


1 Bezpecnostni pokyny

1. 1 Obecné bezpecnostni pokyny

* Pfed pouzitim vyrobku si peclivé pfectéte a pochopte uzivatelsky manual.

S vyrobkem pouzivejte pouze zafizeni doporucené spole¢nosti MOV A. Jakékoli jiné pouziti je nespravné.

Nedovolte détem, aby se zdrzovaly v blizkosti stroje nebo si s nim hraly, kdyz je v provozu.

Vyrobek nepouzivejte v mistech, kde si lidé nejsou védomi jeho pfitomnosti.

Pfi ruénim ovladani produktu pomoci aplikace MOV Ahome neb¢hejte. Vzdy chod’te, davejte pozor na své kroky
na svazich a neustale udrzujte rovnovahu.

Vyhnéte se pouzivani produktu, pokud se v pracovnim prostoru nachazeji lidé, zejména déti nebo zvitata.

Nepouzivejte stroj a jeho pfislusenstvi za nepfiznivych povétrnostnich podminek, zejména pokud hrozi
nebezpeci uderu blesku.

Pfi pouzivani vyrobku na vefejnych prostranstvich umistéte kolem pracovniho prostoru vystrazné cedule
s nasledujicim textem:

,,Varovani! Automaticka sekacka na travu! Drzte se dal od stroje! Dohlizejte na déti!*

Pti praci s vyrobkem noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

Aby nedoslo k poskozeni vyrobku a k nehodam s ti¢asti vozidel a osob, nezfizujte pracovni prostory ani pfepravni
trasy pres veiejné komunikace.

Nedotykejte se pohyblivych nebezpecnych ¢asti, jako je fezaci kotoué, dokud se tiplné nezastavi.

V pfipad¢ zranéni nebo nehody vyhledejte 1ékatskou pomoc.

Pred odstranénim ucpani, provadénim udrzby nebo kontrolou zafizeni pfepnéte zafizeni do polohy OFF.
Pokud zafizeni abnormaln¢ vibruje, pfed opétovnym spusténim zkontrolujte, zda neni poskozené.
Zatizeni nepouzivejte, pokud jsou nékteré jeho ¢asti poskozené.

Neinstalujte hlavni kabel v mistech, kde by jej vyrobek mohl pfefiznout. Pfi instalaci kabelu postupujte
podle pfilozenych pokynt.

K nabijeni vyrobku pouzivejte pouze nabijeci stanici dodanou v baleni. Nespravné pouziti miize vést k urazu
elektrickym proudem, pfehrati nebo tiniku ziravé kapaliny z baterie. V pfipadé uniku elektrolytu misto oplachnéte
vodou nebo neutraliza¢nim prostfedkem a vyhledejte 1ékafskou pomoc, pokud se zirava kapalina dostane

do kontaktu s o¢ima.

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

Pouzivejte vyhradné originalni baterie doporucené spolecnosti MOVA. Pii pouziti jinych nez

pouzivanim neoriginalnich baterii. NepouZzivejte nenabijeci baterie.

Udrzujte napéjeci a/nebo prodluzovaci kabely mimo pracovni prostor, abyste zabranili jejich poskozeni, které
by mohlo vést ke kontaktu s ¢astmi pod napétim.

Obréazky pouzité v tomto dokumentu slouzi pouze jako orientaéni. Rid’te se prosim skuteénym vzhledem vyrobk.

Nikdy nedovolte, aby stroj pouzivaly déti, osoby se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi,
osoby bez dostateénych zkusSenosti a znalosti nebo osoby, které nejsou seznameny s t€émito pokyny. Mistni piedpisy
mohou omezovat vék obsluhy.

Nepfipojujte ani se nedotykejte poskozeného kabelu, dokud neni odpojen od elektrické zasuvky.

Pokud dojde k poskozeni béhem provozu, odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotiebovany nebo poskozeny kabel zvysuje
riziko Urazu elektrickym proudem a mél by byt vymeénén servisnim technikem.

Na vyrobek netlacte silou ani rychle, mohlo by dojit k jeho poskozeni.

Aby byla dodrzena pozadovana vzdalenost od lidského téla, je tieba zachovat vzdalenost 35 cm mezi
zafizenim a osobou.

* UPOZORNENT: K dobijeni baterie pouzivejte vyhradné odnimatelny napajeci adaptér dodany se zatizenim.



1. 2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci
* Nainstalujte nabijeci stanici na misto, kde o ni nikdo nezakopne.

* Nainstalujte nabijeci stanici na mista, kde nehrozi riziko stojaté vody.

* Nainstalujte nabijeci stanici, v€éetné veskerého pfisluSenstvi, ve vzdalenosti nejméné 60 cm
(23,6") od jakéhokoli hoflavého materialu. Porucha nebo piehfati nabijeci stanice
a napajeciho zdroje muze predstavovat nebezpeci pozaru.

1. 3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

Drzte ruce a nohy mimo dosah rotujicich nozt. Kdyz je vyrobek zapnuty, nedavejte ruce ani nohy
do jeho blizkosti nebo pod né;.

Produkt nezvedejte ani s nim nepohybujte, kdyz je zapnuty.

Zaparkujte robota v nabijeci stanici nebo jej vypnéte, pokud se v pracovni oblasti nachazeji lidé,
zejména déti nebo zvitata.

Ujistéte se, ze na travniku nejsou zadné pfedméty, jako jsou kameny, vétve, nafadi nebo hracky.
V opacném piipad¢ by mohlo dojit k poskozeni nozi pii kontaktu s pfedmétem.

Nepokladejte pfedméty na produkt ani na nabijeci stanici.

Vyrobek nepouzivejte, pokud tlac¢itko STOP nefunguje.

Zabrante kolizim mezi vyrobkem a lidmi nebo zvifaty. Pokud se osoba nebo zvife dostane
do drahy pohybu vyrobku, okamzité jej zastavte.

Vzdy pfepnéte vyrobek do polohy OFF, kdyz neni v provozu.

Vyrobek nepouzivejte soucasné s vyskakovacim zavlazovacem. Vyuzijte funkci planovani,
abyste zajistili, ze se vyrobek a vyskakovaci zavlazovac nespusti ve stejnou dobu.

Vyhnéte se umisténi pfipojovaciho kanalu v mistech, kde jsou nainstalovany vyskakovaci
zavlazovace.

Produkt nepouzivejte v pfipadé, ze se v pracovni oblasti nachazi stojata voda, naptiklad pfi silném
desti nebo pfi hromadéni vody.

1. 4 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu
* Pfi provadéni udrzby pfepnéte vyrobek do polohy OFF.
* Po umyti se ujistéte, ze je vyrobek polozen na zemi v normalni poloze, nikoli vzhiiru nohama.

* Pii ¢isténi skiin¢ vyrobek neobracujte. Pokud jej pfesto pro ucely ¢isténi obratite, nezapomeite
jej poté vratit do spravné polohy. Opatfeni je nezbytné, aby se zabranilo vniknuti vody do motoru
a moznému naru$eni jeho normélniho provozu.

» Pfed ¢iSténim nebo udrzbou nabijeci stanice odpojte zastr¢ku od nabijeci stanice nebo aktivujte
bezpecénostni zatizeni.

* K cisténi vyrobku nepouzivejte vysokotlaky Cisti¢ ani rozpoustédla.
1. 5 Bezpecnost baterie

Lithium-iontové baterie mohou explodovat nebo zpiisobit pozar, pokud dojde k jejich rozebrani, zkratu,
vystaveni vodé€, ohni nebo vysokym teplotam. Zachazejte s nimi opatrné, baterii nerozebirejte
ani neotvirejte a vyhnéte se jakémukoli elektrickému ¢i mechanickému poskozeni. Skladujte je mimo dosah
ptimého slune¢niho zafeni.
* Pouzivejte pouze nabijecku a napajeci zdroj dodané vyrobcem. Pouziti nevhodného
Nabijecka a napajeci zdroj mohou zpisobit Uraz elektrickym proudem a/nebo piehrati.

« NEPOKOUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO MODIFIKOVAT BATERIE! Pokusy o opravu mohou
vést k vaznému zranéni v disledku vybuchu nebo urazu elektrickym proudem. V pfipadé uniku jsou
uvolnéné elektrolyty ziravé a toxické.

* Pristroj obsahuje baterie, které mohou vymeénit pouze kvalifikované osoby.
1. 6 Zbytkova rizika

Aby nedoslo ke zranéni, pfi vyméné nozi noste ochranné rukavice.



1.7 Symboly a samolepky

VAROVANI -
Pted pouzitim stroje si pfectéte navod k pouziti.

VAROVAN] -
Pii praci se strojem dodrzujte bezpec¢nou vzdalenost.

VAROVANI -
Pred praci na stroji nebo jeho zvedanim aktivujte blokovaci zatizeni.

VAROVAN] -
Nesedejte si na stroj.

VAROVANI -
Tento vyrobek nesmi byt likvidovan jako bézny doméaci odpad. Zajistéte,
aby byl vyrobek recyklovan v souladu s mistnimi pravnimi predpisy.
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Tento vyrobek je v souladu s platnymi smérnicemi EU.

Prectéte si navod k obsluze

(3
Zatizeni tiidy III
(AN

Stejnosmérny proud

|:| Zatizeni tiidy I1

Urcené pouziti
Zahradni stroj je urcen k sekani travnikti v domacnostech. Sekacka je navrzena tak, aby se s ni sekalo
Casto, ¢imz se udrzuje zdravéjsi a hezci travnik. V zavislosti na velikosti vaseho travniku lze sekacku

naprogramovat tak, aby pracovala kdykoli a v jakékoli frekvenci. Neni vhodna ke kopani, zametani ani

odklizeni sné¢hu.

q

Spole¢nost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, ze radiové zafizeni modelu
MVLM2100 je v souladu se smé&rnici 2014/53/EU. Uplné znéni prohlageni o shodé EU je k dispozici
na nasledujici internetové adrese: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Vyrobek spliuje britské pfedpisy PSTI; uplné znéni prohlaseni o shod¢ je k dispozici na nasledujici
internetov¢ adrese: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky manual najdete na adrese https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-faqs.


http://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity
http://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti
http://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-faqs

2 Piedstaveni produktu
2.1 Obsah baleni

[=]
|:|§|:| ?

Robot 9 Nabijeci véz s . .

“ prodluzovacim kabelem e Zikladni deska
o délce 10 m (32,8 ft)

o Napajeci e Koliky x8, imbusovy kli¢ e Nahradni ¢epele a Srouby x9

zdroj

Navod k

pouziti Q Hadtik bez vlaken @ Struény navod

@ Sroubovék



2.2 Ptehled produktu

Horni kryt

Tlacitko zastaveni

Stereoskopickéa kamera' Snimaé dests
Bezpecnostni kli¢
Ovladaci panel
LiDAR?
Ovladac pro nastaveni vysky seceni
Nabijeci kontakty

Univerzalni kolo

Rukojet’

Prostor pro baterii

Rezaci kotou¢

Modul pro pfipojeni

Prihradka na Airtag

Hnaci kolo

1: Pfedni kamera zajist'uje polohovani a detekuje piekazky, hranice travniku a pfitomnost osob.

Uhel zabéru je 110° (horizontalng), 75° (vertikalng), 120° (diagonalng). Rozlieni je 2 MP.

2: LIDAR pomaha ziskavat informace o okoli a usnadnuje robotovi orientaci a vyhybani se prekazkam.
Dosah detekce (pfi 100 klx) ¢ini 15 m (49,2 ft) pii 10% odrazivosti a 40 m (131,2 ft) pii 90% odrazivosti.
Zorné pole je 360°.



2.3 Uvod do ptihradky pro Airtag

Piihradka na AirTag je ur¢ena pro AirTag nebo jina sledovaci zafizeni, ktera vam pomohou lokalizovat a sledovat
vaseho robota.
Poznamka: AirTag neni soucasti baleni. Pfipravte si jej prosim sami.
Instalace nebo odstranéni AirTagi:
Vypnéte
robota.

e Polozte robota na mékky povrch a oto¢te ho vzhuru
nohama.







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 splituje nasledujici pozadavky:

* V této oblasti je silny signal Wi-Fi.
Poznamka: K ovéfeni sily signalu Wi-Fi v dané lokalit¢ pouzijte své mobilni zafizeni. Silny signal
Wi-Fi zajistuje stabilni pfipojeni mezi robotem a aplikaci.
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» Puda je dostate¢né mekkad, aby bylo mozné do ni zapichnout koliky.

» Pada se nachazi na rovném terénu. Sklon by mohl zptsobit, Ze se robot pfevrati dozadu a ztrati
kontakt.

* V levém a pravém sméru i pied nabijeci stanici ponechte volny prostor bez prekazek v Siice
alespont 1 m (39,4").

* Trava v okoli mista je krat$i nez 6 cm (2,4").

* Pokud je trava vyssi, posekejte ji prosim nejprve ru¢ni sekackou. Vysoka trava muze robotovi
ztizit navrat do nabijeci stanice.
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3. 2 Nainstalujte nabijeci stanici

@ Zasuiite nabijeci stanici do zakladové desky, dokud neuslysite cvaknuti.
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@ Zajistéte zakladovou desku k zemi pomoci dodanych kolikii a $estihranného klice.
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© Pripojte napéjeci zdroj k prodluzovacimu kabelu a poté jej zapojte do elektrické zasuvky. Udrzujte napajeci zdroj
ve vySce nejméné 30 cm nad zemi.
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Poznamka: LED kontrolka na nabijeci stanici sviti modfe, pokud je zafizeni napajeno.
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@ Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se nabil. Ujist&te se, Ze jsou nabijeci kontakty na robotovi
a nabijeci stanici spravné spojeny.
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Poznamky
* Kontrolka bude blikat zelen¢, kdyz se robot spés$né nabiji v nabijeci stanici.
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* Pokud chcete pfidat garaz pro vétsi ochranu, pouzijte prosim odpovidajici garaz MOV A, kterou lze
zakoupit v mistnich obchodech nebo online. Pouziti garaze jiné nez MOV A muze zpisobit problémy
pfi nabijeni.

LED indikatory na nabijeci stanici

Barva LED kontrolky Vyznam

1. V nabijeci stanici doslo k poruse (napiiklad problém s nabijecim
proudem nebo napétim).

2. Robot se pfipoji k nabijeci stanici, ale nabijeni probiha
abnormalné (napfiklad doslo ke zkratu nabijecich kontaktit).

Blika/sviti ¢ervené

Modra kontrolka nepfetrzité

sviti Nabijeci stanice je napajena. Robot neni v nabijeci stanici.

Blikajici zelena Robot se nabiji v nabijeci stanici.

Robot je v dokovaci stanici a je bud’ pln¢ nabity, nebo ¢eka
na dal$i naplanované nabijeni.

Trvale sviti zelené




4 Priprava pi‘ed prvnim pouZitim

4.1 Seznamte se s ovladacim panelem

Indikétor stavu robota

Indikator pfipojeni aplikace

Indikator détské pojistky

Tlacitka

Napajeni Start Domu OK

Tlacitko

Funkce

Chcete-li robota zapnout, vloZte bezpe¢nostni kli¢ a otoéte jej do polohy ON.
Podrzte po dobu 2 sekund, aby se robot zapnul.

Napajeni (I)

Chcete-li robota vypnout, ujistéte se, Ze se nachazi mimo nabijeci stanici, podrzte na

2 sekundy a oto¢te bezpeénostni kli¢ do polohy OFF.

Spusténi Dl

Chcete-li spustit sekani celé plochy nebo obnovit pozastavené tilohy,
Stisknéte a poté do 5 sekund tlacitko Dl
a stisknéte tlacitko OK.

Doma O

Chcete-li robota poslat zpét do nabijeci stanice k nabiti, stisknéte tladitko 0
poté stisknéte tlacitko OK do 5 sekund.

Chcete-li deaktivovat bezpe€nostni zamek a povolit ovladani pomoci aplikace, stisknéte dvakrat
tlacitko OK.

OK

Checete-li aktivovat rezim parovani Bluetooth, podrzte tla¢itko OK stisknuté po dobu
3 sekund.

Start + OK

Pro obnoveni do tovarniho nastaveni, podrzte Dl a tlacitko OK soucasné po dobu 3 sekund.

Zastaveni

Stisknutim tlacitka Stop zastavite robota a aktivujete bezpe¢nostni zamek. Ovladani ptes aplikaci
bude deaktivovano. Dvojitym stisknutim tlac¢itka OK bezpeénostni zamek deaktivujete.

Start + Domu

Pro vypnuti détské pojistky stisknéte Dl a ‘0 soucasné.

Robot oznami: ,,Détska pojistka je vypnuta.




Bezpecnostni kli¢

* Pfed zapnutim robota otocte bezpecnostni kli¢ do polohy ON.
* Otocte bezpecnostni kli¢ do polohy OFF; robot se automaticky vypne.

Poznamka: Bezpecnostni kli¢ muzete vyjmout, kdyz je v poloze OFF. Bez kli¢e nelze robota zapnout.

Pokud ztratite bezpecnostni kli¢, obrat'te se prosim na tym poprodejniho servisu a pozadejte
o nahradni kli¢.

Kontrolky na ovladacim panelu

Indikator Barva Vyznam
Zelené¢ blika Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Zelena

[SSDIT Baterie je pln¢ nabita.
nepretrzite€ sviti Jep

Stav robota _@_ ° Cervené_ 1. Doslo k chybé.
nepretrzite svitl 2. Bylo stisknuto tla¢itko nouzového

1. Robot pravé provadi tkol nebo je

Modfte blika pozastaven.
2. Robot se po zapnuti inicializuje.
Modfe sviti Robot je v pohotovostnim rezimu.
. . .= e
Pripojeni k aplikaci 0 e Modre sviti Robot je ptipojen k aplikaci.

Ovladaci panel je uzaméen
Zamek pro déti & ° Modie sviti prostiednictvim aplikace.

(Funkci ,,Détska pojistka® muzete
aktivovat v aplikaci.)

4. 2 Pocate¢ni nastaveni

Nez bude robot pfipraven k praci, proved’te zakladni nastaveni.



4. 2.1 Ptipojeni robota k internetu

Pfed 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 ve vzdalenosti do 10 m od robota.

¢+ Zapnéte funkci Bluetooth na svém mobilnim zafizeni.

1. Oteviete horni kryt a oto¢te bezpecnostni kli¢ do polohy ON.

2. Podrzte tlaéitko(l_) na ovladacim panelu po dobu 2 sekund, aby se robot zapnul.
Poznamka:

* Po zapnuti se robot zacne inicializovat, coz signalizuje blikajici modra kontrolka @ na ovladacim panelu.

.
e
Jakmile zazni spoustéci zvuk a stavova kontrolka @ ® sviti modre, je proces inicializace dokond&en.

* Robot se automaticky zapne, jakmile se pfipoji k nabijeci stanici.

3. Naskenujte QR kod a stahnéte si aplikaci MOV Ahome do svého mobilniho zatizeni.
Aplikaci MOV Ahome si muzete stahnout také z App Store nebo Google Play.

Download on the
App Store
NEBO

\. Get it on
P’" Google Play

4. Oteviete aplikaci MOV Ahome, vytvoite si Géet a piihlaste se.

5. Pfipojte se jednim z nasledujicich zptasobu:
* Naskenujte QR kod: Piejdéte do T Zatizeni a klepnéte na Naskenovat QR kéd pro ptipojeni.

LJ
Naskenujte QR kod na téle robota a piipojte se.

* Pfidat ru¢né: Prejdéte do Zafﬁni a klepngte na Pridat. Poté vyberte model robota, ke kterému se chcete ptipojit.
* Automatické vyhledani: Robot vyhleda zatizeni v okoli. Klepnéte na svého robota v seznamu nalezenych zafizeni a

pfipojte se.



6. Postupujte podle pokynt v aplikaci a dokoncete ptipojeni k siti Wi-Fi.

Dulezité
* Pouzijte prosim jedno pasmovou sit’ s frekvenci 2,4 GHz.
» Ujistéte se, ze vase Wi-Fi sit’ nema firewall a neni Sifrovana. V opa¢ném pfipadé miize nastaveni sité
selhat.

7.Stisknéte a podrzte tlacitko OK po dobu 3 sekund. Robot ptejde do rezimu parovani Bluetooth.

8. Postupujte podle pokyni v aplikaci a dokoncete parovani.
Poznamky
* Indikator ptipojeni k aplikaci Eo na ovladacim panelu sviti modfie, kdyZz je robot uspésné ptipojen
k aplikaci.

* Modul Link umoznuje dalkové ovladani bez Wi-Fi, ale pro nejlepsi vykon.

4. 2. 2 Dalsi nastaveni

Odpojeni robota

Jakmile je sparovani uspésné, robot se automaticky pfifadi k t¢tu MOV Ahome. Kazdé¢ zafizeni lze
pfifadit pouze k jednomu uctu. Nelze jej soucasné pfifadit k jinému uctu.

Chcete-li robota sparovat s novym uc¢tem, musite nejprve zrusit jeho propojeni. Postup zruSeni propojeni:

1. Otevfete aplikaci MOV Ahome. Piejdéte do f Zatizeni.

2. Najdéte nazev svého robota. Pokud mate ke svému u¢tu MOV Ahome pfipojeno vice robottl, prejed’te
prstem doleva nebo doprava a piejdéte na stranku robota, kterého chcete upravit.

3. Klepnéte na jméno robota v levém hornim rohu.

4. Vyberte moznost Odstranit.

Poznamka: Jakmile je robot odstranén z ictu MOV Ahome, budou vSechna uzivatelska data ziskana
z robota vymazana ze serveru.

Sdileni robota

1. Klepnéte na jméno robota v levém hornim rohu.

2. Vyberte moznost Sdileni zafizeni.

Odhlasit se a smazat Gcet

1. & > O mn&> Nastaveni> Obecné> Ucet.

2. Vyberte Odhlasit se nebo Smazat ucet. Obnovit robota

Podrzte D] a tlacitko OK soucasné po dobu 3 sekund na ovladacim panelu. Jakmile resetujete robota
na tovarni nastaveni, budou v§echna data v robotovi vymazana.



5 Zmapujte svou zahradu
Dulezité: Pfed mapovanim prosim zkontrolujte nasledujici:
+ Urovei nabiti baterie robota je vy3si nez 50 %.
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* Robot spravné zaparkuje v nabijeci stanici.
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Vytvoteni virtudlni hranice
* Béhem mapovani se pohybujte ve vzdalenosti do 5 m (16,4 stop) za robotem.

5.1

Pfed zahajenim mapovani méjte na paméti nasledujici:
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* Robot dokaze piekonavat svahy se sklonem az 40 % (21,8°). Pro dosazeni lepSich vysledkl seceni se vSak
doporucuje, aby sklon pracovnich ploch nepfesahoval 25 % (14°).
Poznamka: Pokud je hranice nastavena na svazich se sklonem vétsim nez 25 % (14°), miize robot mirn¢ sklouznout

za hranici.

J

A\
* U ploch uzsich nez 60 cm (23,6") je prosim nastavte jako trasy, aby jimi robot mohl projizdét. Podrobnosti najdete v

casti Nastaveni trasy.



* Pokud je vas travnik o vice nez 4 cm (1,6") vy$si nez pfilehly terén, udrzujte robota ve vzdalenosti
minimalné 10 cm (3,9") od okraje. Pokud je vas travnik ve stejné trovni jako ptilehly terén, muze robot
piekrocit okraj, aby bylo dosazeno optimalnich vysledkt se¢eni podél okraju.

4 “

* Ujistéte se, ze uhly otageni jsou vétsi nez 90°. Uhly mensi nez 90° mohou robotovi ztizit

robotovi provést Cisty fez.
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Spust'te mapovani:
1. V aplikaci klepnéte na moznost ,,Spustit mapovani a robot zkontroluje sviij stav a provede kalibraci.
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Upozornéni: Robot automaticky opusti nabijeci stanici, aby provedl kalibraci. Bud’te prosim opatrni.
2. Na dalku navedete robota k okraji travniku a klepnutim na moznost ,,Nastavit vychozi bod* ur¢ite vychozi bod

ohraniceni. Robot se oto¢i na misté, aby si kalibroval svou polohu.
[
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algoritmu umélé inteligence dokaze robot rozpoznat hranice bez nutnosti ruéniho navadéni.
< @
.

3. Zmapujte pracovni plochu. K dispozici jsou nasledujici dvé metody.
* Dalkové ovladejte robota tak, aby se pohyboval po obvodu travniku a zmapoval pracovni plochu.
* Zapnéte rezim automatického rozpoznavani hranic, aby robot zmapoval pracovni prostor. Diky pokrocilému
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Dulezité:
* Pfi pouzivani rezimu automatického rozpoznavani hranic doporucujeme robota sledovat. Pokud robot nedokaze

* Rezim automatického rozpoznavani hranic vyzaduje jasn¢ vymezené hranice travniku a mél by se pouzivat za
hranice pfesné rozpoznat, mizete kdykoli rezim automatického rozpoznavani hranic opustit a pfepnout na

denniho svétla, aby byla zajisténa dobra viditelnost. Tuto funkeci nepouzivejte za zhor§enych svételnych

podminek nebo za desté.
dalkové ovladani.
* Ujistéte se, ze pfedni kamera robota je ¢ista a nic ji nezakryva.
4. Jakmile se robot vrati do vzdalenosti 1 m (39,4") od vychoziho bodu, muzete klepnout na Zavfit hranici a dokon¢it

nastaveni hranice.




5. (Volitelné) Upravte mapu.

Alternativné muzete piejit na stranku zatizeni Upravit a mapu upravit po dokonéeni mapovani.
©Nastavit zakazanou zénu

Ackoli robot dokaze automaticky vyhybat se piekazkam, je tfeba nastavit mista s rizikem padu, jako jsou
bazény a piskovisté, jako zakazané zony. Pfedméty, které cheete chranit (napfiklad zahon, trampolinu,

zeleninovou zahradku nebo odkryté kofeny stromtl), prosim nastavte jako zakazané zony.

2] Ptidat nebo rozsitit zony

* Vytvofeni dalSich zon
Pokud je vas travnik rozdélen silnicemi nebo mate nékolik oddélenych travnikt, miizete pokracovat ve
vytvareni pracovnich zén. Poznamka: Pokud ma vase zahrada kamenné cesticky, oznacte je jako
samostatné zony. Poté nakreslete spojovaci cesty, aby se robot mohl mezi zonami pohybovat.

< #80.
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* Rozsifeni stavajicich zon
Stavajici zonu muzete rozsifit vytvofenim oblasti, kterou chcete zahrnout. Pokud se obé oblasti
prekryvaji, budou automaticky slouceny.

< 180, v 4

(3) Nastavit cestu

V piipadé izolovanych zon prosim vytvoite cestu, ktera je propoji. Izolované zony bez cesty budou pro
robota nepfistupné.

Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po cesté, aniz by sekal travu.

Dulezité: Pokud je vas travnik rozdélen chodniky vy$§imi nez 4 cm (1,6"), umistéte na né piekazku o
stejné vysce jako chodnik (napfiklad rampu).



>4 cm

* Propojeni dvou izolovanych pracovnich zén
V ptipad¢ izolovanych oblasti prosim vytvoite cesty, které je propoji. V opacném piipad€ budou pro robota

nepiistupné.
Dulezité: Ujistéte se, ze zacatek a konec cesty jsou na trave.
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* Propojeni pracovni plochy a nabijeci stanice

Pokud se vase nabijeci stanice nenachazi v pracovnim prostoru, je tieba vytvofit trasu, kterd ji s pracovnim prostorem

propoji.

Dulezité:

* Ujistéte se, ze jeden konec lezi na travniku a druhy konec pfimo pfed nabijeci stanici. Doporucujeme trasu
vyrovnat s nabijeci stanici.

* Pfi vytvareni tras pro propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedavejte robota do nabijeci stanice na dalku. V
opacném piipadé muze dojit k zakryti LIDARu, coz mize zpusobit selhani mapovani.
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ORozdéleni a slouceni zon

Rozdélte zonu na mensi ¢asti nebo slucte rozdélené zony do jedné vetsi.
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(5 Nastavit ptistupné zony

Pii sekani robot automaticky povazuje povrchy bez travy (napiiklad kamenné cesticky) za
nepfistupné a vyhyba se jim. Pokud robot potiebuje projet po povrsich bez travy v ramci pracovni
oblasti, nastavte je pfedem jako pfistupné zony, abyste predesli pferuseni prace.

V ramci ptistupnych zon robot ignoruje typ povrchu, ale i nadale se vyhyba fyzickym piekazkam.
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6. Klepnéte na Dokon¢it mapu. Dilezité:
» Pfi vytvareni ohraniCeni s robotem nepohybujte ru¢né, protoze by to mohlo zpusobit selhani mapovani.

+ Jakmile za¢ne mapovani, nepfipojujte robota na dalku k nabijeci stanici, dokud proces mapovani neskon¢éi.
V opacném piipadé by mohlo dojit k zakryti LiDARu, coz by mohlo zptisobit selhani mapovani.
7.Klepnéte na moznost ,,Spustit mapovani*. Robot pied prvnim seceni. Nemusite ¢ekat pobliz.

5. 2 Pfidani druh¢é mapy
Funkce Dual Map je ur€ena pro situace, kdy robot nemiize samostatné prechazet mezi jednotlivymi travniky nebo
kdy je zapotfebi vice map.
Vytvofeni druhé mapy muze byt nutné, pokud:

* Vas pfedni a zadni travnik nelze propojit.

* Mezi jednotlivymi travnatymi plochami je znaény vyskovy rozdil.

* Mate vice pozemki, ale pouze jednoho robota.

* Vas travnik je pfili§ velky na jednu mapu.
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Poznamka: Pokud jsou vase travniky propojené a jejich rozloha nepfesahuje kapacitu robota, pouzijte misto
toho nastaveni pro vice zon.

Zone A Zone B Zone C




Mapovani druhého travniku:
1. Pfipravte nabijeci stanici.
* Pokud jste si zakoupili druhou nabijeci stanici, nainstalujte ji na druhy travnik.
* Pokud ne, pfemistéte robota a jeho nabijeci stanici ruéné, aby mohl za¢it mapovat druhy travnik.

2. Pfejdéte na stranku Zafizeni& a v aplikaci MOV Ahome klepnéte na Pfidat mapu, abyste vytvorili
druhou mapu.
3. Jakmile dokonc¢ite druhou mapu, mizete mezi mapami pfepinat pomoci & Pouzit.
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Poznamka:
* Po pfepnuti mapy se pouziji plany a nastaveni sekani aktualni mapy.
* Pro vétsi pohodli si mtzete dokoupit dalsi nabijeci stanici a nainstalovat ji na druhou mapu.

Pokud mate na druhé mapé nainstalovanou samostatnou nabijeci stanici, sta¢i robota mezi obéma
mapami pouze ruc¢né pfemistit.

6. Provoz
6. 1 Prvni sekani travy

Tipy pted sekanim:
* Pouzijte ru¢ni sekacku a posekejte travu na vysku maximalné 10 cm (3,9").

* Odstraite z travniku piekazky, jako jsou odpadky, hromady listi, hracky, draty a kameny. Ujistéte
se, ze se na travniku nenachazeji zadné déti ani domaci zvifata, kdyz robot seka.

e Zasypte diry v travniku.
» Nastavte si pfedem v aplikaci své preference sekani (naptiklad i¢innost sekani).

K zahajeni sekani muzete vybrat jednu z nasledujicich dvou metod.



a) Spusténi pomoci ovlddaciho panelu
1. Oteviete horni kryt a pfejdéte k ovladacimu panelu.

2. Otocenim knofliku na robotu nastavte vysku seceni (20—60 mm).
3. Dl apoté do 5 sekund stisknéte tlagitko OK. Robot opusti nabijeci stanici a zah4ji sekéani celé plochy.
4. Zaviete horni kryt.

b) Spusténi pies aplikaci
1. Oteviete aplikaci.
2. Vyberte rezim sekani a klepnutim na tlac¢itko ,,Spustit sekani* spust’te sekani.
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6. 2 Sekani travniku s dualnimi mapami

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

2. Pfed zahajenim sekani vyberte v aplikaci sprdvnou mapu.

Poznamka: Po pfepnuti mapy se pouziji plany a nastaveni sekani aktualni mapy.

Jak fesit problémy s vybitou baterii nebo nabijenim?

U ukoli s jedinou nabijeci stanici mize dojit k vybiti baterie robota a k chybé nabijeni, pokud nabijeci stanici
ru¢né nepfesunete spolecné s robotem na druhou mapu, protoze robot nebude schopen nabijeci stanici najit.
Chcete-li tento problém vyfesit, postupujte podle nasledujicich kroku:

1. Robota ru¢né pfemistéte na mapu s nabijeci stanici, aby se dobil.

2. Po dobiti vrat'te robota na ptivodni mapu. Sekani se automaticky obnovi.
Dilezité: Béhem tohoto procesu neménte mapu v aplikaci. Tim zajistite, ze si robot zapamatuje svou posledni
polohu a muze pokracovat tam, kde piestal.

3. Tyto kroky opakujte podle potfeby, dokud nebude posekany cely travnik.



6. 3 Pauza

Chcete-li pozastavit aktualni sekani, mizete stisknout tlacitko Stop na robotu nebo klepnout na moznost Pozastavit
v aplikaci. Poznamka: Po stisknuti tlacitka Stop nelze robota spustit pfimo z aplikace. Chcete-li provoz obnovit,
nejprve dvakrat stisknéte tlacitko OK na ovladacim panelu, ¢imz deaktivujete bezpecnostni zamek.
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6. 4 Zivotopis
Pro pokracovani v uloze po pozastaveni robo{|stisknéte tlacitko a poté do 5 sekund stisknéte
tla¢itko OK pro potvrzeni. Robot obnovi pfedchozi sekani. Alternativné miizete v aplikaci klepnout na

Pokracovat a obnovit sekani.
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6. 5 Navrat do nabijeci stanice

Chcete-li zastavit sekani a poslat robota zpét do nabijeci stanice, stisknéte tlacitko 0 a poté do 5 sekund
stisknéte tlacitko OK na ovladacim panelu pro potvrzeni.
Alternativné muzete v aplikaci vybrat moznost ,,Vratit se na stanici, aby se robot vratil zpé&t.

NEBO

7 Aplikace MOV Ahome

Kde miizete objevovat vice

Aplikace MOV Ahome je vice nez jen dalkové ovladani. Prostfednictvim aplikace miizete délat mnoho véci: dokon¢it
na dalku nastavovat riizné parametry, vyzkouset si rizné rezimy sekani a upravovat plany sekani.

7.1 Nastaveni sekani

Funkce Um}ﬁ@n} v Popis
aplikaci
Rezimy Stranka zafizeni> Pole Robot nabizi rizné rezimy sekani. V aplikaci mizete piepinat mezi
sekani pro vybér rezimu v rezimy, v¢etné sekani celé plochy, sekani zon, sekani okraju,
levém hornim rohu bodového sekani a manualniho rezimu.

Po dokonceni prvni mapy robot automaticky vytvoii dva tydenni plany
sekani podle velikosti travniku, a to ,,plan pro jaro/léto* a ,,plan pro
podzim/zimu®. Diky funkci planovani mizete kazdodenni sekani
travniku zcela pfenechat robotovi. Staci jen robot pravidelné

Plan Stranka zafizeni > udrzovat.

Poznamka: Pokud se obavate, Ze by vas robot mohl rusit nebo
rusit vaSe sousedy, kdyz v urcitych hodinach pracuje autonomné,
muzete v aplikaci pfejit do ¢asti Nastaveni> Nerusit a nastavit
dobu, kdy ma byt funkce Nerusit aktivni.

I3 s r O v o . r 3 we ror o I3
Stranka zafizeni =62 Ptizpusobte si travnik pfidanim tvari. Vymezené tvary budou ve
Tvary sekani > Upravit > vSech rezimech sekani vynechany. V ¢asti ,, Tvary” muzete upravit

Tvary jejich polohu a velikost nebo je odstranit.




7. 2 Funkce ochrany pted nepfiznivym pocasim

Pokud se obavate, ze nepfiznivé povétrnostni podminky mohou ovlivnit sekani, mizete povolit nasledujici funkce

. . . . , “r , . .
Funkce ochrany pied povétrnostnimi vlivy najdete na strance zafizeni> v aplikaci.

Funkce

Popis

Ochrana proti
desti

Je-li tato funkce zapnuta, robot pfi desti automaticky pozastavi sekani a vrati se do
nabijeci stanice. Doba ochrany proti desti se nastavuje v aplikaci.

Poznamka: Sekani mokré travy muze travnik poskodit. Doporu¢ujeme prodlouzit
dobu ochrany, aby trava pfed dalsim sekanim stacila vyschnout.

Ochrana pfed
mrazem

Sekani pii teplotach pod 0 °C (32 °F) muze zpusobit trvalé poskozeni travniku.

Z bezpecnostnich diivodil se baterie v takovém pfipadé nenabiji.

Chcete-li chranit sviyj travnik a robot, mizete aktivovat funkci ochrany proti mrazu.
Je-li tato funkce aktivovana, robot automaticky pozastavi sekani a vrati se do nabijeci
stanice, jakmile teplota klesne pod 0 °C (32 °F), a v sekani pokracuje, jakmile teplota
stoupne nad 0 °C (32 °F) a robot se miize normaln¢ nabijet.

7. 3 Funkce proti kradezi a bezpecnostni funkce

Tato Cast se zabyva funkcemi robota pro ochranu proti kradezi a bezpecnostnimi funkcemi, véetné alarmii pii zvednuti
nebo pohybu mimo mapu,

sledovani polohy v realném cCase, upozornéni na pfitomnost osob a détskou pojistku, ktera zabranuje
nechténému spusténi. Chceete-li povolit funkce proti kradezi

a bezpecénostni funkce, prejdéte v aplikaci na stranku Zatizeni> E

opusténi mapy

Funkce Popis
Je-li tato funkce zapnutd, spusti se alarm ihned, jakmile je robot zvednut,
Alarm pfi arobot se zablokuje.
zvednuti Chcete-li obnovit provoz, stisknéte dvakrat tlacitko OK na ovladacim panelu, ¢cimz
nejprve deaktivujete bezpecnostni zamek.
Alarm pfi

Je-li tato funkce zapnutd, robot se zablokuje a spusti se alarm, pokud se robot
vzdali z mapy.

Poloha v realném
Case

Je-li tato funkce zapnutd, mtizete si v Mapach Google zobrazit aktualni polohu
robota.

Upozornéni na
pritomnost
cloveka

Je-li tato funkce zapnutd, robot vas upozorni, jakmile zjisti pfitomnost clovéka.

Détska pojistka

Klepnéte na [E| na strance zafizeni. Je-li tato funkce zapnuta, ovladaci panel bude
uzamden. Pro deaktivaci stisknéte [>] a {3 soucasné na ovladacim panelu.

Poznamka: Funkce upozornéni na opusténi mapy a sledovani polohy v realném case jsou k dispozici pouze
v piipad¢, ze je aktivovana sluzba Link.




7.4 Funkce TrueGuard

Robot vam umoznuje sledovat vasi zahradu pomoci videa v realném case a hlidat konkrétni mista prostfednictvim
aplikace.

Funkce Popis
Video v realném Klepnéte pro zobrazeni zivého videa z pfedni kamery robota, diky ¢emuz muizete
Case sledovat svou zahradu kdykoli a odkudkoli.

Kdy?Z je robot v pohotovostnim rezimu, mizete ho poslat hlidat konkrétni hranice
Hlidka nebo mista ve

vasi zahradé. Chcete-li tuto funkci aktivovat, piejdéte do n > Hlidka.

7. 5 Vlastni doba nabijeni

Nastaveni nabijeni mtizete upravit v aplikaci na strance Zafizeni > E > Nabijeni.

Funkce ,,Vlastni doba nabijeni” vam umoznuje nastavit dobu nabijeni robota na konkrétni hodiny. Je-li tato
funkce zapnutd, robot se dobiji na bezpe¢nou uroven nabiti, kdyz je iroven nabiti baterie nizka a nejsou
naplanovany zadné sekaci tlohy, a plné nabiti dokon¢i pouze béhem nastavené doby nabijeni.

Poznamka: Vyvojovy tym MOVA bude pribézné provadét aktualizace OTA (Over-the-Air) a udrzbu
firmwaru a aplikace. Zkontrolujte prosim oznameni o aktualizacich nebo povolte funkci automatické
aktualizace, abyste udrzeli firmware a aplikace aktualni a vyuzivat vice funkei.



8 Udrzba
Pro zajisténi lep§iho vykonu a delsi zivotnosti robota jej prosim pravidelné Cistéte a opotiebované dily vymeénujte v
nasledujicich intervalech:

Dil Frekvence vymény
Cepele Kazdych 6-8 tydnt nebo diive
Poznamka:

* Zbyvajici zivotnost nozii muzete zkontrolovat v aplikaci v ¢asti Stranka zafizeni> E> Spotiebni material a udrzba. Po
vyméné spotiebniho materialu podle pokyni pifejdéte na stranku s podrobnostmi o daném spotiebnim materialu a
klepnutim na moznost ,,Vyménil jsem® resetujte Casovac.

* Pokud mate ve své zahradé vyhrazena mista pro pravidelny uklid a adrzbu robota, miZzete na map¢€ nastavit udrzbova
mista tak, ze pfejdete na stranku zafizeni > E > Pfejit na udrzbové misto> Upravit misto. Jakmile

Jakmile jsou nastaveny body udrzby, sta¢i klepnout na tlacitko ,,Go* a nasmérovat robota na uréena mista, kde se

snadno provede tdrzba.

8.1 Cisteéni
Robota pravidelné Cistéte, abyste zabranili hromadéni posekané travy a necistot, které by mohly ucpat fezaci kotouc
a hnaci kola, coz by mohlo negativné ovlivnit jeho vykon pfi sekani, dokovani a pohybu. Doporucujeme pouzit
Cistici sadu, kterou lze zakoupit v mistnich obchodech nebo na internetu.

Upozornéni: Pfed ¢iSténim prosim robota vypnéte a oto¢te bezpecnostni kli¢ do polohy OFF.

Odpojte nabijeci stanici ze zasuvky.
Upozornéni: Pfi pfevraceni robota davejte pozor, abyste neposkrabali objektiv kamery.

* Kryt, podvozek a kotouc:
1. Vypnéte robota.

2.0tocte bezpecnostni kli¢ do polohy OFF.

ON







4. Oplachnéte kryt, kotou¢ s nozi a podvozek hadici.

A Upozornéni: Pfi ¢isténi podvozku se nedotykejte nozt. Pfi ¢isténi pouzivejte rukavice.
Upozornéni: K ¢isténi nepouzivejte vysokotlaky ¢isti¢. K ¢isténi nepouzivejte Cistici prostiedky.

5. LiDAR senzor opatrné ocCistéte hadiikem, ktery nepousti vlakna.

* Nabijeci kontakty a pfedni fotoaparat:

Pomoci ¢istého hadfiku otfete nabijeci kontakty na robotovi a nabijeci stanici a vycistéte také predni
kameru. Po vyc¢isténi udrzujte nabijeci kontakty a pfedni kameru v suchu.

* Hnaci kola:

Pomoci kartace odstranite blato z kol, aby byla zajisténa dobra pfilnavost.




8.2 Vymeéna Cepeli

Aby cepele ziistaly ostré, vymeénujte je pravidelné. Doporucujeme vymenit ¢epele kazdych 6-8 tydni,
pfipadné i dfive. Pouzivejte prosim vyhradné originalni ¢epele MOVA.

A Upozornéni: Vypnéte robot a otocte bezpecnostni kli¢ do polohy OFF. Pfed vyménou nozu si nasad’te
ochranné rukavice.

Upozornéni: Vymeéiite prosim vSechny tfi noze najednou, aby byl zajistén vyvazeny fezaci systém.
Upozornéni: Pfi otaceni robota davejte pozor, abyste neposkrabali objektiv kamery.

1. Vypnéte robota a otocte 2. Polozte robota na m&kky povrch a oto¢te ho vzhiiru
bezpecnostni kli¢

do polohy VYPNUTO.

nohama.

3. Povolte Srouby pomoci kfizového Sroubovaku. 4. Vyjméte tfi noze a Srouby.

5. Vyrovnejte nové noze s otvory na 6. Zkontrolujte, zda se noze mohou voln¢ otacet.

disku nozi a poté je upevnéte Srouby.




9 Baterie

9.1 Provozni a nabijeci teplota

Robot funguje normalné, pokud je teplota baterie v rozmezi -6 °C (21 °F) az 57 °C (135 °F).

Nenabijejte baterii pii teploté nizsi nez 6 °C (43 °F) nebo vyssi nez 50 °C (122 °F), protoze nabijeni bude
blokovano

Systém ochrany baterie. Nabijeni se obnovi, jakmile teplota baterie stoupne nad 6 °C (43 °F) nebo klesne pod 50
°C (122 °F) a baterie je schopna piijimat nabijeci proud.

Poznamka: U vSech teplotnich hodnot je pfipustna odchylka 3 °C (37 °F).

Pro dosazeni optimalniho vykonu se doporucuje pouzivat sekacku v rozmezi okolni teploty

10 °C (50 °F) az 30 °C (86 °F).

Rezim nabijeni s nizkym ptikonem:

Po aktivaci usporného rezimu nabijeni budou funkce nesouvisejici s nabijenim deaktivovany (bude vypnuta sit).
* Chcete-li zapnout usporny rezim nabijeni, podrzte stisknuté DI a tlacitko ‘0, soucasné Skrat rychle
stisknéte tlacitko OK. Uslysite hlasovou vyzvu: Rezim nabijeni s nizkou spotiebou je zapnuty.

* Chcete-li rezim nabijeni s nizkou spotfebou vypnout, restartujte robota.

9.2 Pozadavky na skladovani

V ptipad¢ dlouhodobého skladovani nabijejte robota kazdych 6 mésict, abyste chranili baterii. Na poskozeni
baterie zplisobené nadmérnym vybitim se omezena zaruka nevztahuje. Teplota pro dlouhodobé skladovani
baterie by méla byt mezi -10 °C (14 °F) a 35 °C (95 °F). Aby se minimalizovalo poskozeni, doporuc¢ena
teplota pro s}(ladovéni baterie je mezi 0 °C (32 °F) a 25 °C (77 °F).

Poznamka: Zivotnost baterie robota zavisi na frekvenci pouzivani a po¢tu provoznich hodin. Pokud je baterie

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

10 Skladovani v zimnim obdobi

* Robot
1. PIné nabijte baterii. Vypnéte robota a otoc¢te bezpecnostni kli¢ do polohy OFF.

2. Pied zimnim uskladnénim robota jej dikladné vycistéte.

3. Robota skladujte uvnitf na suchém misté pfi teploté nad 0 °C (32 °F).

* Nabijeci stanice

Odpojte nabijeci stanici od elektricke sité a ulozte ji na suchém a chladném misté, mimo dosah
pfimého slune¢niho zafeni.

Poznamka: Po zimnim uskladnéni prosim znovu nainstalujte nabijeci stanici a umistéte do ni robota k
nabiti. Pokud nainstalujete nabijeci stanici na jiné misto, robot automaticky aktualizuje polohu stanice,
jakmile se nabije a opusti stanici. Pokud narazite na chyby v ur¢ovani polohy kvili vyznamnym

zménam ve vas$i zahrad¢, doporucujeme oblast znovu zmapovat.

11 Preprava
Pii pfepravé na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, ze je robot vypnuty. Doporuc¢ujeme pouzit originalni
obal.

Varovani
* Pfed pfepravou robota jej prosim vypnéte a otocte bezpec¢nostni kli¢ do polohy OFF.

* Zvednéte robot za zadni rukojet’ a dbejte na to, aby se kotou¢ s nozem nenachazel v blizkosti vaseho
téla.



12 ReSeni problémi

Problém Pfic¢ina Reseni
Robot , 1: RO,bOt nrf:ni'v d9sahu 1. Zkontrolujte, zda robot dokon¢il proces zapinani.
f.) o HBEI signalu Wi-Fi ani v dosahu 2. Zkontrolujte, zda router funguje spravné.
pripojen Bluetoth. 3 3. Priblizte se k robotu, abyste navazali pfipojeni pies
aplikaci. 2. Robot je vypnuty nebo se

se restartuje.

Bluetooth.

Nepodafilo se
pripojit k Wi-

Ei

Robot podporuje pouze sité
2,4 GHz.

Ujistéte se, ze pouzivate jedno pasmovou sit’
s frekvenci 2,4 GHz.

Robot se zvedl.

Kolo se nedotyka zemé.

1.Postavte robota zpét na rovnou plochu.

2. Stisknéte dvakrat tlac¢itko OK, abyste robota odemkli.
3. Robot nedokaze piekonat piekazky vyssi nez 4 cm
(1,6"). Zajistéte prosim, aby povrch v misté, kde robot
pracuje, byl rovny.

Robot se
naklonil.

Robot se naklonil o vice nez
40 % (21,8°).

1.Postavte robota zpét na rovny povrch.

2. Dvakrat stisknéte tlacitko OK, abyste robota odemkli.

3. Robot nemiize stoupat do svahu s sklonem vétSim
nez 40 % (21,8°).

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze se
dostat ven.

1. Odstrante piekazky v okoli a zkuste to znovu.

2. Ruéné pifemistéte robota na volné a oteviené misto uvniti
mapy a zkuste ukol spustit znovu. Pokud se tento problém
nadale vyskytuje, zkuste to znovu, az bude robot v nabijeci
stanici.

3. Zkontrolujte, zda v zemi nejsou diry. Pied sekanim diry
zasypte, aby se robot nezachytil.

4. Pokud se robot na tomto misté ¢asto zasekava, muzete jej
nastavit jako zakézanou zonu.

Chyba
levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se nemuze otacet
nebo ma motor kola
poruchu.

1. Vy¢istéte zadni kola a zkuste to znovu.

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

3. Pokud problém pfetrvava, obrat’te se prosim na
poprodejni servis.

Rezaci kotou¢
se neotaci.

Rezaci kotou¢ se nemuze
normalng otacet nebo ma
problém fezaci motor.

1. Vy¢istéte kotou¢ s nozi a zkuste to znovu.

2. Zkontrolujte, zda trava v okoli neni vy$si nez 10 cm
(3,9"). Muzete pfedem posekat travnik ru¢ni sekackou,
aby se kotou¢ s nozi nezablokoval vysokou travou.

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

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

5. Pokud problém pfetrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Chyba nabijeni.

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

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

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

3. Po dokonceni kontroly zkuste robota znovu zasunout do
nabijecistanici.

4. Pokud problém pietrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Robot se na
misté vypne

Teplota baterie je > 65 °C
(149 °F)

1. Robota pouzivejte v prostredi, kde teplota v prostoru

pro baterie nepfesahuje 57 °C (135 °F).

2. Pokud problém pietrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Teplota baterie je < -12 °C
(10 °F)

1. Robota pouzivejte tam, kde je teplota v prostoru pro
baterii

je vyssinez -6 °C (21 °F).

2. Pokud problém pfetrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.




Problém

Reseni

Robot pozastavi
ulohy a vrati se
do stanice

Teplota baterie je > 62 °C
(144 °F)

1.Vypnéte robota a pockejte, az teplota v prostoru pro
baterie klesne pod 57 °C (135 °F). Teplota po chvili
automaticky poklesne.

2. Pokud problém pfetrvava, obrat’te se na poprodejni
servis.

Teplota baterie je < -6 °C
(21 °F)

1 Pouzivejte robota tam, kde je teplota v prostoru pro baterii

nad -6 °C (21°F).

2 Pokud problém pietrvava, obratte se prosim na poprodejni
servis.

Robot je v
dokovaci

stanici, ale
nenabiji se

Teplota baterie je> 50 °C
(122 °F)

1.Vypnéte robota a pockejte, az teplota v prostoru pro baterii
klesne pod 50 °C (122 °F). Teplota po chvili automaticky
klesne.

2. Pokud problém pfetrvava, obrat’te se prosim na
poprodejni servis.

Teplota baterie je < 6 °C
(43 °F)

1. Pouzivejte robota tam, kde je teplota v prostoru pro
baterii

je vyssinez 6 °C (43 °F).

2. Pokud problém pfetrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Teplota
LiDARu je
vysoka.

Teplota LiDARu je
vysoka. LiDAR se brzy
zastavi.

1. Robot se automaticky pokusi vratit do nabijeci

stanice, aby se ochladil.

2. Zajistéte, aby robot pracoval pii teploté okoli nizsi
nez

40 °C (104 °F).

3. Umistéte robota na stinné, chladné a dobte vétrané

misto. Alarm se zastavi, jakmile teplota klesne do

normalniho rozsahu.

4. Jakmile alarm pfestane znit, robot automaticky

obnovi provoz.

5. Pokud problém pietrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Robot se ztratil.

Ztratilo se polohovani.

1. Zkontrolujte, zda LIDAR nebo ptfedni kamera na horni
strané robota

je znecistény. Necistoty ovliviiuji polohu.

2. Ruéné pfemistéte robota na volné misto uvnitt mapy a
zkuste ukol spustit znovu.

3. Pokud se poloha neobnovi, pomoci aplikace dalkoveé
ovladejte robota zpét do nabijeci stanice a poté spust'te
ulohu sekani.

Chyba senzoru.

Chyba senzoru.

1. Restartujte robota a zkuste to znovu.
2. Pokud problém pfetrvava, kontaktujte prosim
poprodejni servis.

Robot se
nachazi v
zakazané zoné.

Robot se nachéazi v
zakéazané zoné.

1. Ru¢né piemistéte robota mimo zakazanou zoénu a
zkuste to znovu.

2. Pomoci aplikace dalkoveé ovladejte robota tak, aby se
presunul mimo zakazanou zonu, a poté to zkuste znovu.

Robot je mimo
mapu.

Robot je mimo mapu.

1. Ruéné pfesuiite robota uvniti mapy a zkuste to
znovu.

2. Pomoci aplikace pfived'te robota zpét do mapy a
zkuste to znovu.




Problém

PfiC¢ina

Reseni

Je aktivovano
nouzové zastaveni.

Bylo stisknuto tlacitko Stop na
robotu.

Stisknéte dvakrat tlac¢itko OK, abyste robota odemkli.

Nizky stav baterie.
Robot se brzy vypne.

Uroveii nabiti baterie je < 10 %.

Robota pfipojte k nabijeci stanici, aby se nabil.

Robot je mimo mapu.
Hrozi riziko odcizeni.

Robot je mimo mapu.

1. Ru¢né premistéte robota zpét do pracovni oblasti.
2. Alarm ,,Mimo mapu“ muzete deaktivovat v nastaveni v
aplikaci.

Nepodafilo se vratit do
nabijeci stanice.

Robot nemiize pii navratu k
nabijeci stanici najit nabijeci
stanici.

1. Zkontrolujte, zda robotu nebrani n&jaké prekazky.
Odstrante piekazky a zkuste to znovu.

2. Pomoci aplikace pfived’te robota dalkové zpét k nabijeci
stanici.

3. Zkontrolujte, zda na trase zpét k zakladné nebo v prostoru
pfed nabijeci stanici nejsou mista bez travniku. Tyto oblasti
miuizete nastavit jako pfistupné zony pomoci funkce pro
upravy mapy.

Nepodatilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci
, ale nedokaze se k ni pfipojit.

1.Zkontrolujte, zda nejsou reflexni folie na stanici zne¢isténé nebo

zakryté.

. Zkontrolujte, zda pted stanici nejsou piekazky.

. Zkontrolujte, zda se stanice nepohnula.

4. Zkontrolujte, zda neni zékladova deska pokryta silnou
vrstvou blata.

. Zkontrolujte, zda neni stanice na svahu.

6. Zkontrolujte, zda je stanice napajena.

7.Pomozte robotovi zaparkovat v nabijeci stanici pomoci

dalkového ovladace nebo rucné.

w N

(5

Umisténi se nezdatilo.

Polohovani selze, kdyz se robot
pokusi zahajit sekani.

1.Ruéné piemistéte robota na rovné a volné misto uvnitf

mapy a zkuste ukol spustit znovu.

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

Nedostatek mista pro
otoceni pied stanici.

Nedostatek mista pro otoceni
pred stanici.

1. Pokud je stanice umisténa na okraji mapy nebo uvnitf ni,

zajistéte, aby mezi predni ¢asti zakladové desky stanice a

okrajem mapy byl volny prostor alesponn 1 m (39,4"); v

opacném piipadé robot nemusi byt schopen zatacet.

2. Pfemistéte stanici nebo zménte mapu v nastroji pro
Gpravy mapy.

Cesta je zablokovana.

Cesta je zablokovana.

1. Zkontrolujte, zda neni v cesté nastavena zakazana zona.
2. Zkontrolujte, zda robotu nebrani n¢jaké piekazky.

3. Pokud robot stale nemtze projet, smaZte trasu v ndstroji
Upravy mapy a nastavte novou.

Vyskytl se problém s
predni kamerou.

Vyskytl se problém s piedni
kamerou.

1. Otiete piedni kameru ¢istym hadiikem.

2. Zkuste robot restartovat.

3. Pokud problém pfetrvava, kontaktujte prosim poprodejni
servis.

Ptedni kamera je
zakryta.

Predni kamera je zakryta.

Otfete piedni fotoaparat ¢istym hadiikem.

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 prili§

jasné, ani piilis slabé.

2. Ujistéte se, ze je jasné pocasi, bez mlhy nebo desté.

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

nezakryvalo.

4. Zajistéte, aby povrch zemé byl rovny, protoze nerovnosti
mohou

ovlivnit detekci.

5. Pokud detekce hranic stale nefunguje, pfepnéte pro

mapovani do rezimu dalkového ovladani.

Robot pfi sekani
abnormalné vibruje.

Poskozené nebo chybé&jici
noze na disku s nozi.

Okamzité vypnéte robota a zkontrolujte, zda na disku s nozi
nechybi, nejsou poskozené nebo uvolnéné noze.




13 Technické udaje

Zakladni informace

Roboticka sekacka

Nazev produktu
ViAX 500
Znacka MOVA
Model MVLM2100
Rozméry 595 mm x 380 mm x 285 mm

(23,4" x 15,0" x 11,2")

Hmotnost robota (véetné

baterie) 9.6kg
Maximalni plocha mapovani 500 m?
(0,1 akru)
Vyska seceni 20-60 mm
Sekani
Siika se¢eni 20 cm
Doba nabijeni ! 60 min
Hladina akustického vykonu
WA 57 dB(A)
Nejistoty akustického
vykonu KWA 3dB(A)
Hiucnost Hladina akustického tlaku
LpA 49 dB(A)
Nejistoty akustického tlaku
KpA 3 dB(A)
Provozni teplota 0-50 °C (32122 °F)
Doporuéeno: 10-35 °C (50-95 °F)
Teplota pii dlouhodobém -10-35 °C (14-95 °F)
skladovani Doporuéeno: 0-25 °C (32-77 °F)
Provozni podminky
THda IP RoboF: IPX6 Nabijeci stanice: IPX4
Napdjeci zdroj: IP67
Maximalni sklon se¢ené 40 % (21.8°)
plochy
Frekven¢ni rozsah
Bluetooth 2400,0-2483,5 MHz
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
Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5 MHz)
Pripojeni

Propojovaci modul

Volitelny
(prodava se samostatné prostiednictvim oficialnich kanald)

Sluzba Link (volitelnd) 2

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28 LTE-TDD:
B38/40/41
GSM: B2/3/5/8

GNSS (volitelné) 3

GPS/GLONASS/BDS/Galileo




Rezaci motor

Otagky

2500 ot./min

Baterie (robot)

Model baterie

MBPM30

Typ baterie

Lithium-iontova baterie

Typicka kapacita 4 Ah
Jmenovité napéti 18 VDC
Model nabijecky MPAM20 / MPAM20(C)
Vstupni napéti 100-240 V AC
Napajeci
zdroj
Vystupni napéti 20V DC
Vystupni proud 3A
Model nabijeci stanice MCV30
Vstupni napéti 20 VDC
Nabijeci , . <
stanice Vystupni napéti 20V DC
Vstupni proud 3A
Vystupni proud 3A
Nahradni ¢epele a 9
Srouby
Prislusenstvi
Model noze MBKMI10

1. Doba nabijeni se pocita v pfipad¢, ze se robot pii vybiti baterie automaticky vrati do nabijeci stanice.

2. Vyzaduje instalaci modulu Link.

3. Vyzaduje instalaci modulu Link.
Poznamka: Technické parametry se mohou ménit, protoze nase vyrobky neustale vylepSujeme.
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