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1 Bezpecnostni pokyny

1.1 Obecné bezpecnostni pokyny

= Pfed pouzitim vyrobku si peclivé prectete uzivatelskou pfirucku a porozumejte ji.

= S vwrobkem pouzivejte pouze zafizeni doporucene spolecnosti Dreame. Jakékoliv jiné pouZiti je nespravne.

= Nedovolte détem, aby byly v blizkosti nebo si hraly se strojem, kdyZ je v provozu.

= Nepouzivejte vyrobek v oblastech, kde si lidé nejsou vedomi jeho pfitomnosti.

= Pfi ru¢nim ovladani vyrobku pomoci aplikace Dreamehome nebéhejte. Vzdy chodte pomalu, sledujte sve kroky
na svazich a vzdy udrZujte rovnovahu.

« Nepouzivejte vyrobek, pokud jsou v pracovni plose jiné osoby, zejména déti nebo zvifata.

= Pokud vyrobek provozujete na vefejnych mistech, rozmistéte kolem pracovni plochy vystrazné znacky s nasle-
dujicim textem: ,Vystraha! Automaticka sekacka na travu! Udrzujte si od stroje odstup! Dohlizejte na détil *

= Pfi provozu vyrobku noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

= Abyste zabranili poskozeni vyrobku a nehodam s Ucasti vozidel a osob, nestanovujte pracovni plochy ani pre-
jezdove trasy po vefejnych kamunikacich.

= Nedotykejte se pohybujicich se nebezpecnych ¢asti, jako je kotouc¢ noze, dokud se zcela nezastavi.

«\/ pfipadé zraneni nebo nehod vyhledejte lékafskou pomoc.

« Pfed odstranénim ucpdani, provedenim tdrzby nebo prohlidkou vyrobku jej VYPNETE. Pokud vyrobek neob-
vykle vibruje, pfed opétovnym spustéenim jej zkontrolujte, zda neni poskozen. Vyrobek nepouzivejte, pokud jsou
nektereé soucasti vadne.

« Neinstalujte hlavni kabel do mist, kde bude vyrobek sekat. Postupujte podle pokynd pro instalaci kabeldze.

« K nabijeni wrobku pouzivejte pouze nabijeci stanici, kterd je soucasti baleni. Nespravné pouziti mize mit za
nasledek Uraz elektrickym proudem, prehfati nebo Unik zirave kapaliny z akumulatoru. V pfipade uniku elek-
trolytu vyplachnéte vodou/neutralizacnim ¢inidlem a vyhledejte lékafskou pomoc, pokud se zirava kapalina
dostane do kontaktu s vasima ocima.

= Behem pripojovani hlavniho kabelu k elektricke zasuvce pouzijte proudovy chranic (RCD) s maximalnim vypi-
nacim proudem 30 mA.

= Pouzivejte pouze originalni akumulatory doporucené spolecnosti Dreame. Bezpecnost vyrobku nelze zarucit
pfi pouZiti neoriginalnich akumuldtord. NepouZivejte nenabijeci baterie.

« Udrzujte prodluzovaci kabely mimo dosah pohybujicich se nebezpecnych soucasti, aby nedoslo k jejich posko-
zeni, které by mohlo vést ke kontaktu se soucastmi pod napétim.

= Obrazky pouzité v tomto dokumentu jsou pouze orientacni. Vzdy si prohléednéte skutecne vyrobky.

» Nikdy nedovolte détem, osobam se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi nebo
osobam, které nejsou obeznameny s touto pfiruckou, aby stroj pouzivaly. Mistni pfedpisy mohou omezit vek
operatora.

= Nepfipojujte ani se nedotykejte poskozeneho kabelu, dokud neni odpojen od elektrické zasuvky. Pokud se ka-
bel behem provozu poskodi, odpojte nejprve zastrcku ze zasuvky. Opotfebovany nebo poskozeny kabel zvysuje
riziko Urazu elektrickym proudem a mél by byt vymeénen servisnim personalem.

» Netlacte na vyrobek silou ani pfilis rychle, protoze by mohlo dojit k jeho poskozeni.

= Aby byl zachovan soulad s pozadavkem na vystaveni vlivu radiofrekvencniho zafeni, méla by byt dodrzena
vzdalenost 35 cm mezi zafizenim a clovékem.

= Pro Ucely dobijeni akumulatoru pouzivejte pouze odnimatelnou napajeci jednotku dodanou s timto spotfebi-
cem.

1.2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci

= /lyhnete se instalaci nabijeci stanice v oblastech, kde o ni mohou lidé zakopnout.

= Neinstalujte nabijeci stanici v oblastech, kde hrozi nebezpeci stojaté vody.

= Neinstalujte nabijeci stanici, vcetne jakéhokoliv pfislusenstvi, do vzdalenosti 60 cm od jakehokoliv hoflavého
materidlu. Porucha nebo prehfati nabijeci stanice a napajeciho zdroje mlze predstavovat nebezpeci pozaru.
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1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

= UdrZujte ruce a nohy mimo dosah rotujicich nozd. Nepoklddejte ruce nebo nohy do blizkosti vyrobku nebo pod
néj, kdyz je zapnuty.

= VVyrobek po zapnuti nezvedejte ani s nim nepohybuijte.

= Pokud se v pracovni plose nachazeji lidé, zejména déti nebo zvifata, pouzijte parkovaci rezim nebo vyrobek
VYPNETE.

= Ujistéte se, Ze na travniku nejsou zadne predmety, jako jsou kameny, vétve, nastroje nebo hracky. V opacnem
pfipadé mohou byt noze pfi kontaktu s takovym predmetem poskozeny.

= Nepokladejte pfedmety na horni ¢ast vyrobku nebo nabijeci stanice.

= VVyrobek nepouzivejte, pokud neni funkeni tlacitko STOP.

« Zabrante kolizim mezi vyrobkem a lidmi nebo zvifaty. Pokud se do cesty vyrobku dostane osoba nebo zvite,
okamzité vyrobek zastavte.

« Pokud vyrobek neni v provozu, vzdy jej VYPNETE.

= Nepouzivejte vyrobek soucasne s vysuvnym postrikovacem. Vyuzijte funkci Plan, abyste zajistili, ze vyrobek a
vysuvny postfikovac nebudou pracovat soucasne.

= Vyhnéte se umisténi pfipojovaciho kanalu tam, kde jsou nainstalovany vysuvne postfikovace.

= Neprovozujte vyrobek v pfitomnosti stojici vody v pracovni plose, napfiklad pfi silnem desti nebo vytvareni
kaluzi vody.

1.4 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu

« PTi provadéni udrzby vyrobek VYPNETE.

» Po umyti se ujistéte, Ze je vyrobek umistén na zemi s normalni orientaci, nikoliv obracene.

= Neobracejte vyrobek, abyste vycistili podvozek. Pokud jej pro Ucely cisténi vratite zpét, ujistéte se, ze jej poté
vratite do spravne orientace. Toto opatreni je nezbytne, aby se zabranilo proniknuti vody do motoru a potenci-
alnimu ovlivnéni normalniho provozu.

» Pred cistenim nebo udrzbou nabijeci stanice odpojte zastrcku od nabijeci stanice nebo spustte vypinaci zafi-
zeni.

= K ¢isten( vyrobku nepouzivejte vysokotlaky Cistic ani rozpoustedla.

1.5 Bezpecnost akumulatoru

Lithium-iontové akumuldtory mohou explodovat nebo zplsobit pozar, pokud jsou demontovany, zkratovany,
vystaveny vodé, ohni nebo vysokym teplotam. Zachdazejte s akumuldtory opatrné, nerozebirejte ani neotevirejte
je awyhnete se jakékoliv formé elektrickeho/mechanického poskozovani. Chrante je pred pfimym slunecnim
svetlem.

1. Pouzivejte pouze nabijecku akumuldtor( a napdjeci zdroj dodané vyrobcem. Pouziti nevhodné nabijecky a
napdjeciho zdroje mdze zplsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehfati.

2. AKUMULATORY NEOPRAVUJTE ANI NEUPRAVUJTE! Pokusy 0 opravu mohou zplisobit tézké zranéni osob v
ddsledku vybuchu nebo Urazu elektrickym proudem. Pokud dojde k uniku, uvolnéné elektrolyty jsou Ziravé a
toxicke.

3. Tento spotfebic obsahuje akumulatory, které mohou vymeénovat pouze kvalifikované osoby.

1.6 Zbytkova rizika

Pri vwymene nozl pouzivejte ochranné rukavice, aby nedoslo k poranéni.
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1.7 Symboly a Stitky

VYSTRAHA -
Pfed uvedenim stroje do provozu si prectéte pokyny k jeho obslu-
ze.

VYSTRAHA -
Za provozu udrzujte bezpecnou vzdalenost od stroje.

VYSTRAHA -
Pred praci na stroji nebo jeho zvedanim je vypnéte.

W vel> T EH[>

VYSTRAHA -
Nejezdéte na stroji.

VYSTRAHA -

Neni povoleno likvidovat tento vyrobek jako bézny komunalni
odpad. Ujistéte se, ze je vyrobek recyklovan v souladu s mistnimi
pravnimi pozadavky.

m |

Tento vyrobek je v souladu s platnymi smérnicemi ES.

©

Trida Il




|| Pred nabijenim si prectéte pokyny.

- Stejnosmérny proud

[] Trida Il

ZAMYSLENE POUZITI

Zahradni vyrobek je urcen pro seceni domaciho travniku. Je navrzen tak, aby sekal ¢asto a udrzoval trévnik zdra-
Vejsi a lépe vypadajici nez kdy predtim. V zavislosti na velikosti travniku mize byt sekacka naprogramovana tak,
aby pracovala kdykoliv nebo s jakoukoliv cetnosti. Neni mozné vyrobek pouzivat pro kopani, zametani ani uklid
snéhu.

C€

Timto spolec¢nost kinnitab Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. prohlasuje, Ze radiove zafizeni model Dreame
MXXAB8210 je v souladu se smernici 2014/53/EU. Uplné znéni prohlaseni o shodeé EU je k dispozici na nasledujici
internetové adrese: https://global.dreametech.com/pages/declaration-of-conformity.

Vyrobek je v souladu s pfedpisy PSTI ve Velke Britanii; Uplné znéni prohlaseni o shodé je k dispozici na nasle-
dujici internetove adrese: https://global.dreametech.com/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobnou elektronickou uzivatelskou prirucku naleznete na adrese https://global.dreametech.com/
pages/user-manuals-and-fags.

0Oznameni o zabezpeceni sité

Pro zajisténi bezpetného provozu tohoto zafizeni v sitovem prostiedi jsou k dispozici nasledujici informace:
Toto zafizeni je vybaveno nékolika moznostmi sitove komunikace, véetné ethernetového portu (R)-45), bez-
dratoveho komunikacniho modulu sité Wi-Fi a ladiciho rozhrani USB. Pfi spusténti jsou ve vychozim nastaveni
povoleny nasleduijici sitové sluzby:

» Sluzba webové konfigurace (HTTP/HTTPS): Nasloucha na portu 80 (HTTP) a portu 443 (HTTPS) pro moni-
torovani mistni konfigurace a stavu. Aby se zabranilo Uniku informaci, doporucuje se vypnout sluzbu http ihned
po instalaci, povolit pouze protokol HTTPS a pouzit divéryhodny certifikdt TLS.

= Vysilani zafizeni (mDNS/SSDP): Pouziva se pro automaticke zjistovani informaci o zafizeni vysilanim v ramci
mistni site (LAN). Pokud to neni nutne, doporucuje se tyto sluzby zakazat, aby se snizilo riziko napadeni skeno-
vanim.

» Rozhrani USB: Pouziva se pro mistni aktualizace firmwaru a extrakci protokolu. KdyZ je povolen rezim ladéni,
mUze odhalit pristupova prava k systémovym souborlim. Doporucuje se omezit pouziti pouze na autorizovany
personal a zakazat toto rozhrani, pokud neprobiha udrzba zafizeni.

Podrobné postupy konfigurace naleznete v casti Priprava k prvnimu pouzitr.
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2 Predstaveni produktu

2.1 Co je soucasti baleni
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@ ochranny kryt radaru LiDAR © Robot
9 Nabijeci stanice QZékladnideska
(s prodluzovacim kabelem 10 m)
© Napsjeci zdroj O cCistici karta¢
e Srouby x 8, sestihranny kli¢ @ Nahradni noze a drzaky x 81
e Uzivatelska pfirucka @Tkanina nepoustéjici vliakna

@ struéné referenéni prirucka



2.2 Pfehled vyrobku

Tlacitko Stop

LiDAR Snimac desté

Otocny ovladac

Stavova kontrolka

Displej

Nabijeci kontakty

Rukojet

Kotou¢€ noze 0ddil akumulatoru

EdgeMaster ™

Predni kolo

Hnaci kolo ™

Predni kamera

[1]Je vybaven motory nabojd.

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D ultradetekcni systém s kamerou Al

Posufite péci o trdvnik na vyssi troveri s OmniSense ™ 2.0, prikopnickym 3D ultradetekénim systémem
vybavenym HDR kamerou s podporou algoritm, ktery poskytuje komplexnéjsi a podrobnéjsi vnimani 3D
prostredi zahrady.

@ OmniSense™ 2.0
3D Ultra-Sensing System

3D Omnidirectional
Obstacle Avoidance
Enhanced by Al
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2.4 Sluzba Link Service s GPS a pfipojeni 4G

Robot je vybaven sluzbou Link Service, ktera nabizi pfipojeni k mobilni siti 4G.

Aktivujte sluzbu Link Service

Zapnéte robota a sluzba Link Service se automaticky aktivuje. Na displeji robota a v aplikaci se rozsviti il
,C0Zznamena, Ze aktivace byla Uspésna. Stav pouzivani sluzby Link Service mlzete zobrazitv aplikaci pod
polozkou PFipojeni.

S aktivovanou sluzbou Link Service mizete na dalku sledovat stav svého robota a zahdjit sekani bez pfi-
pojeni sité Wi-Fi. Kromeé toho je k dispozici vestavéna jednotka GPS pro sledovani polohy v realném case,
coz zvysuje odolnost robota proti odcizenti. Jeho polohu mdzete sledovat kdykoliv a odkudkoliv a dostavat
oznameni, pokud se prfesune mimo urcenou oblast mapy.

Sluzba Link Service je nabizena zdarma po dobu tfi let od okamziku aktivace. Chcete-li sluzbu prodlouzit po

uplynuti platnosti, kontaktujte tym poprodejniho servisu spolecnosti Dreame na adrese dreamesupport@
dreame.tech.

2.5 Snimace

Nazev Popis

Ziskava informace o okolnim prostredi a usnadnuje najizdéni robota do pozadovaneé
polohy, vyhybani se pfekazkam a detekovani vody a necistot.

LIDAR Rozsah detekce (pfi 100 klx): 40 m pri odrazivosti 10 %; 70 m pfi odrazivosti 80 %
Zorne pole: 360° (vodorovne) x 59° (svisle)
Predni ka- Detekuje prekazky, hranice travniku a pfitomnost cloveka.
Uhel pohledu: 89° (horizontélni), 58° (vertikalni), 97° (Uhlopficka)
mera IS
Rozliseni: 2 Mpx
GPS Prostrednictvim aplikace mlzete sledovat polohu robota v redlném c¢ase v aplikaci Mapy

Google.




3 Instalace

3.1 Vyberte vhodné umisténi

= Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch v blizkosti okraje travniku a elektrické zasuvky. Umistéte jej do
prostoru se silnym signalem sité Wi-Fi.

Poznamka: Pomoci mobilniho zafizeni mizete zkontrolovat intenzitu signdlu Wi-Fi v dané lokalité. Vysoka
intenzita signalu Wi-Fi zajistuje stabilni spojeni mezi robotem a aplikaci.

Dulezité: Ujistéte se, Ze plda je dostatecné mekka, aby umoznila instalaci sroubu.

Dulezité: Pokud je nabijeci stanice ve svahu, ujistéte se, ze sklon neni pFilis strmy, aby se zabranilo sklouz-
nuti robota zpeéet a chybé dokovani.

( N

(. =

= UdrZujte alespon 1 m volneho prostoru bez prekazek pfed nabijeci stanici a vlevo a vpravo od ni. Ujistéte
se, ze trava v okoli je nizsi nez 6 cm. Pokud je trava vyssi, nejprve ji posekejte tlacnou sekackou. Vysoka trava
mUZe robotovi ztiZit ndvrat do nabijeci stanice.

/ )

3.2 Nainstalujte nabijeci stanici

© Pripevnéte zakladni desku k uzemnéni pomoci dodanych sroubd a sestihranného klice.

( N
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@ VloZte nabijeci stanici do zdkladové desky, dokud neuslysite cvaknuti.

(" N

'/

~N

\\ —

O riipojte napajeci zdroj k prodluzovacimu kabelu a poté k elektrické zésuvce. UdrZujte napéjeci zdroj
alespon 30 cm nad zemi.
Poznamka: Kontrolka LED na nabijeci stanici bude pfi napajenf svitit modre.

4 N
\ —/

© Demontujte ochranny kryt radaru LiDAR.
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@ Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se mohl nabijet. Ujistéte se, e jsou nabijeci kontakty na robotovi
a nabijeci stanici spravne pripojeny.

Poznamka: Kdyz se robot Uspésne nabiji v nabijeci stanici, kontrolka bude blikat zelené.

Poznamka: Pokud chcete pro vetsi ochranu pfidat garaz, pouzijte odpovidajici garaz od spolecnosti Dre-

ame, ktera je k dispozici v mistnich obchodech nebo online. Pouziti garaze jiné nez od spolecnosti Dreame
mUze zpUsobit problémy pfi dobijeni.

~
& -
Kontrolka LED na nabijeci stanici
Barva kontrolky LED Vyznam

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

Blika/sviti cervene
2. Robot se zadokuje v nabijeci stanici, ale nabijeni je necbvyklé (na-
priklad nabijeci kontakty maji zkrat).

Sviti modre Nabijeci stanice je napajena. Robot neni v nabijeci stanici.
Blika zelené Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Sviti zelené Robot je plné nabit v nabijeci stanici.

rd

4 Priprava k prvnimu pouziti

4.1 Seznamte se s ovladacim panelem

Displej

Zapnuti/
vypnuti napdajeni

Start

Otocny ovladac

Zpét ¥
pe ° @‘ Domu
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Displej
lkona Stav
() Uroveri nabiti akumulatoru (zobrazuje aktudlni Groveri nabiti akumuldtoru.)
T Nabijen’ (robot se Uspésné zadokuje v nabijeci stanici).
* Bluetooth (robot je pripojen k aplikaci pres Bluetooth).
i Wi-Fi (robot je pripojen k aplikaci pres sit Wi-Fi).
'|||| Sluzba Link Service (sluzba Link Service je aktivovana).
@ Plan (Ukol je naplanovan na dnesek a jesté nezacal).
Ovladaci prvky
Tlacitko Funkce
. B B . v v v, |
Napéjeni (l) Chcevte li rovbota zapngu?/vypnout, S:[ISk/ﬂete .aipodrzte tlacitko (V) po dobu 2 sekund.
Ujistéte se, Ze se nachazi mimo nabijeci stanici.
Chcete-li zahdjit celoplosné sekani nebo obnovit pozastavené Ukoly, stisknéte tlacitkol>|
Start Dl apoté do 5 sekund zaviete kryt. Uloha bude zrusena, pokud nebude kryt do 5 sekund
zavieny.
Chcete-li odeslat robota zpét do nabijeci stanice k nabiti, stisknéte tlacitko O a
Domu O poté do 5 sekund zavrete kryt. Uloha bude zrusena, pokud nebude kryt do 5 sekund
zavieny.
Zpeét D) Chcete-li pfejit v nabidce o jednu Urover nahoru, stisknéte tlacitko® .

Chcete-li vyber v nabidkach potvrdit, stisknéte otocny ovladac.

Otoény ovla- Chcete-li aktivovat rezim parovani Bluetooth, stisknéte a podrzte otocny ovladac po dobu

. 3 sekund.
dac
Chcete-li prochazet nabidkou, otocte ovladacem po sméru hodinovych rucicek / proti
smeéru hodinowych rucicek.
Start + Zpét Pro obnoveni tovdrniho nastaveni robota stisknéte a podrzte tlacitkol| a tlacitko & po

dobu 3 sekund. Kod PIN nebude smazan.

Stisknéte a podrzte tlacitko O a tlacitko O spolecné po dobu 3 sekund, abyste piesli na

8+ .
Domu + Zpet stranku Informace v nabidce Nastaveni. Stranka Informace zmizi za 5 sekund.

Otocny ovla- | cheete-li kod PIN resetovat, stisknéte a podrzte otocny ovladat a tlacitko© po dobu 3
dac + Zpét sekund.

Stisknutim tlacitka Stop oteviete horni kryt a robota zastavte. Chcete-li pokracovat v
operaci, musite na ovladacim panelu zadat kod PIN.

Stop
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Prehled struktury nabidky

Celoplosné sekani

Rezimy

Sekanf okrajti

Zobrazit plan

Zapnuti/vypnuti planu

Utinnost sekani

\lySka pro vyhybani se prekazkam

Rezim Nerusit

Ochrana pred destém
Hlavni strana
Ochrana pred mrazem

Alarm Zvedani
Alarm Mimo mapu

Zmenit kod PIN

Resetovat robota

*M(ze byt aktualizovdn v zdvislosti na verzi softwaru.

Stavova kontrolka na robotovi

Barva Vyznam
Sviti cervene Doslo k chybe.
Sviti modre Robot se nachazi v pohotovostnim rezimu.
Blika modre Robot vykonava ukol nebo je pozastaven.
Blika zelene Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Sviti zelené Akumulator je Uplné nabit.
Blika Flute 1. Rgbot se ngcha’zw’v\/ reiimlg hll'qky. _ ) o _
2.Video v realném case z predni kamery je zobrazovano prostrednictvim aplikace.

Poznamka: Cas aktivace a zplsoby sviceni kontrolky robota mizete pfizplsobit v ¢4sti Nastaveni > Kont-
rolka.
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4.2 Pocatecni nastaveni

Pfed prvnim zapnutim robota je tfeba provest nékolik zakladnich nastaveni, nez bude robot pfipraven k
praci.

@ Stisknutim tlacitka Stop oteviete hornf kryt.

@ Stisknutim a padrzenim tlacitka d) na ovladacim panelu po dobu 2 sekund robota zapnete.
Poznamka: Robot se automaticky zapne, kdyz se zadokuje v nabijeci stanici.

.

© Vyberte upfednostfiovany jazyk

Otocte ovladacem po sméru hodinovych rucicek doll a proti sméru hodinovych ruci¢ek nahoru pro vybér
jazyka. Stisknutim otocného ovladace volbu potvrdte.

O Nastavte kod PIN
1. Otocte ovladatem a vyberte ¢islo od 0 do 9. Otocte po smeéru hodinovych rucicek pro zvyseni ¢isla a proti
smeéru hodinovych rucicek pro jeho snizeni. Stisknutim otocného ovladace potvrdte a nastavte dalsi ¢islo.

Chcete-li upravit predchozi ¢islo, otacejte ovladacem proti sméeru hodinovych rucicek, dokud cislo nebude O,
pak otocCte jesté jednou.

Dulezité: Kod PIN nenastavujte na ,0000" .
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Set PIN Set PIN Set PIN

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

2. Opetovnym zadanim kodu PIN dokoncete nastaveni kodu PIN.
Poznamka: Pokud se obé hesla neshoduji, nastavte nove heslo znovu.

© FPripojeni robota k Internetu
Naskenujte QR kod a stahnete si aplikaci Dreamehome do sveho mobilniho zafizeni. Po instalaci si vytvorte
Ucet a prinlaste se.

Aplikaci Dreamehome si mizete stahnout také z obchodd App Store nebo Google Play.

£ Download on the
' App Store

A\, Getiton

P~ Google Play

Pfed nastavenim sité:
= Ujistete se, ze robot a vase mobilni zafizeni jsou pripojeny ke stejne siti Wi-Fi.

« Ujistete se, ze mobilni zafizeni je ve vzdalenosti 10 m od robota.

= Na svem mobilnim zafizeni povolte funkci Bluetooth.

1. Otevriete aplikaci Dreamehome.

2. Pripojit se mlzete jednim z nasledujicich zplsob:

a. Naskenujte QR kod: Pfejdéte na moznost { Zafizeni a klepnéte na tlacitko — Naskenujte QR kéd a
pFipojte se. Pro pfipojeni naskenujte QR kad umistény pod hornim krytem robota.

b. Pridejte ru¢né: Prejdéte na moznost (@& Zafizeni a klepnéte na tlacitko 4 PFidat. Poté vyberte model
robota, ktery chcete pfipojit.

c. Automaticke zjistovani: Robot vyhleda blizka zafizeni. Pro pfipojeni klepnéte na svého robota v seznamu
nalezenych zafizeni.
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3. Dokoncete pripojent k siti Wi-Fi podle pokyn( v aplikaci.

Dulezité: Pouzijte jednopdsmovou sit o frekvenci 2,4 GHz nebo dvoupdsmovou sit o frekvenci 2,4/5 GHz.
Dulezité: Ujistéte se, Ze sit Wi-Fi nema nastavenou branu firewall a neni sifrovana. V opacném pfipade
mUze dojit k chybé nastaveni sité.

4. Stisknete a podrzte otocny ovladac na ovladacim panelu 3 sekundy. Robot prejde do rezimu parovani
Bluetooth.

5. Dokoncete parovani podle pokyn( v aplikaci.

Jak zrusSit navazani robota?

Robot je automaticky pfipojen k ic¢tu Dreamehome, jakmile je parovani Uspésné. Kazdé zarizeni mize byt
navazano pouze na jeden Ucet. Soucasné jej nelze navazat na jiny ucet.

Chcete-li robota sparovat s novym uctem, musite nejprve zrusit navazani. Zruseni navazani:

1. Otevfete aplikaci Dreamehome. Prejdéte na moznost (@ Zafizeni.

2. Pokud méte ke svému uctu Dreamehome pripojeno vice robotl, prejetim doleva nebo doprava ziskate
pristup na stranku robota, kterého chcete upravit.

3. Klepnéete na moZnostEv pravem hornim rohu.

4. Vyberte moznost ©) Odstranit.

Jak sdilet svého robota?

1. Klepnéte na moinostfv pravem hornim rohu.
2. Vyberte moznost[/] sdileni zafizeni.

Jak se odhlasit z u¢tu Dreamehome nebo jej odstranit?

1. Pfejdéte na moznost @ Ja >(Q) > Ucet.
2. Vyberte moznost Odhlasit se nebo Odstranit tcet.
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5 Mapovani zahrady

Pfed mapovanim zkontrolujte nasledujici polozky:
« Uroven nabiti akumuldtoru robota je vyssi nez 50 %.

» Ochranny kryt radaru LIDAR je odstranen.

= Horni kryt je uzavren.
= Nabijeni (robot se Uspesné zadokuje v nabijeci stanici).

~

5.1 Vytvoreni virtudlni hranice

Pfed spusténim procesu mapovani si uvedomte nasledujici:

Dulezité: Privytvareni hranice nepohybujte robotem ru¢né, protoze by mohlo dojit k chybé mapovani.
Dulezité: Po zahdjeni mapovani robota na dalku nezakotvujte v nabijeci stanici, dokud neni proces mapo-
vani dokoncen. V opacném pripadé muze byt radar LIDAR zablokovan, coz mize zplsobit chybu mapovani

* Béhem mapovani chodte do vzdalenosti 5 m za robotem.
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= Robot mdze projizdét svahy se sklonem az 50 % (27°). Pro lepsi vysledky sekdni se vsak doporucuje udrzo-
vat sklon pracovnich oblasti pod 25 % (14°).

4 )

<25%(14°)

- J

= U oblasti, které jsou uzsi nez 80 cm, je nastavte jako cesty, aby robot mohl projet (viz ¢ast 5.4: Nastavit
cestu).

A58 AL50
X e

= Pokud je vas travnik vyssinez 4 cm od prilehlého terenu, udrzujte robota alespon 10 cm od okraje. Pokud je
vas travnik zarovndn s pfilehlym terénem, robot mize prejet obvod, aby dosahl optimdalnich vysledkd sekani
podél okraja.

4 )

« Ujistete se, ze Uhly otaceni jsou vétéi nez 90° . Uhly mensi nez 90° mohou robotovi ztézovat dosazeni Cisté-
ho posekani.

4 )
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Zahajit mapovani:
1. Klepnéte na moznost Zaéit vytvaret prostrednictvim aplikace; robot zkontroluje svij stav a kalibruje se.
Automaticky opusti nabijeci stanici a provede kalibraci. Budte opatrni.

s N

s - |

2. Dalkoveé navedte robota k okraji travniku a klepnutim na moznost Nastavit vychozi bod vytvorte vychozi
bod pro hranici.

4 )
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3. Dalkove ovladejte robota pro pohyb po obvodu vaseho travniku pro mapovani pracovni plochy.

Automaticka detekce hranice

Robot, ktery je ovladan pokrocilym algoritmem Al, pouziva pfedni kameru k detekci travnatych a netravna-
tych ploch, coz mu umoznuje identifikovat hranice bez nutnosti ru¢niho navadeni.

Po vzdaleném navadeéni robota k okraji trdvniku a nastaveni vychoziho bodu mizete pouzit rezim Automa-
ticka detekce hranice. M{zete si vybrat, zda ma robot prejet obvod, aby dosahl ¢istsich vysledkd sekanf
hran, nebo zda méa zlstat v jeho blizkosti, aby nedoslo k uviznuti.

Béhem tohoto procesu doporucujeme robota sledovat. Pokud robot nedokaze presné detekovat hranice,
mUzete kdykoliv ukon¢it rezim automatické detekce hranic a pfepnout na délkové ovladani.

Dulezité: Rezim automatické detekce hranice by mél byt pouzivan za denniho svétla, aby byla zajisténa
spravna viditelnost. Nepouzivejte tuto funkci za Spatné viditelnosti nebo za deste.

Dulezité: Ujistéte se, Ze pfedni kamera robota je Cistd a bez prekazek

% ‘ <
) )
@ 5 ®
v o ¥
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4. Kdyz se robot vrati do vzddlenosti 1 m od poc¢atecniho bodu, mizete klepnout na moznost Zavfit hranici
a hranice bude automaticky dokoncena.

9 [0

5.2 Nastavit zénu zakazu vstupu

Prestoze se robot mize automaticky vyhybat prekazkam, je stale nutné nastavit oblasti s rizikem padu, jako
jsou bazény a piskoviste, jako zény zékazu vstupu. U predmétl ¢i mist, které chcete chranit (jako je kvétinovy
zahon, trampolina, zeleninovy zahon nebo odkryty kofen stromu), je nastavte jako zony zakazu vstupu. V
aplikaci mdzete klepnout na Zéna zdkazu vstupu a pokracovat ve vytvareni zon zékazu vstupu. Alternativ-
né mizete prejit na moinost&> Uprava mapy a vytvofte nebo odstrarite zony zédkazu vstupu po dokon-
ceni mapy.

5.3 Vytvoreni dalSich zén a rozsifeni stavajicich zén

= Vytvoreni dalsich zon

Pokud je vas travnik oddéleny silnicemi nebo mdate nékolik izolovanych trdvnik(, mdzete v aplikaci klepnout
na moznost Pracovni zéna a pokracovat ve vytvareni pracovnich oblasti. Po dokonceni mapy mizete takeé
pridat, odstranit nebo upravit zony v polozce &> Uprava mapy.

< - 8o 1 ® 4 < I a8go: § ® 4
e i
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» Rozsifovani stavajicich zén

Chcete-li rozsifit stavajici zonu, klepnéte na moznost Pracovni zéna v aplikaci a vytvorte oblast, kterou
chcete zahrnout. Pokud se tyto dveé oblasti prekryvaji, budou automaticky slouceny. Pfipadné mdzete prejit
na moZnost > Uprava mapy > Pracovni zéna po dokonceni mapovani a rozsifit stavajici zonu.
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» 0ddélovani a kombinovani zén

Chcete-li rozdélit zonu na mensi nebo sloucit zony, které byly rozdeleny pomoci aplikace na vetsi, piejdéte
v aplikaci na polozku & > Uprava mapy > Nastaveni zény a klepnéte na tlacitko Rozdélit zénu nebo
Sloucit v aplikaci.

5.4 Nastavit cestu

Proizolovane zony vytvorte cestu k jejich pFipojeni. Izolovane zony bez cesty budou pro robota nepfistupnée.
Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po cesté, aniz by sekal travu.

Dulezité: Pokud je vas travnik rozdélen priichody vyséiminez 4 cm, umistéte pfedmét se sklonem rovnym
vysce priichodu (napfiklad rampu).

e N TSN

« Pfipojeni dvou izolovanych pracovnich zén

U izolovanych oblasti vytvorte cesty pro jejich pfipojeni, jinak budou pro robota nepfistupne. Klepnutim na
maoznost Cesta vytvorite cestu.

Dulezité: Ujistéte se, Ze se zacatek a konec cesty nachdzeji v pracovni plochy.

4 N
< —— 80 3 v u
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= Spojeni pracovni plochy a nabijeci stanice

Pokud se nabijeci stanice nenachazi v pracovni plose, mela by byt vytvofena cesta pro spojeni s pracovni
oblasti. Klepnutim na moznost Cesta vytvorte cestu, ktera umozni robotovi vratit se do nabijeci stanice.
Dulezité: Ujistéte se, Zze jeden konec je uvniti pracovni plochy a druhy konec je pfimo pied nabijeci stanici.
Doporucuje se vyrovnat cestu s nabijeci stanici.

Dulezité: Privytvareni cest pro spojeni pracovni plochy a nabijeci stanice robota vzdalené nedokujte v nabi-

jeci stanici. V opacném pripadé mdze byt radar LIDAR zablokovéan, coz mize zpUsobit chybu mapovani.
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5.5 Dokon¢it mapu

Po dokonceni pracovnich oblasti, cest a zon zakazu vstupu klepnéte na moznost Dokoncit mapu.

© o)
it i “l@

Pokud mezi vasi predni a zadni zahradou neni zadné cesta, mlzete vytvorit druhou mapu. Po dokonceni
prvni mapy klepnéte na tlacitko Pfidat mapu a pokracujte ve vytvareni druhé mapy. Pfipadné mizete prejit
na moinost> Upravy mapy a po dokon¢eni mapovdani klepnout na moznost Pfidat mapu. Jakmile do-
koncite druhou mapu, mizete pfepinat mezi mapami prostrednictvim > Uprava mapy.

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

Pozndmka: Pro vétsi pohodli si mizete zakoupit dalsi nabijeci stanici pro instalaci do druhé mapy. Pokud
je nadruhé mape nainstalovana samostatna nabijeci stanice, staci robota rucné presunout mezi dvema
mapami.

5.6 Pfidat druhou mapu
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< n_na
o - L]
®
ﬁ ®
==
e ————— % ‘@
e -

6 Obsluha

6.1 Prvni zahajeni sekani

Rady pred sekanim:

= K sekanitravy do vysky maximalne 10 cm pouzijte tlacnou sekacku.

« Odstrante z trdvniku vsechny prekazky véetné necistot, hromad listi, hracek, dratl a kamen(. Kdyz robot
sekd, ujistéte se, ze na travniku nejsou zadne deti ani domaci zvifata.

» Zasypte prohlubné v travniku.

» Pfedvolby sekani nastavte v aplikaci predem (napfiklad ucinnost, vyska a smer sekani).
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a) Spustte provoz prostifednictvim ovladaciho panelu

1. Stisknete tlacitko Stop, oteviete horni kryt a zadejte kod PIN.

Set PIN

Don't set to '0000"

2. Na displeji vyberte moznost ,Rezimy" a stisknéte otocny ovladac.

02 Cre
Edg
Mowing

Press [>| to start all

il 6 ©
Mode Setting

Press [> to start all

e 37w

All Edge
Mowing— | Mowing

Press [ to start all
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4. Stisknéte tlacitko Dl a poté zaviete horni kryt do 5 sekund. Robot opusti nabijeci stanici a zahdji ce-
loplosné sekani. Klepnutim na moznost Start v aplikaci miZete také zahdjit sekdni.

| Mode [ICESEEERT

Press [>| to start all

b) Spustte provoz prostfednictvim aplikace

1. Otevrete aplikaci.

2. Vyberte rezim sekani a klepnutim na moznost Start zahajte sekani.

6.2 Pozastavit

Chcete-li pozastavit aktudlni Ulohu sekani, miZete stisknout tlac¢itko Stop na robotovi nebo klepnout na

moznost Pozastavit v aplikaci.
Poznamka: Po stisknuti tlacitka Stop nelze robota spustit pfimo prostfednictvim aplikace. Pro cbnoveni

provozu zadejte svij kdd PIN na ovlddacim panelu.

6.3 Pokracovat

t e 4 @2 @80
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Chcete-li pokracovat v Uloze, kdyZ je robot pozastaven, stisknéte tlacitko >l a poté zaviete horni kryt do
5 sekund. Robot bude pokracovat v pfedchozim sekani. Pripadné mlzete klepnout na tlac¢itko Pokracovat v
aplikaci a pokracovat v sekani.
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6.4 Navrat do nabijeci stanice

Chcete-li robota odeslat zpét do nabijeci stanice, stisknéte ikonu ) na ovladacim panelu. Potvrdte poza-
staveni nebo zruseni aktualni Ulohy a poté zaviete horni kryt do 5 sekund. Robot se automaticky vrati do
nabfijeci stanice pro dobiti. Pfipadné mizete v aplikaci vybrat moznost Za€it navrat do stanice a poslat
robota zpét.

. -
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Pause task and retumn
End task and retuin
O
Press [l to start all o ° -
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7 Aplikace Dreamehome

Kde muzete ziskat dalsi informace

Aplikace Dreamehome je vice nez jen dalkovy avladac. Prostfednictvim aplikace mlizete provadét mnoho
¢innosti: provadet rliznd nastaveni na dalku, prochdzet riznymi rezimy sekani, volné upravovat mapu a
upravovat plany sekani.

7.1 Rezimy sekani

Robot nabizi rlizné rezimy sekani. Prostfednictvim aplikace mlZete prepinat mezi rezimy, véetné celoplos-
ného sekani, zonového sekani, sekani okrajll, bodového sekani a ru¢niho rezimu.

| |m]
]

3

7.2 Tvary sekani

Prizplsobte sitravnik pridanim tvar( prostfednictvim poloiky > Uprava mapy > Tvary v aplikaci. De-
finované tvary budou vylouceny ze sekdni ve vsech rezimech sekdni. Mlzete upravit jejich polohu, velikost

nebo je odebratv polozce Tvary. oA
2\
S )

7.3 Kotou¢ noze EdgeMaster ™

Kotout noze EdgeMaster ™ je navrzen tak, aby se pfi dosazeni okrajl trévniku pohyboval do strany a zajistil

tak Cistsifez. Chcete-li tuto funkci povolit, pfejdete v aplikaci na polozku :—2 > Nastaveni sekani okrajl >
EdgeMaster ™ .
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7.4 Plan

Po dokonceni prvni mapy robot automaticky vytvofi dva tydenni plany sekani podle velikosti travniku, ktere
jsou ,,Plan jaro/léto” a,Plan podzim/zima". Klepnutim na polozku \/ aplikaci mdzete proveést po-
drobné nastaveni pldnu. S funkci planu mizete denni sekani zcela prenechat robotovi. Staci robota pravi-
delné udrzovat.

Pozndmka: Pokud se obdvdte, ze robot m{ze v urcitych hodindch rusit vds nebo vase sousedy, kdyz pracuje
autonomné, mizete prejit do nabidky Nastaveni > Nerusit a v aplikaci nastavit ¢as Nerusit.

7.5 Détska pojistka

Pokud se obavate, aby deti nemaohly ovladat robota, prejdete do nabidky Nastaveni a v aplikaci povolte
funkci Détska pojistka. Pokud je tato funkce povolena, robot bude uzamcen, pokud nejsou provadeny zad-
neé operace po dobu 5 minut, kdyz je otevien kryt.

S )

Pokud se obdvate, Ze nepriznivé povétrnostni podminky mohou ovlivnit sekani, mdzete zapnout funkci
Ochrana pred destém v polozce Nastaveni na ovladacim panelu nebo v aplikaci. Kdyz je tato funkce povo-
lena, robot automaticky zastavi sekdni a vrati se do nabijeci stanice, kdyz prsi. V aplikaci mdzete nastavit
dobu ochrany pred destem.

Poznamka: Sekani mokré travy mize poskodit travnik. Doporucuje se prodlouzit dobu ochrany, aby trava
pred opétovnym sekanim uschla.

7.6 Ochrana pred destém

7.7 Ochrana pred mrazem

Pokud teplota klesne pod 6 ° C, mize sekani poskodit travnik trvale. V rémci bezpecnostnich opatfeni se
akumulator nebude nabijet. Chcete-li tomu zabranit, miZete zapnout funkci Ochrana pfed mrazem v
nabidce Nastaveni, a to bud prostfednictvim ovladaciho panelu nebo aplikace. Tim se automaticky poza-
stavi sekanf arobot se vrati zpét do nabijeci stanice, kdyz teplota klesne pod 6 © C. Robot bude pokracovat v
sekani, jakmile teplota stoupne nad 11 ° C.

3
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7.8 Bezpecnostni prvky

Robot je pro vetsi bezpecnost dodavan s nékolika funkcemi ochrany proti kréadezi, které jsou fizeny vestave-
nou jednotkou GPS. Predni kamera navic dokaze detekovat pfitomnost ¢lovéka, coz z robota déla ucinného

strazce zahrady.

3

7.8.1 Alarm Zvedani

Pokud je tato funkce povolena, po zvednuti robota se spusti alarm a robot se uzamkne. Chcete-li obnovit
provoz, zadejte nejprve na robotovi kod PIN.
o

5"

Pokud je tato funkce povolena, robot se uzamkne a alarm se okamzité spusti, pokud je robot mimo mapu.

7.8.2 Alarm Mimo mapu

&

S )

Pokud je tato funkce povolena, mizete zobrazit aktudlni polohu robota v aplikaci Mapy Google.

Q

7.8.3 Poloha v redalném case

J
&

7.8.4 Upozornéni na detekci pfitomnosti osob

Pokud je tato moznost povolena, robot vas upozorni, jakmile zjisti pfitomnaost clovéka.
FQ-I
LUa

Klepnutim na ikonu °zobra2|’te Zivy videopfenos z pfedni kamery robota, ktery vam umozni sledovat vasi
zahradu kdykoliv a kdekoliv.

o S )

7.8.5 Video v redlném case
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7.8.6 Hlidka

Kdyz je robot v pohotovostnim rezimu, mQzete jej prostfednictvim aplikace vyslat na hlidku konkrétnich
hranic nebo mist ve vasi zahradé. Chcete-li ziskat pristup k teto funkci, prejdéte na moinost°> Hlidka.

o2

7.9 Vlastni obdobi nabijeni

Chcete-li prizplsobit dobu nabijeni robota konkrétnim hodinam, mdzete v aplikaci aktivovat funkci Vlastni
doba nabijeni prostfednictvim nabidky Nastaveni > Nabijeni. Pokud je robot aktivovan, nabije se na 20 %,
kdyZ je Uroven nabiti akumulatoru nizka, za predpokladu, Ze neprobiha zadné sekani. PIné nabiti se dokonci
pouze béhem urcené doby nabijeni. Mlzete také upravit Uroven nabiti akumuladtoru pro automatické na-
bijeni a Uroven nabiti akumulatoru pro obnoveni tloh a nastavit Grovné nabiti akumuldtoru, pfi kterych
se robot automaticky vrati do nabijeci stanice nebo obnovi nedokonceneé sekani.

=6
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Pozndmka: Vyvojovy tym spole¢nosti Dreame bude pribézné provadét aktualizace a tdrzbu firmwaru a
aplikace prostrednictvim funkce OTA (Over-the-Air). Zkontrolujte oznameni o aktualizacich nebo povolte

funkci Automaticka aktualizace, abyste zachovali firmware a aplikaci v aktualnim stavu a mohli vyuzivat
dalsi funkce.

8 Udrzba

Pro lepsivykon a zivotnost robota jej pravidelne Cistéte a vymeénujte opotfebovane soucasti s nize uvedenou
Cetnosti:

Souéast Cetnost vymény
Noze Kazdych 6-8 tydni nebo drive
Cistici kartac Kazdych 12 mésic nebo dfive

Poznadmka: Zbyvajici Zivotnost noz{ a ¢isticiho kartace mlzZete zkontrolovat v aplikaci v ¢asti Nastaveni >
Spotiebni materidl a idrzba. Po vymene veskeréeho spotfebniho materialu na zakladeé vyzvy prejdéte na
stranku s podrobnostmi o spotfebnim materialu a klepnéte na moznost Vymeénil jsem to a resetujte caso-
vac.

Pozndmka: Pokud mate na zahradé vyhrazend mista pro bézné ¢isténi a Gdrzbu robota, mizZete na mapé
nastavit mista Udrzby tak, ze prejdete do casti Nastaveni > Pfejdéte do ¢asti udrzby > Upravit bod. Po
nastaveni mist idrzby mdzete jednoduse klepnout na tlac¢itko P¥ejit a nasmérovat robota do urcenych mist
pro snadnou udrzbu.

8.1 Cisténi

Pravidelne Cistéte robota, abyste zabranili hromadeni posekané travy a necistot a ucpavani kotouce noze
a hnacich kol, coz mdze ovlivnit jeho vykon pfi sekani, dokovani a pohybu. Doporucujeme pouzivat ¢istici

sadu, ktera je k dispozici v mistnich obchodech nebo online.

/\ Vystraha: Pred ¢isténim robota vypnéte a odpojte nabijeci stanici.

Upozornéni: Pred otocenim robota vzhlru nohama se ujistéte, Ze je na radaru LiDAR nasazen ochranny

kryt, aby nedoslo k poskozeniradaru LIDAR.
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= Kapota, podvozek a kotouc:
1. Vypnete robota.

3. Otocte robota obracené.

4. Ocistete kryt, kotouc noze a podvozek hadici.

A\ Vystraha: Pri ¢isténi podvozku se nedotykejte noz(. Pt ¢isténi pouzivejte ochranné rukavice.
Upozornéni: K ¢isteni nepouzivejte vysokotlaky cistic. K ¢isteni nepouzivejte cistici prostredky.
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5. K peclivemu cisténi snimace radaru LIDAR pouzijte tkaninu nepoustejici vliakna.

= Nabijeci kontakty a pfedni kamera:
Otrete nabijeci kontakty robota a nabijeci stanice Cistym hadrem a vycistete take predni kameru. Po vycisté-
ni udrzujte nabijeci kontakty a pfedni kameru v suchu.

» Hnaci kola:
K odstraneni blata z kol pouzijte kartac, abyste zajistili dobrou pfilnavost.

8.2 Vymeéna soucasti

«Vyména nozl

Aby byly noZe ostré, pravidelné je vymeénujte. Doporucuje se ménit noze kazdych 6-8 tydnt nebo dfive.
Pouzivejte pouze originalni noze Dreame.

A\ Vystraha: Vypnéte robota. Pfi vymeéné nozd noste ochranné rukavice.

Poznamka: Vymente vsechny tfi noZe soucasne, abyste zajistili vyvazeny fezaci system.

1. Vypneéte robota. 2. Zakryjte radar LIDAR pfislusnym ochrannym krytem.

ONOOONOOOO0Tanou|
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3. Polozte robota na meékky povrch a otocte jej 4. Demontujte drzak stisknutim tlacitka pod

obracene. kotoucem noze.

5. Demontujte n{z zarovnanim otvoru noze s
hiidelem.

7. Stisknete tlacitko pod kotou€em noze a zarov- 8. Ujistete se, ze se noze mohou volne otacet.
nejte otvor drzaku s hiidelem, abyste upevnili
drzaky a noze.

» Vyména cisticiho kartace

Kdyz se Cistici kartac snimace radaru LIDAR opotrebuje, jeho stétiny se mohou roztfepit nebo degradovat,
coz ovlivnijeho Cistici vykon. Pravidelneé Cistici kartac vymenujte, abyste zajistili dobry vysledek ¢isteni. Do-
porucuje se ménit ¢istici kartac kazdych 12 mésicd nebo dfive.
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9 Akumulator

Pfi dlouhodobém skladovani nabijejte robota kazdych 6 mésicl, abyste ochranili akumuldtor. Na poskozenf
akumuldtoru zplsobené nadmeérnym vybitim se omezend zaruka nevztahuje. Akumuladtor nenabijejte pfi
okolni teplotée nad 45 ° Cnebo pod 6 ° C. Dlouhodobéa skladovaci teplota akumulatoru by mela byt mezi -10
a 35° C. Pro minimalizaci poskozeni je doporucena skladovaci teplota akumulatoru mezi 0 a 25 ° C.
Poznamka: Zivotnost akumuldtoru robota zavisi na ¢etnosti pouzivani a provoznich hodindch. Pokud je
akumulator poskozen nebo jej nelze nabit, nevyhazujte zastaraly nebo vadny akumulator s béznym odpa-
dem. Dodrzujte mistni predpisy pro recyklaci.

Rezim nabijeni s nizkou spotiebou:

Je-li aktivovan rezim nabijeni s nizkou spotfebou, funkce nesouvisejici s nabijenim budou zakazany (displej a sit
budou vypnuty).

« Chcete-li aktivovat rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie, stisknéte a podrzte soucasné tlacitko>l a
soucCasné tlacitko 0O a soucasné pétkrat rychle stisknéte tlacitko & 5krat rychle za sebou. Uslysite hlasovou
vyzvu: Rezim nabfjeni s nizkou spotfebou je zapnuty.

= Chcete-li vypnout rezim nabijeni s nizkou spotrebou energie, restartujte robota nebo stisknete tlaﬁftko(l)
5kratrychle za sebou.

10 Zazimovani

* Robot

1. Pfed vypnutim robota plné nabijte akumulator.

2. Pred uskladnénim robota v zimé jej dikladné vycistéte.

3. Nasadte ochranny kryt radaru LiDAR.

4. Skladujte robota uvnitf na suchéem miste pfiteploté nad 0 ° C.

» Nabijeci stanice

Odpojte nabijeci stanici a ulozte ji na suchem a chladném misté mimo dosah pfimeho slunecniho svétla.
Poznamka: Po zimnim skladovani znovu nainstalujte nabijeci stanici a vlozte do ni robota, aby se nabil. Po-
kud preinstalujete nabijeci stanici na jinem miste, robot automaticky aktualizuje polohu stanice, jakmile se
nabije a opusti stanici. Pokud se kvili zdsadnim zméndm na zahradé setkate s chybami pfi najizdéni polohy,
doporucujeme oblast pfemapovat.

11 Doprava

Pfi prepraveé na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, Ze je robot vypnuty. Doporucuje se pouzivat plvodni obal.
Nasadte ochranny kryt radaru LiDAR.

/\ Vystraha: Pied piepravou robota jej vypnéte.

A\ Vystraha: Zvednéte robota za zadni rukojet a drzte kotou¢ noze dal od téla.
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12 Odstranovani poruch

Problém

PFicina

Reseni

Robot neni pfipojen k

1. Robot neni v dosahu sig-
nalu sité Wi-Fi ani Bluetooth.

1. Zkontrolujte, zda robot dokoncil proces za-
pnuti.
2. Zkontrolujte, zda smerovac spravne pracuje.

aplikaci. 2. RObOt.Je vypnuty nebo se 3. Priblizte se k robotovi a vytvorte pfipojeni
restartuje.
Bluetooth.
1. Umistéte robota zpét na rovny povrch.
Robot je zvednuty. Kolo neni na zemi. 2. Zadejte kod PIN na robotovi a potvrdte.

3. Robot nemiize prejizdét predméty vyssi nez 4
cm. Udrzujte zemi rovnou tam, kde pracuje.

Robot je naklonén.

Robot se nakloni o vice nez
37°.

1. Umistéte robota zpet na rovny povrch.

2. Zadejte kad PIN na robotovi a potvrdte.

3. Robot nemiizZe stoupat po svazich vetsich nez
50 % (27°).

Robot je zachycen.

Robot je zachycen a nedaff
se mu dostat ven.

1. Odstrante okolni prekazky a zkuste to znovu.

2. Rucne presunite robota na rovneé a oteviené misto
uvnitf mapy a zkuste Ulohu spustit znovu. Pokud se
s timto problemem setkdte i nadale, zkuste to znovu
poté, co byl robot v nabijeci stanici.

3. Zkontrolujte, zda v zemi jsou prohlubné. Pred
sekanim vyplite prohlubné, abyste zabranili zachy-
ceni robota.

4. Zkontrolujte, zda okolni trava neni vyssi nez 10
cm. Mlzete nastavit vsku vyhybani se prekazkam
nebo pouzit tla¢nou sekacku k posekani travniku
predem, aby se zabranilo zachyceni robota.

5. Pokud je robot ¢asto zachycen vtomto misté,
mUzete jej nastavit jako zonu zakazu vstupu.

Chyba levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se nemdze otacet nebo
motor kola vykazuje pro-
bléem.

1. Vycistete zadni kola a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba objevi i nadale, zkuste
robota restartovat.

3. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Kotou¢ noze se nem(ze
otacet.

Kotou¢ noze se nemdze
normalné otacet nebo motor
sekani vykazuje probléem.

1. Vycistete kotou€ noze a zkuste to znovu.

2. Zkontrolujte, zda okolni trava neni vyssi nez
10 cm. K sekanf trdvniku mizete predem pouzit
tlatnou sekacku, abyste zabranili zablokovani
kotouce noze vysokou travou.

3. Zkontrolujte, zda pod kotoutem noze neni
voda. Pokud ano, presunte robota na suche
misto a zkuste to znovu.

4. Pokud se tato chyba objevi i nadale, zkuste
robota restartovat.

5. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Kotouc¢ noze se nepohy-
buje nahoru nebo dold.

Kotouc¢ noze se nepohybuje
nahoru nebo dold.

1. Vycistete kotouc nozZe a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba objevi i nadale, zkuste
robota restartovat.

3. Pokud probléem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.




Problém

Reseni

Kotou¢ noze se nemize
pohybovat na stranu.

Kotou¢ noze se nemUze
pohybovat na stranu.

1. Vycistete sekaci systém a odstrante necistoty
nebo cizi predmeéty.

2. Pokud se s touto chybou setkate i nadale,
mUzete funkci EdgeMaster ™ nejprve vypnout.
3. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Chyba narazniku.

Neustale se aktivuje snimac
predniho narazniku.

1. Zkontrolujte, zda robot neni nékde zachycen.
2.Jemne poklepejte na naraznik a ujistéte se, ze
se odrazi zpét.

3. Pokud se tato chyba objevi i nadale, zkuste
robota restartovat.

4. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Chyba nabijeni.

Robot se zadokuje v nabijeci
stanici, ale systém vykazuje
chybu nabijeciho proudu
nebo napéti.

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

2. Zkontrolujte, zda jsou nabijeci kontakty na
robotovi a nabijeci stanici cisté.

3. Po dokonceni kontroly zkuste robota znovu
pripojit k nabijeci stanici.

4. Pokud problém pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Prilis vysoka teplota
akumulatoru.

Teplota akumulatoru je = 60
°C

1. PouZijte robota tam, kde je okolni teplota nizsf
nez 40 ° C. Mlzete pockat, dokud se teplota aku-
mulatoru automaticky nesnizi.

2. Robota miZete vypnout a po chvili restartovat.
3. Pokud problém pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Vysoka teplota akumu-
latoru.

Teplota akumulatoru je > 45
°C.

1. Nabijenf se nemusi podafit, pokud je teplota
akumulatoru vyssinez 45° C.

2. Pouzijte robota tam, kde je okolni teplota nizsi
nez40°C.

Nizka teplota akumula-
toru.

Teplota akumulatoru je <6
°C

1. Nabijeni se nemusi podafit, pokud je teplota
akumulatoru nizsinez 6 ° C.

2. Pouzijte robota tam, kde je okolni teplota vyssi
nez6°C.

Radar LiDAR je zabloko-
van.

Radar LiDAR je zablokovan
(napfiklad neni odstranén
ochranny kryt radaru LiDAR).

1. Sejméte ochranny kryt radaru LIiDAR a zkuste to
Znovu.

2. Pokud je radar LIDAR na horni strané robota
velmi Spinavy, vycistéte jej tkaninou nepoustéjici
vlakna, a zkuste to znovu.

Porucha radaru LIDAR.

Radar LIDAR je velmi zne-
cistény nebo doslo k chybé
snimace.

1. Zkontrolujte, zda radar LIDAR neni znecisteny. V
pfipade potieby jej vycistéte a zkuste to znovu.

2. Pokud se tato chyba objevi i naddle, zkuste
robota restartovat.

3. Pokud probléem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Radar LiDAR je zneciste-
ny.

Radar LiDAR je znecistény.

Otfete snimac radaru LIDAR na horni strané ro-
bota ¢istym hadrem. Po vycisteni udrzujte radar
LiIDAR v suchu.

DREAME
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Problém

Reseni

Teplota radaru LIDAR je
vysoka.

Teplota radaru LIDAR je > 80
°C

1. Robot se automaticky pokusi vratit do nabijeci
stanice, aby vychladl.

2. Ujistéte se, ze robot pracuje pfi okolni teplote
nizsinez40°C.

3. Umistete robota do stinného, chladného a
dobre vetraného prostoru. Alarm se vypne, kdyz
teplota klesne na normalni rozsah.

4. Jakmile se alarm vypne, robot automaticky
obnovi provoz.

5. Pokud problém pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Teplota radaru LIDAR je
prilis vysoka.

Teplota radaru LIDAR je =90
°C.

1. Radar LiDAR je vypnuty kvili vysokym tep-
lotam.

2. Ujistete se, ze robot pracuje pfi okolni teplote
nizsinez40° C.

3. Umistete robota do stinneho, chladného a
dobre vetraného prostoru. Alarm se vypne, kdyz
teplota klesne na normalni rozsah.

4. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Robot je ztracen.

Porucha funkce najizdéni
polohy.

1. Zkontrolujte, zda je radar LIDAR na hornf
strané robota znecistény. Necistoty ovlivni funkci
najizdeni polohy.

2. Rucne presunte robota na oteviené misto
uvnitf mapy a zkuste ulohu spustit znovu.

3. Pokud se poloha neobnovi, dalkove ovladejte
robota zpét do nabijeci stanice prostfednictvim
aplikace a pote zahajte sekani.

Chyba snimace.

Chyba snimace.

1. Restartujte robota a zkuste to znovu.
2. Pokud problem pretrvava, kontaktujte popro-
dejni servis.

Robot je v zoné zakazu
vstupu.

Robot je v zoné zakazu vstu-
pu.

1. Rucné presunte robota ze zony zékazu vstupu
a zkuste to znovu.

2. Dalkove ovladejte robota prostfednictvim
aplikace, abyste jej pfesunuli mimo zonu zakazu
vstupu, a zkuste to znovu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

1. Rucne presunte robota dovnitf mapy a zkuste
to znovu.

2. Dalkove ovladejte robota zpét dovnitf mapy
prostrednictvim aplikace a pak to zkuste znovu.

Tlacitko nouzoveého
zastaveni je aktivovano.

Je stisknuto tlacitko Stop na
robotovi.

Zadejte kod PIN na robotovi a potvrdte.

Vybity akumulator. Ro-
bot se brzy vypne.

Uroveri nabiti akumulatoru je
<10 %.

Zadokujte robota do nabijeci stanice, aby se
mohl nabijet.

Robot je mimo mapu.
Nebezpeci odcizeni.

Robot je mimo mapu.

1. Zadejte kod PIN na robotovi a potvrdte.
2.V nastaveni v aplikaci mizete vypnout alarm
Mimo mapu.




Problém

Pfic¢ina

Reseni

Robotovi se nepodari-
lo se vratit do nabijeci
stanice.

Robot nem{ze najit na-
bijeci stanici pfi navratu
do nabijeci stanice.

1. Zkontrolujte, zda neexistuji nejake prekazky, ktere by
blokovaly robota. Odstrante prekazky a zkuste to znovu.

2. Pomaoci aplikace dalkové ovladejte robota zpét do nabi-
jeci stanice.

Zadokovani v nabijeci
stanici se nezdafilo.

Robot najde nabijeci
stanici, ale nepodari se
jej zadokovat.

1. Zkontrolujte, zda nejsou reflexni folie na stanici zne-
Cisténé nebo zablokovane.

2. Zkontrolujte, zda pred stanici nejsou prekazky.

3. Zkontrolujte, zda stanice nenf pfesunuta.

4. Zkontrolujte, zda zakladova deska neni pokryta hustym
blatem.

5. Zkontrolujte, zda stanice neni ve svahu.

6. Zkontrolujte, zda je stanice pfipojena k napajeni.

7. Pomozte robotovi do nabijeci stanice pomoci dalko-
veho ovladace nebo rucne.

Najeti do polohy se
nezdafilo.

Najeti do polohy se
nezdafi, kdyz se robot
pokusi zahdjit sekan.

1. Radar LIDAR miZe byt zablokovany. Ru¢né presunte
robota na rovneé a oteviené misto uvnitf mapy a zkuste
ulohu spustit znovu.

2. Pokud se s timto probléemem setkate i nadale, zkuste
to znovu pote, co byl robot zadokovan v nabijeci stanici.

Nedostatek prostoru
pro otaceni pred sta-
nici.

Nedostatek prostoru

pro otaceni pred stanici.

1. Pokud je stanice umisténa na okraji mapy nebo uvnitf
ni, ujistéte se, ze mezi predni plochou zakladni desky
stanice a hranici mapy je alespon 1 m volného prostoru;
v opacnem pfipadé nemusi byt robot schopen zatacet.
2. Pfemistete stanici nebo zménte mapu v nabidce
Uprava mapy.

Cesta je zablokovana.

Cesta je zablokovana.

1. Zkontrolujte, zda v cesté neni nastavena zona zakazu
vstupu.

2. Zkontrolujte, zda neexistuji nejake prekazky, ktere by
blokovaly robota.

3. Pokud robot stdle nemUze projet, smazte cestu v nabid-
ce Uprava mapy a definujte novou.

Predni kamera je zne-
cistena.

Pfedni kamera je zne-
cistena.

Otrete predni kameru Cistym hadrem.

Doslo k problemu s
predni kamerou.

Doslo k problemu s
predni kamerou.

1. Otfete predni kameru Cistym hadrem.

2. Zkuste robota restartovat.

3. Pokud probléem pretrvava, kontaktujte poprodejni
servis.

Predni kamera je za-
blokovana.

Predni kamera je zablo-
kovana.

Otfete predni kameru cistym hadrem.

Behem automaticke-
ho mapovani dojde
k chybe detekovani
hranice.

Behem automatickeho
mapovani dojde k chy-
beé detekovani hranice.

1. Ujistéte se, ze svetelné podminky jsou vhodné, ani
prilis jasne, ani prilis temne.

2. Ujistéte se, ze pocasi je jasne, vyhybejte se mlze nebo
desti.

3. Ujistéte se, ze predni kamera je Cista a bez prekazek.
4. Ujistete se, ze povrch zeme je rovny, protoze nerov-
nosti mohou ovlivnit detekci.

5. Pokud se detekce hranice nadale nedafi, prepnéte do
rezimu dalkoveho ovladani pro mapovani.
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13 Technické udaje

Nazev vyrobku Roboticka sekacka Dreame A2
Znactka Dreame
.Zakladm Model MXXA8210
informace
Rozmery 666x444%273 mm
Hmotnost (vetneé akumulatoru) 16,1 kg
Doporuceny pracovni vykon 3000 m?
Utinnost sekani Standardni: 1000 m?/den
Ueinny: 2000 m?/den
Sekani 1\ s sekani 30-70 mm
Sitka sekanf 22cm
Cas nabijen(® 65 min
Hladina akustickeho vykonu LWA 54 dB(A)
Hlukové Nejistoty akustickeho vykonu KWA 3 dB(A)
emise Hladina akustickeho tlaku LpA 46 dB(A)
Nejistoty akustického tlaku KpA 3 dB(A)
Provozni teplota 0207 C
Doporuceno: 10-35°C
. . -10-35°C
Provozni Dlouhodobad skladovaci teplota Doporueno: 0-25°C
podminky Robot: IPX6
Trida IP Nabijeci stanice: IPX4
Napajeci zdroj: IP67
Maximalni sklon sekané plochy 50 % (27°)
Frekvencnirozsah Bluetooth 2400,0-2483,5 MHz
802.11b: 16+2 dBm (pfi 11 Mb/s)
T Lo 802.11g: 14+2 dBm (pfi 54 Mb/s)
Maximalni radiofrekvencni vykon 802.11n: 132 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 749 dBm
Pripojeni —
Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
(2400-2483,5 MHz)
. . ) LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
B3l
Sluzba Linkservice LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS / GLONASS / BDS / Galileo / QZSS




Hnaci motor

Rychlost jizdy pfi dalkovem ovlada-
ni

0,45-0,8 m/s

Rychlost jizdy pfi sekani

Standardni: 0,35 m/s
Ueinny: 0,6 m/s

Typ motoru Motor naboje
Motor sekdni | Rychlost 2200/min
Model akumulatoru MBPA14

Akumulator | Typakumulatoru Lithium-iontovy akumulator
(Robot) Jmenovitd kapacita 5000 mAh
Jmenovité napéti 18V DC
Model nabijecky MPAAT0/MPAA20
Napdjeci Vstupni napeti 100-240V AC
zdroj Vystupni napéti 20V DC
Vystupni proud 3A
Model nabijeci stanice MCA10
Vstupni napeéti 20V DC
NabU?CI sta- Vstupni napéti 20V DC
nice
Vstupni proud 3A
Vystupni proud 3A
oL _ | Nahradninoze a drzaky 81
Pfislusenstvi
Model noze MBKA10/MQBAT0

DREAME
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. Odchozi | Pfichozi | Maximalni vy- -
Pas-| .. .| T PR Frekvencni
Normy pfipojeni | pfipojeni |stupniradiofre-| GNSS p
mo P pasmo
(MHz) (MHz) kvenéni vykon

] 1920-1980 | 2110-2170 232
3 1710-1785 | 1805 - 1880 23+2
7 | 2500-2570 | 2620 - 2690 23+2
8 880 - 915 925 - 960 23+2

LTE 20 832 - 862 791 - 821 23+2
28 703 - 748 758 - 803 23=2

GPS /
GLONASS
38 | 2570-2620 | 2570- 2620 23+2 /BDS / 1559-1592
) MHz
Galileo /

40 | 2300-2400 | 2300 - 2400 23=+2 Q755
41 | 2496 -2690 | 2496 - 2690 23+2
3 1710-1785 | 1805 - 1880 302

GSM
8 880-915 925 - 960 23+2
1 1920-1980 | 2110-2170 23+2

WCDMA

8 880 - 915 925 - 960 232

[2] Cas nabijeni plati, kdyZ se robot automaticky vrati do nabijeci stanice pfi nizkém stavu akumulétoru.

[3] Zaclenene zeme/regiony: Albdanie, Andarra, Rakousko, Belgie, Bosna a Hercegovina, Bulharsko, Chorvat-
sko, Kypr, Ceska republika, Dansko, Estonsko, Finsko, Francie, Némecko, Recko, Guernsey, Madarsko, Island,

Irsko, Italie, Kosovo, Lotyssko, Lichtenstejnsko, Litva, Lucembursko, Makedonie, Malta, Moldavsko, Monako,

Cernd Hora, Nizozemsko, Norsko, Polsko, Portugalsko, Rumunsko, Srbsko, Slovensko, Slovinsko, Spanélsko,

Svédsko, Svycarsko, Velka Britanie, Ukrajina.

Poznamka: Technické Udaje se mohou menit, protoze nas vyrobek neustale vylepsujeme. Nejnovejsi infor-

mace naleznete na nasich webovych strankach na adrese https://global.dreametech.com.
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EU PROHLASENI O SHODE

Toto prohlaseni o shodé EU je vydano vyhradné na odpovédnost vyrobce.

LEADCREATE GLOBAL TRADING (SINGAPORE) PTE. LTD.
17 BEACH ROAD, #03-01, CRASCO BUILDING, SINGAPORE 189675

Jménem spolecnosti Dreame prohlasuji, ze vyrobek
Popis Roboticka sekacka na travu (véetné napdjeciho zdroje a baterie)
Typ Model: MXXA8202/MXXA8203/MXXA8210
Model baterie: MBPA10/MBPA14
Model napajeciho zdroje: MPAAT10/MPAA20
Funkce Sekani travy / Napajeni zafizeni / Nabijeni zafizeni

Splniuje nasledujici smérnice
2006/42/EC, 2014/30/EU, 2014/35/EU, 2011/65/EU&(EU)2015/863,2014/53/EU

SplAuje normy,

EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2:2019+A15:2021, EN 50636-2-107:2015+A1+A2:2020+A3: 2021,
EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN 55014-1:2017+A11:2020,

EN 55014-2:2015, EN IEC 61000-3-2:2019, EN 6 1000-3-3:2013+A1:2019, EN IS0 3744:2005,

EN300 328Vv2.2.2, EN 301 489-1V2.2.3, EN 301 489-17 V3.2.4, EN IEC 62311:2020,

EN 61558-1:2005+A1:2009, EN 61558-2-16:2 009+A1:2013, EN 55011:2016+A11:2020,

EN 303 447 V1.1.1, EN 55032:2015+A11:2020, EN 55035:2017+A11:2020

EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024, IEC 62133-2:2017+A1: 2021

63000:2018

Splnéneé predpisy,
Nafizeni o bateriich (EU) 2023/1542

Manufacturer’s authorized EU Representative
Dreame Technology Netherlands B.V.
Spicalaan 29, 2132JG Hoofddorp

+31 20 793 2050 Ext. 800
compliance.eu@dreame.tech

Misto vydani: Suzhou

Datum vydani: 5.5.2025

Podpis vydavatele: %ﬂﬂ/ ] Wﬁ
Jméno vydavatele: Bin Wang

Pozice vydavatele: Reditel kvality

17 BEACH ROAD, #03-01, CRASCO BUILDING, SINGAPORE 189675

b
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Preklad originalneho navodu na obsluhu
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1 Bezpecnostné pokyny
1.1 V3eobecné bezpecnostné pokyny

= Pred pouzitim produktu si pozorne precitajte a porozumejte navodu na pouzitie.

» S produktom pouzivajte iba vybavenie odportcane spolocnostou Dreame. Akekolvek iné pouzitie je nespravne.
= Nedovolte detom, aby sa zdrziavali v blizkosti alebo sa hrali so strojom pocas jeho prevadzky.

= Nepouzivajte produkt v oblastiach, kde si ludia nie su vedomi jeho pritomnosti.

= Primanualnej obsluhe produktu prostrednictvom aplikacie Dreamehome nebezte. Vzdy chodzte opatrne,
davajte pozor na kroky na svahoch a udrzujte rovnovahu.

= Vyhnite sa pouzivaniu produktu, ked sa v pracovnej oblasti nachadzaju osoby, najma deti alebo zvierata.

= Ak produkt prevadzkujete na verejnych priestranstvach, umiestnite v pracovnej oblasti vystrazneé tabule s
nasledujucim textom: "Varovanie! Automaticka kosacka na travu! Drzte sa daleko od stroja! Dozerte deti!

= Pri obsluhe produktu noste pevnud obuv a dlhé nohavice.

= Aby ste predisli poskodeniu produktu a nehodam s vozidlami a osobami, nezakladajte pracovne oblasti ani
prepravne cesty cez verejne chodniky.

= Nedotykajte sa pohyblivych nebezpecnych casti, ako je napriklad zaci kotuc, kym sa uplne nezastavia.

«V pripade zranenia alebo nehody vyhladajte lekarsku pomoc.

« Pred odstranovanim blokad, vykondvanim Gdrzby alebo kontrolou produktu ho prepnite do polohy VYPNUTE.
Ak vyrobok neobvykle vibruje, skontrolujte ho pred restartovanim, Ci nie je poskodeny. Nepouzivajte vyrobok, ak
su akekolvek casti poskodene.

= Neinstalujte hlavny kabel v oblastiach, kde bude produkt kosit. Postupujte podla pokynov na instalaciu kabla.
= Na nabijanie produktu pouzivajte vyhradne nabijaciu stanicu, ktora je sucastou balenia. Nespravne pouzitie
moze viest k Urazu elektrickym pradom, prehriatiu alebo uniku korozivnej tekutiny z baterie. V pripade uniku
elektrolytu oplachnite vodou/neutralizacnym prostriedkom a vyhladajte lekarskej pomaoci, ak korozivna
kvapalina pride do kontaktu s vasimi ocami.

= Pri pripajani hlavneho kabla do elektrickej zasuvky pouzivajte pradovy chranic (RCD) s maximalnym
vybavovacim priudom 30 mA.

» Pouzivajte vyhradne originalne baterie odporucané spolocnostou Dreame. Bezpecnaost vyrobku nie je
zarucena pri pouziti neoriginalnych baterii. Nepouzivajte necbnovitelne baterie.

= Udrzujte predlzovacie kable v dostatocnej vzdialenosti od pohyblivych nebezpecnych casti, aby nedoslo kich
poskodeniu, ktore by mohlo viest ku kontaktu s castami pod napatim.

= llustracie pouzité vtomto dokumente sluzia len na referencne ucely. Prosim, pozrite sa na skutoc¢né produkty.
= Nikdy nedovolte, aby stroj pouzivali deti, osoby so znizenymi fyzickymi, zmyslovymi alebo dusevnymi
schopnostami alebo s nedostatkom skisenosti a znalosti, ani 0soby, ktoré nie st oboznamene s tymito
pokynmi; miestne predpisy m6zu obmedzovat vek obsluhy.

= Nepripajajte ani sa nedotykajte poskodeného kabla, kym nie je odpojeny od elektrickej zasuvky. Ak sa pocas
prevadzky poskodi kabel, odpojte zastrcku zo zasuvky. Opotrebeny alebo poskodeny kabel zvySuje riziko Urazu
elektrickym prudom a mal by byt vymeneny servisnym technikom.

= NetlaCte na produkt silou ani rychlo, mohlo by dojst k jeho poskodeniu.

= Na dodrzanie poZiadavky na vystavenie vysokofrekvencnému Ziareniu je potrebné dodrzat vzdialenost 35 cm
medzi zariadenim a osobou.

= Na Ucely nabijania batérie pouzivajte vyhradne odpojitelnt napajaciu jednotku dodavanu s tymto spotrebicom.

1.2 Bezpecnostné pokyny pre instalaciu

« \/lyhnite sa instalacii nabijacej stanice v oblastiach, kde by o fu ludia mohli zakopnut.

» Neinstalujte nabijaciu stanicu v oblastiach, kde hrozi riziko stojatej vody.

» Neinstalujte nabijaciu stanicu vratane akéhokolvek prislusenstva do vzdialenosti mensej ako 60 cm od
akehokolvek horlaveho materialu. Porucha alebo prehriatie nabijacej stanice a napdjacieho zdroja méze
predstavovat nebezpecenstvo poziaru.



DREAME

1.3 Bezpecnostné pokyny pre prevadzku

= Udrzujte ruky a nohy v bezpecnej vzdialenosti od rotujucich cepeli. Nepokladajte ruky ani nohy v blizkosti
alebo pod produktom, ked je zapnuty.

= Nezdvihajte ani nepremiestriujte produkt, ked je zapnuty.

« Pouzite rezim parkovania alebo prepnite produkt do polohy VYPNUTE, ak sa v pracovnej oblasti nachadzaju
0soby, najma deti alebo zvierata.

= Zabezpecte, aby sa na travniku nenachadzali Ziadne predmety, ako st kamene, kondre, nastroje alebo hracky.
V opatnom pripade moézu byt cepele poskodené pri kontakte s predmetom.

= Neukladajte predmety na produkt ani nabfjaciu stanicu.

= Nepouzivajte produkt, ak tlacidlo STOP nefunguje.

= Zabrante koliziam medzi produktom a osobami alebo zvieratami. Ak sa v ceste produktu nachadza ¢lovek
alebo zviera, okamzite ho zastavte.

« \V/zdy prepnite produkt do polohy VYPNUTE, ked nie je v prevadzke.

= Nepouzivajte produkt sucasne s vysuvnym postrekovacom. Pouzite funkciu Planovania, aby ste zaistili, ze
vyrobok a vyskakovacie zrasovace nebudu pracovat sucasne.

= Vyhnite sa umiestneniu spojovacieho kandla v miestach, kde su nainstalované vysuvneé postrekovace.

= Neprevadzkujte produkt, ak sa v pracovnej oblasti nachadza stojata voda, napriklad pocas silného dazda
alebo pri tvorbe mlak.

1.4 Bezpecnostné pokyny pre udrzbu

« Pri vykondvani Udrzby prepnite produkt do polohy VYPNUTE.

= Po umyti sa uistite, Ze je produkt umiestneny na zemiv normalnej orientacii, nie hore nohami.

= Neotdcajte produkt hore nohami, aby ste vycistili podvozok. Ak ho prevratite na Ucely Cistenia, uistite sa, ze ho
nasledne vratite do pévodnej polohy. Toto opatrenie je potrebné, aby sa zabranilo vniknutiu vody do motora a
potencialnemu ovplyvneniu normalnej prevadzky.

= Pred cistenim alebo vykondvanim udrzby nabijacej stanice odpojte zastrcku z nabijacej stanice alebo aktivujte
blokovacie zariadenie.

= Na cistenie produktu nepouzivajte vysokotlakovy ¢isti¢ ani rozpustadla.

1.5 Bezpecnost batérie

Litiove batérie mozu explodovat alebo spdsobit poziar pri rozobrati, skratovani, vystaveni vode, ohnu alebo
vysokym teplotam. Opatrne s nimi manipulujte, batériu nerozoberajte ani neotvarajte a vyhnite sa akemukolvek
elektrickéemu/mechanickému poskodeniu. Uchovavajte ich mimo priameho slnecneho svetla.

1. Pouzivajte iba nabijacku batérie a napajaci zdroj poskytnuty vyrobcom. Pouzitie nevhodnej nabijacky a
napajacieho zdroja moze sposobit Uraz elektrickym prudom a/alebo prehriatie.

2. NEPOKUSAJTE SA OPRAVIT ALEBO UPRAVIT BATERIE! Pokusy o opravu mozu v dodsledku vybuchu alebo trazu
elektrickym prudom sposobit vazne zranenie. Ak dojde k uniku, uvolnene elektrolyty su korozivne a toxicke.

3. Tento pristroj obsahuje baterie, ktoré mézu byt vymenene len odbornym personalom.

1.6 Zvyskové rizika

Aby ste predisli zraneniam, pri vymene Cepelov pouzivajte ochranneé rukavice.
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1.7 Symboly a nalepky

VAROVANIE -
Pred pouzivanim zariadenia si pre€itajte navod na obsluhu.

VAROVANIE -
Pri prevadzke s pristrojom udrziavajte bezpe¢nu vzdialenost.

VAROVANIE -
Pred pouzitim alebo zdvihnutim stroja aktivujte vypinacie
zariadenie.

k> tel> T =5[>

VAROVANIE -
Nesedajte na stroj.

VAROVANIE -

Tento vyrobok nie je dovolené likvidovat ako bezny domovy
odpad. Zabezpecte, aby bol vyrobok recyklovany v silade s
miestnymi predpismi a pradvnymi poziadavkami.

Tento vyrobok je v sulade s platnymi smernicami ES.

CAAN

Trieda lll
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|| Pred nabijanim si precitajte navod.

- Jednosmerny prud

[] Trieda Il

URCENIE NA POUZITIE

Zahradny vyrobok je urceny na domace kosenie travnika. Je navrhnuty na casté kosenie, ¢o udrziava travnik
zdravsi a krajsi ako kedykolvek predtym. V zavislosti od velkosti vasho travnika mézete kosacku nastavit na
prevadzku v [ubovolnom ¢ase alebo s lubovolnou frekvenciou. Nie je vhodny na kopanie, zametanie ani Cistenie
snehu.

C€

Spolo¢nost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. tymto vyhlasuje, Ze radiove zariadenie typu Dreame MXXA8210
je v sulade so smernicou 2014/53/EU. Plny text EU vyhldsenia o zhode je k dispozicii na tejto internetovej
adrese: https://globaldreametech.com/pages/declaration-of-conformity.

Viyrobok je v stlade s predpismi UK PSTI, Uplné vyhlasenie o zhode je k dispozicii na nasledujicej internetovej
adrese: https://global.dreametech.com/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky ndvod ndjdete na https://global.dreametech.com/pages/user-manuals-and-fags.

Upozornenie na sietovu bezpecnost

Aby ste zabezpecili bezpecnu prevadzku tohto zariadenia v sietovych prostrediach, poskytujeme nasledujluce
informacie:

Toto zariadenie je vybavene viacerymi sietovymi komunikacnymi funkciami, vratane ethernetoveho portu (RJ-45),
bezdrotoveho komunikacneho modulu Wi-Fi a rozhrania USB na ladenie. Po spusteni s nasledujuce sietove
sluzby predvolene povolene:

= Webova konfiguraénd sluzba (HTTP/HTTPS): PocCuva na porte 80 (HTTP) a porte 443 (HTTPS) pre lokalnu
konfiguraciu a monitorovanie stavu. Aby sa predislo uniku informacii, odporica sa okamzite po instalacii
deaktivovat sluzbu HTTP, povolit iba HTTPS a nasadit déveryhodny TLS certifikat.

« Vysielanie zariadenia (mMDNS/SSDP): Pouziva sa na automaticku detekciu vysielanim informacii o zariadeni
v ramci lokalnej siete (LAN). Ak nie su potrebne, odporuca sa tieto sluzby deaktivovat, aby sa znizilo riziko
skenaovania.

= USB rozhranie: PouZiva sa na lokdlne aktualizacie firmveéru a extrakciu logov. Ked je povoleny rezim ladenia,
moze spristupnit opravnenia k systétmovym suborom. Odporuca sa cbmedzit pouzivanie len pre autorizovany
personal a deaktivovat toto rozhranie, ked zariadenie nie je v udrzbe.

Podrobne postupy konfiguracie najdete v asti Priprava na prvée pouzitie.
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2 Uvod k produktu
2.1 Co je v krabici

s s /4
(6 s

o Ochranny kryt LiDAR
© Nabijacia veza
(s 10-metrovym predlZzovacim kablom)
9 Napdjaci zdroj
@ skrutky x 8, Imbusovy klu¢

@ Pouzivatelska prirucka

@ struena prirucka

&8
BEE
BEE

5 PEEEE

© Robot

O z:ikladna doska
@ cistiaca kefka
@ Nahradné cepele a drziaky x 81

Q utierka nepustajtica viakna
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2.2 Prehlad produktu

Tlacidlo Stop

LiDAR Dazdovy senzor

Gombik
Stavova kontrolka

Displej

Nabijacie 1sple)
kontakty

Rukovat
EdgeMaster ™ Oddelenie batérie
zaci kotuc

Predné koliesko

Hnaciace koleso "

Predna kamera

[1] Vybaveny nabojovymi motormi.

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D Ultra-Sensing System s Al kamerou

Posunte starostlivost o travnik na vyssiu Uroven s OmniSense ™ 2.0, priekopnickym 3D ultra-senzorovym
systemom vybavenym algoritmom asistovanou HDR kamerou, ktory poskytuje komplexnejsie a detailnejsie
vnimanie 3D prostredia zahrady.

@ OmniSense™ 2.0
3D Ultra-Sensing System

3D Omnidirectional
Obstacle Avoidance
Enhanced by Al
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2.4 Prepojenie sluzby s GPS a 4G pripojenim

Robot je vbaveny sluzbou Link Service, ktora poskytuje pripojenie k 4G mobilnej sieti.

Aktivujte sluzbu prepojenia

Zapnite robota a sluzba Link sa automaticky aktivuje. il sa rozsvieti na displeji robota a v aplikacii, co
signalizuje, ze aktivacia bola Uspesna. Stav pouzivania sluzby Link si mozete zobrazit v sekcii Pripojenia v
aplikacii.

S aktivovanou sluzbou Link mozete dialkovo monitorovat stav vasho robota a spustat Ulohy kosenia
bez pripojenia Wi-Fi. Okrem toho je zabudovany GPS pre sledovanie polohy v realnom case, €o zvysuje
protikradezove schopnosti robota. Kedykolvek a odkialkolvek mozete sledovat jeho polohu a dostavat
upozornenia, ak sa presunie mimo vymedzenu oblast mapy.

Link Service je ponukana bezplatne prve tri roky od okamihu aktivacie. Ak chcete sluzbu po uplynuti platnosti

pred(zit, kontaktujte tim popredajného servisu Dreame prostrednictvom e-mailu dreamesupport@dreame.
tech.

2.5 Senzory

Nazov Popis
Ziskava informacie o prostredi a umoznuje robotu lokalizaciu, vyhybanie sa prekazkam a
LDAR detekciu vody a necistot.
Rozsah detekcie (pri 100 klx): 40 m pri 10% odrazivosti; 70 m pri 80% odrazivosti
Zorné pole: 360° (horizontalne) x 59° (vertikalne)
Predna Detekuje prekazky, hranice travnika a pritomnost oséb.
K Uhol pohladu: 89° (horizontalne), 58° (vertikalne), 97° (diagonalne)
amera PR
Rozlisenie: 2 MP
GPS Prostrednictvom aplikacie mozete sledovat aktualnu polohu robota v Google Maps.
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3 Instalacia

3.1 Vyber vhodného umiestnenia

= Umiestnite nabijaciu stanicu na rovny povrch v blizkosti okraja travnika a elektrickej zasuvky. Umiestnite ho do
oblasti so silnym Wi-Fi signalom.

Poznamka: Pouzite svoje mobilne zariadenie na kontrolu sily Wi-Fi signalu v danej lokalite. Silny signal Wi-Fi
zabezpecuje stabilné pripojenie medzi robotom a aplikaciou.

Délezité: Uistite sa, ze povrch je dostatocne makky na upevnenie skrutiek.

Délezité: Ak je nabijacia stanica na svahu, uistite sa, ze sklon nie je prilis strmy, aby sa robot nesmykol spat a
nepodarilo sa mu pripojit.

( N

(. =

= Zabezpecte volny priestor aspon 1 m bez prekazok vlavo, vpravo a pred nabijacou stanicou. Uistite sa, Ze trava
okolo umiestnenia je kratsia ako 6 cm. Ak je trava vyssia, najprv ju pokoste ruc¢nou kosackou. Vysoka trava moze
robota stazit navrat na nabijaciu stanicu.

/ )

3.2 Instalacia nabijacej stanice

@ Pomocou dodanych skrutiek a imbusového kltca pripevnite zékladnu dosku k zemi.

( N
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@ Zasurite nabijaciu vezu do zékladnej dosky, kym nebudete pocut kliknutie.

(" N

-/
€ Zasunte Cistiacu kefku do nabijacej veze tak, Ze zarovnate vystupok s drazkou.
N
y
\ —/

O Pripojte napéjaci zdroj k predlzovaciemu kéblu a potom ho zapojte do elektrickej zasuvky. Uistite, aby bol
zdroj energie umiestneny aspon 30 cm nad zemou.
Poznamka: LED indikator na nabijacej stanici bude stale modry, ked je pripojeny k zdroju energie.

4 R
e ——— S
N\ —/

© Odstrante ochranny kryt LIDAR.
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@ Vlozte robota do nabijace] stanice na nabitie. Uistite sa, Ze nabijacie kontakty na robote a nabijacej stanici
suU spravne prepojene.

Poznamka: Kontrolka bude blikat zeleno, ked sa robot v nabijacej stanici uspesne nabija.

Poznamka: Ak chcete pridat garaz pre dodato¢nu ochranu, pouzite kompatibilnt Dreame Garaz, ktora je

dostupna v miestnych predajniach alebo online. Pouzitie garaze, ktora nie je od vyrobcu Dreame, moze
sposobit problemy pri dobijani.

~
& -/

LED indikator na nabijacej stanici

Farebna indikacia LED diody Vyznam

1. Nastala chyba nabijacej stanice (napriklad problém s nabijacim
prudom alebo napatim).

Blikajuca/trvalo svietiaca cervena
2. Robot sa pripoji na nabijacej stanici, ale nabijanie je abnormalne
(napriklad skrat na nabijacich kontaktoch).

Plna modra Nabijacia stanica je pod napatim. Robot nie je v nabijacej stanici.
Blikajuca zelena Robot sa nabija v nabijacej stanici.
Stale zelena Robot je v nabijacej stanici a je Uplne nabity.

4 Priprava na prvé pouzitie

4.1 Oboznamte sa s ovladacim panelom

Displej
- J
e e 4 ) .
Zapnut/vypnut Start
° °
Gombik
Spat
P ° @ ° Domov
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Displej

lkona

Stav

Uroven batérie (Zobrazuje aktudlnu Urover nabitia batérie.)

2]

Nabijanie (Robot sa Uspesne pripoji k nabijacej stanici.)

3

Bluetooth (Robot je pripojeny k aplikacii prostrednictvom Bluetooth.)

~~

Wi-Fi (Robot je pripojeny k aplikacii prostrednictvom Wi-Fi siete.)

Link sluzba (Link sluzba je aktivovana.)

(@

Plan (Uloha je napldnovand na dnes a este nezacala.)

Ovladanie
Tlacidlo Funkcia
.. . . . -« v I v . .
Napéjanie (I) lv\la.zap.nuUe/vyp?nutl.e rob.ota stlacte a podrzte (!) tlacidlo na 2 sekundy. Uistite sa,

Ze je mimo nabfjacej stanice.

. Ak chcete spustit Cistenie celej plochy alebo pokracovat v prerusenych ulohach,

Start Dl stlacte tlacidlo Bl a do 5 sekind zatvorte kryt. Ak kryt nezatvorite do 5 sekdnd, tloha
Sa zrusi.

Domov O Ak chcete poslat robota spat na nabijaciu stanicu na nabitie, stlacte tlacidlo OO a do

5 sekind zatvorte kryt. Ak kryt nezatvorite do 5 sekiind, uloha sa zrusi.

Spat O Pre navigaciu o jednu troven vyssie v menu stlacte & tlacidlo.
Na potvrdenie vyberu v menu stlacte gombik.

Gombik Ak chcete aktivovat rezim parovania Bluetooth, podrzte gombik 3 sekundy.
Pre navigaciu v menu otocte volicom v smere hodinovych ruciciek/proti smeru
hodinovych ruciciek.

Etart + Spat Prevpbnovenie tova’renskych nastaveni robota pgdrite sucasne Dl tlacidloa &
tlacidlo na 3 sekundy. PIN kod nebude vymazany.
Domov + Spat SUﬁaslny”m"stlaCenim a .podrianll’m tla“éidiel.O, z.a.”C) Qa 3 sekundy ystUpite na stranku
0 aplikacii v nastaveniach. Stranka "O aplikacii" zmizne za 5 sekund.
Gombik + Sp&t | Naobnovenie PIN kédu podrzte gombik a tlacidlo O stcasne pocas 3 sekind.
Sto Stlacenim tlacidla Stop otvorte horny kryt a zastavte robota. Na obnovenie prevadzky
P je potrebne zadat PIN kod na ovladacom paneli.
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Prehlad struktiry menu

Kosenie celej plochy

Rezimy

Kosenie okrajov

Zobrazit plan

Planovanie

Zapnut/Vypnut planovanie
Ucinnost kosenia

\yska kosenia

\VlysSka detekcie prekazok

Rezim Nerusit
Ochrana pred dazdom

Ochrana pred mrazom

Vystraha pri opusteni mapy

Zmena PIN kodu

Obnovit robota

*M6ze byt aktualizovaneé v zavislosti od verzie softveru.

Stavova kontrolka na robotovi

Farby Vyznam
Trvalo svietiaca Cervena Vyskytla sa chyba.
Plna modra Robot je v pohotovostnom rezime.
Bliké namodro Robot vykonava ulohu alebo je pozastaveny.
Blikajuca zelena Robot sa nabija v nabijacej stanici.
Stale zelena Batéria je Uplne nabita.
Blika nazlto 1. Robotje na hliadke. . v o

2. Prostrednictvom aplikacie sa zobrazuje video z prednej kamery v realnom case.

Poznamka: Obdobie aktivacie a scenare svetla robota si mozete prispdsobit v casti Nastavenia > Svetlo.
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4.2 Pociatocné nastavenia

Predtym, ako robot prvykrat zapnete, je potrebné vykonat niekolko zakladnych nastaveni, aby bol pripraveny na
pracu.

@ Stlacenim tlacidla Stop otvorte horny kryt.

@ Stlacte a podrzte tlatidlo (1) na oviddacom paneli na 2 sekundy, ¢fim robot zapnete.
Poznamka: Robot sa automaticky zapne, ked je zaparkovany v nabijacej stanici.

€ Vyberte preferovany jazyk

Otocte gombik v smere hodinovych ruciciek pre pohyb nadol a proti smeru hodinovych ruciciek pre pohyb hore
na vyber vasho jazyka. Stlacte gombik na potvrdenie.

O Nastavte PIN kod

1. Otocte volicom a vyberte Cislo od 0 do 9. Otocte v smere hodinovych ruciciek, aby ste zvysili ¢islo, a proti
smeru hodinovych ruciciek, aby ste ho znizili. Stlacte gombik na potvrdenie a nastavenie dalsej Cislice. Ak chcete
zmenit predchadzajucu cislicu, otocte volicom proti smeru hodinovych ruciciek, kym sa ¢islo nezmenina 0, a
potom ho otocte este raz.

Délezité: Nenastavujte PIN kod na ,0000 “.
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Set PIN Set PIN

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

Set PIN

Don't set to '0000"

2. Zadajte PIN kod znova, aby ste dokoncili nastavenie PIN kodu.
Poznamka: Ak sa dve hesla nezhoduju, nastavte nove heslo znova.

© Pripojenie robota na internet
Naskenujte QR kod a stiahnite si aplikaciu Dreamehome do svojho mobilného zariadenia. Po instalacii si
vytvorte Ucet a prihlaste sa.

Aplikaciu Dreamehome si mozete stiahnut aj z App Store alebo Google Play.
2 Download on the
' App Store

= Uistite sa, Zze robot a vase mobilné zariadenie su v rovnakej Wi-Fi sieti.

A\, Getiton

P~ Google Play

Pred nastavenim siete:

= Uistite sa, ze vase mobilne zariadenie je od robota vzdialené maximalne 10 m.

= Povolte funkciu Bluetooth na svojom mobilnom zariadeni.

1. Otvorte aplikaciu Dreamehome.

2. M6zete sa pripojit jednou z nasledujucich metad:

a. Naskenujte QR kad: Prejdite do tasti £ Zariadenia a klepnite na — Skenovat QR kéd pre pripojenie.
Naskenujte QR kod umiestneny vo vnutri vichneho krytu robota na pripojenie.

b. Pridanie manuélne: Prejdite do ¢asti @@ Zariadenia a klepnite na = Pridat. Potom vyberte model vasho
robota na pripojenie.

. Automaticke zistenie: Robot vyhlada blizke zariadenia. Kliknite na svojho robota zo zoznamu najdenych
zariadeni, aby ste sa pripojili.
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3. Postupujte podla pokynov v aplikacii na dokoncenie pripojenia k Wi-Fi sieti.

Délezité: Pouzite jednopasmovu siet s frekvenciou 2,4 GHz alebo dvojpdsmovd siet s frekvenciami 2,4/5 GHz.
Dolezité: Uistite sa, Ze vasa Wi-Fi siet nema firewall a nie je Sifrovand. V opatnom pripade moze zlyhat
nastavenie siete.

4. Stlacte a podrzte gombik na ovladacom paneli pocas 3 sekind. Robot sa prevedie do rezimu parovania
Bluetoath.

5. Postupujte podla pokynov v aplikacii na dokoncenie parovania.

Ako odstranit priradenie robota?

Robot je automaticky priradeny k uc¢tu Dreamehome po Uspesnom sparovani. Kazdé zariadenie je mozné
pripojit len k jednemu Uctu. Nemozno ho sucasne viazat na iny ucet.

Ak chcete pripojit robota k novemu Uctu, musite ho najprv odpojit. Na zrusenie viazania:

1. Otvorte aplikaciu Dreamehome. Prejdite do ¢asti (@ zariadenia.

2. Ak mate na svojom Ucte Dreamehome viazanych viacero robotoyv, potiahnutim prstom dolava alebo doprava
prejdite na stranku robota, ktoreho chcete upravit.

3. Kliknite na * v pravom hornom rohu.

4. Vyberte O Odstranit.

Ako zdielat svojho robota?

1. Kliknite na ¢ v pravom hornom rohu.
2. Wberte [/] zdielanie zariadenia.

Ako sa odhlasit z vasho uctu Dreamehome alebo ho odstranit?

1. Prejdite do casti @ Ja >(©) > Uget.
2. Vyberte Odhlasit sa alebo Zmazat ucet.



5 Mapovanie zahrady

Pred mapovanim skontrolujte nasledovne:
« Uroven nabitia batérie robota je viac ako 50%.
= Ochranny kryt LIDAR je odstraneny.

= Horny kryt je zatvoreny,.

= Robot je spravne zaparkovany v nabijacej stanici.

-

5.1 Vytvorenie virtudlnej hranice

Pred spustenim procesu mapovania majte na pamati nasledovne:

DREAME

Délezité: Pri vytvarani hranice neru¢ne neprenasajte robota, pretoze to moze spdsobit zlyhanie mapovania.
Délezité: Po spusteni mapovania neukladajte robota dialkovo do nabijacej stanice, kym nie je proces
mapovania dokonceny. V opacnom pripade moze byt LIDAR zablokovany, co moze spdsobit zlyhanie

mapovania.

= PocCas procesu mapovania kracajte maximalne 5 m za robotom.
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= Robot zvladne svahy so sklonom az do 50% (27°). Pre lepSie vysledky kosenia sa vsak odporuca udrziavat
sklony pracovnych oblasti pod 25% (14°).

4 )

<25%(14°)

- J
= Pre oblasti uzsie ako 80 cm ich nastavte ako cesty, aby robot mohol prejst (pozri ¢ast 5.4: Nastavenie trasy).

A58 A58
X e

= Ak je vas travnik viac ako 4 ecm vyssSie ako prilahly terén, udrzujte robot vo vzdialenosti aspon 10 cm od

okraja. Ak je vas travnik v rovnakej Urovni ako prilahly terén, robot mdze prekrocit obvodovy okraj pre optimalne
wysledky kasenia pozd( hranic.

4 )

« Uistite sa, ze uhly otacania su vacsie ako 90° . Uhly mensie ako 90° m6zu robit robotu tazkosti pri dosiahnuti
Cistého rezu.

4 )
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Zacnite mapovanie:
1. Kliknite na Zacat vytvaranie v aplikacii a robot skontroluje svoj stav a vykona kalibraciu. Automaticky opusti

nabijaciu stanicu na vykonanie kalibracie. Budte opatrni.

s N

s - |

2.Vzdialene navadzajte robota k okraju vasho travnika a klepnite na Nastavit vychodiskovy bod, aby ste urcili
vychodiskovy bod pre hranicu.

4 )
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3. Vzdialené ovladanie robota na pohyb po obvode vasho travnika na vytvorenie mapy pracovnej oblasti.

Automaticka detekcia hranic

Vdaka pokrocilemu Al algoritmu robot vyuziva prednd kameru na rozliSenie travnatych a netravnatych ploch, ¢o
mu umoznuje identifikovat hranice bez potreby manualneho navadzania.

Po navedeni robota na okraj travnika a nastaveni pociatocného bodu mézete pouzit rezim Automaticka
detekcia hranic. MOzete zvolit, ¢i ma robot prekrocit ocbvodovy pas pre Cistejsie vysledky hranoveho Cistenia,
alebo zostat v jeho blizkosti, aby sa zabranilo zaseknutiu.

Odporucame sledovat robota pocas tohto procesu. Ak robot nedokaze presne rozpoznat hranice, mozete
kedykolvek ukoncit rezim automatického rozpoznavania hranic a prepnut na dialkove ovladanie.

Délezité: Rezim automatického rozpoznavania hranic by sa mal pouzivat pocas dna, aby bola zabezpecena
dostatocna viditelnost. Vyhnite sa pouzivaniu tejto funkcie pri zlom osvetleni alebo dazdivom pocasi.
Délezité: Uistite sa, Ze predna kamera robota je Cista a nezakryta.

< _—C 880 3 ° 4
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4. Ked sa robot vrati do vzdialenosti 1 m od pociatocneho bodu, mozete klepnut na Uzavriet hranicu a hranica
sa automaticky dokonci.

5.2 Nastavenie zakazanych zén

Hoci robot dokaze automaticky obchadzat prekazky, je stale potrebné nastavit oblasti s rizikom padu, ako

su bazeény a pieskoviska, ako zakazane zony. Pre objekty, ktoré chcete chranit (napriklad kvetinovy zahon,
trampolinu, zeleninovy zahon alebo odhaleny koren stromu), nastavte ako zakazane zony. V aplikacii mozete
klepnut na Zakazanu zénu a pokracovat vo vytvarani zakazanych zon. Pripadne mozete prejst do &>
Uprava mapy a vytvorit alebo odstranit zakdzané zony po dokonceni mapy.

5.3 Vytvorenie dalSich zén a rozsirenie existujucich zon

« Vytvorenie dalSich zon

Ak je vas travnik oddeleny cestami alebo mate niekolko izolovanych travnikov, mozete v aplikacii klepnut na
Pracovna zéna a pokracovat vo vytvarani pracovnych oblasti. Po dokonceni mapovania mozete v > Uprave
mapy pridavat, mazat alebo upravovat zony.

< - 980 T e 4 < — i 80 Tt ® 4
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» Rozsirenie existujucich zén

Ak chcete rozsirit existujlcu zénu, klepnite na

Pracovnu zénu v aplikacii a vytvorte oblast, ktoru chcete zahrnit. Ak sa dve oblasti prekryvaju, budu
automaticky zltcené. Pripadne mozete po dokonceni mapovania prejst do > Upravy mapy > Pracovna
zoéna a rozsirit existujucu zonu.
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= Oddelenie a spojenie zon
Ak chcete rozdelit zonu na mensie Casti alebo spojit zony, ktore boli rozdelené pomocou aplikacie, prejdite do
& > Upravy mapy > Nastavenia zén a klepnite na Rozdelit alebo Spojit v aplikacii.

5.4 Nastavenie trasy

Pre izolovane zony vytvorte cestu na ich prepojenie. Izolovane zony bez cesty budu pre robota nepristupne.
Poznamka: Standardne sa robot pohybuje iba po trase bez kosenia trévy.

Délezité: Ak je vas travnik rozdeleny priechodmi vyssimi ako 4 em, umiestnite predmet so sklonom rovnakej
vysky ako priechod (napriklad rampu).

el 0 B 4

» Prepojenie dvoch izolovanych pracovnych zén

Pre izolovane oblasti vytvorte cesty na ich prepojenie, inak k nim robot nebude mat pristup. Klepnite na Cesta a
vytvorte cestu.

Délezité: Uistite sa, Ze zaCiatok a koniec trasy su v pracovnej oblasti.

4 N

= Prepojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice

Ak vasa nabijacia stanica nie je v pracovnej oblasti, je potrebne vytvorit cestu, ktora ju spoji s pracovnou
oblastou. Klepnite na Cesta a vytvorte cestu, ktora robotovi umozni navrat do nabijacej stanice.

Délezité: Uistite sa, ze jeden koniec je v pracovnej oblasti a druhy koniec je priamo pred nabijacou stanicou. Je
vhodne zarovnat cestu s nabijacou stanicou.

Délezité: Pri vytvarani tras na spojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice nevkladajte robota dialkovo do
nabijacej stanice. V opactnom pripade moze byt LIDAR zablokovany, ¢co mbze sposobit zlyhanie mapovania.
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5.5 Dokoncenie mapy

Kliknite na Dokon€it mapu, ked st pracovné oblasti, cesty a zakazané zény dokoncené.

© 5)
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Ak medzi prednou a zadnou zahradou nie je cesta, mozete vytvorit druhd mapu. Po dokonceni prvej mapy,
klepnite na Pridat mapu a pokracujte v tvorbe druhej mapy. Pripadne mézete prejst do > Uprava map a
po dokonceni mapovania klepnut na Pridat mapu. Po dokonceni druhej mapy mozete prepinat medzi mapami
cez g > Uprava mapy.

Poznamka: Po prepnuti mapy sa pouziju plany a nastavenia kosenia aktualnej mapy.

Poznamka: Mozete si zakUpit dalSiu nabijaciu stanicu na instalaciu do druhej mapy pre vacsie pohodlie. S
oddelenou nabijacou stanicou nainstalovanou v druhej mape staci robot manualne presunut medzi dvoma
mapami.

5.6 Pridanie druhej mapy

o e -

6 Prevadzka A&“

6.1 Prvé spustenie kosenia

Tipy pred kosenim:

= Pouzite tlacnu kosacku na pokosenie travy na vysku najviac 10 cm.

= Odstrante z travnika prekazky vratane necistot, hromad listia, hraciek, drotov a kamenov. Uistite sa, ze pri
koseni travnika robotom sa na travniku nenachadzaju deti ani domace zvierata.

= Vyplnte diery v travniku.

= Vopred nastavte v aplikacii preferencie kosenia (ako je ucinnost kosenia, vyska kosenia a smer kosenia) .
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a) Spustenie cez ovladaci panel
1. Stlacenim tlacidla Stop otvorte kryt a zadajte PI

2. Na displeji vyberte ,Rezimy " a stlacte gombik.

3. Otocte gombikom na vyber rezimu kosenia.

02 Cre
Edg
Mowing

Press [>| to start all

N kod.

i Mg

Mode  [JCESMEERTS

Press [ to start all

ALEBO

e 37w

All Edge
Mowing— | Mowing

Press [ to start all

Set PIN

Don't set to '0000"
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4. Stlacte tlacidlo Bl a do 5 sekund zatvorte horny kryt. Robot opusti nabijaciu stanicu a za¢ne kosit celu
plochu. Mozete tiez klepnut na Spustit v aplikacii, aby ste zacali kosit.
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Press [>| to start all —
) “‘,'3”
*o

b) Spustenie cez aplikaciu
1. Otvorte aplikaciu.
2. Vyberte rezim kosenia a klepnutim na Start spustite kosenie.

6.2 Pozastavit

Ak chcete pozastavit aktualnu Ulohu kosenia, mozete stlacit tlacidlo Stop na robotovi alebo klepnit na
Pozastavit v aplikacii.

Poznamka: Robot sa neda spustit priamo cez aplikaciu po stlaceni tlacidla Stop. Ak chcete pokracovat v
prevadzke, zadajte svoj PIN kod na ovladacom paneli.
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6.3 Pokracovanie

Ak chcete pokracovat v Ulohe po pozastaveni robota, stlacte tlacidlo [>la do 5 sekind zavrite horny kryt.
Robot pokracuje v predchadzajucej ulohe kosenia. Pripadne mozete klepnut na Pokra€ovat v aplikacii, aby ste
obnovili ulohu kosenia. & 5

All Mowing
Paused

Press [ to start all

ALEBO
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6.4 Navrat na nabijaciu stanicu

Ak chcete robota vrétit na nabfjaciu stanicu, stlacte tlacidlo 03 na ovlddacom paneli. Potvrdte pozastavenie
alebo zrusenie aktualnej Ulohy, potom zatvorte horny kryt do 5 sekiind. Robot sa automaticky vrati na
nabijaciu stanicu, aby sa dobila. Pripadne mozete v aplikacii vybrat Spustit navrat na stanicu, aby sa robot
vratil.
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7 Aplikacia Dreamehome

Kde modzete objavit viac

Aplikacia Dreamehome je viac nez len dialkove ovladanie. V aplikacii mézete vykonavat rozne Ulohy: dialkove
dokoncenie nastaveni, vyskusanie roznych rezimov kosenia, volnU Upravu mapy a Upravu planu kosenia.

7.1 Rezimy kosenia

Robot ponuka rézne rezimy kosenia. Mozete prepinat medzi rezimami prostrednictvom aplikacie, vratane
rezimu Kosenie celej plochy, Kosenie zon, Kosenie okrajov, Kosenie miest a Manualneho rezimu.

| |m]
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7.2 Tvary kosenia

Prisposobte si svoj travnik pridanim tvarov cez & > Uprava mapy > Tvary v aplikacii. Definované tvary budu
vyliceneé z kosenia vo vsetkych rezimoch kosenia. M&zete upravit ich polohu, velkost alebo ich odstranit v €asti

Tvary.
Bo
—‘)\

7.3 EdgeMaster ™ Zaci kotué

EdgeMaster ™ zaci kotuc je navrhnuty tak, aby sa pri dosiahnuti okrajov travnika presunul do strany, o

zabezpedi Cistejsi strih. Ak chcete tuto funkciu aktivovat, prejdite do :—E > Nastavenia kosenia okrajov >
EdgeMaster ™ v aplikacii.
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7.4 Plan

Po dokonceni prveho mapovania robot automaticky vytvori dva tyzdenne plany kosenia podla velkosti travnika,
ktorymi su ,,Jarny/Letny plan “ a , Jesenny/Zimny plan “ .V aplikacii mozete klepnut na a vykonat
podrobné nastavenia planu. Vdaka funkcii planovania mézete kazdodennu pracu s kosenim uplne prenechat
robotu. Robot vyZaduje len pravidelnu udrzbu.

Poznamka: Ak sa obdvate, Ze robot moze rusit vas alebo vasich susedov pri autonémnej praci v urcitych
hodinach, mozete prejst do Nastavenia > Nerusit a nastavit Nerusit ¢as v aplikacii.

7.5 Detska blokada

Ak sa obavate, ze robot mozu ovladat deti, prejdite do Nastavenia a aktivujte funkciu Detsky zamok v
aplikacii. Ked je tato funkcia aktivovana, robot sa zamkne, ak nie je vykonana Ziadna operacia pocas 5 minut pri

otvorenom kryte.

3

7.6 Ochrana pred dazdom

Ak sa obavate, Ze nepriaznivé poveternostné podmienky by mohli ovplyvnit kosenie, mézete povolit funkciu
Ochrana pred dazdom v Nastaveniach na ovladacom paneli alebo v aplikacii. Ked je tato funkcia aktivovana,
robot automaticky prerusi kosenie a vrati sa na nabijaciu stanicu, ked zacne priat. Cas ochrany pred dazdom
mozete nastavit v aplikacii.

Poznamka: Kosenie mokrej trdvy moze poskodit vés travnik. Odportica sa pred(Zit dobu ochrany, aby trava
stihla vyschnut pred dalsim kosenim.

7.7 Ochrana pred mrazom

Ak teplota klesne pod 6 ° C, kosenie moze trvalne poskodit travnik. Ako bezpecnostné opatrenie sa batéria
nenabije. Aby ste tomu zabranili, m&Zete aktivovat funkciu Ochrana pred mrazom v Nastaveniach, bud cez
ovladaci panel alebo aplikaciu. Toto automaticky pozastavi kosenie a posle robota spat do nabijacej stanice,
ked teplota klesne pod 6 ° C. Robot obnovi kosenie, ked teplota stupne nad 11 ° C.

4

3



DREAME

7.8 Bezpecnostné funkcie

Robot je vbaveny viacerymi protikradezovymi funkciami, ktoré st pohanané vstavanym GPS pre zvysenu
bezpecnost. Okrem toho dokaze predna kamera detekovat pritomnost ¢loveka, ¢im sa robot stava Gcinnym

strazcom zahrady.

3

7.8.1 Vystraha zdvihnutia

Pri zapnutej tejto funkcii sa okamzite spusti alarm pri zdvihnuti robota a robot sa zamkne. Ak chcete pokracovat
v prevadzke, najprv zadajte PIN kod na robote.
o

5"

7.8.2 Vystraha pri opusteni mapy

Pri zapnutej tejto funkcii sa robot zamkne a okamZite spusti alarm, ak sa vzdiali od mapy.

&

)

S touto funkciou aktivovanou mozete zobrazit aktualnu polohu robota v aplikacii Google Maps.

Q
S

7.8.4 Upozornenie na detekciu pritomnosti osoby

7.8.3 Poloha v redlnom case

Ked je tato funkcia povolena, robot vas upozorni pri detekcii pritomnaosti oséb.
rg'l
LUua

Kliknite na o a zobrazite si Zivy prenos z prednej kamery robota, ¢o vam umaozni monitorovat vasu zahradu
kedykolvek a kdekolvek.

S )

7.8.5 Video v redlnom case
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7.8.6 Patrol

Ked je robot v pohotovostnom rezime, mdZete ho prostrednictvom aplikacie poslat na kontrolu konkrétnych
hranic alebo miest vo vasej zahrade. Pre pristup k tejto funkcii prejdite na ° > Hliadkovanie.

Q2

3

7.9 Vlastné obdobie nabijania

Ak chcete prisp6sobit obdobie nabijania robota na konkrétne hodiny, mozete povolit funkciu Vlastné obdobie
nabijania cez Nastavenia > Nabijanie v aplikacii. Po aktivacii sa robot pri nizkej urovni baterie nabije na 20
%, pokial nie st naplénované Zacie tlohy. Uplne nabitie sa uskuto¢ni iba pocas urteného obdobia nabijania.
Mozete tieZ prisposobit Urover nabitia pre automatické dobijanie a Urovef nabitia pre obnovenie uloh
a nastavit tak Urovne nabitia batérie, pri ktorych sa robot automaticky vrati do nabijacej stanice alebo obnovi

nedokoncené ulohy kosenia.

=0

Poznamka: Vyvojovy tim Dreame bude neustale vykonavat OTA (bezdrétové) aktualizacie a udrzbu firmveru a
aplikacie. Skontrolujte upozornenia na aktualizacie alebo aktivujte funkciu Automaticka aktualizacia, aby ste
mali aktualny firmware a aplikaciu a mohli vyuzivat viac funkcii.

8 Udrzba

Pre lepsi vykon a dlhsiu Zivotnost robota pravidelne Cistite a vymienajte opotrebované ¢asti podla nasledujucej
frekvencie:

Cast Frekvencia vymeny
Cepele Kazdych 6-8 tyzdiov alebo skor
Cistiaca kefka Kazdych 12 mesiacov alebo skor

Poznamka: Zostavajuci cas pre cepele a cistiacu kefku mozete skontrolovat prechodom do ¢asti Nastavenia

> Spotrebny materidl a udrzba v aplikacii. Po vymene akehokolvek spotrebneho materialu podla vyzvy
prejdite na stranku s podrobnostami o danom spotrebnom materiali a klepnite na Vymenil som ho a resetujte
Casovac.

Poznamka: Ak mate v zahrade urCene miesta na bezne Cistenie a servis robota, mozete nastavit Servisne
miesta na mape prechodom do ¢asti Nastavenia > Prejst na servisné miesto > Upravit miesto. Po nastaveni
servisnych miest staci klepnut na Prejst a nasmerovat robota na ur¢ené miesto pre jednoduchy servis.

8.1 Cistenie

Pravidelne Cistite vasho robota, aby sa zabranilo hromadeniu posekanej travy a necistot, ktore by mohli upchat
Zaci kotuc a hnacie kolieska, ¢o by mohlo ovplyvnit jeho vykon pri koseni, dokovani a pohybe. Odporucame
pouzit Cistiacu supravu, ktora je dostupna v miestnych obchodoch alebo online.

/\ Varovanie: Pred tistenim vypnite robota a odpojte nabijaciu stanicu.

Pozor: Pred otocenim robota hore nohami sa uistite, Ze je na LIDAR nasadeny ochranny kryt LIDAR, aby nedoslo
k poskodeniu LiDAR.
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« Kryt, podvozok a zaci kotuc:
1. Vypnite robota.

2. Zakryte LIDAR ochrannym krytom.

3. Otocte robota hore nohami.

4. Ocistite kryt, zaci kotuc¢ a podvozok hadicou.

/\ Varovanie: Pri Cisteni podvozka sa nedotykajte ¢epeli. Pri ¢isteni pouZivajte rukavice.
Pozor: Nepouzivajte vysokotlaky Cisti¢ na Cistenie. Nepouzivajte Cistiace prostriedky na ie.
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5. Na Cistenie senzora LIDAR pouzite bezprasnd handriku.

» Nabijacie kontakty a predna kamera:
Pouzite Cistu handriku na utretie nabijacich kontaktov na robote a nabijacej stanici, takisto vycistite prednu
kameru. Po Cisteni udrzujte nabijacie kontakty a prednd kameru v suchu.

* Hnacie kolesa:
Pouzite kefu na odstranenie bahna z kolies, aby ste zabezpecili dobru prieraznost.

8.2 Vymena komponentov

* Vymena cepeli

Na zachovanie ostria cepeli pravidelne vymente ¢epele. Cepele sa odportca vymienat kazdych 6-8 tyzdiov
alebo skor. Pouzivajte vyhradne originalne cepele Dreame.

/\ Varovanie: \lypnite robota. Pred vymenou ¢epeli si nasadte ochranné rukavice.

Poznamka: Vsetky tri cepele vymente slicasne, aby ste zabezpecili vyvazeny system rezania.

1. Vypnite robota. 2. Zakryte LIDAR ochrannym krytom.

|
@ ~ 0
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3. Polozte robota na makky povrch a otocte ho 4. Stlacenim tlacidla pod zacim kotucom
hore nohami. odstrante drziak.

5. Odstrante cepel zarovnanim otvoru cepele s
hriadelom.

7. Stlacte tlacidlo pod zacim kotu¢om a zarovnajte 8. Uistite sa, ze Cepele sa mozu volne otacat.
otvor drziaka s hriadelom, ¢im upevnite drziaky a
Cepele.

» Vymena Cistiacej kefky

Ked sa Cistiaca kefka pre senzor LIDAR opotrebuije, jej Stetiny sa mozu rozstrapatit alebo znehodnotit, co
ovplyvni jej Cistiaci vykon. Pravidelne vymienajte Cistiacu kefku, aby ste dosiahli dobré vysledky ¢istenia. Cistiacu
kefku sa odporuca vymienat kazdych 12 mesiacov alebo skor.
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9 Batéria

Pri dlhodobom skladovani nabijajte robota kazdych 6 mesiacov, aby ste ochranili batériu. Poskodenie batérie
sposobene prehlbovanim vyboja nie je zahrnuté v obmedzenej zaruke. Nabijajte bateriu pri teplote okolia
nepresahujucej 45 ° C ani neklesajucej pod 6 ° C. Teplota pri dlhodobom skladovani batérie by mala byt
medzi -10 a 35 ° C. Na minimalizaciu poskodenia sa odporuca skladovat batériu pri teplote medzi 0 a 25 ° C.
Poznamka: Zivotnost batérie robota zavisi od frekvencie pouzivania a poctu prevadzkovych hodin. Ak je batéria
poskodena alebo sa neda nabijat, nevyhadzujte starl alebo chybnu batériu l[ubovolne. Prosim, dodrzujte
miestne predpisy o recyklacii.

Rezim nabijania s nizkym prikonom:

Ked sa aktivuje rezim nabijania s nizkym prikonom, funkcie nesuvisiace s nabijanim budu deaktivovane (displej
a sietove pripojenie budu vypnuté).

« Ak chcete aktivovat rezim nabijania s nizkym prikonom, stlacte a podrzte D tlacidlo a sucasne stlacte O
tlacidlo a rychlo stlacte & tlacidlo 5-krat v rychlom slede. Budete pocut hlasovy pokyn: ReZzim nabijania s
nizkym prikonom je zapnuty.

» Ak chcete deaktivovat rezim nabijania s nizkou spotrebou, restartujte robota alebo rychlo stlacte tlacidlo d)
5-krat.

10 Zimné uskladnenie

= Robot

1. Pred pouzitim robota Uplne nabite batériu.

2. Pred pouzivanim robota v zime ho dokladne vycistite.

3. Nasadte ochranny kryt LiDAR.

4. Robot skladujte vnutri na suchom mieste pri teplote nad 0 ° C.

= Nabijacia Stanica

Odpojte nabijaciu stanicu a uskladnite ju na suchom a chladnom mieste, mimo priameho slnecného Ziarenia.
Poznamka: Po zimnom uskladneni znova nainstalujte nabijaciu stanicu a umiestnite robota do nej na nabitie.
Ak nabijaciu stanicu preinstalujete na ine miesto, robot automaticky aktualizuje jeho polohu hned po nabiti a
opusteni stanice. Ak sa v désledku vyraznych zmien v zahrade vyskytnu chyby v ur¢ovani polohy, odporica sa
opatovne mapovanie oblasti.

11 Preprava

Pri dlhsej preprave zabezpecte, aby bol robot vypnuty. Odporica sa pouzivat povodneé balenie. Nasadte
ochranny kryt LIDAR.

/\ Varovanie: Pred pouzitim robota ho vypnite.
A Varovanie: Zdvihajte robota za zadnu rukovat, pricom zaci kotuc¢ drzte dalej od tela.
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Problém

Pricina

Riesenie

Robot nie je pripojeny k

1. Robot nie je v dosahu
signalu Wi-Fi alebo dosahu
Bluetooth.

1. Skontrolujte, ¢i robot dokoncil proces zapnutia.
2. Skontrolujte, ¢i router funguje spravne.

aplikacii. 2. Robot je vypnuty alebo sa 3. Priblizte sa kr_obptu/ aby sa nadviazalo
. : Bluetooth pripojenie.
restartuje.
1. Umiestnite robota spat na rovny povrch.
2. Zadajte PIN kod na robote a potvrdte.
Robot zdvihnuty. Koleso sa nedotyka zeme. 3. Robot nedokaze prekonat prekazky vyssie

ako 4 cm. UdrZujte povrch v oblasti jeho ¢innosti
rovny.

Robot nakloneny.

Robot sa nakloni viac ako
37°.

1. Umiestnite robota spat na rovny povrch.
2. Zadajte PIN kod na robote a potvrdte.

3. Robot nedokaze zdolavat svahy s vacsim
sklonom ako 50% (27°).

Robot uviaznuty.

Robot je uvazneny a
nedokaze sa dostat von.

1. Odstrante okolite prekazky a skuste to znova.

2. Manualne presurite robota na rovne a otvorene
miesto v ramci mapy a skuste ulohu spustit
znova. Ak sa probléem nadalej vyskytuje, skuste to
znova, ked bude robot v nabijacej stanici.

3. Skontrolujte, ¢i su na zemi diery. Pred vyplnenim
dier pred kosenim zabrante uvaznieniu robota.

4. Skontrolujte, Ci je okolita trava vyssia ako 10
cm. Mozete upravit vysku detekcie prekazok
alebo vopred pokosit travu pomocou bubnoveho
kosacky, aby ste zabranili uviaznutiu robota.

5. Ak sa robot ¢asto zasekne na tomto mieste,
mozete ho nastavit ako zakazanu zonu.

Chyba lavého/pravého
zadného kolesa.

Koleso sa nemdze otacat
alebo motor kolesa ma
problém.

1. Vycistite zadné kolieska a skuste to znova.

2. Ak sa tato chyba vyskytuje opakovane, skiste
robota restartovat.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Zaci kotuc sa neotaca.

Zaci kotu¢ sa nemoze
normalne otacat alebo je

problém s reznym motorom.

1. VycCistite zaci kotuc¢ a skuste to znova.

2. Skontrolujte, ¢i je okolita trava vyssia ako

10 cm. Pred pouzitim moézete travu pokosit
pomocou rucnej kosacky, aby ste zabranili
zablokovaniu nozoveho kotuca vysokou travou.
3. Skontrolujte, ¢i sa pod zacim kotucom
nenachadza voda. Ak je tam voda, presunte
robota na suché miesto a skuste to znova.

4. Ak sa tato chyba vyskytuje opakovane, skuste
robota restartovat.

5. Ak problem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Zaci kotuc sa neposlva
nahor ani nadol.

Zaci kotuc sa neposlva
nahor ani nadol.

1. Vycistite Zaci kotU¢ a skuste to znova.

2. Ak sa tato chyba vyskytuje opakovane, skiste
robota restartovat.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

DREAME
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Problém

Pricina

RieSenie

Zaci kotu¢ sa nemoze
pohybovat do strany.

Zaci kotu¢ sa nemoze
pohybovat do strany.

1. Vycistite rezny systém a odstrante vsetky
necistoty alebo cudzie predmety.

2. Ak sa tato chyba nadalej vyskytuje, mozete
najprv vypnut funkciu EdgeMaster ™.

3. Ak problem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Chyba naraznika.

Celny narazovy senzor je
neustale aktivovany.

1. Skontrolujte, ¢i je robot niekde uvazneny.
2.]Jemne poklepte na naraznik a uistite sa, Ze sa
vrati spat.

3. Ak sa tato chyba vyskytuje opakovane, skuste
robota restartovat.

4. Ak problém pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Chyba nabijania.

Robot sa pripoji na nabijaciu
stanicu, ale nabijaci prud

alebo napatie maju probléem.

1. Skontrolujte, Ci je nabijacia stanica spravne
pripojena k zdroju energie.

2. Skontrolujte, ¢i su nabijacie kontakty na robote
a nabijacej stanici Ciste.

3. Po dokonceni kontroly skuste robot znova
pripojit k nabijacej stanici.

4. Ak problém pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Teplota batérie je prilis
vysoka.

Teplota batérie je = 60°C .

1. Pouzivajte robota v prostredi s teplotou nizSou
ako 40°C . Mozete pockat, kym sa teplota batérie
automaticky znizi.

2. M6Zete vypnut robota a po chvili ho
reStartovat.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Teplota batérie je
vysoka.

Teplota batérie je = 45°C .

1. Nabijanie moze zlyhat, ak teplota batérie
presiahne 45°C .

2. Pouzivajte robota v prostredi s teplotou nizsou
ako 40°C.

Teplota batérie je nizka.

Teplota batérie je < 6°C .

1. Nabijanie moze zlyhat, ak je teplota batérie
nizSia ako 6°C .
2. Pouzivajte robota pri teplote okolia nad 6°C .

LIDAR je zablokovany.

LIDAR je zablokovany
(napriklad ochranny kryt
LIDAR nie je odstraneny).

1. Odstrante ochranny kryt LIDAR a skuste to
znova.

2. Ak je LIDAR na hornej casti robota velmi
znecisteny, ocistite ho utierkou nepustajucou
vladkna a skuste to znova.

Porucha LiDAR.

LIDAR je velmi znecisteny

alebo dojde k chybe senzora.

1. Skontrolujte, i je LIDAR znecisteny. V pripade
potreby ho vycistite a skuste to znova.

2. Ak sa tato chyba vyskytuje opakovane, skuste
robota restartovat.

3. Ak probléem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

LIDAR je znecisteny.

LIDAR je znecisteny.

Precistite senzor LIDAR na vrchu robota Cistou
handrou. Po Cisteni udrzujte LIDAR v suchu.
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Problém Pricina RieSenie

1. Robot sa automaticky pokusi vratit na
nabifjaciu stanicu na ochladenie.

2. Zabezpecte, aby robot pracoval pri teplote
okolia nizsej ako 40 °C .

3. Umiestnite robota na tieniste, chladne a dobre
Teplota LIDAR je vysoka. | Teplota LIDAR je = 80°C . vetrané miesto. Alarm sa vypne, ked teplota
klesne do normalneho rozsahu.

4. Robot automaticky obnovi ¢innost po ukoncenti
alarmu.

5. Ak problem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

1. LIDAR je vypnuty z dévodu vysokych teplot.

2. Zabezpecte, aby robot pracoval pri teplote
okolia nizSej ako 40 °C .

3. Umiestnite robota na tienisté, chladné a dobre
vetrane miesto. Alarm sa vypne, ked teplota
klesne do normalneho rozsahu.

4. Ak probléem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Teplota LIDAR je prilis

vysoka Teplota LIDAR je = 90°C .

1. Skontrolujte, i je LIDAR v hornej ¢asti robota
znecisteny. Necistoty ovplyvnia polohovanie.

2. Manualne presunte robota na otvorené miesto
Robot sa stratil. Poloha bola stratena. vV ramci mapy a skuste Ulohu spustit znova.

3. Ak sa poloha neobnovi, dialkovo oviladajte
robota cez aplikaciu spat na nabijaciu stanicu a
potom spustite Ulohu kosenia.

1. ReStartujte robota a skuste to znova.
Chyba senzora. Chyba senzora. 2. Ak problem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

1. Manualne presunte robota z oblasti zakazu
vstupu a skuste to znova.

Robot sa nachadza v Robot sa nachadza v . P Lo
) S ) S 2. Vzdialene ovladajte robota cez aplikaciu, aby
zakazanej zéne. zakazanej zone. S . S
ste ho presunuli mimo zakazanej zény, a potom
skuste to znova.
1. Rucne presunte robota v ramci mapy a skuste
Robot sa nachadza Robot sa nachadza mimo t0 znova.
mimo ma na 2.Vzdialene ovladajte robota spat do mapy
py. Py prostrednictvom aplikacie a potom skuste to
znova.
Aktivuje sa nudzove Na robote je stlacené tlacidlo Zadajte PIN kéd na robote a potvrdie.
zastavenie. Stop.

Nizka Uroven batérie.

. Uroveri batérie je < 10 %. Zaparkujte robota v nabijacej stanici na nabitie.
Robot sa coskoro vypne.

1. Zadajte PIN kod na robote a potvrdte.
Robot je mimo mapu. 2. Vystrahu pri opusteni mapy mozete
deaktivovat v nastaveniach aplikacie.

Robot je mimo mapu.
Riziko kradeze.
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Problém

Pricina

RieSenie

Nepodarilo sa vratit na
nabfjaciu stanicu.

Robot sa nemobze najst
nabijaciu stanicu pri
navrate k nabijaniu.

1. Skontrolujte, ¢i nie su v ceste robota prekazky.
Odstrante prekazky a skuste to znova.

2. Vzdialene ovladate robota, aby sa vratil na
nabijaciu stanicu prostrednictvom aplikacie.

Nepodarilo sa pripojit k
nabijacej stanici.

Robot najde nabijaciu
stanicu, ale nedokaze sa
pripojit.

1. Skontrolujte, ¢i su reflexne folie na stanici
znecistené alebo zablokované.

2. Skontrolujte, ¢i sa pred stanicou nenachadzaju
prekazky.

3. Skontrolujte, ¢i bola stanica presunuta.

4. Skontrolujte, ¢i je zakladna pokryta hustym
bahnom.

5. Skontrolujte, ¢i je stanica v sklone.

6. Skontrolujte, ¢i je zakladna napajana.
7.Pomo6zte robotu zakotvit v nabijacej stanici
pomocou dialkoveho ovladania alebo manualne.

Polohovanie zlyhalo.

Robotovi sa nepodari
urcit polohu pri pokuse o
spustenie ulohy kosenia.

1. LIDAR mbze byt zablokovany. Manualne presunte
robota na rovneé a otvoreneé miesto v ramci mapy a
skuste ulohu spustit znova.

2. Ak sa tato chyba opakuje, skuste to znova po
pripojeni robota k nabijacej stanici.

Nedostatocny priestor
na otacanie pred
stanicou.

Nedostatocny priestor na
otacanie pred stanicou.

1. Ak je stanica umiestnena na okraji mapy alebo v
jej vnutri, zabezpecte, aby medzi prednou castou
zakladne stanice a hranicou mapy bol volny priestor
aspon 1 m; inak robot nemusi byt schopny vykonat
otacanie.

2. Presunte stanicu alebo upravte mapu v rezime
Upravy map.

Prekazka na ceste.

Prekazka na ceste.

1. Skontrolujte, Ci je v ceste nastavena zona no-go.
2. Skontrolujte, ¢i nie sU v ceste robota prekazky.

3. Ak robot stale nedokaze prejst, vymazte cestu v
Uprave mapy a nastavte novu.

Predna kamera je
znecistena.

Predna kamera je
znecistena.

Precistite prednu kameru ¢istou handrickou.

Vlyskytol sa problem s
prednou kamerou.

Vlyskytol sa problem s
prednou kamerou.

1. Precistite prednu kameru cistou handrickou.
2. Skuste reStartovat robota.

3. Ak problem pretrvava, kontaktujte prosim
popredajny servis.

Predna kamera
zablokovana.

Predna kamera
zablokovana.

Precistite prednu kameru ¢istou handrickou.

Pocas automatického
mapovania sa vyskytla
chyba detekcie hranic.

Pocas automatickeho
mapovania sa vyskytla
chyba detekcie hranic.

1. Zabezpecte, aby boli svetelné podmienky
vhodne, ani prilis jasne, ani prilis tmave.

2. Potvrdte, ze pocasie je jasne, vyhybajte sa hmle
alebo dazdu.

3. Uistite sa, ze predna kamera je Cista a neprekaza
jej nic.

4. Uistite sa, Ze povrch je rovny, pretoze nerovnosti
mozu ovplyvnit detekciu.

5. Ak detekcia hranic nadalej zlyhava, prepnite sa
na dialkové ovladanie na mapovanie.




13 Technické udaje

Nazov produktu

Dreame Roboticmower A2

IP triedenie

Znacka Dreame
.Zaklad,n.e Model MXXA8210
informdacie
Rozmery 0666 x 444 x 273 mm
Hmotnost (vratane batérie) 16,1 kg
Odporucana pracovna kapacita 3000 m?
Utinnost kosenia Standard: 1000 m?/deri
Ucinny: 2000 m2/den
Kosenie \lyska kosenia 30-70mm
Sirka kosenia 22cm
Cas nabfjania ¥ 65 min
Hladina akustickeho vykonu LWA 54 dB(A)
Neistoty akustickeho vykonu KWA 3 dB(A)
Hlu¢nost
Hladina akustickeho tlaku LpA 46 dB(A)
Neistoty akustického tlaku KpA 3 dB(A)
. . 0~50° C
Prevadzkova teplota Odporatané: 10~35° C
, . -10~35°C
) Teplota dlhodobého skladovania Odporttane: 0~25° C
Pracovne
podmienky Robot: IPX6

Nabijacia stanica: IPX4
Napajanie: IP67

Maximalny sklon pre oblast
kosenia

50% (27°)

Pripojitelnost

Rozsah frekvencii Bluetooth

2400,0-2483,5 MHz

802.11b: 16+2dBm(@11Mbps)
802.11g: 14+2dBm(@54Mbps)

Max. RF vykon 802.17n: 13+2dBM(@HT20,HT40)
Bluetooth: 749 dBm
. Wi-Fi 2,4 GHz
WiEF (2400-2483,5M)
Lk slusha LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS

DREAME
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Pohonny
motor

Rychlost jazdy pri dialkovom
ovladani

0,45m/s-0,8 m/s

Rychlost jazdy pri koseni

Standard: 0,35 m/s
Uceinny: 0,6 m/s

Typ motora Nabojovy motor
Rezny motor | Rychlost 2200/min
Model batérie MBPA14

Baterka Typ baterie Litium-ionova batéria
(robot) Menovitd kapacita 5000 mAh
Menovité napatie 18V DC
Model nabijacky MPAAT0/MPAA20
. Vstupne napatie 100~240V AC
Napajanie
Vystupneé napatie 20V DC
Viystupny prad 3A
Model nabijacej stanice MCA10
Vstupne napatie 20V DC
Nabu‘_aua \lystupneé napatie 20V DC
stanica
Vstupny prud 3A
Viystupny prad 3A
L Nahradné cepele a drziaky 81
Prislusenstvo
Model cepela MBKAT0/MQBA10
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. . Maximaln L
. Uplink | Downlink | . 1ainy Frekvencné
Normy Pas vystupny vykon | GNSS .
(MHz) (MHz) RE pasmo

7 1920-1980 | 2110-2170 232
3 | 1710-1785 | 1805 - 1880 23+2
7 | 2500-2570 | 2620 - 2690 23+2
8 880 - 915 925 - 960 23+2

LTE 20 832 - 862 791 - 821 23+2
28 703 - 748 758 - 803 232

GPS/
GLONASS/
38 | 2570-2620 | 2570- 2620 23+2 BDS/ 1559 -1592
Galileo/ MRz

40 | 2300-2400 | 2300 - 2400 23+2 Q755
41 | 2496 -2690 | 2496 - 2690 23+2
3 1710-1785 | 1805 - 1880 30+2

GSM
8 880-915 925 - 960 23+2
1 1920-1980 | 2110-2170 23+2

WCDMA

8 880 - 915 925 - 960 23+2

[2] Cas nabijania plati, ked sa robot automaticky vrati na nabijaciu stanicu pri nizkej Grovni batérie.

[3] Krajiny/regiony, na ktoré sa vztahuje: Albansko, Andorra, Rakusko, Belgicko, Bosna a Hercegovina, Bulharsko,
Chorvatsko, Cyprus, Cesko, Dansko, Estonsko, Finsko, Franctzsko, Nemecko, Grécko, Guernsey, Madarsko, Island,
frsko, Taliansko, Kosovo, Lotyssko, Lichtenstajnsko, Litva, Luxembursko, Macedonsko, Malta, Moldavsko, Monako,
Cierna Hora, Holandsko, Norsko, Polsko, Portugalsko, Rumunsko, Srbsko, Slovensko, Slovinsko, Spanielsko,
Svédsko, Svajtiarsko, Spojené kralovstvo, Ukrajina.

Poznamka: Specifikacie sa mozu menit, kedZe nase produkty neustale vylepsujeme. Pre najnovsie informacie
navstivte nasu webovu stranku na adrese https://global.dreametech.com.
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EU VYHLASENIE O ZHODE

Toto EU whlésenie o zhode sa vyddva na vyhradnu zodpovednost vwrobcu.

LEADCREATE GLOBAL TRADING (SINGAPORE) PTE. LTD.
17 ULICA BEACH, #03-01, BUDOVA CRASCO, SINGAPUR 189675

V mene spolocnosti Dreame vyhlasuje, Ze produkt
Popis Roboticka kosacka na travu (vratane napajacieho zdroja a batérie)
Typ Model: MXXA8202/MXXA8203/MXXA8210
Model batérie: MBPA10/MBPA14
Model napdjacieho zdroja: MPAA10/MPAA20
Funkcia Kosenie travy / Napdjanie zariadenia / Nabijanie zariadenia

Je vsulade s nasledujucimi smernicami
2006/42/EC, 2014/30/EU, 2014/35/EU, 2011/65/EU&(EU)2015/863,2014/53/EU

Pouzité normy

EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2:2019+A15:2021, EN 50636-2-107:2015+A1+A2:2020+A3: 2021,
EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN 55014-1:2017+A11:2020,

EN 55014-2:2015, EN IEC 61000-3-2:2019, EN 6 1000-3-3:2013+A1:2019, EN 1SO 3744:2005,

EN300 328V2.2.2, EN 301 489-1V2.2.3, EN 301 489-17 V3.2.4, EN IEC 62311:2020,

EN 61558-1:2005+A1:2009, EN 61558-2-16:2 009+A1:2013, EN 55011:2016+A11:2020,

EN 303 447 V1.1.1, EN 55032:2015+A11:2020, EN 55035:2017+A11:2020

EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024, IEC 62133-2:2017+A1: 2021

63000:2018

Pouzité nariadenia
Nariadenie o batériach (EU) 2023/1542

Autorizovany zastupca vyrobcu v EU
Dreame Technology Netherlands B.V.
Spicalaan 29, 2132JG Hoofddorp
+31207932050 Ext.800
compliance.eu@dreame.tech

Miesto vydania: Suzhou

Datum vydania: 5. 5. 2025

Podpis vydavatela: %ﬂﬂ/ ] Wﬁ
Meno vydavatela: Bin Wang

Funkcia vydavatela: Riaditel kvality

17 ULICA BEACH, #03-01, BUDOVA CRASCO, SINGAPUR 189675
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1 Biztonsagi utasitasok

1.1 Altaldnos biztonsagi utasitasok

» Atermeék hasznalata el6tt figyelmesen olvassa el Felhasznaloi kézikonyvet és értse meg a benne foglaltakat.

» Csak a Dreame altal a termekhez ajanlott berendezéseket hasznalja. Barmely mas hasznalat helytelen.

» Ne engedje, hogy gyermekek a gep kozeleben tartdzkodjanak vagy azzal jatszanak, amikor a gep mukodik.

» Ne hasznalja a termeéket olyan helyeken, ahol az emberek nem tudnak a jelenlétérél.

» Ha a terméket manualisan mikodteti a Dreamehome alkalmazassal, ne fusson. Mindig gyalogoljon, vigyaz-
zon a lépéseire a lejtés tertleteken, és mindig ¢rizze meg az egyensulyat.

« KerUlje a termék hasznalatat, ha emberek, kilonosen gyermekek vagy allatok tartdzkodnak a munkateruleten.
» Ha a termeket nyilvanos tertleteken mikodteti, helyezzen el figyelmeztetd tablakat a munkaterulet korul a ko-
vetkez® szoveggel: ,Figyelmeztetés! Automata flinyirol Ne menjen a gep kozeléebe! Figyeljen a gyermekekre!”

» A termeék mikodtetése kozben viseljen strapabird cipét és hosszu nadragot.

» Atermeék karosodasanak, valamint a jarmuavekkel és szemelyekkel kapcsolatos baleseteknek az elkerllese
érdekeben ne alakitson ki munkatertleteket vagy szallitasi Utvonalakat kdztertleteken.

» Ne érintse meg a mozgo veszelyes alkatrészeket, példaul a penge tarcsat, mielétt azok teljesen lealltak.

« Sérulés vagy baleset esetén kerjen orvosi segitseget.

« Kapcsolja Kl a termeéket, mielétt megszintetné az eltomddeéseket, karbantartast vegezne vagy ellendrizne a
terméket. Ha a termek rendellenesen rezeg, ellentrizze, hogy nem sérult-e, mielétt Ujrainditand. Ne hasznalja a
terméket, ha barmely alkatrésze meghibasodott.

« Ne szerelje fel a f6 kabelt olyan terlleteken, ahol a termeék vagast végez. Kovesse a kabel telepitésere vonat-
kozo utasftasokat.

» Atermeék toltésehez kizarolag a csomagban talalhato toltdallomast hasznalja. A helytelen hasznalat aramu-
tést, tulmelegedeést vagy az akkumulatorbol korroziv folyadek szivargasat okozhatja. Elektrolit szivargas esetén
oblitse le vizzel/semlegesitd szerrel, és ha a maro folyadék a szemébe kerdlt, forduljon orvoshoz.

» A fokabel csatlakozoaljzathoz torténd csatlakoztatasakor hasznaljon 30 mA maximalis kioldasi aramu
aram-vedokapcsolot (RCD).

= Csak a Dreame altal ajanlott eredeti akkumulatorokat hasznalja. A termeék biztonsaga nem garantalhatd nem
eredeti akkumulatorok hasznalata esetén. Ne hasznaljon nem Ujratolthetd akkumulatorokat.

« Tartsa tavol a hosszabbitd kabeleket a mozgo veszélyes alkatrészektél, hogy elkerllje a kabelek sérulését,
amely aramutéshez vezethet.

» A dokumentumban szerepld illusztraciok csak tajékoztato jellegliek. Kerjlk, tekintse meg a tényleges terméke-
ket.

* Soha ne engedje, hogy gyermekek, fizikai, érzékszervi vagy mentalis képességeikben korlatozott szemelyek,
tapasztalat és ismeretek hianyaban lévo, vagy a jelen utasitasokat nem ismeré szemeélyek hasznaljgk a gépet. A
helyi eldirasok korlatozhatjak a kezeld eletkorat.

» Ne csatlakoztassa és ne érintse meg a serult kabelt, amig azt le nem valasztotta a tapellatasrol. Ha a kabel

a mikodtetés kozben megserul, hizza ki a csatlakozodugot az aljzatbol. A kopott vagy sérilt kabel noveli az
aramutes kockazatat, ezert azt szervizszemelyzetnek kell kicserelnie.

« Ne nyomja meg erételjesen vagy gyorsan a termeéket, mert ezzel karosithatja azt.

» Az RF-sugarzas kovetelmenyeinek valo megfelelés erdekében az eszkdz és az emberek kozott 35 cm tavolsa-
got kell tartani.

» Az akkumulator toltesehez kizarolag a keészuléekhez mellékelt levehetd tapegységet hasznalja.

1.2 A telepitésre vonatkozd biztonsagi utasitasok

* Ne telepitse a toltéallomast olyan helyre, ahol az emberek megbotolhatnak benne.

* Ne telepitse a toltéallomast olyan helyeken, ahol a viz felgyllhet.

* Ne telepitse a toltdallomast és tartozékait 60 cm-en belul éghetd anyagoktol. A toltdallomas eés a tédpegyseg
meghibasodasa vagy tulmelegedése tlzveszelyt jelenthet.



1.3 A miikédtetésre vonatkozé biztonsagi utasitasok

= Tartsa kezeit és labait tévol a forgd pengektél. Ha a termék be van kapcsolva, ne tegye a kezét vagy labat a
termek kozelébe vagy ala.

= Ne emelje fel és ne mozgassa a termeéket, amikor be van kapcsolva.

= Hasznalja a parkolas modot, vagy kapcsolja KI a terméket, ha emberek, kilondsen gyermekek vagy allatok
tartozkodnak a munkatertleten.

= Gy6z6djon meg arrol, hogy a gyepen nincsenek targyak, példaul kovek, agak, szerszamok vagy jatéekok. Ellen-
kezd esetben a pengék megserulhetnek, ha targyakkal érintkeznek.

= Ne tegyen targyakat a termeékre vagy a toltéallomasra.

« Ne haszndlja a terméket, ha a LEALLITO gomb nem mukodik.

= Kerllje el a termék és emberekkel vagy allatokkal valo Utkozését. Ha egy személy vagy allat kerul a termék
utjaba, azonnal allitsa le azt.

* Ha a termeket nem mukodteti, mindig kapcsolja Kl.

« Ne haszndlja a terméket az ontozéberendezéssel eqyidejlileg. Haszndlja az Utemterv funkciot, hogy a termék
és az ontozéberendezés ne egyszerre mikodjon.

= Kerllje a csatlakozocsatorna elhelyezéset olyan helyeken, ahol 6ntézérendszer van telepitve.

= Ne mUkodtesse a termeéket, ha a munkaterlleten all a viz, példaul erds esézés idején vagy ha a tertleten viz
gyUlt 6ssze.

1.4 A karbantartasra vonatkozé biztonsagi utasitasok

» A karbantartas elvegzése soran allitsa kapcsolja Kl a termeéket.

» Mosas utan Ugyeljen arra, hogy a termeket normal helyzetben, ne fejjel lefelé helyezze a foldre.

» Ne forditsa meg a termeket a vaz tisztitdsahoz. Ha a tisztitas céljabol megforditja, Ugyeljen arra, hogy uténa
visszaallitsa a megfeleld iranyba. Ez az dvintézkedeés szlikseges annak érdekeben, hogy a viz ne kertljon a mo-
torba, és ne befolyasolja a normal mikodtetest.

 Toltdallomas tisztitasa vagy karbantartasa eldtt hizza ki a csatlakozodugot a toltéallomasbol, vagy hasznalja
a letilto eszkozt.

= Ne hasznaljon nagynyomasu mosot vagy olddszereket a termek tisztitdsahoz.

1.5 Akkumulatorral kapcsolatos biztonsagi tudnivalék

A litium akkumulatorok felrobbanhatnak vagy tlzet okozhatnak, ha szétszerelik, rovidre zarjak, viznek, tiznek
vagy magas homeérsékletnek teszik ki 6ket. Ovatosan kezelje ¢ket, ne szerelje szét és ne bontsa meg az akku-
mulatort, és kerUlje az elektromos/mechanikai hatasokat. Kozvetlen napfénytél vedve tarolja azokat.

1. Csak a gyarto altal biztositott akkumulatortoltét es tapegyseget hasznalja. A nem megfeleld toltd es tapegy-
seg hasznalata aramutest és/vagy tulmelegedést okozhat.

2. NE PROBALJA MEG JAVITANI VAGY MODOSITANI AZ AKKUMULATOROKAT! A javitdsi kisérletek robbands vagy &ra-
mutés miatt sulyos szemelyi sertléseket okozhatnak. Szivargas esetén a kiszabadulo elektrolitok maro hatasuak
es mergezoek.

3. Ez a készulék olyan akkumulatorokat tartalmaz, amelyeket csak szakkepzett szemelyek cserélhetnek ki.

1.6 Maradvanykockazat

A séruléesek elkertlése érdekében viseljen veddkeszty(it a pengék csereje soran.



1.7 Szimboélumok és matricak

FIGYELMEZTETES -
A gép mikodtetése elétt olvassa el a felhaszndloi utasitast.

FIGYELMEZTETES -
A gép mikddtetése kézben tartson biztonsagos tavolsagot a gép-
tol.

FIGYELMEZTETES -
A gépen térténé munkavégzés vagy annak emelése elétt hasznal-
ja a letilto eszkozt.

FIGYELMEZTETES -
Ne (iljon a gépre.

I &> vel> T >

FIGYELMEZTETES -

Ezt a terméket nem szabad a szokasos haztartasi hulladékkal
egyiitt drtalmatlanitani. Gy6zédjén meg arrdl, hogy a termék ujra-
hasznositasa a helyi jogszabdlyi eléirasoknak megfeleléen tértén-
jen.

N
m

Ez a termék megfelel a vonatkozo EK iranyelveknek.
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|| Toltés el6tt olvassa el az utasitasokat.

e Egyenaram
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RENDELTETES SZERU HASZNALAT

A kerti termek haztartasi flnyirasra szolgal. Gyakori finyirasra terveztek, igy a gyep egeszsegesebb és szebb
lesz, mint valaha. A gyep méretetél fuggden a flnyirod beprogramozhato Ugy, hogy barmikor eés barmilyen gya-
korisédggal makodjon. Asésra, seprésre vagy hoeltakaritasra nem alkalmas.

q3

Ezzel a kinnitab Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. kijelenti, hogy a Dreame MXXA8210 tipusu radioberende-
zés megfelel a 2014/53/EU iranyelvnek. Az EU megfeleléségi nyilatkozat teljes szovege a kovetkez6 internetci-
men érhetd el: https://global.dreametech.com/pages/declaration-of-conformity.

Atermek megfelel az Egyesult Kiralysag PSTI eléirasainak, a megfelelésegi nyilatkozat teljes szovege
a kovetkezd internetcimen erhetd el: https://global.dreametech.com/pages/statement-of-complian-

ce-for-uk-psti.

Arészletes elektronikus kezikonyvert latogasson el az alabbi oldalra: https://global.dreametech.com/pa-
ges/user-manuals-and-fags.

Halézatbiztonsagi értesités

A eszkoz halozati kornyezetben valo biztonsagos mikadtetésének biztositasa erdekében az alabbi informacio-
kat adjuk:

Ez az eszkoz tobbfele halozati kommunikacios funkcioval rendelkezik, beleértve egy Ethernet portot (R]-45), egy
Wi-Fi vezeték nelkuli kommunikacios modult s egy USB hibakeresési interfészt. Beinditaskor az alabbi haldzati
szolgaltatasok alapértelmezes szerint engedelyezve vannak:

» Webkonfiguracios szolgaltatas (HTTP/HTTPS): A 80-as porton (HTTP) és a 443-as porton (HTTPS) figyeli a
helyi konfiguraciot és az allapotfeligyeletet. Az informacioszivargas megeltzese erdekében ajanlott a telepités
utan azonnal letiltani a HTTP szolgaltatast, csak a HTTPS-t engedélyezni, és megbizhato TLS tanusitvanyt telepi-
teni.

» Eszk6z6k adatkbzvetitése (MDNS/SSDP): Az eszk6zok automatikus felismeresehez hasznalatos, az esz-
kozok adatait kozvetiti a helyi haldzaton (LAN). Ha nincs ra szikseg, ajanlott ezeket a szolgaltatasokat letiltani,
hogy csokkentse a leolvasas kockazatat.

= USB interfész: Helyi firmware frissitésekhez es naplofajlok lementésehez hasznalhato. A hibakeresés mod
engedélyezese esetén a rendszerfajlok hozzaférési jogosultsagai nyilvanossa valhatnak. Javasoljuk, hogy a
hasznalatot csak az arra jogosult szemelyzetre korldtozza, és az eszkdz karbantartasa alatt ne engedeélyezze
ezt a feluletet.

A reszletes konfiguracios eljarasokat lasd az Eldkeszités az elsé haszndlatra cimU fejezetben.



2 Termékinformaciok
2.1 A doboz tartalma

@ LiDAR védéburkolat

© Toltstorony
(10 m-es hosszabbité kabellel)

9 Tapegység
@ Csavarok x 8, Imbuszkulcs
© Felhasznaloi kézikdnyv

@ Gyors iizembe helyezési utmutaté
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9 A robot
0 Alaplemez

@ Tisztitokefe
e Tartalék pengék és tarték x 81

Q szoszmentes kendd
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2.2 Termék attekintése

Ledllité gomb

LiDAR Es6érzékeld
Forgatogomb
Allapotjelzé fény
Kijelz6
Tolt6érintkezék
Fogantyu

EdgeMaster ™ Akkumulator rekesz

penge tarcsa

Eliils6 kerék

Hajtékerék "

Ellls6 kamera

[1] Kerékagy motorokkal felszerelve.

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D ultraérzékel6 rendszer Al kamerakkal

Emelje a gyepapolast egy Uj szintre az OmniSense ™ 2.0 segitsegevel, egy forradalmian uj, 3D ultraérzekeld
rendszerrel, amely egy algoritmus altal tamogatott HDR kameraval rendelkezik, és atfogobb, részletesebb
képet ad a kert 3D kornyezetrol.

@ OmniSense™ 2.0
3D Ultra-Sensing System

3D Omnidirectional
Obstacle Avoidance
Enhanced by Al
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2.4 Kapcsolat szolgdltatas GPS-szel és 4G-kapcsolattal

Arobot Kapcsolat szolgaltatassal rendelkezik, amely 4G maobilhalozati kapcsolatot biztosit.

Aktivalja a Kapcsolat szolgaltatast

Kapcsolja be a robotjat, es a Kapcsolat szolgaltatas automatikusan aktivalodik. il bekapcsol a robot
kijelzojen és az alkalmazasban, jelezve, hogy az aktivalas sikeres volt. A Kapcsolat szolgaltatas hasznalati
allapotat az alkalmazas Kapcsolatok menupontjaban tekintheti meg.

A Kapcsolat szolgaltatas aktivalasaval tavolrol figyelemmel kisérheti robotja allapotdt, és Wi-Fi kapcsolat
nélkulis elindithatja a flnyirasi feladatokat. Ezenkivil beépitett GPS-sel rendelkezik a Valés idejl helymeg-
hatarozashoz, amijavitja a robot lopas elleni vedelmi kepessegeit. Barmikor, barhonnan nyomon kovetheti
a berendezeés helyet, és ertesitest kaphat, ha az a kijelolt téerkepteruleten kivulre kerul.

A ,Kapcsolat” szolgaltatas az aktivalas napjatol szamitott harom evig ingyenes.

A szolgaltatds lejarta utan a hosszabbitashoz kerjik, vegye fel a kapcsolatot a Dreame Technology Ggyfél-
szolgalataval:dreamesupport@dreame.tech e-mail cimen.

2.5 Erzékelok

Név Leiras

Kornyezeti informaciokat gy(jt, és segiti a robot pozicionalasat, az akadalyok elkertle-
set, valamint a viz s a szennyez6desek erzekeleset.

LIDAR Eszlelési tartomany (100 klx-nél): 40 m 10% visszaverddés mellett; 70 m 80% visszavero-
deés mellett

Latomezd: 360° (vizszintesen) x 59° (fuggb6legesen)

Eszleli az akadalyokat, a gyep hatérait és az emberek jelenlétét.

Elutsorgamef Latoszog: 89° (vizszintesen), 58° (fuggoblegesen), 97° (atlésan)
Felbontds: 2 MP
GPS Az alkalmazason keresztll nyomon kovetheti a robot valos idejl helyzetét a Google

Maps-en.




3 Telepités

3.1 vValasszon megfeleld helyet

» Helyezze a toltéallomast egy sik feltletre, a gyep szélehez es egy tapellato aljzathoz kozel. Helyezze olyan
helyre, ahol erés a Wi-Fi jel.

Megjegyzés: Hasznalja mobil eszkozet a hely Wi-Fi jeler6ssegenek ellendrzesehez. Az erés Wi-Fi jel bizto-
sitja a robot es az alkalmazas kozotti stabil kapcsolatot.

Fontos: Gy6zodjon meg arrol, hogy a talaj eléeg puha ahhoz, hogy a csavarokat be lehessen tekerni.
Fontos: Ha a toltéallomast lejtén helyezi el, tgyeljen arra, hogy a lejté ne legyen tul meredek, hogy a robot
ne csUsszon vissza es nehogy emiatt ne tudjon dokkolni.

( N

(. =

* Hagyjon legalabb 1 m szabad helyet akadalyoktol mentesen a toltéallomas bal és jobb oldalan, valamint
eldtte. Gy6zédjon meg arrol, hogy a helyszin koruli fi révidebb, mint 6 cm. Ha a fi magasabb, kerjik, el6-
szor nyirja le kezi finyiréoval. A magas f megnehezitheti a robot visszatéreséet a toltéallomasra.

/ )

-

3.2 A toltéallomas telepitése

© Rogzitse az alaplemezt a talajhoz a mellékelt csavarokkal és imbuszkulcesal.

( N
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@ Helyezze be a toltétornyot az alaplemezbe, amig kattandst nem hall.

-

'/

oronyba.

~N

—

O Csatlakoztassa a tdpegységet a hosszabbitd kdbelhez, majd csatlakoztassa a tapellato aljzathoz.

Kerjuk, tartsa a tapegyseéget legalabb 30 cm-rel a talaj felett.

Megjegyzés: Atoltéallomas LED jelz6féenye kék fénnyel folyamatosan vilagit, ha van tapellatas.

L2ttt A

~

© Tavolitsa el a LIDAR véddburkolatat.




@ Helyezze a robotot a toltéallomasra, hogy feltoltse. Gydz6djon meg arrél, hogy a robot és a toltdallomds
tolteérintkez6i megfeleléen vannak csatlakoztatva.

Megjegyzés: Ajelz6fény zolden villog, amikor a robot megfeleléen toltédik a toltéallomason.
Megjegyzés: Ha extra vedelem erdekeben garazst szeretne hozzaadni, kerjuk, hasznalja a helyi Uzletekben
vagy online elérhet6, megfelelé Dreame garazst. A Dreame-t6l eltéré markdju garazs hasznalata probléma-
kat okozhat a toltes soran.

~
& -
LED jelz6fény a toltéallomason
LED jelz6fény szine Jelentés

1. Probléma van a toltéallomassal (példaul a toltéarammal vagy -fe-
szUltseggel).

Villog/pirosan folyamatosan vilagit
2. Arobot dokkol a toltdallomason, de a toltés rendellenes (példaul a
toltéerintkezdk rovidzarlatosak).

. G Atoltéallomas tapellatasa rendben van. A robot nincs a toltéalloma-
Kéken folyamatosan vilagit

son.
Zolden villog A robot toltést vegez a toltdallomason.
Z6lden folyamatosan vilagit A robot teljesen fel van toltve a toltéallomason.

4 Elokészités az els6 hasznalatra

4.1 Ismerkedjen meg a vezérlépanellel

Kijelz6
- J
Tapellatas be-/ Ve ~N
kikapcsolasa Inditas
° °
Forgatéogomb
i Alaphelyzet
Vissza ° @ ° phety
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Kijelz6
lkon Allapot
() Akkumulator toltottségi szintje (Az akkumulétor aktudlis toltottségi szintjét mutatja.)
@fjl Toltes (A robat sikeresen dokkol a toltéallomason.)
* Bluetooth (A robot Bluetooth-on keresztll csatlakozik az alkalmazashoz.)
— Wi-Fi (A robot Wi-Fi haldzaton keresztul csatlakozik az alkalmazashoz.)
'|||| Kapcsolat szolgaltatas (A kapcsolat szolgaltatas aktivalva van.)
@ Utemterv (A feladat mdra van Utemezve, és még nem indult el.)
Vezeérlék
Gomb Funkcio
; L. B . Py I . . “on
Tapellatas (l) A robot be-/kikapcsolasahoz tartsa lenyomva a () gombot 2 masodpercig. Gy6zéd

jon meg arrol, hogy nincs a toltéallomason.

Ateljes terllet nyirasa maod inditasahoz vagy a sztineteltetett feladatok folytatdsahoz
Inditas >l nyomja meg a >l gombot, majd 5 masodpercen belll zarja le a fedelet. Ha 5 masod-
percen belul nem zarja le a fedelet, a feladat torlédik.

Ha a robotot vissza szeretné kildeni a toltéallomasra toltésre, nyomja meg a 1O

Alaphelyzet O | gombot, majd 5 masodpercen beliil zarja le a fedelet. Ha 5 masodpercen beliil nem
zarja le a fedelet, a feladat torlédik.

Vissza O A menuben eqy szinttel valo feljebb lepéshez nyomja meg a gombot.

A menukben a valasztas meger6sitesehez nyomja meg a forgatogombot.

A Bluetooth parositasi méd engedeélyezéséhez tartsa lenyomva a forgatdgombot 3
Forgatdgomb | masodpercig.

A menuben vald navigalashoz forgassa el a forgatbgombot az dramutato jarasaval
megegyezd/ellenkezé iranyba.

Inditds + Visz- | Arobotgyari bedllitdsainak visszadllitdsahoz tartsa lenyomva egyszerre al>l gombot és
sza a$ gombot 3 masodpercig. A PIN kod nem torlodik.

Alaphelyzet + | Tartsa lenyomva egyszerre a {3 gombot és a. & gombot 3 mésodpercig, hogy belépjen
Vissza a Névjegy reszbe a Beallitasok menuben. A Névjegy oldal 5 masodperc mulva eltlnik.

Forgatégomb | APIN kod visszaallitdsahoz tartsa lenyomva egyszerre a forgatdgombot és a gombot
+ Vissza 3 masodpercig.

Nyomja meg a Ledllitds gombot, hogy kinyissa a felsé fedelet és ledllitsa a robotot. A

Ledllitas mUkodtetes folytatdsahoz be kell irni a PIN kodot a vezerlépanelen.




Mendstruktura attekintése

Teljes terulet nyirasa

Peremnyiras

Utemterv megtekintése

Utemterv

Utemterv be-/kikapcsoldsa

Nyirasi hatekonysag

Akadalykerulési magassag

Ne zavarjanak mod
Esé elleni védelem

Fagy elleni védelem

Riasztas felemeleéskor

Riasztas terkeptol valo eltéres esetén

Robot visszaallitasa

PIN kod modositasa

*A szoftver verzigjatol fuggden frissulhet.

Robot allapotat jelz6 fény

Szin Jelentés

Pirosan folyamatosan vilagit Hiba tortént.

Keken folyamatosan vilagit Arobot keszenléti allapotban van.

Keken villog Arobot feladatot végez vagy szlneteltetve van.

Zolden villog Arobot toltést vegez a toltdallomason.

Z6lden folyamatosan vilagit Az akkumulator teljesen fel van toltve.
1. Arobot jarérozes modban van.

Sargan villog 2. Az eluls6 kamera valos idejl videoja az alkalmazason keresztil
tekinthetd meg.

Megjegyzés: A robot fenyeinek aktivalasi idészakat es formajat a Beallitasok > Vilagitas menupontban
allithatja be.
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4.2 Kezd6 beallitasok

Miel6tt elészor bekapcsolna a robotot, el kell végeznie néhany alapvetd beallitast, hogy a robot készen
alljon az inditasra.

@ Nyomja meg a , Ledllité” gombot, hogy kinyissa a fels fedelet.

@ Tartsa lenyomva a vezérlépanelen talélhatd (1) gombot 2 masodpercig a robot bekapcsoldséhoz.
Megjegyzés: A robot automatikusan bekapcsol, amikor a toltdallomason dokkol.

.

© Vvalassza ki a kivant nyelvet
Anyelv kivalasztasahoz forgassa el a forgatégombot az éramutato jarasaval megegyez6 iranyba a lefele,

€s az oramutato jarasaval ellentétes iranyba a felfelé [éptetéshez. A forgatdgomb megnyomadasaval erésitse
meg a valasztast.

O PIN kéd bedllitasa
1. Forgassa a forgatdgombot, hogy kivalasszon egy szamot 0 s 9 kozott. Az dramutato jarasaval megegye-
z6 iranyba forgatva novelheti, az dramutato jarasaval ellentétes iranyba forgatva csokkentheti az ertéket.

Nyomja meg a forgatbgombot a megerdsitéshez és a kovetkezd szamjegy beallitasahoz. Az eléz6 szamjegy

modositasahoz forgassa el a forgatdgombot az dramutato jarasaval ellentétes iranyba, amig a szam 0-ra
nem valtozik, majd forgassa el meg egyszer.

Fontos: Kérjuk, a PIN kodnak ne allitsa be a ,0000" érteket.



Set PIN Set PIN Set PIN

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

2. Irjabe Ujra a PIN kodot a PIN koéd beallitasdnak befejezéséhez.
Megjegyzés: Ha a ket jelszo nem egyezik, kerjuk, allitsa be Ujra az Uj jelszot.

O A robot csatlakoztatasa az internethez
Kérjuk, olvassa be a QR kodot, hogy letoltse a Dreamehome alkalmazast mobil eszkozére. A telepités utan
kerjuk, hozzon létre egy fiokot és jelentkezzen be.

A Dreamehome alkalmazast az App Store-bolvagy a Google Play aruhazbolis letoltheti.
£ Download on the
' App Store

A halézat beallitasa elétt:
» Gy6z6djon meg arrol, hogy a robot és a mobilkeszuléeke ugyanazon a Wi-Fi halézaton van.
» Gy6z6djon meg arrol, hogy maobilkészuléke a robottol 10 méteren belulvan.

\‘ Get it on
p7° Google Play

= Engedelyezze a Bluetooth funkciot a mobilkészuléeken.

1. Nyissa meg a Dreamehome alkalmazast.

2. Akovetkez6 modszerek egyikevel csatlakozhat:

a. Olvassa be a QR kodot: Lépjen a ) Eszkdz részhez, és koppintson a — Olvassa be a QR kédot a csat-
lakozdshoz gombra. A csatlakozashoz olvassa be a robot fels¢ burkolatan talalhato QR kodot.

b. Kézi hozzdadas: Lépjen a @ Eszkéz részhez, és koppintson a + Hozzdadas gombra. Ezutan vélassza ki
a csatlakoztatni kivant robot modelljét.

c. Automatikus felismeres: A robot megkeresi a kdzelben lévé eszkozoket. Koppintson a robotjara a felismert
eszkozok listajan a csatlakozashoz.
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3. Kovesse az alkalmazason beluli utasitasokat a Wi-Fi halozati kapcsolat létrehozasahoz.

Fontos: Kérjuk, hasznaljon 2,4 GHz-es frekvencidju egysavos haldzatot vagy 2,4/5 GHz-es frekvencidju két-
savos halozatot.

Fontos: Gy6z6djon meg arrol, hogy a Wi-Fi halézata nem rendelkezik tizfallal és nincs titkositva. Ellenkezé
esetben a halozati beallitas sikertelen lehet.

4. Tartsa lenyomva a vezérlépanel forgatégombjat 3 masodpercig. A robot Bluetooth parositasi modba lép.

N

5. Koévesse az alkalmazdson beluli utasitasokat a parositas befejezéséhez.

Hogyan lehet levalasztani a csatlakoztatott robotot?

A parositas sikeres befejezése utan a robot automatikusan kapcsolodik a Dreamehome fiokhoz. Minden esz-
koz csak egy fiokhoz kapcsolhato. Nem lehet egyszerre egy masik fiokhoz is csatlakoztatni.

Ahhoz, hogy a robotot egy Uj fiokhoz parositsa, elészor meg kell szintetni a kapcsolatot. A kapcsolat meg-
szuntetésehez:

1. Nyissa meg a Dreamehome alkalmazdast. Lépjen a (@ Eszkoz részhez.

2. Ha tobb robot kapcsolodik a Dreamehome fiokjahoz, csisztassa ujjat balra vagy jobbra, hogy megnyissa
a szerkeszteni kivant robot oldalat.

3. Koppintson a jobb felsd sarokban talalhato gombra.

4. Vélassza kia O Térlés lehetéséget.

Hogyan oszthatja meg robotjat?

1. Koppintson a jobb felsé sarokban taldlhatd s gombra.
2.Vélassza a[/] Eszkdz megosztdsa lehetdséget.

Hogyan lehet kijelentkezni a Dreamehome fi6kbol, vagy térolni azt?

1.Lépjena ' Sajat profil >@ > Fiok részhez.
2.Valassza a Kijelentkezés, vagy Fidk torlés lehetdséget.



5 Térképezze fel kertjét

Atérkepkeszites eldtt ellendrizze a kovetkezoket:

» Arobot akkumulatoranak toltottségi szintje meghaladja az 50%-ot.

* A LIDAR veédéburkolat el van tavolitva.

« Afels® fedél zarva van.

* Arobot sikeresen dokkol a téltéallomason.

-

5.1 Virtualis hatar létrehozasa

Atérképkeszites inditasa eldtt kerjuk, vegye figyelembe az alabbiakat:

Fontos: Hatar kijelolése soran ne mozgassa kézzel a robotot, mert ez a feltérkepezes sikertelensegéehez

vezethet.
Fontos: A feltérkepezes megkezdésekor ne dokkolja a robotot tavolrol a toltdallomashoz, amig a feltérke-
pezes be nem fejez6dott. Ellenkezd esetben a LIDAR blokkolasra kertlhet, ami a feltérképezes sikertelense-

gét okozhatja.

« Afeltérkepezeés soran maradjon a robot mogott 5 méteren bellli tavolsagban.
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= Arobot legfeljebb 50%-0s (27°) lejtén képes haladni. A jobb flinyirasi eredmények érdekében azonban
ajanlott a munkateruletek lejtesét 25% (14° ) alatt tartani.

4 )

<25%(14°)

- J

» A 80 cm-nél keskenyebb terlletek eseteben kerjuk, allitsa be azokat Utvonalakkent, hogy a robot athalad-
hasson rajtuk (lasd az 5.4. szakaszt: Utvonal bedllitasa).

CRRYR

» Ha a gyep szintje 4 cm-rel magasabb, mint a szomszédos terllet, tartsa a robotot legalabb 10 cm-re a
tertlet széletdl. Ha a gyep azonos szinten van a szomszedaos terulettel, a robot a szelek menten atlepheti a
hatart az optimadlis flnyirasi eredmeények elérése érdekeében.

4 )

» Gy6z6djon meg arrol, hogy a fordulasi szogek nagyobbak, mint 90° . A 90° -nal kisebb szogek megnehe-
zithetik a robot szamadra a tiszta vagast.

-

~




Térképezés inditasa:
1. Koppintson a Létrehozdas inditasa gombra az alkalmazasban, és a robot ellentrzi az allapotat es kalib-
ralja magat. A kalibralashoz automatikusan elhagyja a toltéallomast. Kerjuk, legyen ovatos.

< M—— i Ve ~N
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2. Taviranyitassal vezesse a robotot a gyep szelére, majd koppintson az Inditdsi pont beallitdsa gombra,
hogy meghatdrozza a hatdr kezdépontjat.

4 )
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3. Taviranyitoval vezesse a robotot, hogy a gyep szele mentén haladva feltérképezze a munkateruletet.

Hatdr automatikus észlelése

Afejlett Al algoritmus altal vezeérelt robot elulsé kameraja segitsegével felismeri a flves és nem flves terule-
teket, igy kezi irdnyitas nelkulis képes azonositani a hatarokat.

Miutan a robotot tavolrol a gyep szélére vezette es beallitotta az inditasi pontot, hasznalhatja a Hatar au-
tomatikus észlelése modot. Kivalaszthatja, hogy a robot atléepje-e a hatart a tisztabb élvagasi eredmenyek
erdekeében, vagy maradjon-e annak kdzelében, hogy ne akadjon el.

Javasoljuk, hogy ezen folyamat soran kovesse a robotot. Ha a robot nem képes pontosan felismerni a hata-
rokat, barmikor kiléphet a Hatar automatikus eszlelées modbol, és atvalthat taviranyitasra.

Fontos: A Hatar automatikus eszlelése modot nappal kell hasznalni a megfeleld lathatosag biztositasa
erdekeében. Gyenge fényviszonyok vagy es6s id¢jaras esetén kerulje ennek a funkcionak a hasznalatat.
Fontos: Gy6z6djon meg arrol, hogy a robot eltlsé kamerdja tiszta és nincs eltakarva

-
@
&
)
°
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4. Amikor a robot visszater és 1 m-en belll van az indulasi ponttol, megerintheti a Hatar lezarasa gombot,
es a hatar automatikusan elkészul.

9 [0

5.2 Tiltott teriilet bedallitasa

Bar a robot automatikusan kepes elkertlni az akadalyokat, megis szukséges a zuhanasveszelyes tertlete-
ket, peldaul uszomedencéket es homokozokat tiltott tertletkent beallitani. A vedeni kivant targyakat (peldaul
virdgdgyast, trambulint, vetemeényeskertet vagy kiallo fa gyokeret) kérjuk, tiltott tertletként jelolje meg. Az
alkalmazasban a Tiltott teriilet elemre koppintva folytathatja a tiltott terlletek létrehozasat. Alternativ
megoldaskent a & >Térkép szerkesztése segitsegevel is letrehozhatja vagy torolheti a tiltott tertleteket,
miutan a terkép elkeszult.

5.3 Tobb zéna létrehozasa és a meglévé zondk kiterjesztése

= Tobb zéna létrehozasa

Ha a gyepes teruletek kozott utak talalhatok, vagy tobb kulonalld gyep van, akkor az alkalmazasban a Mun-
kateriilet elemre koppintva folytathatja a munkaterUletek létrehozasat. A térkép elkészulte utan a zénakat
a >Térkép szerkesztése reszben is hozzaadhatja, torolheti vagy modosithatja.
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» A meglévd zondk kiterjesztése

Meglevo zona kiterjesztésehez koppintson a Munkateriilet gombra az alkalmazasban, hogy léetrehozza a
hozzaadni kivant tertletet. Ha a ket terulet fedi egymast, akkor automatikusan egyesitesre kertlnek. Alter-
nativ megoldaskent a feltérkepezes utan lépjen a & > Térkép szerkesztése > Munkateriilet elemre, hogy
kibovitse a megléve zonat.



» Z6nak szétvalasztasa és egyesitése

Ha egy zonat kisebb zondkra szeretne felosztani, vagy az alkalmazdassal felosztott zonakat egy nagyobb
zOonaba szeretné Gsszevonni, lépjen a > Térkép szerkesztése > Zona bedllitasai részre, és koppintson
a Felosztdsa vagy Egyesités gombra az alkalmazasban.

5.4 Utvonal beallitasa

Az elkulonitett zonak eseteben kerjlk, hozzon letre egy Utvonalat azok 6sszekotésere. Az Utvonal nelkuli
elkUlonitett zonak a robot szamara elérhetetlenek lesznek.

Megjegyzés: Alapértelmezés szerint a robot csak halad az Utvonalon, és nem nyirja a flvet.

Fontos: Ha a gyepet 4 cm-nél magasabb atjarok tagoljék, helyezzen el egy olyan térgyat, amelynek ma-
gassaga megegyezik az atjaré magassagaval (példaul egy rampa).

el 0 B

« Két elkiilonitett munkateriilet 6sszekapcsolasa

Az elkulonitett teruletek esetében kerjuk, hozzon létre 6sszekotd utvonalakat, ellenkez6 esetben azok a
robot szamara elérhetetlenek lesznek. Koppintson az Utvonal gombra Utvonal létrehozdsahoz.
Fontos: Gy6z6djon meg arrol, hogy az Utvonal kezdete és vege a munkateruleten beltl van.
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* A munkateriilet és a télt6allomas 6sszekétése

Ha a toltéallomas nem a munkatertleten talalhato, akkor egy Utvonalat kell létrehozni, amely 6sszekoti azt
a munkaterilettel. Koppintson az Utvonal gombra, hogy létrehozza az Utvonalat, amelyen a robot vissza-
térhet a toltéallomasra.

Fontos: Gy6z6djon meg arrol, hogy az egyik vege a munkateruileten belul van, a masik vege pedig kozvetle-
nul a toltballomas eldtt. Celszerl az utvonalat a toltéallomassal egy vonalba letrehozni.

Fontos: A munkaterulet és a toltéallomas dsszekotesére szolgalo Utvonalak létrehozasakor ne dokkolja
tavolrol a robotot a toltéallomason. Ellenkezd esetben a LIDAR blokkolasra kertlhet, ami a feltérképezés
sikertelenségeét okozhatja.
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5.5 Térkép befejezése

Koppintson a Térkép befejezése gombra amikor a munkatertletek, Utvonalak és tiltott terlletek elkészul-

tek. ¢ - s 4w a

5.6 Masodik térkép hozzdadasa

Ha nincs Utvonal az eluls® és a hatso kert kozott, [étrehozhat egy masodik térkepet. Az elsé térkép elke-
szitése utan koppintson a Térkép hozzdadasa gombra, hogy folytassa a masodik térkép [étrehozasaval.
Alternativ megoldaskent a felterkepezes utan lepjen a & >Teérkép szerkesztése menlbe, és koppintson a
Térkép hozzdadasa gombra. Miutan elkeszitette a masodik térképet, a kovetkezé modon valthat a téerképek
kozott: >Térkép szerkesztése.

Megjegyzés: Atérképvaltas utan az aktualis térkép Utemterve és flinyirasi beallitasai kertlnek alkalmazas-
ra.

Megjegyzés: A kenyelmesebb megoldas érdekeben tovabbi toltéallomast is vasarolhat, amelyet a masodik
térkepen telepithet. A masodik térkepre telepitett kulon toltéallomasnak koszonhetéen a robotot csak kezzel
atkell athelyezni a két térkep kozott.
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6 Mikodtetés

6.1 Az elsé flinyiras inditasa

Tippek a flnyiras elott:

= Kézi flnyiroval nyirja le a fuvet, hogy annak magassaga ne haladja meg a 10 cm-t.

= Tavolitsa el a gyeproél az akadalyokat, beleértve a tormeléket, a levelhalmokat, a jatéekokat, a vezetékeket
es a koveket. Gy6zodjon meg arrol, hogy nincsenek gyerekek vagy haziallatok a gyepen, amikor a robot a
fuvet nyirja.

= TOltse fel a gyepen levo godroket.

« Allitsa be elére az alkalmazasban a flinyirasi bedllitasokat (példaul a nyirdsi hatékonysagot, a nyirasi ma-

mgot és a nyirds irdnyat).



a) Inditsa el a vezérlépanel keresztiil
1. Nyomja meg a Leallité gombat, hogy kinyissa a fels¢ fedelet, és irja be a PIN kodot.

02 Cre
Edg
Mowing

Press [>| to start all

(T ©

Mode

Press [ to start all

e

All
Mowing

Press [ to start all

Set PIN

Don't set to '0000"
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4. Nyomja meg a >l gombot, majd 5 masodpercen beliil zarja le a felsé fedelet. A robot elhagyja a tol-
téallomast, és elinditja a teljes tertlet nyirdsa modot. A finyirast elindithatja gy is, hogy az alkalmazasban

az Inditas gombra koppint. - oo
< & H
- - 2 a=®
Mode Sche... Setting
L ; )
Press [>| to start all . =
) ‘,'3
o
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b) Inditsa el az alkalmazdason keresztiil

1. Nyissa meg az alkalmazast.
2. Valasszon ki egy flinyfrasi médot, majd koppintson az Inditas gombra a finyiras elinditasahoz.

6.2 Sziinet

Az aktualis flinyirasi feladat szUneteltetesehez nyomja meg a roboton talalhato Leallité gombot, vagy
koppintson az alkalmazasban a Sziinet gombra.

Megjegyzés: Arobot nem indithato el kozvetlentl az alkalmazason keresztul, miutan megnyomtak a Leal-
lité gombot. Mlkodtetes folytatasahoz irja be PIN kodjat a vezérlépanelen.
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6.3 Folytatas

Arobot szineteltetése utan a feladat folytatasahoz nyomja meg a >l gombot, majd 5 masodpercen belul
zarja le a felsd fedelet. A robot folytatja az el6z6 flinyirasi feladatot. Alternativ megoldaskeént az alkalma-
zasban koppintson a Folytatds gombra a flinyirasi feladat folytatasahoz.

VAGY




6.4 Visszatérés a toltéallomasra

A robotot a toltdallomdsra valo visszakuldéséhez nyomja meg a vezérlépanelen talalhaté OO gombot.
Erésitse meg a jelenlegi feladat szlneteltetését vagy torlését, majd 5 masodpercen belll zarja le a felsé
fedelet. A robot automatikusan visszater a toltéallomasra, hogy feltdltse magat. Alternativ megoldaskent
az alkalmazéashan kivalaszthatja az Allomdsra valo visszatérés inditasa lehetdséget, hogy visszakildje a
robotot.

e -

All Mowing Pause task and return
Paused

End task and retuin

Press [>| to start all

7 Dreamehome alkalmazas

Hol tudhat meg tdbbet

A Dreamehome alkalmazas tobb, mint egy taviranyito. Az alkalmazason keresztul szamos dolgot elvegez-
het: tavolrol elvegezheti a kulonb6z6 bedllitasokat, kiprobalhatja a kilonbdz6 nyirdsi modokat, szabadon
szerkesztheti a terképet es beallithatja a flnyirasi Utemtervet.

7.1 Nyirasi médok

Arobot kulonbozd nyirasi médokat kinal. Az alkalmazason keresztul valthat a kilonb6z6 modok kozott,
beleértve a Teljes terllet nyirdsa, Zona nyiras, Peremnyiras, Kis tertleten tortéend nyiras es Kezi modot.

| |m]
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7.2 Flinyirasi formak

Testre szabhatja gyepét alakzatok hozzaadasaval a >Térkép szerkesztése > Alakzatok segitségével.
A meghatarozott alakzatok minden nyirasi modban kizarasra kertlnek a nyirdsi tertiletb6l. Az Alakzatok
menUben modosithatja azok helyét, méretet, vagy eltavolithatja ¢ket.

="

7.3 EdgeMaster ™ penge tarcsa

Az EdgeMaster ™ penge tarcsa kialakitasa olyan, hogy a gyep szelehez érve oldalra elmozdul, igy biztosit-

va a tisztabb vagast. A funkcié engedélyezesehez léepjen az alkalmazas :—2 > Peremnyirds beallitasok >
EdgeMaster ™ menupontjaba.
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Az elsd terkep elkészilte utan a robot automatikusan kétféle heti flinyirasi Gtemtervet készit a gyep mereté-
nek megfelelden, amelyek a kovetkezék: , Tavaszi/nydri iitemterv” és,Oszi/téli iitemterv” . Az alkalma-

7.4 Utemterv

zasban koppintson a gombra, hogy elvégezze az Utemterv reszletes beallitasait. Az Utemterv funkcioval
a napi flnyirasi munkat teljes egészében a robotra bizhatja. Csak a robotot karbantartdsat kell rendszere-
sen elvegeznie.

Megjegyzés: Ha attoltart, hogy a robot zavarhatja Ont vagy szomszédait, amikor bizonyos 6rakban onallo-
an mukodik, akkor az alkalmazas Bedllitdsok > Ne zavarjanak mentpontjaban allitsa be a Ne zavarjanak

Ha attol tart, hogy gyermekek is mikodtethetik a robotot, lépjen az alkalmazasban a Bedllitasok reszbe, és
engedélyezze a Gyerekzar funkciot. Ha ez a funkcio engedeélyezve van, a robot lezarasra kerul, ha a fedel
nyitott allapotéban 5 percig nem tortenik semmilyen mikodtetes.

o
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7.5 Gyerekzar
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7.6 EsO elleni védelem

Ha attoltart, hogy a kedvez6tlen idéjarasi korulmenyek befolyasolhatjak a flnyirast, a vezérlépanelen vagy
az alkalmazasban engedélyezheti az Es6 elleni védelem funkciot a Bedllitdsok mentben. Ha ez a funkcio
engedélyezve van, a robot automatikusan sztnetelteti a finyirast és visszateér a toltéallomdsra, ha esik az
es®. Az es( elleni vedelem id6tartamat az alkalmazasban allithatja be.

Megjegyzés: A nedves f(i nyirasa karosithatja a gyepet. Célszer(i meghosszabbitani a védelem id6tarta-
mat, hogy a fi megszaradhasson, mielétt Ujra lenyirjak.

7.7 Fagy elleni védelem

Ha a hémeérseéklet 6 © C ala csokken, a flinyiras maradando karosodast okozhat a gyepen. Az akkumulator
biztonsagi okokbol nem toltédik. Ennek megelézése érdekében engedeélyezheti a Fagy elleni védelem
funkciot a Bedllitdsok mentben, akar a vezérlépanelen, akar az alkalmazason keresztll. Ez automatiku-
san szUnetelteti a flnyirast, és visszakuldi a robotot a toltéallomasra, ha a hdmerseklet 6 © C ala csokken. A
robot folytatja a flnyirast, amint a hdmerseklet 11 © C folé emelkedik.
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7.8 Biztonsagi funkciok

Arobot tobb lopasgatld funkcioval rendelkezik, amelyeket a beépitett GPS biztosit a nagyobb biztonsag
erdekeben. Ezenkivul az elilsé kamera képes érzékelni az emberi jelenlétet, igy a robot hatékony kerti 6rként

is mikodhet. @

3

7.8.1 Riasztas felemeléskor

Ha ez a funkcid engedélyezve van, a robot felemelésekor azonnal riasztas hallatszik, és a robot zarolasra
kertl. A mUkodtetés folytatasahoz el¢szor adja meg a PIN kodot a roboton.

)
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7.8.2 Riasztas térképtol valo eltérés esetén

Ha ez a funkcio engedélyezve van, a robot zarolasra kerll, és azonnal riasztast aktival, ha letér a térképrol.

&
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Ha ezt a funkciot engedélyezi, megtekintheti a robot aktudlis helyét a Google Maps alkalmazasban.
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7.8.4 Riasztas emberi jelenlét észlelése esetén

7.8.3 Valos ideji helymeghatarozas

Ha engedélyezve van, a robot értesiti Ont, ha emberi jelenlétet észlel.
rg'l
LUa

Koppintson a ° gombra, hogy megtekintse a robot eltlsd kamerdja altal kozvetitett él¢ videdt, ami lehe-
téve teszi, hogy barmikor es barhol figyelemmel kisérje kertjét.

RS
S

7.8.5 Valos ideji video
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7.8.6 Jarorozeés

Amig a robot készenléti allapotban van, az alkalmazason keresztul elkldheti, hogy jarérozzon a kert bizo-
nyos hatarain vagy pontjain. A funkcio eléréséehez lépjen a ° > Jarérozés elemre.

o2

7.9 Egyedi toltési id6szak

A robot toltési idejének meghatarozott orara torténd beallitdsahoz engedélyezheti az Egyedi toltési id6-
szak funkciot az alkalmazas Bedllitdsok > Toltés mentpontjaban. Ha aktivalja, a robot 20%-ra tolti fel ma-
gat, ha az akkumulator toltottsegi szintje alacsony, feltéve, hogy nincs nyirasi feladat. A teljes feltoltés csak
a kijelolt toltésiiddszak alatt torténik. Az automatikus Gjratoltéshez sziikséges akkumulator toltottségi
szintet ¢s a feladatok folytatdasahoz sziikséges akkumulator téltéttségi szintet is testre szabhatja,
hogy beallitsa azokat az akkumulator toltottsegi szinteket, amelyeknel a robot automatikusan visszatér a
toltéallomasra, vagy folytatja a befejezetlen flinyirasi feladatokat.

=) "

Megjegyzés: A Dreame fejlesztécsapat folyamatosan vegez OTA (vezeték nélkiili) frissiteseket és karban-
tartasokat a firmware-en es az alkalmazason. Kerjuk, ellentrizze a frissitési ertesitéseket, vagy engedeélyez-
ze az Automatikus frissités funkciot, hogy a firmware és az alkalmazas mindig naprakesz legyen, es tobb
funkciot élvezhessen.

8 Karbantartas

Arobot jobb teljesitmeénye és hosszabb élettartama erdekében kerjuk, rendszeresen tisztitsa meg és az
alabbi gyakorisaggal cserélje ki a kopott alkatrészeket:

Alkatrész Csere gyakorisaga
Pengek 6-8 hetente vagy gyakrabban
Tisztitokefe 12 havonta vagy gyakrabban

Megjegyzés: A pengek és a tisztitokefe hatraléve élettartamat az alkalmazdas Bedllitasok > Fogydeszko-
zok és Karbantartas mentpontjaban ellendrizheti. Miutan kicserélte a jelzett fogyoeszkdzoket, [épjen a
fogyoeszkoz részleteit tartalmazo oldalara, és koppintson a Kicseréltem gombra az id6¢zitd visszadllitasa-
hoz.

Megjegyzés: Ha a kertben kijelolt olyan tertleteket, ahol a robot rendszeres tisztitasat es karbantartasat
veqgzi, akkor a térkepen karbantartasi pontokat allithat be a Beallitasok > Karbantartasi pontra allas >
Pont szerkesztése reszben. A karbantartasi pontok beallitasa utan egyszertien csak koppintson az Indulas
gombra, és a robotot a kijelolt helyekre iranyithatja a konnyd szervizeleés erdekeben.

8.1 Tisztitas

Rendszeresen tisztitsa meg robotot, hogy megakaddlyozza a flinyesedék és a szennyezddeések felhalmo-
z0dasat és a penge tarcsa és a hajtokerék eltémddeset, ami befolydsolhatja a flinyirast, a dokkolast és a
mozgast. Javasoljuk, hogy hasznaljon tisztitokeszletet, amely helyi Uzletekben vagy online is beszerezhetd.
/\ Figyelmeztetés: A tisztitas el6tt kapcsolja ki a robotot, és hiizza ki a toltéallomdas csatlakozojat.
Figyelem: A LIDAR karosodasanak elkertlése érdekeben gy6z6djon meg arrol, hogy a LIDAR vedéburkolata

mAR—on van, mieldtt a robotot fejjel lefelé forditja.
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* A haz, az alvaz és a penge tarcsa:
1. Kapcsolja ki a robotot.

2. Helyezze fel a LIDAR véd@burkolatat.

3. Forditsa a robotot fejjel lefelé.

4. Tisztitsa meg a hazat, a penge tarcsat és az alvazat egy tomlével.

/\ Figyelmeztetés: A haz tisztitasakor ne érintse meg a pengéket. A tisztitds sordn kérjuk, viseljen kesz-
ty(t.

Figyelem: Keérjuk, ne hasznaljon nagynyomasu mosot a tisztitashoz. Ne hasznaljon tisztitoszereket a tisz-
titashoz.
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5.Szoszmentes kend@vel dvatosan tisztitsa meg a LIDAR erzékeldjet.

» Tolt6érintkez6k és eliils6é kamera:
Tiszta ruhaval torolje le a robot és a toltéallomas toltéérintkezbit, valamint tisztitsa meg az eluls6 kamerat
is. Atisztitas utan tartsa szarazon a toltéerintkezéket és az eluls¢ kamerat.

= Hajtokerekek:
Kefével tavolitsa el a kerekekrél a sarat, hogy biztositsa a jo tapadast.

8.2 Az alkatrészek cseréje

* A pengék cseréje

Annak erdekében, hogy a pengék mindig élesek legyenek, kerjik, rendszeresen cserélje le a pengeket. A
pengeket ajanlott 6-8 hetente vagy gyakrabban lecserélni. Kérjuk, csak eredeti Dreame pengéket hasznal-
jon.

/\ Figyelmeztetés: Kérjik, kapcsolja ki a robotot. A pengék cseréje soran viseljen védékeszty(it.
Megjegyzés: A vagorendszer kiegyensulyozottsaga erdekeben mindharom pengét egyszerre cserélje ki.

1. Kapcsolja ki a robotot. 2. Helyezze fel a LIDAR véddburkolatat.

OIOOONOOOO0Tanou|
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3. Helyezze a robotot egy puha fellletre, és 4. A penge tarcsa alattigomb megnyomasaval
forditsa fejjel lefelé. vegye le a tartot.

5. Tavolitsa el a penget Ugy, hogy a penge fura-
tat a tengellyel egy vonalba allitja

7.Nyomja meg a penge tarcsa alatti gombot, 8. Gy6z6djon meg arrol, hogy a pengek szaba-
ésigazitsa a tarto furatat a tengelyhez, hogy don elforoghatnak.
rogzitse a tartokat es a pengeket.

« A tisztitokefe cseréje

Amikor a LIDAR erzékel tisztitokeféje elhasznalodik, sortéi elkophatnak vagy megrongalodhatnak, ami
rontja a tisztitasi teljesitmenyt. A jo tisztitasi eredmeny erdekében rendszeresen cserélje a tisztitokefet. A
tisztitokefet ajanlott 12 havonta vagy gyakrabban lecserelni.
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9 Akkumulator

HosszU tavu tarolas esetén az akkumulator védelme érdekében 6 havonta toltse fel a robotot. Az akkumula-
tor tulzott lemerulése miatti karosodas nem tartozik a korlatozott garancia hatalya ala. Ne toltse az akku-
mulatort 45° C feletti, vagy 6° C alatti hémeérsekleten. Az akkumuldtort hosszu tavon -10 és 35 © C kozotti
hémersekleten tarolja. A karosodas minimalizalasa erdekeben az akkumulator ajanlott tarolasi hémersekle-
te 0 és 25 ° C kozottvan.

Megjegyzés: A robot akkumulatoranak elettartama a hasznalat gyakorisagatol es a mikodtetes hosszatol
fligg. Ha az akkumulator megsérilt vagy nem télthetd, ne dobja ki az elhasznalt vagy hibas akkumulatort.
Kérjuk, tartsa be az Ujrahasznositasra vonatkozo helyi eléirasokat.

Alacsony teljesitményii toltési mod:

Az alacsony teljesitmeény( toltési mod aktivalasakor a toltéssel nem kapcsolatos funkciok letiltasra kertlnek (a
kijelz6 és a haldzat kikapcsol).

« Az alacsony teljesitmény toltési mod engedélyezéséhez tartsa lenyomva egyszerre al>l gombot és a (O
gombot, majd nyomja meg gyorsan 6tszor a & gombot. A kdvetkezé hangutasitds halhatd: Az alacsony
teljesitmeny toltési mod be van kapcsolva.

» Az alacsony teljesitmeny toltesi mod kikapcsolasahoz inditsa Ujra a robotot, vagy nyomja meg gyorsan

otszor a(h) gombot.

10 Téli tarolas

= Arobot

1. Arobot kikapcsolasa elétt toltse fel teljesen az akkumulatort.

2. Tisztitsa meg alaposan a robotot a téli tarolas el6tt.

3. Helyezze fel a LIDAR védéburkolatot.

4. Arobotot szdraz helyen, 0 ° C feletti hdmeérsékleten tarolja.

= Tolt6allomas

Csatlakoztassa le a toltdallomas csatlakozojat, és szaraz, hlivos helyen, kdzvetlen napfénytél vedve tarolja.
Megjegyzés: Atélitarolas utan kerjik, telepitse Ujra a toltéallomast, és tegye bele a robotot, hogy feltoltse.
Ha a toltéallomast mas helyre telepiti at, a robot automatikusan frissiti az allomas helyét, amint feltoltédik
és elhagyja az dllomast. Ha a kertben tortént jelentds valtozasok miatt helymeghatdrozasi hibak [épnek fel,
ajanlott Ujra feltérképezni a terlletet.

11 Szdllitas

HosszU tavon torténd szallitas eseten gy6ézédjon meg arrol, hogy a robot ki van kapcsolva. Javasolt az ere-
deti csomagolds hasznalata. Kérjuk, helyezze fel a LIDAR veddburkolatat.

/\ Figyelmeztetés: A szallitas el6tt kapcsolja ki a robotot.

/\ Figyelmeztetés: Emelje fel a robotot a hatso fogantyundl fogva, és tartsa a penge tarcsat tavol a testé-



12 Hibakeresés

Probléma

ok

Megoldas

A robot nincs
csatlakoztatva az
alkalmazashoz.

1. Arobot nincs a Wi-
Fijelvagy a Bluetooth
hatotavolsagan belul.
2. Arobot ki van kap-
csolva vagy Ujraindul.

1. Ellendrizze, hogy a robot bekapcsolasi folyamata befeje-
zodott-e.

2. Ellentrizze, hogy a router megfelel6en mikodik-e.

3. Menjen kozelebb a robothoz, hogy letrejojjon a
Bluetooth kapcsolat.

A robot fel van

Akerék nem érinti a

1. Helyezze vissza a robotot sik felUletre.
2. [rja be a PIN kédot a roboton, majd erésitse meg.
3. Arobot nem tud atkelni 4 cm-nél magasabb targyakon.

megdolt.

emelve. talajt Kérjuk, gondoskodjon arrol, hogy a talaj egyenletes ott,
ahol a robot mdkodik.
) 1. Helyezze vissza a robotot sik felUletre.
A robot 37° -nal . . ; Y
A robot megdsl. nagyoblb mértékben 2. Irja be a PIN kodot a roboton, majd erésitse meg.

3. Arobot nem tud 50%-nal (27° ) nagyobb lejtén felka-
paszkodni.

Arobot elakadt.

Arobot elakadt, és
nem tud kiszabadulni.

1. Tavolitsa el a kornyezd akadalyokat, majd probalkozzon ujra.
2. Kezzel vezesse a robotot a térkep egy sik es nyitott helyere,
majd probalja meg Ujra elinditani a feladatot. Ha a problema
tovabbra is fenndll, kerjuk, probdalkozzon Ujra, miutan a robot a
toltdallomasra kerult.

3. Ellendrizze, hogy vannak-e godrok a talajban. A fanyiras
elott toltse fel a godroket, hogy a robot ne akadjon el.

4. Ellentrizze, hogy a kormyez6 fll magassaga meghaladja-e
a 10 cm-t. Beallithatja az akadalykerulesi magassagot, vagy
elézetesen lenyirhatja a fuvet egy kézi flinyirdval, hogy a robot
ne akadjon el.

5. Ha a robot gyakran elakad ezen a helyen, akkor bedllithatja,
hogy ez egy tiltott tertlet legyen.

Bal/jobb hatso
kerek hiba.

A kerék nem forog,
vagy a kerékmotor
meghibasodott.

1. Tisztitsa meg a hatso kerekeket, majd probalja meg Ujra.
2. Ha a hiba tovabbra is fennall, prébalja meg Ujrainditani
a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a
kapcsolatot az Ugyfélszolgalattal.

A penge tarcsa
nem forog.

A penge tarcsa nem
tud normal modon fo-
rogni, vagy a vagomo-
torral van probléma.

1. Tisztitsa meg a penge tarcsat, majd probalja meg Ujra.
2. Ellentrizze, hogy a kornyezd fll magassaga meghalad-
ja-e a 10 cm-t. Kézi finyirdval elére lenyirhatja a gyepet,
hogy a penge tarcsat ne akadalyozza a magas fU.

3. Ellendrizze, hogy van-e viz a penge tarcsa alatt. Ha van,
vigye a robotot szaraz helyre, majd probalja meg Ujra.

4. Ha a hiba tovabbra is fennall, probalja meg Ujrainditani
a robotot.

5. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a
kapcsolatot az Ggyfélszolgalattal.

A penge tarcsa
nem mozog felfelé
vagy lefele.

A penge tarcsa nem
mozog felfelé vagy
lefele.

1. Tisztitsa meg a penge tarcsat, majd probalja meg Ujra.
2. Ha a hiba tovabbra is fennall, prébalja meg Ujrainditani
a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kérjuk, vegye fel a
kapcsolatot az Ugyfélszolgalattal.




Probléma

Ok

Megoldas

A penge tarcsa
nem mozdul el

A penge tarcsa nem
mozdul el oldalra.

1. Tisztitsa meg a vagorendszert, és tavolitsa el az esetleges
szennyezédeseket vagy idegen targyakat.

2. Ha ez a hiba tovabbra is fennall, elészor tiltsa le az EdgeMas-
ter ™ funkciot.

fel a tolt6arammal
vagy -feszultseggel
kapcsolatban.’

oldalra. 3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.
1. Ellendrizze, hogy a robot nem szorult-e be valahova.
2. Finoman nyomja meg az Utkoz6t, es gy6zodjon meg arrol,
Az els6 Utkozo erze- hogy az visszapattan.
Utkoz6 hiba. keléje folyamatosan 3. Ha a hiba tovabbra is fenndll, prébdlja meg Ujrainditani a
bekapcsol. robotot.
4. Ha a probléma tovabbra is fennall, kérjik, vegye fel a kapcso-
latot az Uigyfélszolgalattal.
1. Ellendrizze, hogy a toltéallomas megfeleléen van-e csatlakoz-
Arobot dokkol a tatva a tapellatashoz.
toltéallomason, de 2. Ellenérizze, hogy a robot és a toltéallomas toltéerintkezdi
Toltési hiba. probléma merult tisztak-e.

3. Az ellentrzes befejezése utan probalja meg Ujra dokkolni a
robotot a toltéallomason.

4. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.

Az akkumulator
hémeérseklete
tul magas.

Az akkumulator h6-
merseklete > 60 °C .

1. A robotot olyan helyen hasznalja, ahol a kornyezeti hémersek-
let 40 ° C alatt van. Varhat, amig az akkumulator hémerseklete
automatikusan lecsokken.

2. Kikapcsolhatja a robotot, majd egy id6 utan Ujraindithatja.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.

Az akkumulator
hémerseklete
magas.

Az akkumulator hé-
merseklete > 45 °C .

1. Ha az akkumulator hémerséklete 45 ° C felett van, a toltés
sikertelen lehet.

2. A robotot olyan helyen hasznalja, ahol a kornyezeti hdmersek-
let40° C alatt van.

Az akkumulator
hémeérseklete

Az akkumulator h6-
merseklete <6 °C .

1. Ha az akkumulator hdmerseklete 6 °C alatt van, a toltes siker-
telen lehet.
2. Arobotot olyan helyen hasznalja, ahol a kornyezeti hémersek-

eltavolitva).

alacsony. let 6 °C folott van.
: A L‘DAR glvan yakarf 1. Tavolitsa el a LiIDAR vedéburkolatat, majd probalja meg ujra.
A LIDAR blok- va (peldaul a LIDAR = . A 2
A . 2. Ha a robot tetején talalhato LIDAR nagyon koszos, tisztitsa
kolva. véddburkolat nincs

meg szoszmentes kenddvel, majd probalja meg Ujra.

LiDAR mUikode-
si hiba.

A LIDAR nagyon ko-
5705, vagy erzekelo-
hiba jelentkezett.

1. Ellendrizze, hogy a LIDAR nem szennyez6dott-e. Szukseg ese-
ten tisztitsa meg, majd probalja meg Ujra.

2. Ha a hiba tovabbra is fennall, probalja meg ujrainditani a
robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.

A LiDAR koszos.

A LiDAR koszos.

Torolje le a robot tetejen talalhato LIDAR erzekel6t egy tiszta
ruhaval. A tisztitas utan tartsa szarazon a LiDAR-t.
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Probléma 0ok Megoldas
1. A robot automatikusan megprobal visszaterni a toltdallomas-
ra, hogy lehdljon.
2. Ugyeljen arra, hogy a robot 40 ° C alatti kornyezeti hdmérsék-
leten mUkodjon.
A”LIDAR, A LIDAR hémérséklete 3 Helyezze a rQbotot ar_nyekos,”huyosleSJo{ szellpzo helyrg. A
hémerseklete > 80°C riasztas akkor all le, amikor a hémeérseklet normal tartomanyba
magas. - ’ csokken.
4. Arobot automatikusan folytatja a mikodest, miutan a riasztas
leall.
5. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.
1. A LIDAR a magas hémerseklet miatt kikapcsol.
2. Ugyeljen arra, hogy a robot 40 ° C alatti kornyezeti hdmérsék-
A LIDAR ho- leten mUkodjon.

merseklete tul
magas.

A LIDAR hémeérseklete
>90°C.

3. Helyezze a robotot arnyekos, hivos es jol szellozo helyre. A
riasztas akkor all le, amikor a hémerséklet normal tartomanyba
csokken.

4. Ha a probléma tovabbra is fennall, kérjik, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfélszolgalattal.

A robot elve-
szett.

A pozicio elveszett.

1. Ellendrizze, hogy a robot tetején talalhato LIDAR szennyez6-
dott-e. A szennyezddes befolyasolja a pozicionalast.

2. Kezzel vezesse a robotot a terkép egy nyitott helyere, majd
probalja meg Ujra elinditani a feladatot.

3. Ha a helymeghatarozas nem all helyre, taviranyitassal vezesse
vissza a robotot az alkalmazas segitségevel a toltéallomasra,
majd inditsa el a flinyirasi feladatot.

Erzékel6 hiba.

Erzékel6 hiba.

1. Inditsa Ujra a robotot, és probalja meg Ujra.
2. Ha a problema tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kapcso-
latot az Ugyfelszolgalattal.

Arobota
tiltott teruletre
ker(lt.

Arobot a tiltott tert-
letre kerUlt.

1. Kézzel vezesse ki a robotot a tiltott tertletrél, majd probalja
meg Ujra.

2. Az alkalmazason keresztul tavvezérléssel vezesse ki a robotot
a tiltott tertletrél, majd probalja meg Ujra.

Arobot a ter-
kep hatarain
kivalvan.

Arobot a terkép hata-
rain kival van.

1. Kézzel vezesse a robotot a terkep hatarain belllre, majd pro-
balja meg Ujra.

2. Az alkalmazas segitsegevel taviranyitassal vezesse a vissza a
robotot a terkep hatarain belllre, majd probalja meg Ujra.

Aktivalodott a
veészleallitas.

Megnyomtak a robot
leallité gombjat.

rja be a PIN kodot a roboton, majd erésitse meg.

Alacsony
akkumulator
toltottseg. A
robot hama-
rosan leall.

Az akkumulator tol-
tottségi szintje < 10%.

Dokkolja a robotot a toltéallomason, hogy feltoltse.

A robot nincs
a térkepen.
Lopasveszely.

Arobot nincs a térke-
pen.

1. Irja be a PIN kodot a roboton, majd erésitse meg.
2. Az alkalmazas Beallitasok menupontjaban kikapcsolhatja a
Riasztas térkeptdl valo eltéres esetén funkciot.
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Probléma

Ok

Megoldas

Nem sikerult
visszaterni a
toltéallomasra.

A robot nem talélja a
toltéallomast, amikor
visszater a toltdallo-
masra.

1. Ellen6rizze, hogy vannak-e akadalyok, amelyek blokkoljak a
robotot. Tavolitsa el az akadalyokat, es probalja meg Ujra.

2. Az alkalmazas segitségevel vezesse vissza a robotot a toltdal-
lomasra.

1. Ellenérizze, hogy az allomdson [éve fényvisszaverd foliak
nem szennyezettek-e vagy nincsenek-e eltakarva.
2. Ellentrizze, hogy vannak-e akadalyok az allomas elott.

rozas sikertelen.

robot megprobalja
elinditani a flnyirasi
feladatot.

Nem sikerult A robot megtalalja a 3. Ellentrizze, hogy nem helyezték-e at az allomast.
dokkolni a tol- toltballomast, de nem | 4. Ellendrizze, hogy az alaplemezt nem boritja-e vastagon sar.
tdallomason. tud dokkolni. 5. Ellendrizze, hogy az allomas lejtén all-e.
6. Ellentrizze, hogy az allomasnak van-e tapellatasa.
7. Taviranyitoval vagy kézzel segitsen a robotnak a toltéallo-
mashoz dokkolni.
A helymeghatarozas 1. Valami akadalyozhatja a LIDAR mUkodeset. Kézzel vezesse
A helymeghata- sikertelen, amikor a a robotot a terkép egy sik és nyitott helyere, majd probalja

meg Ujra elinditani a feladatot.
2. Ha a hiba tovabbra is fennall, kerjuk, prébalkozzon Ujra,
miutan a robot dokkolt a toltéallomdason.

Az éllomas el6tt
nincs elegend®
hely a fordulas-

Az allomas el6tt nincs
elegend® hely a for-
dulashoz.

1. Ha az allomas a térkep szélen vagy azon belul helyezkedik
el, gondoskodjon arrol, hogy az allomas alaplemezének elll-
sO resze es a térkep hatara kozott legalabb 1 m szabad hely
legyen; ellenkez6 esetben a robot nem tud megfordulni.

hoz. 2. Helyezze at az allomast, vagy modositsa a terkepet a Ter-
kep szerkesztése mentpontban.
1. Ellencrizze, hogy van-e beallitva tiltott terlilet az Utvonalon.
Az Utvonalon . . 2. Ellendrizze, hogy vannak-e akadalyok, amelyek blokkoljak a
. . Az Utvonalon akadaly
akadaly talalha- talalhato robotot.
to. ’ 3. Ha a robot tovabbra sem tud elhaladni, torolje az Utvonalat a

Terkep szerkesztése menUpontban, és allitson be egy Ujat.

Az elUlsé kamera
koszos.

Az elllsé kamera
koszos.

Torolje le az eluls6 kamerat egy tiszta ruhaval.

Probléema van az
elulsé kameraval.

Probléma van az elul-
s6 kameraval.

1. Torolje le az elulsd kamerat egy tiszta ruhaval.

2. Probalja meg Ujrainditani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, kerjuk, vegye fel a kap-
csolatot az Ugyfélszolgalattal.

ElUls6 kamera
eltakarva.

ElUls6 kamera eltakar-
va.

Torolje le az elulsd kamerat egy tiszta ruhaval.

Az automatikus
feltérképezés so-
ran hatarészleléesi
hiba tortéent.

Az automatikus feltér-
képezes soran hatar-
észlelési hiba tortent.

1. Ugyeljen arra, hogy a fényviszonyok megfeleléek legyenek,
se tulvilagos, se tul sotét ne legyen.

2. Gy6z6djon meg arrol, hogy az id¢jaras tiszta, nincs kod
vagy eso.

3. Gy6z6djon meg arrol, hogy az elilsd kamera tiszta és nincs
eltakarva.

4. Gy6zddjon meg arrol, hogy a talaj fellilete egyenletes,
mivel a bukkanok befolyasolhatjak az érzékelést.

5. Ha a hatarfelismerés tovabbra sem mkodik, valtson at a
taviranyitd modra a térképezési feladatokhoz.
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13 Miszaki adatok

Termek neve Dreame A2 robotflinyiro
. Marka Dreame
Alapvetd
informacidk Modell MXXA8210
Meéretek 666 x 444 x 273 mm
Suly (akkumulatorral egyutt) 16,1 kg
Ajanlott munkakapacitas 3000 m?
e , Normadl: 1000 m?/nap
Nyirasi hatekonysag Hatékony: 2000 m?/nap
Funyiras Nyirasi magassag 30-70 mm
Nyirasi szélesseg 22.cm
Toltési idd 65 perc
Hangteljesitmeényszint, LWA 54 dB(A)
Hangteljesitmenyszint bizonyta- 3 dB(A)
Zajkibocsa- |lansaga, KWA
tas Hangnyomasszint, LpA 46 dB(A)
Ha_ngnyomasszmt bizonytalansa- 3dB(A)
gai, KpA
. o 0~50°C
Uzemi hémerseklet Aj&nlott: 10~35° C
Hoémerseéklet hosszu tavu tarolas -10~35°C
Munkak®ériil- esetén Ajanlott: 0~25°C
mények Robot: IPX6
IP-besorolas Toltballomas: IPX4
Tapegyseg: IP67
?eny\rando tertlet maximalis lejté- 50% (27°)
Bluetooth frekvenciatartomany 2400,0-2483,5 MHz
80211h: 1622dBm(@11Mbps)
o 802.11g: 14+2dBm(@54Mbps)
Max. RF teljesitmeény 80211n: 13+2dBmM(@HT20,HT40)
Csatlakozasi Bluetooth: 749 dBm
lehet6ségek . 2,4 GHz-es Wi-Fi
(2400-2483,5M)
Kapcsolat szolaaltatas LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
P 9 LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZzSS




Haladasi sebesseq taviranyitas
esetén

0,45m/s-0,8 m/s

Meghajtémo- L e Normal: 0,35 m/s
tor Haladasi sebesseg flnyiras kozben Hatekony: 0,6 m/s
Motor tipusa Kerékagymotor
Vagomotor | Fordulatszém 2200/perc
Akkumulator modell MBPA14
Akkumulator | Akkumulatortipusa Litium-ion akkumulator
(robot) Névleges kapacitds 5000 mAh
Neévleges feszlltseg 18V DC
Tolt® modellje MPAA10/MPAA20
; 3 Bemeneti feszlltseg 100-240V AC
Tapegyseg
Kimeneti feszlltseg 20V DC
Kimeneti aramersseg 3A
Toltallomas modellje MCA10
Bemeneti feszlltseg 20V DC
Toltéallomas | Kimenetifesziltség 20V DC
Bemeneti aramer®sség 3A
Kimeneti aramer6sseg 3A
Tartalék pengék és tartok 81
Tartozékok
Penge modell MBKA10/MQBAT0
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B} s s Max. RF kime- .
Szabva- . Feltoltés | Letoltés e Frekvencia-
Sav neti teljesit- GNSS -
nyok (MHz) (MHz) . sav
mény
1 1920-1980 | 2110-2170 23+2
3 1710-1785 | 1805 -1880 2342
7 2500-2570 | 2620 -2690 23+2
8 880 -915 925 -960 2342
LTE 20 832 -862 791 -821 2312
28 703 -748 758 -803 2342
GPS/
38 | 2570-2620 | 2570-2620 23+2 GLONASS/ 1559-1592
BDS/Gali- MHz
leo/QZSS
40 | 2300-2400 | 2300 -2400 23+2
41 2496 -2690 | 2496 -2690 2342
3 1710-1785 | 1805 - 1880 30+2
GSM
8 880 - 915 925 - 960 2342
1 1920-1980 | 2110-2170 23+2
WCDMA

8 880 - 915 925 - 960 23+2

[2] Toltésiidd akkor érvényes, amikor a robot alacsony akkumulator toltottségi szint esetén automatikusan
visszateér a toltéallomasra.

[3] Az alabbi orszagok/régiok tartoznak ide: Albania, Andorra, Ausztria, Belgium, Bosznia-Hercegovina, Bul-
garia, Horvatorszdg, Ciprus, Cseh Koztdrsasdg, Dania, Esztorszag, Finnorszag, Franciaorszdg, Németorszag,
Gorogorszag, Guernsey, Magyarorszag, Izland, frorszdg, Olaszorszag, Koszovo, Lettorszag, Liechtenstein,
Litvania, Luxemburg, Macedonia, Malta, Moldova, Monaco, Montenegro, Hollandia, Norvégia, Lengyelor-
szag, Portugalia, Romania, Szerbia, Szlovakia, Szlovénia, Spanyolorszag, Svédorszag, Svajc, Egyesult Kirdly-
sag, Ukrajna.

Megjegyzés: A miszaki adatok valtozhatnak, mivel termékeinket folyamatosan fejlesztjik. A legfrissebb
informaciokert latogasson el weboldalunkra: https://global.dreametech.com.
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EU Megfeleléségi Nyilatkozat

Ezt az EU megfeleldségi nyilatkozatot a gyarto kizarolagos feleléssege mellett allitja ki.

LEADCREATE GLOBAL TRADING (SINGAPORE) PTE. LTD.
11 BEACH ROAD, #03-01, CRASCO BUILDING, SINGAPORE 189675

A Dreame neveben kijelentem, hogy a termek
Leirés Robotfiinyiré (tapegységgel és akkumulatorral egyiitt)
Tipus Modell: MXXA8202/MXXA8203/MXXA8210
Akkumulator modell: MBPA10/MBPA14
Tapegység modell: MPAAT10/MPAA20
Funkcio Flinyiras / Késziilék taplalasa / Késziilék téltése

Megfelel a kovetkez6 iranyelveknek
2006/42/EC, 2014/30/EU, 2014/35/EU, 2011/65/EU&(EU)2015/863,2014/53/EU

Megfelel a kovetkezd szabvanyoknak,

EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2:2019+A15:2021, EN 50636-2-107:2015+A1+A2:2020+A3: 2021,
EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN 55014-1:2017+A11:2020,

EN 55014-2:2015, EN IEC 61000-3-2:2019, EN 6 1000-3-3:2013+A1:2019, EN IS0 3744:2005,

EN300 328v2.2.2, EN 301 489-1V2.2.3, EN 301 489-17 V3.2.4, EN IEC 62311:2020,

EN 61558-1:2005+A1:2009, EN 61558-2-16:2 009+A1:2013, EN 55011:2016+A11:2020,

EN 303 447 V1.1.1, EN 55032:2015+A11:2020, EN 55035:2017+A11:2020

EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024, IEC62133-2:2017+A1: 2021

63000:2018

Megfelel el6irasok,
Akkumulator rendelet (EU) 2023/1542

A gyarté meghatalmazott EU képviseldje
Dreame Technology Netherlands B.V.
Spicalaan 29, 2132JG Hoofddorp
+31207932050 Ext.800
compliance.eu@dreame.tech

Kiadas helye: Szucsou

Kiadas datuma: 2025.05.05.

Kiad6 alairasa: %4% Wﬁ
Kiadé neve: Bin Wang

Kiado beosztasa: Mindségiranyitasi igazgaté

11 BEACH ROAD, #03-01, CRASCO BUILDING, SINGAPORE 189675
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