, vetné prislusenstvi, do vzdalenosti 60 cm od jakéhokoli hoflaveho materialu.
Porucha nebo prehféti nabijeci stanice a napadjeni mize predstavovat nebezpeci pozaru.
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1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

= Drzte ruce a nohy mimo rotujici noze. Nedavejte ruce nebo nohy blizko nebo pod zafizeni, kdyz je zapnute.

« \Wyrobek nezvedejte ani nepremistujte, kdyz je zapnuty.

» Kdyz se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejmeéna déti nebo zvifata, robota zaparkujte u nabijeci stanice nebo
jej VYPNETE, k.

« Zajistéte, aby na tréavniku nebyly Zadné predmeéty, jako jsou kameny, vétve, nafadi nebo hracky. V opacnéem
pfipadé mohou byt noZe pfi kontaktu s pfedmeétem poskozeny.

» Na vyrobek nebo nabijeci stanici nepokladejte Zadné predméty.

» Nepouzivejte vyrobek, pokud tlacitko zastaveni nefunguje.

= Vlyvarujte se kolizim mezi vyrobkem a lidmi nebo zvifaty. Pokud se osoba nebo zvife dostane do cesty vyrobku,
okamzité jej zastavte.

« KdyZ nenf vyrobek v provozu, vzdy jej VYPNETE.

» NepouZivejte vyrobek soucasné s vyskakovacim zavlazovacem. PouZzijte funkci Plan, abyste zajistili, ze vyrobek
a vyskakovaci zavlazovac nebudou fungovat soucasne.

= \Whnéte se umisténi spojovaciho kanalu tam, kde jsou instalovany vyskakovaci zavlazovace.

» NepouZzivejte vyrobek v pfitomnosti stojaté vody v pracovni oblasti, napfiklad béhem silného desté nebo pfi
hromadeni vody.

1.4 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu

« Pfi provadéni udrzby vyrobek VYPNETE.

« PO umyti se ujistéte, Ze je vyrobek umistén na zemi v normalni orientaci, nikoli vzhiru nohama.

« Chcete-li o¢istit podvozek, neotacejte vyrobek vzhiru nohama. Pokud jej pro Ucely ¢isténi obratite,
nezapomente jej poté vratit do spravneé orientace. Toto opatfeni je nezbytne, abyste zabranili vniknuti vody do
motoru a potencialnimu zhorseni bézneho provozu.

« Pred cistenim nebo provadenim udrzby nabijeci stanice odpojte zastréku od nabijeci stanice nebo aktivujte
zafizeni pro deaktivaci.

= K ¢isteni vyrobku nepouzivejte vysokotlaky Cistic ani rozpoustedla.

1.5 Bezpecnost baterie

Lithium-iontové baterie mohou explodovat nebo zplisobit pozar, pokud jsou rozebrany, zkratovany, vystaveny
vodeé, ohni nebo vysokym teplotam. Zachazejte s nimi opatrné, baterii nerozebirejte ani neotvirejte a vyvarujte
se jakehokoli elektrického nebo mechanickeho poskozeni. Uchovavejte je mimo prime slunecni svétlo.

= Pouzivejte pouze nabijecku baterie a napajeni dodaneé vyrobcem. Pouziti nevhodné nabijecky a napajeni
mUze zplsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehfati.

« NEPOKOUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO UPRAVOVAT BATERIE! Pokusy 0 opravu mohou zplsobit vazné zranéni
osob v dlsledku vybuchu nebo Urazu elektrickym proudem. Pokud dojde k tniku, uvolnéné elektrolyty jsou
korozivni a toxicke.

« Toto zafizeni obsahuje baterie, které smi vymenovat pouze kvalifikované osoby.

1.6 Zbytkova rizika

Aby nedoslo k poranéni, noste pfi vymeéneé noz( ochranné rukavice.
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1.7 Symboly a nalepky

VAROVANI -
Pfed provozovanim stroje si prectéte navod k obsluze.

VAROVANI -
PFi provozu udrzujte bezpecnou vzdalenost od stroje.

VAROVANI -
Pfed praci na stroji nebo jeho zvedanim uvedte do €innosti
deaktivacni zafizeni.

VAROVANI -
Na stroji nejezdéte.

= B> vel> T B>

VAROVANI -

Tento vyrobek neni dovoleno likvidovat jako bézny domaci
odpad. Zajistéte, aby byl vyrobek recyklovan v souladu

s mistnimi

pravnimi pozadavky.
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Tento vyrobek je v souladu s pFislusnymi smérnicemi ES.

Pred nabijenim si prectéte pokyny.

¢
@ Trida 1l
0

- Stejnosmérny proud

[] Tida Il

URCENE POUZITI

Zahradni vyrobek je urcen pro domaci seceni travniku. Je navrzen tak, aby casto sekal, ¢imz travnik

udrzuje zdravejsi a vypadajici lépe nez kdy dfive. V zavislosti na velikosti trdvniku mize byt vase sekacka
naprogramaovana tak, aby pracovala kdykoliv nebo s libovolnou frekvenci. Nenf ji mozne pouzivat k vykopavani,
zametani nebo odklizeni snehu.

e

Spolecnost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, ze radiove zafizeni, model sekacky
MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100 je v souladu se smeérnici 2014/53/EU. Uplny text
prohlaseni o shodé EU je k dispozici na nasledujici internetove adrese:_https://www.mova.tech/pages/
declaration-of-conformity.

Viyrobek je v souladu s predpisy UK PSTI; Uplny text prohlaseni o shode je k dispozici na nasledujici internetove
adrese: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky névod naleznete na adrese https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.
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2 Predstaveni vyrobku

2.1 Co je v baleni

a Ochranny kryt LiDAR
© Nabijeci véz
(s 10m prodluzovacim kabelem)
e Napéajeni
@ 5rouby x 8, imbusovy klié

© 5roubovék

@ Hadrik nepoustéjici vidkna

e e s s s /4
/[

e Robot

O z:kladni deska

O cistici kartac

@ Nahradni noze a srouby x 9
@ Navod k obsluze

@ struena prirucka

|
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2.2 Piehled vyrobku

Tlacitko
zastaveni

Vrchni kryt

Snimac desté

Knoflik
Kontrolka stavu?
LiDAR'

Displej
Nabijeci kontakty

Rukojet

Prostor pro baterii

Propojovaci modul *

Pfedni kolo

Prostor pro Airtag

Hnaci kolo

Piedni kamera3

1: LIDAR pomaha ziskavat informace o prostfedi a usnadnuje polohovani robota, vyhybani se prekazkam
a detekci vody a necistot. Detekcni dosah (pfi 100 kix) je 40 m pfi 10 % odrazivosti a 70 m pfi 80% odrazivosti.
Zorné pole je 360° .

2: Pouze model LiDAX Ultra 1200/1600/2000 je vybaven kontrolkou stavu.

3: Pfedni kamera detekuje prekazky, hranice travniku a pfitomnost lidi. Zorny Uhel je 89° (horizontalni), 58°
(vertikalni), 97° (diagonalni). Rozlisenf je 2 MP.

4. Pouze model LIDAX Ultra 1600/2000 je vybaven propojovacim modulem.

'I
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Kontrolka stavu

Barva Vyznam
Neprerusovana cervena Doslo k chybe.
Neprerusovana modra Robot je v pohotovostnim rezimu.
Blikajici modra Robot provadi ukol nebo je pozastaven.
Blikajici zelena Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Nepferusovana zelena Baterie je plné nabita.
Blikajici Zluta "Robotjenahlidee. -
= Video v realnem case z predni kamery se zobrazuje v aplikaci.

Poznamka: Dobu aktivace a scéndre kontrolky stavu si mizete prizpdsobit v nabidce Stranka zatizeni > >

Kontrolka.
2.3 Predstaveni propojovaciho modulu

Propojovaci modul nabizi pfipojeni k mobilni siti 4G a sluzbu GPS.

» Pripojeni k siti 4G vam umoznuje vzdalene sledovat stav vaseho robota a zahdjit seceni bez pfipojeni k siti
Wi-Fi.

« Vestaveéna GPS umoznuje sledovat polohu robota v realnem case ve sluzbé Google Maps prostrednictvim
aplikace a prijimat oznameni, pokud se pohybuje mimo urcenou oblast mapy.

2.3.1 Aktivace propojovaci sluzby

Propojovaci sluzba se aktivuje automaticky, kdyz zapnete napajeni svého robota. Na displeji robota i v aplikaci
se zobrazi rozsvicené uill, coZ potvrzuje Uspésné aktivovani. Cheete-li zkontrolovat stav propojovaci sluzby
a datum vyprseni platnosti, prfejdéte do nabidky Stranka zafizeni > > Pfipojeni > Propojovaci modul.

Propojovaci sluzba je poskytovana zdarma po dobu uvedenou v ¢asti specifikace, a to pocinaje ockamzikem
aktivace. Pro prodlouzeni sluzby po jejim vyprseni kontaktujte tym poprodejniho servisu spole¢nosti MOVA.

Poznamka:

= Propojovaci modul bude zablokovédn, pokud nebude propojovaci sluzba obnovena do tff mésicl po vyprseni
platnosti. Pro opetovne aktivovani sluzby prineste modul do Servisniho stfediska MOVA. Za opétovne
aktivovani mohou byt Uctovany poplatky.

= Propojovaci modul je ur¢en vyhradne pro pouziti se sekackami MOVA. Jakykoli abnormalni stav zjisteny
v propojovaci sluzbé mdze vést k pozastaveni vasi sluzby. Pokud k tomu dojde, kontaktujte tym poprodejniho
servisu MOVA, ktery vdm pom(ze sluzbu obnovit.

2.3.2 Odstranéni propojovaciho modulu

Upozornéni:
= Noste ochranné rukavice, abyste predesli poranénim.
» Pfed obrdacenim robota se ujistéte, Ze ma LIiDAR nasazen ochranny kryt.

|
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@ ypnéte robota.

@ Umistete robot na mékky povrch a otocte ho vzhliru nohama.

© Povolte 4 srouby a pomoci sroubovaku sejméte kryt.
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2.4 Predstaveni prostoru pro Airtag

Prostor pro Airtag podporuje Airtag nebo jina sledovaci zafizeni, ktera vam pomohou lokalizovat a sledovat
vaseho robota.Poznamka: AirTag neni soucasti baleni. Pfipravte si vlastni.

Instalace nebo vyjmuti AirTagl:

@ Vypnéte robota. @ Zakryjte LIDAR jeho ochrannym krytem.

nohama.

© Vlozte AirTag do drzaku nebo vyjméte AirTag
z drzaku.
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3 Instalace

3.1 Vyberte vhodné misto
Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch pobliZ okraje travniku a blizko elektrické zasuvky. Zajistéte,
aby misto spliovalo nasledujici pozadavky:

* V oblasti je silny signal Wi-Fi.
Poznamka: Pomoci sveho mobilniho zafizen( zkontrolujte silu signalu Wi-Fi v dané lokalité. Silny signal Wi-Fi

zajistuje stabilni pfipojeni mezi robotem a aplikaci.
« Pida je dostatecné mékka pro instalaci uzemnovaciho Sroubu.
« Terén je rovny. Svah maze zpUsobit, Ze se robot posune dozadu a ztrati kontakt.

~

-~

(. —

« Vlevo, vpravo a pred nabijeci stanici udrzujte alespon 1 m volného prostoru bez prekazek.

» Trava kolem mista je kratsi nez 6 cm.
« Pokud je trava delsi, nejprve ji posekejte rucni sekackou. Vysokd trava mize ztizit ndvrat robota k nabfjeci

stanici.

4 N

3

3.2 Instalace nabijeci stanice

@ Vlozte nabijeci véz do zakladni desky, dokud neuslysite cvaknuti.

-~
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@ Zikladni desku pripevnéte k zemi pomoci dodanych uzemmovacich sroubd a imbusového klice.

( N

\\Q —/

O Pripojte napdjeni k prodluzovacimu kabelu a poté k elektrické zdsuvce. Udrzujte napdjeni alespor 30 cm
nad zemi.
Poznamka: Kontrolka LED na nabijeci stanici bude pfi napajeni trvale modfe svitit.

4 )
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© Odstrante ochranny kryt LIDAR.

@ Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se nabil. Ujistéte se, Ze jsou nabijeci kontakty na robotu a na

nabijeci stanici spravné propojeny.

Poznamka:

« Kontrolka bude blikat zelenég, kdyZ se robot Uspésne nabiji v nabijeci stanici.

= Pokud chcete pro vetsi ochranu pridat garaz, pouzijte odpovidajici garaz spolecnosti MOVA, ktera je k dispozici
v mistnich obchodech nebo online. Pouziti jiné gardze nez od spole¢nosti MOVA mize zpUsobit problémy pfi

dobijeni.
~
Green Light
o —/
Kontrolka LED na nabijeci stanici
Barva svétla kontrolky LED Vyznam

1. Vyskytl se problém s nabijeci stanici (napfiklad probléem s nabijecim
proudem nebo napetim).
Blikajici/nepferusovana cervena

2. Robot se dokuje v nabijeci stanici, ale nabijeni je abnormalni (napriklad
nabijeci kontakty maji zkrat).

Neprerusovana modra Nabijeci stanice ma napajeni. Robot neni v nabijeci stanici.
Blikajici zelena Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Neprerusovana zelena Robot je v nabijeci stanici a je plné nabity.

—_—
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4 Priprava pred prvnim pouzitim

4.1 Seznameni s ovladacim panelem

Ovladaci panel uvnitf vrchniho krytu nabizi nasledujici funkce.
= Rezimy: Prepinejte mezi secenim po celé plose a secenim okrajC.

= Plan: Zobrazte a zapnete/vypnete ,Plan projaro/leto “ a ,Plan pro podzim/zimu '
« Nastaveni: Pfistup k nastavenim seceni, jako jsou Ucinnost secenti, Viyska seceni, Viyska vyhybdni se

prekazkdm a Ochrana proti desti a mrazu. Také m(zete spravovat konfigurace robota, véetné kodu PIN,

hlasitosti, jazyka atd.

Pozndmka: Funkce mohou byt aktualizovany v zavislosti na verzi softwaru.

Displej

-

Sat 10:20

Mode

[CR A ]

c G

Sche... Setting

Press [>| to start all

\

- - zs - ( \ waw s
Zapnuti/vypnuti napajeni @ @ Spusténi
~ Knoflik
Zpét @ @ Domu
- J
Displej
lkona Stav
@l Uroven baterie (Zobrazuje aktudlni uroven baterie.)
@fg- Nabijeni (Robot se Uspésné pripojil k nabijeci stanici.)
)g Bluetooth (Robot je pfipojen k aplikaci pfes Bluetooth.)
’r? Wi-Fi (Robot je pfipojen k aplikaci pres sit Wi-Fi.)
'|||| Propojovaci sluzba (Propojovaci sluzba je aktivovana.)
@ Plan (Ukolje naplanovan na dnesek a jesté nebyl spustén.)
o —
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ovladani

Tlacitko Funkce
Napajeni (l) Chcevte—li rovbota zapngu?/vypnout, Sjtislfnéte ‘a.podrite tlacitko (') po dobu 2 sekund.
Ujistéte se, Ze se nachazi mimo nabijeci stanici.
Spuiténi Dl Chcete-li zahdjit Seceni po celé ploSe nebo obnovit pozastavene ukoly, stisknete
pusteni tlacitko D>l a pro potvrzeni zaviete vrchni kryt robota.
o Chcete-li poslat robota zpét do nabijeci stanice k nabiti, stisknéte tlacitko O a pro
Domt O R ;
potvrzeni zavrete vrchni kryt robota.
Zpét O Chcete-li se v nabidce posunout o jednu trover ws, stisknéte tlacitko O .
Pro potvrzeni vybéru v nabidce stisknéte knoflik.
Chcete-li povolit rezim parovani Bluetooth, stisknéte a podrzte knoflik po dobu
Knoflik 3 sekund.
Chcete-li prochdzet nabidkou, otocte knoflikem ve sméru hodinovych rucicek/proti
smeéru hodinovych rucicek.
Spusténi + Chcete-li resetovat robota do tovarnino nastaveni, stisknéte a podrzte tlacitko |
Zpét a tlatitko O soutasné po dobu 3 sekund.
Domf(i + Zpét Stis{knéte a po.dritt? tlaﬁw’tk,o Oa tlaéitkg D) §ouéasné pp deILIJ 3 S.e\fUﬂd pro vstup na
stranku O aplikaci v nabidce Nastaveni. Stranka , 0 aplikaci “ zmizi za 5 sekund.
Knoflik + Zpét Chcete-li resetovat kéd PIN, stisknéte a podrzte knoflik a tla¢itko & soucasné po
dobu 3 sekund.
Zastavit Stisknutim tlacitka Zastavit robota zastavite. Kod PIN musi byt zadan na ovladacim
panelu, aby bylo mozné obnovit provoz.

4.2 Pocatecni nastaveni

Dokoncete zakladni nastaveni, nez bude robot pfipraven zacit pracovat.

4.2.1 Nastaveni jazyka a kédu PIN

@ Oteviete vichni kryt robota.

'I
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@ Stisknéte a podrzte tlacitko () na ovlédacim panelu po dobu 2 s, ¢imZ robota zapnete.
Poznamka: Robot se automaticky zapne, kdyz se pfipoji k nabijeci stanici.

Gs

© Vybér preferovaného jazyka
Otacenim knofliku ve sméru hodinovych rucicek jdéte dold a otacenim proti sméru hodinovych rucicek joéte
nahoru a vyberte svij jazyk. Potvrdte stisknutim knofliku.

S

Dansk
Deutsch
Espariol

Francais

O Nastaveni kédu PIN
1. Otocte knoflikem a vyberte ¢islo od 0 do 9.

Otacenim ve smeru hodinovych rucicek cislo zvysite a otacenim proti sméeru hodinovych rucicek ho sniZite.
2. Stisknutim knofliku potvrdte a nastavte dalsi cislici.

3. (Volitelne) Chcete-li upravit pfedchozi ¢islici, otocte Knoflikem proti sméru hodinovych rucicek, dokud cislo
nebude 0, a otocte jej jesté jednou.
Dulezité: Nenastavujte kod PIN na ,0000 “.

Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN Set PIN

Don't set to '0000' Don't set to '0000"

4. Nastaveni kadu PIN dokoncite opetovnym zadanim kodu PIN.
Poznamka: Jakmile je vas kad PIN nastaven, mlzete jej kdykoli aktualizovat pfechodem do nabidky
Nastaveni > Zmeénit kod PIN v aplikaci nebo vybérem moznosti Nastaveni > Zmeénit kod PIN na displeji.
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4.2.2 Pripojeni robota k internetu

Pfed nastavenim sité:

« Ujistéte se, Ze robot i vaSe mobilni zafizeni jsou pfipojeny ke stejne siti Wi-Fi.
« Ujistéte se, ze je vase mobilni zafizeni ve vzdalenosti do 10 m od robota.

= Na svem mobilnim zafizeni povolte funkci Bluetooth.

@ Naskenujte kdd QR pro stazeni aplikace MOVAhome do vaseho mobilniho zafizen.
Aplikaci MOVAhome si také mlzZete stahnout z obchodu App Store nebo Google Play.

Download on the
App Store

A\, Get it on
NEBO P* Google Play

Q, MOVAhome }

@ Oteviete aplikaci MOVAhome, vytvorte Ucet a prihlaste se.

© Pripojte se pomoci jedné z nasledujicich metod:

« Naskenujte kdd QR: Prejdéte do nabidky # Zafizeni a klepnéte na moznost — Naskenuijte pro pfipojeni.
Pro pfipojeni naskenujte QR kod umisteny uvniti vrchniho krytu robota.

« Ru¢ni pridéni: Prejdéte do nabidky # Zafizeni a klepnéte na moznost -+ PFidat. Poté vyberte model svého
robota pro pripojeni.

= Automaticke zjistovani: Robot bude vyhledavat blizka zafizeni. V seznamu zjistenych zafizeni klepnéte na
sveho robota a provedte pripojen.

O rostupujte podle pokynd v aplikaci a dokoncete pripojent k siti Wi-Fi.

Dllezité:

» Pouzijte jednopasmovou sit o frekvenci 2,4 GHz nebo dvoupasmovou sit o frekvencich 2,4/5 GHz.

« Ujistéte se, ze vase sit Wi-Fi nema branu firewall a neni sifrovana. Jinak m@ze nastaveni sité selhat.
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© stisknéte a podrzte knoflik na ovlddacim panelu po dobu 3 sekund. Robot piejde do rezimu parovani
Bluetooth.

@ Postupujte podle pokyn{l v aplikaci pro dokonceni parovan.

4.2.3 Dalsi nastaveni

Odpojit robota

Robot je po Uspésnem sparovani automaticky pfifazen k uctu MOVAhome. Kazde zafizeni lze prifadit pouze

k jednomu uctu. Nelze jej soucasné pfiradit k jinému uctu.

Chcete-li robota sparovat s novym uctem, musite ho nejprve odpojit. Postup odpojenti:

1. Spustte aplikaci MOVAhome. Pfejdéte do nabidky # ZafFizeni.

2. Vyhledejte ndzev svého robota. Pokud méte k Uctu MOVAhome pfipojeno vice robotl, prejedte prstem doleva
nebo doprava, abyste ziskali pfistup na stranku robota, kterého chcete upravit.

3. Vedle nazvu robota klepnéte na moznost 4 .

4. Vlyberte moznost Odstranit.

Dulezité: Jakmile bude robot odpojen, budou véechna uzivatelskd data z robota trvale smazana ze serveru.

Jak sdilet svého robota?
1. Vedle nazvu robota klepnéte na moznost A .
2. Vlyberte moznost Sdileni zafizeni.

Poznamka: Pristup uzivatell k urcitym funkcim mdZete spravovat v nabidce Nastaveni > Sdileni zafizeni.

Jak se odhlasit ze svého tuctu MOVAhome nebo jej odstranit?
1. Pfejdéte do nabidky & Ja > Uéet.

2. Vyberte moznost Odhlasit se nebo Odstranit ucet.

Resetujte svého robota

Po resetovani robota na tovarni nastaveni budou vsechna data na robotu vymazana. Resetujte sveho robota
jednim z nasledujicich zplsob:

= Na ovladacim panelu stisknete a podrzte tlacitka Spusténi a Zpét soucasné po dobu 3 sekund.

» Prejdéte do nabidky Nastaveni a na displeji vyberte moznost Resetovat robota.
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5 Zmapujte svou zahradu

Dulezité: Pfed mapovanim zkontrolujte nasledujici:
« Uroven baterie robota je vy&si nez 50 %.
e Ochranny kryt LIDARU je odstranen.

 Vrchni kryt je zavieny.
= Robot se spravné pripoji k nabijeci stanici.
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5.1 Vytvoreni virtualni hranice
Pfed zahajenim procesu mapovani mejte na pameti nasledujici:
= Béhem procesu mapovani se pohybujte v zoné do 5 m za robotem.
4 N
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= Robot zvladne svahy se sklonem az 45 % (24° ). Pro lepsi vysledky seCeni se vsak doporucuje udrzovat svahy
pracovnich ploch pod 25 % (14°).

4 )

<25% (14°)

- J

» Oblasti uzsi nez 60 cm nastavte jako cesty, aby jimi robot mohl projet. Podrobnosti viz ¢ast 71.3: Nastavit
trasu.

» Pokud je vase trava vyssi nez 4 cm oproti pfilehlému terénu, udrzujte robota alesporn 10 em od okraje. Pokud
je vas travnik v Urovni s prilehlym terénem, mdze robot prekrocit ohrani¢eni, aby dosahl optimalniho secenf
podél okrajd.
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>10cm

>4cm
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- Ujistéte se, ze Uhly otaceni jsou vétsi nez 90° . Uhly mensi nez 90° mohou ztiZit robotu dosazeni Cistého secent.
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Spustit mapovani:
1. Klepnéte na Spustit mapovani pres aplikaci a robot zkontroluje svij stav a provede kalibraci.
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Upozornéni: Automaticky opusti nabijeci stanici, aby proved!| kalibrovani. Budte opatrni.

2. Navedte robota na dalku k okraji travniku a klepnéte na moznost Nastavit vychozi bod, abyste stanovili
vychozi bod hranice.
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3. Zmapujte pracovni oblasti. Jsou podporovany nasledujici dve metody.

= Dalkove ovladejte robota, aby se pohyboval podél obvodu vasi zahrady a zmapoval pracovni oblast.

= Povolte rezim Automatickeé rozpoznani hranic pro zmapovani pracovni oblasti. Robot, ktery vyuziva pokrocily
algoritmus umelé inteligence, dokaze rozpoznat hranice bez nutnosti ru¢niho navadeni.
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Dulezité:

» Rezim Automatické rozpoznani hranic vyzaduje jasné hranice travniku a mel by byt pouZivan za denniho
svétla, aby byla zajisténa spravna viditelnost. Viyvarujte se pouzivani této funkce za Spatného osvétleni nebo
destiveho pocasi.

« Pfi pouzivani rezimu Automatickeé rozpoznani hranic doporucujeme robota nasledovat. Pokud robot nedokaze
presné rozpoznat hranice, mdzete rezim Automatické rozpoznani hranic kdykoli opustit a pfepnout na dalkové
ovladani.

« Ujistéte se, 7e je pfedni kamera robota Cista a nezablokovana.
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4. Kdyz se robot vréti do vzdalenosti T m od vychoziho bodu, mizete klepnout na Uzavfit hranici a nastaveni

hranice dokoncit.

< L 880x 3 ® .
e

5. (Volitelné) Upravte mapu.

Alternativné mlzete prejit do nabidky Stranka zafizeni > & > Upravit, abyste po dokonceni mapovani
upravili mapu.

@ Nastaveni zakazanych zén

Ackoli robot dokaze automaticky vyhybat prekazkam, je stale nutné nastavit oblasti s rizikem padu, jako jsou

bazény a piskovisté, jako zakazane zony. Objekty, které chcete chranit (napfiklad zahon, trampolinu, zeleninovou

zahradku nebo odkryty kofen stromu), nastavte jako zakazane zony.

@ Pridat nebo rozsifit zony

= Vytvoreni dalSich zon
Pokud je vas trévnik oddélen silnicemi nebo madte nékolik izolovanych travnikd, mizZete pokracovat ve vytvareni

pracovnich oblasti.
Pozndmka: Pokud ma vase zahrada kamenné cesty, oznacte je jako samostatné zony. Poté nakreslete

propojovaci trasy, aby se robot mohl pohybovat mezi zonami.
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« Rozsifeni stavajicich zén
Stavajici zénu mizete rozsifit vytvorenim oblasti, kterou chcete zahrnout. Pokud se obé oblasti prekryvaji, budou
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automaticky slouceny.
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© Nastavit trasu

Pro izolovane zony vytvorte trasu, ktera je propoji. Izolovane zony bez trasy budou pro robota nepfistupne.
Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po trase, aniz by sekal travu.

Dulezité: Pokud je vas travnik rozdélen prichody vyssimi nez 4 cm, umistéte predmét se sklonem
odpovidajicim vysce prichodu (napfiklad rampu).

fia

el B 4m

» Postup propojeni dvou izolovanych pracovnich zén
Pro izolovane oblasti vytvorte trasy, ktere je propoji. Jinak k nim robot nebude mit pristup.
Dulezité: Ujistéte se, Ze zatatek a konec cesty jsou v pracovni oblasti.

4 N

» Pfipojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice

Pokud vaSe nabijeci stanice neni v pracovni oblasti, mela by byt vytvofena trasa, ktera ji propoji s pracovni

oblasti.

Dulezité:

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

= Pri vytvareni tras k propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedokujte robota do nabijeci stanice na dalku.
Jinak mlze byt LIDAR zablokovan, coz maze zpUsobit selhani mapovani.

S~

)

c
1



O 0ddéleni a slu¢ovani zén
Rozdelte zonu na mensi zony nebo slucte zony zpet do vetsi.
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6. Klepnete na moznost Dokoncit mapu.

Dulezité:

= Pfi vytvareni hranice nepohybujte robotem ru¢né, protoze by to mohlo zplsobit selhdni mapovan.

» Kdyz zacina mapovani, nedokujte robota na dalku do nabijeci stanice, dokud neni proces mapovani
dokoncen. Jinak mdze byt LIDAR zablokovan, coz mize zplsobit selhdni mapovani.

5.2 Pfidani druhé mapy

Funkce Dudlni mapa je navrzena pro situace, kdy robot nemuze autonomneé prejizdét mezi oddélenymi travniky
nebo kdyz je potfeba vice map.

Mozna budete muset vytvofit druhou mapu, pokud:

« Vase predni a zadni travniky nelze propojit.

» Mezi plochami travniku je vyrazny vyskovy rozdil.

» Mate vice nemovitosti, ale pouze jednoho robota.

» Vase plocha travniku je pfilis velka pro jednu mapu.
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Poznamka: Pokud jsou vase travniky propojené a v ramci kapacity robota, pouZzijte radéji nastaveni
Vicenasobna zona.

Zmapovani druheého travniku:

Zone A Zone B Zone'C

Zone D

Zone E
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1. Pfipravte nabijeci stanici.

« Pokud jste zakoupili druhou nabijeci stanici, nainstalujte ji na druhy travnik.

= Pokud ne, ru¢neé presunte robota a jeho nabijeci stanici tak, aby bylo mozne spustit mapovani druhého
travniku.
2. Prejdete v aplikaci MOVAhome do nabidky Stranka zaﬁ’zenl’> a klepnutim na moznost Pfidat mapu
vytvorte druhou mapu.
3. Po dokonceni druhé mapy mizete mezi mapami pfepinat pfes moznost g > Pouzit.
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Poznamka:

 Po pfepnuti mapy budou pouzity plany a nastaveni secenf aktualni mapy.

« Pro vétsi pohodli si mlzete zakoupit dalsi nabijeci stanici, kterou nainstalujete do druhé mapy. Se samostatnou
nabijeci stanici nainstalovanou na druhé mape staci robota mezi dvéma mapami pfesouvat pouze rucné.

6 Provoz

6.1 Prvni spusténi seceni

Tipy pred secenim:

= Pouzijte rucni sekacku na travu a posekejte ji na vysku nepresahujici 10 cm.

« Odstrante z travniku prekazky veetné necistot, hromddek listi, hracek, dratd a kamend. Kdyz robot sece, ujistéte
se, ze na travniku nejsou zadne deti ani domaci zvifata.

= \lyplite diry na travniku.

= Predvolby seceni nastavte v aplikaci predem (napfiklad ucinnost seceni, vysku seceni a smer seceni).

MUzete zvolit jednu z nasledujicich dvou metod, jak spustit secent.
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a) Spusténi prostrednictvim ovladaciho panelu
1. Otevrete vrchni kryt robota.

3. Otocte knoflikem a vyberte reZzim seceni.

e
All Edc
Mowing || Mowinc

Al Edge
Mowing || Mowing
Press [>| to start all

Press [ to start all

@37

4. Stisknéte tlacitko >l a pro potvrzeni zaviete vrchni kryt robota. Robot opusti nabijeci stanici a zahdji se¢eni po
cele plose.
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b) Spusténi prostfednictvim aplikace
1. Oteviete aplikaci.
2. Vlyberte rezim seceni a klepnutim na Spusténi zahajte seceni.

6.2 Seceni travniku s vyuzitim dualnich map

1. Manualne presunte robota na mapu, kterou chcete sekat.

2. Pred zahdjenim seceni vyberte v aplikaci spravnou mapu.

Poznamka: Po prepnuti mapy budou pouzity plany a nastaveni seceni aktualni mapy.

Jak fesit nizky stav nabiti baterie nebo problémy s nabijenim?

Pokud u ukoll pouze s jednou nabijeci stanici ru¢né nepresunete nabijeci stanici spolu s robotem na druhou
mapu, mlze robot vycerpat baterii a zplisobit poruchu nabijeni, protoze nedokaze najit nabijeci stanici. Chcete-
li tento problém vyresit, postupujte podle ndsledujicich krokd:

1. Rucne fyzicky pfemistéte robota do oblasti, kde se na mapé nachazi nabijeci stanice, aby se dobilo.

2. Po nabitf vratte robota na plvodni mapu. Bude automaticky pokracovat v seceni.

Dulezité: Behem tohoto procesu neménte mapu v aplikaci. To zajistuje, Ze si robot zapamatuje svou posledni
pozici a mize pokracovat tam, kde prestal.

3. Tyto kroky opakujte podle potfeby, dokud nebude posekan cely travnik.
6.3 Pauza

Chcete-li pozastavit aktudlni ukol sec¢eni, mizete stisknout tlacitko Zastavit na robotu nebo v aplikaci klepnout
na moznost Pauza.

Pozndmka: Po stisknuti tlacitka Zastavit nelze robota spustit pfimo prostrednictvim aplikace. Chcete-li
pokracovat v provozu, zadejte na ovlddacim panelu svij kod PIN.

NEBO e s

6.4 Pokracovat

Chcete-li pokracovat v Ukolu, kdyz je robot pozastaven, stisknéte tlacitko | a pro potvrzeni zaviete vrchni

kryt robota. Robot obnovi pfedchozi Ukol seceni. Alternativné mizete seceni obnovit klepnutim na moznost
Pokracovat v aplikaci.

) + v 4 Bm s
5 (Back)
Al Mowing
Paust

- Bazo
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Press (| to start all Robot will operate a O
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6.5 Navrat do nabijeci stanice

Odeslani robota zpét do nabijeci stanice:

1. Stisknéte tlacitko 1 na ovladacim panelu.

2. Potvrdte pozastaveni nebo zruseni aktualniho ukolu.
3. Pro potvrzeni zaviete vrchni kryt robota. Robot se automaticky vrati do nabijeci stanice k dobiti.
Pripadneé mlzete v aplikaci vybrat moznost Spusténi navratu do stanice a poslat robota zpét.

Pause task and return

End task and return

7 Aplikace MOVAhome

Kde muzete prozkoumat vice
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Aplikace MOVAhome je vice nez jen dalkové ovladani. V aplikaci mizete délat mnoho veci: vzdalené provadét
rlznd nastaveni, vyzkouset riizné rezimy seceni a upravovat plany seceni.

7.1 Nastaveni seceni

Funkce

Umisténi
v aplikaci

Popis

Rezimy seceni

Stranka zaftizeni >
Vybér rezimu v levém
hornim rohu

Robot nabizi réizné rezimy seceni. Mezi rezimy mUzete prepinat
prostfednictvim aplikace, vcetné seceni po cele plose, seceni
z0n, seceni okrajl, bodového seceni a manualniho rezimu.

Plan

Stranka zafizeni >
++

Po dokonceni prvniho mapovani robot automaticky vytvori dva
tydenni plany seceni podle velikosti travniku, které jsou ,,Plan
pro jaro/léto “ a,Plan pro podzim/zimu “. Diky funkci Plan
mUzete kazdodenni seceni trdvy zcela sverit robotovi. Robota je
tfeba pouze pravidelnée udrzovat.

Poznamka: Pokud se obavate, ze by vas robot nebo vase
sousedy mohl rusit, kdyz pracuje autonomne v urcitych
hodindch, mlzZete prejit na Nastaveni > Nerusit a nastavit ¢as
funkce Nerusit v aplikaci.

Tvary secenf

Stranka zafizeni >
> Upravit > Tvary

Prizplsobte si trdvnik pfidanim tvard. Definované tvary budou
ve vsech rezimech seceni vynechdny. Mlzete upravit jejich
pozici, velikost nebo je odstranit v nabidce Tvary.

Kotouc€ s nozi
UltraTrim ™

Stranka zafizeni >
:—:- > UltraTrim ™

Kotout s nozi UltraTrim ™ je navrzen tak, aby se pfi dosazeni
okrajd trédvniku posunul na stranu, ¢imz zajistuje cistsiho seceni.
Poznamka: Dalsi predvolby sec¢eni mdzete nakonfigurovat
pomoci moznosti :—E . Pouzijte moznosti Obecny rezim

k pouZziti nastaveni ve vsech zonach seceni, nebo pfepnéte na
Vlastni rezim, abyste definovali individualni preference seceni
pro kazdou zénu.
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7.2 Ochrana proti povétrnostnim vlivim

Pokud mate obavy, Ze nepfiznivé povétrnostni podminky mohou ovlivnit sekani, mdzete v aplikaci v ¢asti

stranka zafizeni > : povolit nsledujici funkce ochrany proti povétrnostnim vliviim.

Funkce

Popis

Ochrana proti desti

Kdyz je tato funkce povolena, robot pfi desti automaticky pozastavi seceni a vrati se
do nabijeci stanice. Cas ochrany proti desti m{izete nastavit v aplikaci.

Poznamka: Seceni mokré travy mize poskodit vas travnik. Doporucujeme prodlouzit
dobu ochrany, aby trava mohla pred dalsim secenim oschnout.

Ochrana proti
mrazu

Secenf pfi teplotdch pod 6 © € mUze zplsobit trvalé poskozeni trévniku.

Z bezpecnostnich diivod( se baterie nebude nabijet.

Pro ochranu vasi zahrady a robota mizete aktivovat funkci Ochrana proti mrazu. Po
povoleni se robot automaticky pozastavi a vrati se na nabijeci stanici, kdyz teplota
klesne pod 6 ° C, a opet obnovi seceni, jakmile teplota vzroste nad 11 ° C.

7.3 Ochrana proti kradezi a bezpec¢nost

Tato ¢ast se zabyva ochranou proti krddezi a bezpe¢nostnimi funkcemi robota, veetné alarm( pfi zvednuti nebo
odtazeni mimo mapu, sledovani polohy v realném case, upozornéni na pfitomnost cloveka a detske pojistky,
ktera zabrafiuje nechténému spusténi.

Pro aktivaci funkci ochrany proti kradeZi a bezpecnosti prejdete v aplikaci do nabidky Strdnka zafizeni >

Funkce

Popis

Upozorneni pfi
zvednuti

Po aktivaci této funkce se pfi zvednuti robota ckamzité spusti alarm a robot se
zamkne. Chcete-li obnovit provoz, nejprve na robotovi zadejte kod PIN.

Upozorneni pri
opusténi mapy

Po povoleni této funkce bude robot uzamcen a alarm se okam?zité spusti, pokud se
nachazi mimo mapu.

Poloha v realnéem
Case

Pokud je tato funkce povolena, miZete zobrazit aktualni polohu robota v Mapach
Google.

Upozornéni na
detekci pfitomnosti
osoby

Po zapnuti vas robot upozorni pfi zjisténi pfitomnosti ¢loveka.

Détska pojistka

Pokud je funkce povolena, robot se zamkne, pokud béhem 5 minut pfi otevienem
krytu neprobéhne zadna operace. Povolte tuto funkci, pokud mate obavy, Ze by
s robotem mohly manipulovat déti.

Pozndmka: Funkce Upozornéni pfi opusténi mapy a Poloha v realnem ¢ase jsou k dispozici pouze v pfipade,
ze je aktivovana propojovaci sluzba.
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7.4 Funkce TrueGuard

Tento robot vam umoznuje sledovat vasi zahradu pomoci videa v realném Case a hlidkovat na vybranych
mistech prostfednictvim aplikace.

Funkce Popis

Video v redlném Klepnutim na moZnostol zobrazite zivy videozaznam z predni kamery robota, coz
Case vam umozni sledovat vasi zahradu kdykoli a kdekoli.

Kdyz je robot v pohotovostnim rezimu, mlzete jej pomoci aplikace poslat na hlidku
Hlidka do konkrétnich hranic nebo mist ve vasi zahradé. Chcete-li ziskat pfistup k této funkdi,
prejdéte do nabidky > Hlidka.

7.5 Nabijeni

Nastaveni nabfjeni mdzete v aplikaci upravit v nabidce Stranka zatizeni > E > Nabijeni.

7.5.1 Vlastni obdobi nabijeni

Funkce Vlastni obdobi nabijeni vam umoznuje prizplisobit dobu nabijeni robota na konkrétni hodiny. Po
povoleni se robot sam nabije na bezpecnou Uroven baterie, kdyZ je Urover baterie nizka a nejsou zadné ukoly
seceni, a Uplné nabiti dokonci pouze béhem urceného obdobi nabijeni.

7.5.2 Kontrola urovné baterie

« Uroven baterie pro automatické dobiti: Nastavte Urovné nabiti baterie, pfi kterych se robot automaticky
vrati do nabijeci stanice.

« Uroven baterie pro pokragovani ukoll: Nastavte Urovné baterie, pfi kterych robot automaticky obnovi
nedokoncené secen.

Poznamka: Vyvojovy tym MOVA bude pribézné provadét OTA (bezdratove) aktualizace a Udrzbu firmwaru

a aplikace. Zkontrolujte oznameni o aktualizacich nebo povolte funkci Automaticka aktualizace, abyste

udrzeli firmware a aplikaci aktualni a mohli vyuzivat dalsi funkce.

8 Udrzba

Pro lepsi vykon a Zivotnost robota jej pravidelné cCistéte a vymenujte opotifebované dily podle nize uvedené
frekvence:

Soucast Frekvence vymeény
Noze Kazdych 6-8 tydn{ nebo dfive
Cistici kartac Kazdych 12 mésicl nebo dfive
Poznamka:

« Zbyvajici ¢as pro Cepele a Cistici kartacek mlzete zkontrolovat v aplikaci v nabidce Stranka zafizeni >
> Spotfebni material a udrzba. Po vyméné jakychkoli spotfebnich dill podle vyzvy prejdéte na stranku
s podrobnostmi o spotfebnim materialu a klepnéte na moznost Vymeénil/a jsem to, tim se casovac resetuje.
« Pokud mate na zahradé vyhrazend mista pro bézné ¢isténi a Gdrzbu robota, mzete mista Gdrzby nastavit na
mapé v nabidce Stranka zafizeni > > Pfejit na misto udrzby > Upravit bod. Jakmile jsou nastavena mista
udrzby, mlzete jednoduse klepnout na Spustit a nasmérovat robota na ur¢end mista pro snadnou Gdrzbu.
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8.1 Cisténi

Robota pravidelné cistéte, aby se zabranilo hromadeni travy a necistot, které by mohly ucpat kotouc s nozi

a hnaci kola, coz by mohlo ovlivnit jeho vykon pfi seceni, dokovani a pohybu. Doporucujeme pouzivat cistici
sadu, kterd je k dispozici v mistnich obchodech nebo online.

/\ Varovani: Pfed cisténim, vypnéte robota a odpojte nabijeci stanici.

Upozornéni: Pfed otocenim robota vzhiru nohama se ujistéte, Ze je na LIDARU nasazen ochranny kryt LIDAR,
aby nedoslo k poskozeni LIDARu.

« Kryt, podvozek a kotouc s nozi:

1. Vypnéte robota. 2. Zakryjte LIDAR jeho ochrannym krytem.

/\ Varovani: Pfi ¢igténi podvozku se nedotykejte nozd. PFi ¢idténi noste rukavice.
Upozornéni: Nepouzivejte k cisténi vysokotlaky Cistic. K ¢isteni nepouzivejte Cistici prostredky.

5. K opatrnemu cisteni senzoru LIDARu pouzivejte hadfik nepoustejici viakna.
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» Nabijeci kontakty a predni kamera:
K otfeni nabijecich kontakt( na robotu i na nabfjeci stanici a také k ocisténi predni kamery pouzivejte Cisty

hadfik. Po ocisteni udrzujte nabijeci kontakty a predni kameru suché.

= Hnaci kola:
Pouzit kartac k odstranéni blata z kol, aby byla zajisténa dobra pfilnavost.

0
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8.2 Vyména komponentt

« Vyména nozl

Pro zachovani ostrosti noz{ je pravidelné vymeénujte. Noze doporucujeme vymenit kazdych 6-8 tydnti nebo
drive. Pouzivejte pouze originalni noze MOVA.

/\ VAROVANI: \lypnéte robota. Pred wmeénou noz{l si nasadte ochranné rukavice.

Poznamka: Vymente vsechny tfi noze soucasné, aby byl zajisten vyvazeny sekaci system.

1. Vypnéte robota. 2. Zakryjte LIDAR jeho ochrannym krytem.
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3. Polozte robota na mekky povrch a otocte ho 4. Povolte Srouby pomoci kfizoveho sroubovaku.
vzhiru nohama.

5. Odstrante tfi noze a srouby. 6. Zarovnejte nove noze s otvory na kotouci s nozi,
poté je upevnéte pomoci sroub.

= Vymeéna cisticiho kartace

Kdyz se cistici kartac senzoru LiDAR opotfebuje, jeho stetiny se mohou roztfepit nebo zhorsit, coz snizi G¢innost
¢isteni. Pravidelné vymenujte cisticl kartac, aby byl zachovan dobry vysledek ¢isténi. Cistici kartac doporucujeme
vymenit kazdych 12 mésicd nebo dfive.
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9 Baterie

Pro dlouhodobé skladovani nabijte robota kazdych 6 mésicl, aby byla baterie chrdnéna. Poskozenf baterie
zpUsobené nadmérnym vybitim neni kryto omezenou zarukou. Baterii nenabijejte pfi okolni teploté nad 40 ° C
nebo pod 10 ° C. Dlouhodoba skladovaci teplota baterie by méla byt mezi — 10 a 35 ° C. Pro minimalizaci
poskozeni je doporucena skladovaci teplota baterie mezi 0 a 25 ° C.

Pozndmka: Zivotnost baterie robota zavisi na frekvenci pouzivani a poctu hodin provozu. Pokud je baterie
poskozena nebo ji nelze nabit, nevyhazujte zastaralou nebo vadnou baterii libovolné. Dodrzujte mistni predpisy
o recyklaci.

Rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie:

Kdyz je aktivovan rezim nabijeni s nizkou spotifebou energie, budou deaktivovany funkce nesouvisejici

s nabijenim (displej a sit budou vypnuty).

« Chcete-li povolit rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie, stisknéte a podrzte soucasné tlacitko Pl a tlacitko
O a zéroven 5krét rychle stisknéte tlacitko & . Uslysite hlasovou vyzvu: Rezim nabijeni s nizkou spotfebou
energie je zapnuty.

= Chcete-li deaktivovat rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie, restartujte robota nebo 5krat rychle stisknéte
tlacitko (hy.

10 Skladovani v zimeé

= Robot

1. Pfed vypnutim robota baterii plné nabijte.

2. Pred uskladnénim robota na zimu jej dikladné vycistéte.

3. Nasadte ochranny kryt LiDAR.

4. Robota uskladnéte uvnitf na suchém miste pfi teploté nad 0° C.

» Nabijeci stanice

Nabijeci stanici odpojte a uskladnéte ji na suchém a chladném misté, mimo pfime slunecni zareni.
Pozndmka: Po skladovaniv zimé znovu nainstalujte nabijeci stanici a umistéte do ni robota k nabijeni. Pokud
nabijeci stanici znovu nainstalujete na jiné misto, robot automaticky aktualizuje polohu stanice, jakmile
se nabije a opusti stanici. Pokud dojde k chybam polohovani kvili zdsadnim zmeéndm ve vasi zahrade,
doporucujeme oblast znovu namapovat.

11 Pfeprava

Pri pfeprave na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, Ze je robot vypnuty. Doporucujeme pouzit originalni obal.
Nasadte ochranny kryt LiDAR.

/\ Varovani:

= Pfed prepravou robota jej vypnéte.

» Zvednéte robota za zadni rukojet, kotouc s noZi drzte dal od téla.
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12 ReSeni problémi

Problém

Pricina

Reseni

Robot neni pfipojen
k aplikaci.

1. Robot neni v dosahu

signalu Wi-Fi ani Bluetooth.

2. Robot je vypnuty nebo se
restartuje.

1. Zkontrolujte, zda robot dokoncil proces zapnuti.

2. Zkontrolujte, zda smérovac funguje spravne.

3. Priblizte se k robotu, aby bylo mozné navazat
pfipojeni pres Bluetooth.

Robot byl zvednut.

Kolo nenf na zemi.

—

. Vratte robota zpét na rovny povrch.
Na robotovi zadejte kad PIN a potvrdte ho.
. Robot nemUize prekrocit prekazky vyssi nez
4 cm. Udrzujte v pracovni oblasti rovny povrch.

w

Robot se naklonil.

Robot se nakloni o vice nez
37°.

—

. Vratte robota zpét na rovny povrch.

Na robotovi zadejte kad PIN a potvrdte ho.

. Robot nemUize stoupat po svazich vétsich nez
45 % (24°).

w

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze se
dostat ven.

—

. Odstrante okolni prekazky a poté to zkuste
ZNovu.

2. Rucne presunte robota na rovne a oteviene
misto uvniti mapy a zkuste ulohu spustit znovu.
Pokud se problem stale vyskytuje, zkuste to
znovu pote, co bude robot v nabijeci stanici.

. Zkontrolujte, zda se v zemi nenachazeji diry.
Pred seCenim diry zaplnte, aby robot neuvizl.

. Zkontrolujte, zda neni okolni trava vyssi
nez 10 cm. Vysku vyhybani se prekazkam
mdzete upravit nebo pouzit rucni sekacku
k pfedchozimu posekani travniku, aby se
zabranilo uviznuti robota.

5. Pokud robot na tomto misté ¢asto uvizne,

mdzete jej nastavit jako zakdzanou zonu.

w

~

Chyba levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se nemdze otacet nebo
ma motor kola probléem.

—

. VycCistéte zadni kola a pote to zkuste znovu.

Pokud se vam tato chyba bude nadale

zobrazovat, zkuste robota restartovat.

. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

N

w

Kotouc s nozi se
nemU(ze otacet.

Kotouc¢ s nozi se nemUze
normalné otacet nebo
je problém se sekacim
motorem.

—

. Vytistéte kotouc¢ s nozi a poté to zkuste znovu.

Zkontrolujte, zda neni okolnf trava vyssi

nez 10 cm. Mlzete pouzit ru¢ni sekacku

k pfedchozimu posekani travniku, aby se

kotouc s nozi nezablokoval vysokou travou.

3. Zkontrolujte, zda se pod kotoucem s noZi
nenachazi voda. Pokud ano, pfesunte robota
na suché misto a poté to zkuste znovu.

4. Pokud se vam tato chyba bude naddle
zobrazovat, zkuste robota restartovat.

5. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

N

Kotouc s nozi se
nepohybuje nahoru ani
dold.

Kotouc s nozi se nepohybuje
nahoru ani dold.

—

. Vycistéte kotouc s nozi a pote to zkuste znovu.
Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.

3. Pokud problem pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

N
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Problém

Reseni

Kotouc s nozi se
nemdze pohybovat do
strany.

Kotou¢ s nozi se nemdze
pohybovat do strany.

1. VyCistéte sekaci systém a odstrante veskeré
necistoty nebo cizi predméty.

2. Pokud se vam tato chyba stale zobrazuje,

mUzete nejprve deaktivovat funkci UltraTrim ™.

Pokud probléem pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

w

Chyba narazniku.

Snimac predniho narazniku
je neustale aktivovan.

1. Zkontrolujte, zda neni robot nekde zaseknuty.
2.Jemné poklepejte na naraznik a ujistete se, ze
se odrazi zpét.
. Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.
4. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

[V9)

Chyba nabijent.

Robot se pripoji k nabijeci
stanici, ale nabijeci proud
nebo napéti ma problém.

1. Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice spravne
pfipojena k napajeni.
2. Zkontrolujte, zda jsou nabijeci kontakty na
robotu a na nabijeci stanici Ciste.
. Po dokonceni kontroly zkuste robota znovu
pfipojit k nabijeci stanici.
4. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

w

Teplota baterie je prilis
vysoka.

Teplota baterie je =60 ° C.

—

. Robota pouzivejte pouze v prostredi s teplotou
nizsi nez 40 °C . MUzete pockat, az se teplota
baterie automaticky snizi.

2. Robota mdzete vypnout a po chvili jej znovu
spustit.

. Pokud problem pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

w

Teplota baterie je
vysoka.

Teplota baterie je > 40 °C .

—

. Nabijeni mize selhat, kdyz je teplota baterie
nad 40°C.

2. Robota pouZivejte pouze v prostredi s teplotou

nizsinez 40 °C.

Teplota baterie je nizka.

Teplota baterieje<6° C.

—

. Nabijeni mize selhat, pokud je teplota baterie
pod 6°C.

2. Robota pouzivejte pouze v prostredi s teplotou

nad6°C.

LIDAR je zablokovan.

LIDAR je zablokovan
(napfiklad neni odstranen
ochranny kryt LIDAR).

—

. Odstrante ochranny kryt LIDAR a poté to zkuste
Znovu.

Pokud je LIDAR na horni strané robota velmi
znecisteny, ocistéte jej hadrikem nepoustéjicim
vlakna a pote to zkuste znovu.

N

Porucha LiDARu.

LIDAR je velmi znecisteny

nebo doslo k chybé snimace.

Y

. Zkontrolujte, zda nenf LiIDAR znecisteny.
V pfipadé potreby jej vyCistéte a poteé to zkuste
ZNovu.
2. Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.
Pokud probléem pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

w

LIDAR je Spinavy.

LIDAR je Spinavy.

Otrete LIDAR snimac na horni ¢asti robota Cistym
hadfikem. Po cisteni udrzujte LIDAR v suchu.
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Problém

Reseni

Teplota LiDARu je
vysoka.

Teplota LIDARU je vysoka.
LIDAR se brzy zastavi.

. Robot se automaticky pokusi vratit do nabijeci
stanice, aby se ochladil.

. Zajistéte, aby robot pracoval pfi okolni teploté
nizsinez 40°C .

. Umistéte robota na zastinéne, chladné a dobre
vetrane misto. Alarm se zastavi, kdyz teplota
klesne na normalni rozsah.

. Robot automaticky obnovi provoz, jakmile
alarm prestane.

. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

Teplota LiDARu je prilis
vysoka.

Teplota LiDARu je prilis
vysoka. LIDAR se zastavil.

—

. LIDAR je vypnuty kv(li vysokym teplotdm.

. Zajistéte, aby robot pracoval pfi okolni teplote
nizsinez 40°C.

. Umistéte robota na zastinéne, chladné a dobre
vétrane misto. Alarm se zastavi, kdyz teplota
klesne na normalni rozsah.

. Pokud probléem pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

Robot se ztratil.

Ztrata polohovani.

—

. Zkontrolujte, zda nenf LIDAR na horni ¢asti
robota znecistény. Necistoty zhorsi polohovani.

. Rucné presunte robota na oteviené misto uvnitf
mapy a zkuste Ulohu spustit znovu.

. Pokud se polohovani necbnovi, ovladejte
robota na dalku pres aplikaci zpét k nabijeci
stanici a poté spustte Ukol seceni.

Chyba snimace.

Chyba snimace.

—

. Restartujte robota a zkuste to znovu.
Pokud problem pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

Robot se nachazi
v zakdzane zoné.

Robot se nachazi v zakazane
zone.

—

.Manualné presunte robota ze zakazane zony
a poté to zkuste znovu.

. Ovladejte robota na dalku prostfednictvim
aplikace, aby se prfesunul ze zakazané zony,
a poté to zkuste znovu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

—

. Pfesunite robota ru¢ne do mapy a zkuste to
ZNovu.

. Ovladejte robota na dalku zpét do mapy
pomoci aplikace a poté to zkuste znovu.

Nouzove zastaveni je
aktivavano.

Tlacitko zastaveni na robotu
je stisknuto.

Na robotovi zadejte kod PIN a potvrdte ho.

Vybita baterie. Robot se
brzy vypne.

Uroveri baterie je < 10 %.

Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se

n

abijel.

Robot je mimo mapu.
Riziko odcizeni.

Robot je mimo mapu.

1. Na robotovi zadejte kad PIN a potvrdte ho.

2

.V aplikaci mizete v Nastaveni deaktivovat
Upozorneéni pfi opusteni mapy.
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Problém

Pfic¢ina

Reseni

Nepodafilo se vratit do
nabijeci stanice.

Robot nem{zZe pfi ndvratu
najit nabfjeci stanici.

1. Zkontrolujte, zda v ceste robota nejsou zadne
prekazky. Odstrante prekazky a zkuste to znovu.

2. Dalkoveé ovladejte robota zpet do nabijeci stanice
prostfednictvim aplikace.

Nepodarilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci stanici,
ale nepodafi se mu pfipojit.

1. Zkontrolujte, zda nejsou reflexni folie na stanici
Spinave nebo zablokovane.

2. Zkontrolujte, zda se pred stanici nenachazeji
prekazky.

3. Zkontrolujte, zda nebyla stanice pfesunuta.

4. Zkontrolujte, zda neni zakladni deska pokryta
silnym blatem.

5. Zkontrolujte, zda nenf stanice na svahu.

6. Zkontrolujte, zda ma stanice napajeni.

7. Pomozte robotovi dokovat do nabijeci stanice
pomoci dalkového ovladace nebo rucne.

Polohovani selhalo.

Polohovani selze, kdyz se
robot pokusi o spusténi
Ukolu seceni.

1. LIDAR m(iZe byt zablokovan. Ru¢né presunte
robota na rovneé a oteviené misto uvnitr mapy
a zkuste Ulohu spustit znovu.

2. Pokud se vam tato chyba stale zobrazuje, zkuste
to znovu pote, co bude robot v nabijeci stanici.

Nedostatecny prostor
pro otaceni pred stanici.

Nedostatecny prostor pro
otaceni pred stanici.

—

. Pokud je stanice umisténa na okraji mapy
nebo v ni, zajistéte, aby mezi predni casti
zakladni desky stanice a hranici mapy bylo
alespon 1 mvolneho prostoru; jinak robot
nemusi byt schopen zatocit.

2. Pfemistéte stanici nebo v nabidce Uprava

mapy zmente mapu.

Trasa je zablokovana.

Trasa je zablokovana.

1. Zkontrolujte, zda na trase neni nastavena
zakazand zona.

2. Zkontrolujte, zda v ceste robota nejsou zadne
prekazky.

3. Pokud robot stale nemUize projet, odstrante trasu
v nabidce Uprava mapy a nastavte novou.

Predni kamera je
Spinava.

Predni kamera je Spinava.

Otrete predni kameru Cistym hadfikem.

Doslo k problému
s pfedni kamerou.

Doslo k problému s predni
kamerou.

1. Otfete predni kameru cistym hadfikem.

2. Zkuste robota restartovat.

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

Predni kamera je
zablokovana.

Predni kamera je
zablokovana.

Otfete predni kameru cistym hadfikem.

Béhem automatického
mapovani dochazi

k chybé detekce
hranice.

Béhem automatického
mapovani dochazi k chybé
detekce hranice.

1. Zajistéte, aby byly vhodné svételné podminky,
ani prilis jasno, ani pfilis temno.

2. Ujistete se, Ze je pocasi jasne; vyhnéte se mlze
nebo desti.

3. Ujistéte se, ze predni kamera je Cista
a nezablokovana.

4. Zajistete, aby byl povrch rovny, protoze
nerovnosti mohou ovlivnit detekci.

5. Pokud detekce hranice stale selhava, prepnéte
pro mapovani do rezimu dalkového ovladani.
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13 Specifikace

Nazev wirobku LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra LIDAX Ultra
4 800 1000 1200 1600 2000
Znacka MOVA
Zakladni 00 MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
informace
Rozmery 666 MM x 444 mm x 273 mm
Hmotnost (veetné
baterie) 13,7kg 13,7kg 13,8kg 13,8 kg 13,8kg
Doporucena pracovni 5 5 M 2 2
kapacita 800 m 1000 m 1200 m 1600 m 2000 m
Standardnf
secent 800 m?/den 800 m?/den | 1000 m?/den 1200 m?/den 1200 m?/den
1
acinnost [1] Efektivni
Seceni
1200 m?/den | 1200 m?/den | 1400 m?/den | 1600 m?/den 1600 m?/den
Vyska secent 3-10cm
Sirka seceni 20cm
Doba nabijeni [2] 60 min 60 min | 65 min | 65 min 65 min
Uroven akustického
vykonu LWA 57 dB(A)
Nejistoty akustickeho
. vykonu KWA 3 dB(A)
Emise hluku U  Kootickah
roveri akustického
tlaku LpA 49.dB(A)
Nejistoty akustickeho
tlaku KpA 3 dB(A)
. 0-50°C
Provozniteplota Doporuceno: 10-35° C
Teplota dlouhodobého -10-35°C
.| skladovant Doporuceno: 0-25° C
Pracovni
stav
Robot: IPX6
Klasifikace IP Nabijeci stanice: IPX4
Napajeni: IP67
Maxwmamv\ sk,lon pro 45% (24°)
oblast secenf
Frekvencni rozsah .
2400,0 az 2483,5 MHz
Bluetooth
802.11b: 16 + 2 dBm (pfi 11 Mb/s)
’ 802.11g: 14+ 2 dBm (pfi 54 Mb/s)
Max. RF vykon 802.11n: 13 = 2 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Sit Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5 MHz)
Pfipojeni
Zahrnuto Zahrnuto
v . . . . (zdarmana (zdarma po
Propojovaci modul Nenizahrnuto | Nenfzahrnuto | Nenizahrnuto jeden rok od dobu 3 let od
aktivace) aktivace)
Propoiovaci sluzba LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
Po) LTE-TDD: B38/40/41
GNSS ¥ GPS/GLONASS/BDS/Galileo
S —
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Hnaci motor Typ motoru Bezkartacovy motor

Sekaci motor Rychlost 2500 /min

Model baterie MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Typ baterie Lithium-iontova baterie

Baterie (robot) | 1\« apacita | 4000 mAn | 4000 mAh | 5000 mAN | 5000 mAR | 5000 mAR
Jmenvo,v'te 18V DC
napét
Model nabijetky MPAM20 / MPAM20(C)
Vstupni napétf 100 az 240V AC

Napajeni
\lystupni napeti 20V DC
Vystupni proud 3A
" P
odgl nabijeci MCM20

stanice
Vstupni napétf 20V DC

Nabijeci stanice Vystupni napétf 20V DC
Vstupni proud 3A
Vystupni proud 3A
Nahradni noze 5

Pislusenstvi | @ drzaky

Model noze MBKM10

[1] Na zakladé testovani laboratofi MOVA.

[2] Doba nabijeni oznacuje ¢as potfebny k dosazeni 85 % kapacity pro obnoveni seceni, kdyz se robot
automaticky vrati do nabijeci stanice kvdli nizké Urovni baterie.

[3] Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

[4] Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

Poznamka: Specifikace se mohou menit, protoze nas vyrobek neustale vylepsujeme. Nejnovejsi informace
naleznete na nasem webu na adrese https://www.mova.tech.
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Zaruka

1. Spolec¢nost MOVA odpovida spotfebiteli za jakykoli nedostatek shody v materialu
nebo zpracovani, ktery pfi nakupu nebyl zjistitelny.

2. Zarucni doba: 3 roky, pocinaje dnem, kdy byl vyrobek prodan spotrebiteli nebo
dorucen spotfebiteli (podle toho, co nastane pozdéji). Pokud na uzemi, kde se
spotrebitel nachdazi, plati odlisné predpisy, maji pfednost mistni pfedpisy.

3. Zaruka se nevztahuje na nasledujici pfipady:

a) Problémy zplsobené nedbalosti, pouzivanim nebo instalaci, které nejsou

v souladu s pokyny poskytnutymi spolec¢nosti MOVA.

b) Zasahy do vyrobku a/nebo jeho UGpravy ze strany subjektl nebo jednotlivcd, ktefi
k tomu nejsou vyslovné opravnéni spolecnosti MOVA.

c) Poskozeni zplsobené nahodnymi pfitinami a/nebo nedbalosti ze strany
spotfebitele, zejména pokud se jedna o vnéjsi soucasti.

d) Soucasti podléhajici opotfebeni, které nemaiji vyrobni vady.

e) Neni predlozen platny doklad o koupi (U¢tenka, faktura nebo jiny), ktery by
potvrzoval datum zakoupeni vyrobku.

f) Model a/nebo ¢isla vyrobku na dokladu o koupi nejsou v souladu s modelem a/
nebo Cisly uvedenymi na vyrobku.

4. Dalsi informace o zaruce naleznete na oficialnich webovych strankach

spolecnosti MOVA: https://www.mova.tech.

'I

c
1



MOVA



