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Autorizovany zastupce vyrobce v EU:

EUREP GmbH
Unterlettenweg 1a, 85051 Ingolstadt

Ilustrace v tomto navodu jsou pouze orientacni.

eurep@eurep-gmbh.com Pfesné informace naleznete na skute¢ném vyrobku.
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1 Bezpecnostni pokyny

1.1 Obecné bezpelnostni pokyny

Pfed pouzitim vyrobku si peclivé prectéte navod k obsluze a pochopte ho.

Spolu s vyrobkem pouzivejte pouze zafizeni doporucend spolecnosti MOVA. Jakékolivjiné pouziti je nespravné.
Nedovolte, aby se déti pohybovaly v blizkosti stroje nebo si s nim hraly, kdyz je v provozu.

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

PFi ru¢nim ovladani vyrobku pomoci aplikace MOVAhome nebéhejte. Vzdy chodte, sledujte své kroky na
svazich a po celou dobu udrzujte rovnovahu.

Vyvarujte se pouzivani vyrobku, pokud se v pracovni oblasti nachazeji zvifata nebo lidé, zejména déti.

Pokud vyrobek provozujete na verfejnych prostranstvich, umistéte kolem pracovniho prostoru varovné cedule

s nasledujicim textem: ,Varovani! Automaticka sekacka na travu! Drzte se dal od stroje! Dohlizejte na déti! “
PFi obsluze vyrobku noste pevnou obuv a dlouhé kalhoty.

Abyste zabranili poskozeni vyrobku a nehoddm s Ucasti vozidel a jednotlivcl, nenastavujte pracovni oblasti
ani pfepravni trasy pres verejné komunikace.

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

V pfipadé zranéni nebo nehody vyhledejte lékafskou pomoc.

PFed odstranénim ucpdni, provadénim udrzby nebo kontrolou vyrobku zafizeni VYPNETE. Pokud vyrobek
neobvykle vibruje, pfed opétovnym spusténim jej zkontrolujte, zda neni poSkozeny. Vyrobek nepouzivejte,
pokud jsou nékteré soucasti vadné.

Neinstalujte hlavni kabel v oblastech, kde bude vyrobek sekat. Postupujte podle pokynt pro instalaci kabelu.
K nabijeni vyrobku pouZivejte pouze nabijeci stanici, ktera je soucasti baleni. Nespravné pouziti mize
zpUsobit Uraz elektrickym proudem, pfehfati nebo unik korozivni kapaliny z baterie. V pfipadé uniku elektrolytu
vyplachnéte vodou/neutralizacnim cinidlem; a pokud se korozivni kapalina dostane do kontaktu s vaSima
ocima, vyhledejte lékafskou pomoc.

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

Pouzivejte pouze origindlni baterie doporucené spolecnosti MOVA. Bezpecnost vyrobku nelze pfi pouziti
neoriginalnich baterii zarucit. Nepouzivejte nenabijeci baterie.

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

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

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

Poskozeny kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud neni odpojen ze zasuvky. Pokud se béhem
provozu kabel poSkodi, odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotfebovany nebo poskozeny kabel zvysuje riziko Urazu
elektrickym proudem a mél by byt vyménén servisnim personalem.

Vyrobek netlacte silou ani rychle, protoze by mohlo dojit k jeho poskozeni.

Aby byl zachovan soulad s pozadavkem na vystaveni radiofrekvencnimu zareni, méla by byt dodrzena
vzdalenost 35 cm mezi zafizenim a clovekem.

Pro ucely dobijeni baterie pouzivejte pouze odnimatelnou napdjeci jednotku dodanou s timto spotrebicem.

1.2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci

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

» Neinstalujte nabijeci stanici na mistech, kde hrozi stojata voda.

« Neinstalujte nabijeci stanici, v€etné pfislusenstvi, do vzdalenosti 60 cm od jakéhokoli hoflavého materidlu.
Porucha nebo pfehiati nabijeci stanice a napajeni mdZe predstavovat nebezpeci poZaru.
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1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

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

= \lyrobek nezvedejte ani nepremistujte, kdyZz je zapnuty.

= KdyZ se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejména déti nebo zvifata, robota zaparkujte u nabijeci stanice nebo
jej VYPNETE, k.

= Zajistéte, aby na travniku nebyly Zadné predméty, jako jsou kameny, vétve, naradi nebo hracky. V opacném
pfipadé mohou byt noZe pfi kontaktu s pfedmétem poskozeny.

= Na vyrobek nebo nabijeci stanici nepokladejte zadné predmeéty.

= Nepouzivejte vyrobek, pokud tlacitko zastaveni nefunguje.

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

« KdyZ nenivyrobekv provozu, vZdyjej VYPNETE.

= Nepouzivejte vyrobek soucasné s vyskakovacim zavlazovacem. Pouzijte funkci Plan, abyste zajistili, Ze vyrobek
a vyskakovaci zavlazovac¢ nebudou fungovat soucasné.

= VWyhnéte se umisténi spojovaciho kandlu tam, kde jsou instalovany vyskakovaci zavlaZzovace.

= Nepouzivejte vyrobek v pfitomnosti stojaté vody v pracovni oblasti, napfiklad béhem silného desté nebo pfi
hromadéni vody.

1.4 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu

« PFi provadéniudrzby vyrobek VYPNETE.

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

« Chcete-li odistit podvozek, neotacejte vyrobek vzhiiru nohama. Pokud jej pro ucely ¢isténi obratite,
nezapomerite jej poté vratit do spravné orientace. Toto opatfeni je nezbytné, abyste zabranili vniknuti vody do
motoru a potencialnimu zhorseni bézného provozu.

= Pred ¢isténim nebo provadénim udrzby nabijeci stanice odpojte zastréku od nabijeci stanice nebo aktivujte
zarizeni pro deaktivaci.

= K ¢isténi vyrobku nepouzivejte vysokotlaky Cisti¢ ani rozpoustédla.

1.5 Bezpecnost baterie

Lithium-iontové baterie mohou explodovat nebo zplisobit poZar, pokud jsou rozebrany, zkratovany, vystaveny
vodé, ohni nebo vysokym teplotdm. Zachdazejte s nimi opatrné, baterii nerozebirejte ani neotvirejte a vyvaruijte
se jakéhokoli elektrického nebo mechanického poskozeni. Uchovavejte je mimo pfimé slunecni svétlo.

= Pouzivejte pouze nabijecku baterie a napdajeni dodané vyrobcem. Pouzitinevhodné nabijecky a napdajeni
muzZe zpUsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehfati.

« NEPOKOQUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO UPRAVOVAT BATERIE! Pokusy o opravu mohou zptisobit vazné zranéni
osob v dlsledku vybuchu nebo urazu elektrickym proudem. Pokud dojde k Uniku, uvolnéné elektrolyty jsou
korozivni a toxickeé.

= Toto zafizeni obsahuje baterie, které smi vyménovat pouze kvalifikované osoby.

1.6 Zbytkova rizika

Aby nedoslo k poranéni, noste pfi vyméné noZz{ ochranné rukavice.
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1.7 Symboly a nalepky

VAROVANI -
Pfed provozovanim stroje si pfectéte navod k obsluze.

VAROVANI -
Pfi provozu udrzujte bezpecnou vzdalenost od stroje.

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

VAROVANI -
Na stroji nejezdéte.

= B> vel> T B>

VAROVANI -

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

s mistnimi

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

Pfed nabijenim si pfectéte pokyny.

¢
@ Trida 1l
0

- Stejnosmeérny proud

[] T¥ida Il

URCENE POUZITI

Zahradni vyrobek je ur€en pro domaci seceni travniku. Je navrzen tak, aby ¢asto sekal, ¢imz travnik

udrzuje zdravéjsi a vypadajici [épe neZ kdy dfive. V zavislosti na velikosti travniku miize byt vase sekacka
naprogramovana tak, aby pracovala kdykoliv nebo s libovolnou frekvenci. Neni ji mozné pouzivat k vykopavani,
zametani nebo odklizeni snéhu.

e

Spolecnost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, Ze radiové zafizeni, model sekacky
MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100je v souladu se smérnici 2014/53/EU. Uplny text
prohlaseni o shodé EU je k dispozici na nasledujici internetové adrese: https://www.mova.tech/pages/
declaration-of-conformity.

Vyrobek je v souladu s predpisy UK PSTI; Uplny text prohlaseni o shodé je k dispozici na ndsledujici internetové
adrese: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky ndvod naleznete na adrese https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.
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2 Predstavenivyrobku

2.1 Co jev baleni

0 Ochranny kryt LiDAR
€ Nabijeci véz
(s 10m prodluzovacim kabelem)
9 Napajeni
@ Srouby x 8, imbusovy kli¢

© 3roubovak

@ Hadfik nepoustsjici vidkna

'l

=)
1

e e s s e s /4
/[

9 Robot

O z:kladni deska

@ Cistici kartac

@ Néhradni noze a drouby x 9
@ Navod k obsluze

@ struena prirucka



2.2 Pfehled vyrobku

Tlacitko
zastaveni

Vrchni kryt

Snimac desté

Knoflik
Kontrolka stavu?
LiDAR’

Displej
Nabijeci kontakty

Rukojet

Prostor pro baterii

Propojovaci modul *

Pfedni kolo

Prostor pro Airtag

Hnaci kolo

Pfedni kamera?

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

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

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

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

Barva Vyznam
Neprerusovand cervend Doslo k chybé.
NepreruSovana modra Robot je v pohotovostnim rezimu.
Blikajici modra Robot provadi ukol nebo je pozastaven.
Blikajici zelena Robot se nabiji v nabijeci stanici.
Neprerusovana zelena Baterie je plné nabitd.
Blikajici 2luta Robotjenaflidee. N
= Video v realném case z predni kamery se zobrazuje v aplikaci.

Poznamka: Dobu aktivacea scénare kontrolkystavu si mizete pfizpUsobitv nabidce Stranka zafizeni > >

Kontrolka.
2.3 Predstaveni propojovaciho modulu

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

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

= Vestavend GPS umoznuje sledovat polohu robota v redlném ¢ase ve sluzbé Google Maps prostfednictvim
aplikace a pfijimat ozndmeni, pokud se pohybuje mimo uréenou oblast mapy.

2.3.1 Aktivace propojovaci sluzby

Propojovaci sluzba se aktivuje automaticky, kdyZ zapnete napajeni svého robota. Na displeji robota i v aplikaci
se zobrazi rozsvicené aill, coZ potvrzuje Uspé&sné aktivovani. Chcete-li zkontrolovat stav propojovaci sluzby
a datumvyprseniplatnosti,pfejdétedo nabidkyStranka zafizeni > > Pfipojeni > Propojovaci modul.

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

Poznamka:

- Propojovaci modul bude zablokovan, pokud nebude propojovaci sluzba obnovena do t¥ mésicl po vyprseni
platnosti. Pro opétovné aktivovani sluzby pfineste modul do Servisniho stfediska MOVA. Za opétovné
aktivovani mohou byt uctovany poplatky.

= Propojovaci modul je urcen vyhradné pro pouziti se sekackami MOVA. Jakykoliabnormadlni stav zjistény
v propojovaci sluzbé mize vést k pozastaveni vasi sluzby. Pokud k tomu dojde, kontaktujte tym poprodejniho
servisu MOVA, ktery vdm pom0ze sluZzbu obnovit.

2.3.2 Odstranéni propojovaciho modulu

Upozornéni:
= Noste ochranné rukavice, abyste predesli poranénim.
= Pfed obracenim robota se ujistéte, Ze ma LiDAR nasazen ochranny kryt.
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@ Vypnéte robota.

(%)

@ Umistéte robot na mékky povrch a otocte ho vzhiiru nohama.

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

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

Instalace nebo vyjmuti AirTagl:

@ Vypnéte robota. @ Zakryjte LIDAR jeho ochrannym krytem.

nohama.

© Vlozte AirTag do drzéku nebo vyjméte AirTag @ Znovu namontujte drzak.
z drzaku.
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3 Instalace

3.1 Vyberte vhodné misto
Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch pobliz okraje trdvniku a blizko elektrické zasuvky. Zajistéte,

aby misto spliiovalo ndsledujici pozadavky:

=V oblasti je silny signal Wi-Fi.
Pozndmka: Pomoci svého mobilniho zafizeni zkontrolujte silu signalu Wi-Fiv dané lokalité. Silny signal Wi-Fi

zajistuje stabilni pfipojeni mezi robotem a aplikaci.
« P(ida je dostate¢né mékka pro instalaci uzemmovaciho sroubu.
- Terén je rovny. Svah mlize zplsobit, Ze se robot posune dozadu a ztrati kontakt.

~

-~

(. —

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

= Trava kolem mista je kratsinez 6 cm.
Pokud je trdva delsi, nejprve ji posekejte ru¢ni sekackou. Vysoka trdva mUize ztizit navrat robota k nabijeci

stanici.

4 N

3

3.2 Instalace nabijeci stanice

@ Vlozte nabijeci v&7 do zékladni desky, dokud neuslysite cvaknuti.

-~

£9%
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@® zakladni desku pfipevnéte k zemi pomoci dodanych uzemmovacich roubd a imbusového klice.

4 1

\\Q —/

@ Fripojte napajeni k prodluzovacimukabelu a poté k elektrické zdsuvce. Udrzujte napdjeni alespor 30 cm
nad zemi.
Poznamka: KontrolkalLED na nabijecistanicibude pfinapdjenitrvale modfe svitit.

4 )
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© Odstrante ochranny kryt LiDAR.

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

nabijeci stanici spravné propojeny.
Poznamka:

» Kontrolka bude blikat zelené, kdyz se robotuspésné nabiji v nabijeci stanici.
» Pokud chcete pro vétsi ochranu pfidat garaz, pouzijte odpovidajici garaz spolecnosti MOVA, ktera je k dispozici
v mistnich obchodech nebo online. Pouziti jiné garaZe nez od spole¢nosti MOVA mUZe zpUsobit problémy pfi

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

Blikajici/nepferusovana cervena

1. Vyskytlse problém s nabijeci stanici (napfiklad problém s nabijecim
proudem nebo napétim).

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

Nepferusovana modra

Nabijeci stanice ma napdjeni. Robot neni v nabijeci stanici.

Blikajici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

NepreruSovana zelena

Robot je v nabijeci stanici a je plné nabity.

|
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4 Pfiprava pfed prvnim pouzitim

4.1 Seznameni s ovladacim panelem

Ovladaci panel uvnitf vrchniho krytu nabizi nasledujici funkce.
- Rezimy: Pfepinejte mezi se¢enim po celé plose a se¢enim okraja.

= Plan: Zobrazte a zapnéte/vypnéte, Plan pro jaro/léto “ a ,Planpro podzim/zimu “.
- Nastaveni: Pfistup k nastavenim seceni, jako jsou U¢innost se¢eni, Vyskaseceni, Vyskavyhybdnise

prekazkam a Ochrana proti desti a mrazu. Také mdzete spravovat konfigurace robota, véetné kodu PIN,

hlasitosti, jazyka atd.

Poznamka: Funkce mohou byt aktualizovanyv zavislostina verzi softwaru.

Displej

Sat 10:20

[CR A ]

c @

Sche... Setting

Press [>| to start all

\

4 )
Zapnuti/vypnuti napajeni Spusténi
{0) (o1
Knoflik
Zpét Domd
" &) (o}
J
Displej
lkona Stav
() Urovet baterie (Zobrazuje aktualni Groven baterie.)
@fg- Nabijeni (Robot se uspésné pripojil k nabijeci stanici.)
)g Bluetooth (Robot je pfipojen k aplikaci pres Bluetooth.)
—~ Wi-Fi (Robot je pfipojen k aplikaci pres sit Wi-Fi.)
'|||| Propojovaci sluzba (Propojovaci sluzba je aktivovana.)
@ Plan (Ukol je napldanovan na dnesek a jedté nebyl spustén.)
e —

)

)
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Ovladani

Tlacitko Funkce
Napajeni (l) Ch.cevte—li rolvaota zapnun/vypnout, s"tislfnéte _a.podrite tlacitko (') po dobu 2 sekund.
Ujistéte se, Ze se nachazi mimo nabijeci stanici.
Spuiténi Dl Chcete-li zahdgjit Seceni po celé ploSe nebo obnovit pozastavené ukoly, stisknéte
pusteni tlacitko >l a pro potvrzeni zavfete vrchni kryt robota.
o Chcete-li poslat robota zpét do nabijeci stanice k nabiti, stisknéte tlacitko 1) a pro
Domli O R ;
potvrzeni zavrete vrchni kryt robota.
Zpét O Chcete-li se v nabidce posunout o jednu trover vys, stisknéte tlacitko O .
Pro potvrzeni vybéru v nabidce stisknéte knoflik.
Chcete-li povolit rezim pdrovani Bluetooth, stisknéte a podrzte knoflik po dobu
Knoflik 3 sekund.

Chcete-li prochazet nabidkou, otocte knoflikem ve sméru hodinovych rucicek/proti
sméru hodinovych rucicek.

Spusténi +
Zpét

Chcete-li resetovat robota do tovarniho nastaveni, stisknéte a podrzte tlacitko Dl
a tla¢itko O soucasné po dobu 3 sekund.

DomU + Zpét

Stisknéte a podrzte tlacitko O3 a tlatitko O soutasné po dobu 3 sekund pro vstupna
stranku O aplikaci v nabidce Nastaveni. Stranka ,,0 aplikaci “ zmiziza 5 sekund.

Knoflik + Zpét

Chcete-li resetovat kod PIN, stisknéte a podrzte knoflik a tla¢itko & soucasné po
dobu 3 sekund.

Zastavit

Stisknutim tlacitka Zastavit robota zastavite. Kod PIN musi byt zadan na ovladacim
panelu, aby bylo mozné obnovit provoz.

4.2 Pocatecni nastaveni

Dokoncete zakladni nastaveni, nez bude robot pfipraven zacit pracovat.

4.2.1 Nastavenijazyka a kodu PIN

@ Otevrete vrchni kryt robota.
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@ Stisknéte a podrte tlatitko (1) na ovlddacim panelu po dobu 2 s, &im robota zapnete.
Pozndmka: Robot se automaticky zapne, kdyz se pfipoji k nabijeci stanici.

Gs

© Vybér preferovaného jazyka
Otacenim knofliku ve sméru hodinovych rucic¢ek jdéte dolli a otacenim proti sméru hodinovych rucicek jdéte
nahoru a vyberte svij jazyk. Potvrdte stisknutim knofliku.

S

Dansk
Deutsch

@ Nastaveni kodu PIN
1. Otocte knoflikem a vyberte ¢islo od 0 do 9.

Otacenim ve sméru hodinovych rucicek cislo zvysite a ota¢enim proti sméru hodinovych ruci¢ek ho snizite.
2. Stisknutim knofliku potvrdte a nastavte dalsi ¢islici.

3. (Volitelné) Chcete-li upravit predchozi ¢islici, otocte Knoflikem proti sméru hodinovych rucicek, dokud ¢islo
nebude 0, a otocCte jej jesté jednou.
Dulezité: Nenastavujtekdd PIN na,,0000 “

Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN Set PIN

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

4. Nastaveni kodu PIN dokoncite opétovnym zadanim kadu PIN.
Poznamka: Jakmileje vas kod PIN nastaven, muzete jej kdykoli aktualizovat pfechodem do nabidky
Nastaveni > Zmeénit kod PIN v aplikacinebo vybéremmoznostiNastaveni > Zménit kod PIN na displeji.
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4.2.2 Pfipojeni robota k internetu

Pfed nastavenim sité:

» Ujistéte se, Ze robot i vaSe mobilni zafizeni jsou pfipojeny ke stejné siti Wi-Fi.
= Ujistéte se, Ze je vaSe mobilni zafizeni ve vzdalenostido 10 m od robota.

= Na svéem mobilnim zafizeni povolte funkci Bluetooth.

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

Download on the
App Store
A\, Get it on
NEBO P* Google Play

Q, MOVAhome }

@ Oteviete aplikaci MOVAhome, vytvotte Ucet a prihlaste se.

© Pripojte se pomoci jedné z nasledujicich metod:

- Naskenujtekéd QR: Pejdétedo nabidkyf Zatizeni a klepnétena moznost— Naskenujte pro pfipojen.
Pro pfipojeni naskenujte QR kéd umistény uvnitf vrchniho krytu robota.

« Ru¢ni pfidani: Pfejdéte do nabidky # Zafizeni a klepnéte na moznost-} Pfidat. Poté vybertemodel svého
robota pro pfipojeni.

= Automatickeé zjistovani: Robot bude vyhledavat blizka zafizeni. V seznamu zjisténych zafizeni klepnéte na
sveho robota a provedte pfipojeni.

@ Postupujte podle pokynt v aplikaci a dokoncete pripojeni k siti Wi-Fi.

Dulezité:

= Pouzijte jednopasmovou sit o frekvenci 2,4 GHz nebo dvoupdsmovou sit o frekvencich 2,4/5 GHz.

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

@ Postupujte podle pokynt v aplikaci pro dokonéeni parovani.

4.2.3 Dalsi nastaveni

Odpojit robota

Robot je po uspéSnéem sparovani automaticky prifazen k u¢tu MOVAhome. Kazdé zafizeni lze prifadit pouze
k jednomu uctu. Nelze jej soucasné prifadit k jinému uctu.

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

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

2. Vyhledejte nazev svého robota. Pokud mate k G¢tu MOVAhome pfipojeno vice robotd, piejedte prstem doleva

nebo doprava, abyste ziskali pfistup na stranku robota, kterého chcete upravit.
3. Vedle nazvu robota klepnéte na moznost o .
4. Vybertemoznost Odstranit.

DllezZité: Jakmilebude robot odpojen, budou viechna uZivatelska data z robota trvale smazana ze serveru.

Jak sdilet svého robota?
1. Vedle ndzvu robota klepnéte na moznost 4 .
2.VybertemoznostSdileni zafizeni.

Poznamka: Pfistup uzivateldk ur¢itymfunkcim muzete spravovatv nabidce Nastaveni > Sdileni zafizeni.

Jak se odhldasit ze svého u¢tu MOVAhome nebo jej odstranit?
1. Pfejdéte do nabidky & J& > Ucet.

2. VybertemoznostOdhlasit se nebo Odstranit ucet.

Resetujte svého robota

Po resetovani robota na tovarni nastaveni budou viechna data na robotu vymazana. Resetujte svého robota
jednim z nasledujicich zplsob(:

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

- Prejdétedo nabidkyNastaveni a na displejivybertemoznostResetovat robota.
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5 Zmapujte svou zahradu

Dulezité: Pfed mapovanim zkontrolujte nasledujici:
- Uroven baterie robota je vy3si nez 50 %.
= Ochranny kryt LIDARU je odstranén.

= Vrchni kryt je zavieny.
= Robot se spravné pfipoji k nabijeci stanici.

- )
73
(S —/
5.1 Vytvoreni virtualni hranice
Pfed zahajenim procesu mapovani méjte na paméti nasledujici:
» Béhem procesu mapovani se pohybujte vzoné do 5 m za robotem.
4 N
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= Robot zvladne svahy se sklonem az45 % (24° ). Pro lepSivysledky seCeni se vSak doporucuje udrzovatsvahy

pracovnichploch pod 25 % (14° ).

-

-

<25% (14°)

~

= Oblasti uzsinez 60 cm nastavte jako cesty, aby jimi robot mohl projet. Podrobnosti viz ¢4st 7.1.3: Nastavit

trasu.

» Pokud je vaSe trava vyssinez 4 cm oproti pfilehlémuterénu, udrzujte robota alespon 10 cm od okraje. Pokud
je vas travnik v Urovni s pfilehlym terénem, maze robot prekrocit ohraniceni, aby dosahl optimdalniho seceni

podél okraju.

e

>4cm

>10cm

—

~

J

- Ujistéte se, Ze Uhly otaceni jsou v&tsinez 90° . Uhly mensi nez 90° mohou ztiZit robotu dosazeni &istého secent.

-

~
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Spustit mapovani:
1. Klepnéte na Spustit mapovani pres aplikacia robot zkontrolujesv(j stav a provede kalibraci.

£ - .- E' [ \

s * - £ |

Upozornéni: Automaticky opusti nabijeci stanici, aby provedlkalibrovani. Budte opatrni.

2. Navedte robota na dalku k okrajitrdvniku a klepnéte na moznostNastavit vychozi bod, abyste stanovili
vychozi bod hranice.

4 )

A1

3. Zmapujte pracovni oblasti. Jsou podporovany nasledujici dvé metody.

- Dalkoveé ovladejte robota, aby se pohyboval podél obvodu vasi zahrady a zmapoval pracovni oblast.

= Povolte rezim Automatické rozpoznani hranic pro zmapovani pracovni oblasti. Robot, ktery vyuziva pokrocily
algoritmus umeélé inteligence, dokaze rozpoznat hranice bez nutnosti ru¢niho navadéni.

980- 3 ° 4

Dllezité:

= Rezim Automatické rozpoznani hranic vyZzadujejasné hranice travnikua mélby byt pouzivanza denniho
svétla, aby byla zajisténa sprdvna viditelnost. Vyvaruijte se pouzivani této funkce za Spatného osvétleni nebo
destivého pocasi.

= Pfi pouzivani rezimu Automatické rozpozndni hranic doporucujeme robota ndsledovat. Pokud robot nedokaze
pfesné rozpoznat hranice, muizZete rezim Automatické rozpoznani hranic kdykoli opustit a pfepnout na dalkové
ovladani.

= Ujistéte se, Ze je predni kamera robota Cistd a nezablokovana.
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4. KdyZ se robot vrati do vzdalenosti1 m od vychozihobodu, mizZete klepnout na Uzavfit hranici a nastaveni
hranice dokoncit.

<. -ee 880: 3 ®
e

5. (Volitelné) Upravte mapu.

Alternativnémuzete prejitdo nabidkyStranka zafizeni > & > Upravit, abyste po dokon¢enimapovani
upravili mapu.

@ Nastaveni zakdzanych zén

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

bazény a piskovisté, jako zakazané zény. Objekty, které chcete chranit (napfiklad zahon, trampolinu, zeleninovou

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

@® Pridat nebo rozsitit zony

= Vytvoreni dalsich zén

Pokud je vas travnik oddélen silnicemi nebo maéte nékolik izolovanych travnik(, mdzZete pokracovat ve vytvareni
pracovnich oblasti.

Pozndmka: Pokud md vase zahrada kamenné cesty, oznacte je jako samostatné zény. Poté nakreslete
propojovaci trasy, aby se robot mohl pohybovat mezi zénami.

< - 80 3 ® 4 < O 80 3 ® J
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= Rozsifeni stavajicich zon
Stavajici zonu mliZete rozsifit vytvorenim oblasti, kterou chcete zahrnout. Pokud se obé oblasti prekryvaji, budou
automaticky slouceny.
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© Nastavit trasu

Pro izolované zony vytvorte trasu, ktera je propaji. Izolované zony bez trasy budou pro robota nepfistupné.

Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po trase, aniz by sekaltravu.
DUllezité: Pokud je vas travnik rozdélen prichody vy3siminez 4 cm, umistéte pfedmét se sklonem
odpovidajicim vysce prichodu (napfiklad rampu).

el B 4m

= Postup propojeni dvou izolovanych pracovnich zén

Pro izolovaneé oblasti vytvorte trasy, které je propoji. Jinakk nim robot nebude mit pfistup.
Dllezité: Ujistéte se, Ze zatatek a konec cesty jsou v pracovni oblasti.

4 N

= Pfipojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice

Pokud vase nabijeci stanice neni v pracovni oblasti, méla by byt vytvorena trasa, ktera ji propoji s pracovni

oblasti.
Dalezité:

- Ujistéte se, ze jeden konec je uvnitf pracovni oblasti a druhy pfimo pred nabijeci stanici. Doporucujeme

zarovnat trasu s nabijeci stanici.

= Pri vytvarenitras k propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedokujte robota do nabijeci stanice na dalku.

JinakmUze byt LIDAR zablokovan, coz miize zpUsobit selhdni mapovani.

S~
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O Oddéleni a slucovani zén
Rozdélte zonu na mensi zony nebo slucte zony zpét do vetsi.

>3

- e

6. Klepnéte na moznostDokoncit mapu.

Dllezité:

« Pri vytvareni hranice nepohybujte robotem rucné, protoze by to mohlo zpUsobit selhdni mapovani.

» Kdyz zatina mapovani, nedokujte robota na dalku do nabijeci stanice, dokud neni proces mapovani
dokoncen. JinakmdzZe byt LIDAR zablokovan, coz mlze zpUsobit selhani mapovani.

5.2 Pfidani druhé mapy

Funkce Dualni mapa je navrzena pro situace, kdy robot nemuiZe autonomné prejizdét mezi oddélenymi travniky
nebo kdy?Z je potfeba vice map.

Moznd budete muset vytvorit druhou mapu, pokud:

= Vase predni a zadni travniky nelze propojit.

= Mezi plochami travniku je vyrazny vyskovy rozdil.

= Mate vice nemovitosti, ale pouze jednoho robota.

= Vase plocha travniku je pfilis velka pro jednu mapu.

( )
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Poznamka: Pokud jsou vase travniky propojené a vramci kapacity robota, pouzijte radéji nastaveni
Vicendsobna zéna.

Zmapovani druhého travniku:

Zone A Zone B 7O

Zone D

Zone E
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1. Pripravte nabijeci stanici.

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

» Pokud ne, rucné presurite robota a jeho nabijeci stanici tak, aby bylo mozné spustit mapovanidruhého
travniku.
2. Prejdétev aplikaciMOVAhomedo nabidkyStranka zafizeni > a klepnutimna moznostPfidat mapu
vytvorte druhou mapu.
3. Po dokonéeni druhé mapy mlzZete mezi mapami pfepinat pies moznost g > Pouzit.
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Pozndmka:

= Po pfepnuti mapy budou pouzity plany a nastaveni seceni aktualni mapy.

« Pro vétsi pohodli si miiZzete zakoupit dalsi nabijeci stanici, kterou nainstalujete do druhé mapy. Se samostatnou
nabijeci stanici nainstalovanou na druhé mapé staci robota mezi dvéma mapami pfesouvat pouze ru¢né.

6 Provoz

6.1 Prvni spusténi seCeni

Tipy pfed secenim:

» Pouzijte ru¢ni sekacku na travu a posekejte ji na vysku nepresahujici 10 cm.

« Odstranite z trdvniku prekazky véetné necistot, hromadek listi, hracek, dratd a kamen(. KdyZ robot sece, ujistéte
se, Zze na travniku nejsou zadné déti ani domaci zvifata.

» Vyplnte diry na travniku.

» Predvolby se€eni nastavte v aplikaci pfedem (napfiklad ucinnost seceni, vysku seceni a smér seceni).

Mizete zvolit jednu z nasledujicich dvou metod, jak spustit se¢eni.
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a) Spusténi prostfednictvim ovladaciho panelu
1. Otevrete vrchni kryt robota.

3. Otocte knoflikem a vyberte rezim seceni.

e 17w

All Edge
Mowing— | Mowing

Press [ to start all

4. Stisknéte tlatitko [>| a pro potvrzeni zaviete vrchni kryt robota. Robot opusti nabijeci stanici a zahdji se¢eni po
celé plose.
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b) Spusténi prostfednictvim aplikace
1. Otevrete aplikaci.

2. Vyberterezim seceni a klepnutim na Spusténi zahajte seceni.

6.2 Secenitravniku s vyuzitim dualnich map

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

2. Pfed zahdjenim seceni vyberte v aplikaci spravnou mapu.

Poznamka: Po prepnutimapy budou pouzity plany a nastaveni seceni aktualnimapy.

Jak fesit nizky stav nabiti baterie nebo problémy s nabijenim?

Pokud u Ukold pouze s jednou nabijeci stanici ru¢né nepresunete nabijeci stanici spolu s robotem na druhou
mapu, muze robot vycerpat baterii a zplsobit poruchu nabijeni, protoze nedokaze najit nabijeci stanici. Chcete-
li tento problém vyfesit, postupujte podle nasledujicich krokd:

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

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

DulezZité: Béhem tohoto procesu neménte mapu v aplikaci. To zajistuje, Ze si robot zapamatuje svou posledni
pozici a mlze pokracovat tam, kde prestal.

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

Chcete-li pozastavit aktudlni Ukolseceni, mdzete stisknout tlacitko Zastavit na robotu nebo v aplikaci klepnout
na moznostPauza.

Poznamka: Po stisknutitlacitka Zastavit nelze robota spustitpfimo prostfednictvimaplikace. Chcete-li
pokracovat v provozu, zadejte na ovladacim panelu svdj kod PIN.

NEBO R Ol

6.4 Pokracovat

Chcete-li pokratovat v ukolu, kdyz je robot pozastaven, stisknéte tlacitko [>| a pro potvrzeni zaviete vrchni

kryt robota. Robot obnovi pfedchozi kol se¢eni. Alternativné muzete seceni obnovit klepnutim na moznost
Pokracovat v aplikaci.
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All Mowing — B a=6
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Press [3| to start all Robot will operate a b O
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6.5 Navrat do nabijeci stanice

Odeslani robota zpét do nabijeci stanice:

1. Stisknéte tlacitko 1 na ovladacim panelu.

2. Potvrdte pozastaveni nebo zruseni aktualniho tkolu.
3. Pro potvrzeni zavrete vrchni kryt robota. Robot se automaticky vrati do nabijeci stanice k dobiti.
Pfipadné mizZete v aplikaci vybratmoZznost Spusténi navratu do stanice a poslatrobota zpét.

Pause task and return

End task and retun

7 Aplikace MOVAhome

Kde mUzete prozkoumat vice

o i -

Aplikace MOVAhome je vice nez jen dalkové ovladani. V aplikaci mizete délat mnoho véci: vzdalené provadét
r(zna nastaveni, vyzkouset r(izné rezimy seceni a upravovat plany seceni.

7.1 Nastaveni seceni

Funkce

Umisténi
v aplikaci

Popis

Rezimy seceni

Stranka zafizeni >
Vybér rezimu v levém
hornim rohu

Robot nabizi rizné rezimy seceni. Mezi rezimy muzete prepinat
prostrednictvim aplikace, véetné seceni po celé plose, seceni
z06n, seceni okrajd, bodového seceni a manudlniho rezimu.

Stranka zafizeni >

Po dokonceni prvniho mapovani robot automaticky vytvori dva
tydenni plany seceni podle velikosti travniku, které jsou ,Plan

pro jaro/léto “ a,Plan pro podzim/zimu “. DikyfunkciPlan
mUZete kazdodenni seCeni travy zcela svéfit robotovi. Robota je

Plan —h tfeba pouze pravidelné udrzovat.

Poznamka: Pokud se obavate, Ze by vas robotnebo vase
sousedy mohl rusit, kdyz pracuje autonomné v urcitych
hodinach, miZete prejitna Nastaveni > Nerusit a nastavitc¢as
funkce Nerusit v aplikaci.

Stranka zafizeni > PFizplisobte si travnik pfidanim tvar(. Definované tvary budou
Tvary seceni > Upravit >Tvary | ve viech reZimech seteni vynechany. M(zete upravit jejich

pozici, velikost nebo je odstranitv nabidce Tvary.

Kotouc€ s nozi
UltraTrim ™

Stranka zafizeni >
A— .
3=+ > UltraTrim ™

Kotouc s nozi UltraTrim ™ je navrzen tak, aby se pfi dosazeni
okrajl trdvniku posunul na stranu, ¢imz zajistuje Cistsiho seceni.
Pozndmka: Dalsi pfedvolbyseceni mizZete nakonfigurovat
pomoci moznosti :—E . PouzijtemoznostiObecny rezim

k pouZiti nastaveni ve vsech zonach seceni, nebo pfepnéte na
Vlastni rezim, abyste definovaliindividualnipreference seceni
pro kazdou zénu.
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7.2 Ochrana proti povétrnostnim vlivim

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

Stranka zafizeni > : povolit nasledujicifunkce ochrany proti povétrnostnimvlivam.

Funkce

Popis

Ochrana proti desti

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

Poznamka: Seceni mokré travy mize poskoditvas travnik. Doporucujeme prodlouzit
dobu ochrany, aby trdva mohla pred dalsim secenim oschnout.

Ochrana proti
mrazu

Seceni pri teplotach pod 6 ° C mlze zplsobit trvalé poskozeni travniku.

Z bezpecnostnich diivodd se baterie nebude nabijet.

Pro ochranu vasi zahrady a robota mdzZete aktivovatfunkci Ochrana proti mrazu. Po
povoleni se robot automaticky pozastavi a vrati se na nabijeci stanici, kdyz teplota
klesne pod 6 ° C, a opét obnovi seceni, jakmileteplota vzrostenad 11 ° C.

7.3 Ochrana proti kradezi a bezpetnost

Tato ¢ast se zabyva ochranou proti kradezi a bezpec¢nostnimi funkcemi robota, vcetné alarm( pfi zvednuti nebo
odtazeni mimo mapu, sledovani polohy v redlném case, upozornéni na pfitomnost ¢lovéka a détské pojistky,
kterd zabranuje nechténému spusténi.

Pro aktivaci funkci ochrany proti kradezi a bezpecnosti prejdéte v aplikacido nabidky Strdnka zafizeni > .

Funkce

Popis

Upozornéni pfi
zvednuti

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

Upozornéni pfi
opusténi mapy

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

Poloha v realném
Case

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

Upozornéni na
detekci pfitomnosti
osoby

Po zapnuti vas robot upozorni pfi zjisténi pfitomnosti ¢lovéka.

Détska pojistka

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

Poznamka: Funkce Upozornénipfi opusténi mapy a Poloha v realném case jsou k dispozici pouze v pfipadé,
ze je aktivovana propojovaci sluzba.

|

!
(=)



7.4 Funkce TrueGuard

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

Funkce Popis

Video v redlném Klepnutim na moznost °| zobrazite zivy videozdznam z predni kamery robota, coz
Case vam umozni sledovat vasi zahradu kdykoli a kdekoli.

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

7.5 Nabijeni

Nastaveninabijenimlzetev aplikaci upravitv nabidce Stranka zafizeni > E > Nabijeni.

7.5.1 Vlastni obdobi nabijeni

Funkce Vlastni obdobi nabijeni vam umozniuje pfizplsobitdobu nabijenirobota na konkrétnihodiny. Po
povoleni se robot sdm nabije na bezpecnou Uroven baterie, kdyZ je Uroven baterie nizka a nejsou zadné ukoly
seceni, a Uplné nabiti dokonci pouze béhem uréeného obdobi nabijeni.

7.5.2 Kontrola Urovné baterie

- Uroven baterie pro automatické dobiti: Nastavte Grovnénabiti baterie, pfi kterych se robotautomaticky
vrati do nabijeci stanice.

- Uroven baterie pro pokracovani Ukold: Nastavte Urovnébaterie, pfi kterych robot automatickyobnovi
nedokoncené seceni.

Pozndmka: Vyvojovytym MOVA bude priibézné provadét OTA (bezdratové) aktualizacea udrzbufirmwaru

a aplikace. Zkontrolujteoznamenio aktualizacichnebo povoltefunkci Automaticka aktualizace, abyste

udrzeli firmware a aplikaci aktualni a mohli vyuzivat dalsi funkce.

8 Udrzba

Pro lepsi vykon a zivotnost robota jej pravidelné Cistéte a vymeénujte opotfebované dily podle nize uvedené
frekvence:

Soucast Frekvence vymeény
Noze Kazdych 6-8 tydnt nebo dfive
Cistici kartac Kazdych 12 mésicli nebo dfive
Pozndmka:

- Zbyvaijicicas pro Cepele a Cistici kartacek mizZete zkontrolovatv aplikaciv nabidce Stranka zafizeni >
> Spotfebni materidl a udrzba. Po vymeénéjakychkolispotiebnich dildi podle vyzvy piejdéte na stranku
s podrobnostmio spotfebnim materidlu a klepnéte na moznost Vymeénil/a jsem to, tim se ¢asovac resetuje.
« Pokud mate na zahradé vyhrazena mista pro bézné ¢isténi a idrzbu robota, mlzete mista Udrzby nastavit na
mapé v nabidceStranka zafizeni >E> Pfejit na misto udrzby > Upravit bod. Jakmilejsounastavenamista
udrzby, miZete jednoduse klepnout na Spustit a nasmérovat robota na uréend mista pro snadnou udrzbu.
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8.1 Cisténi

Robota pravidelné Cistéte, aby se zabranilo hromadéni travy a necistot, které by mohly ucpat kotou¢ s nozi

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

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

Upozornéni: Pfed otocenimrobota vzhlrunohama se ujistéte, Ze je na LIDARU nasazen ochranny kryt LiDAR,
aby nedoslo k poSkozeni LiDARu.

= Kryt, podvozek a kotouc s nozi:

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

/\ Varovani: Pi gisténi podvozku se nedotykejte noZ(l. Pfi ¢isténi noste rukavice.
Upozornéni: Nepouzivejte k cisténi vysokotlakycistic. K Cisténi nepouzivejte Cistici prostredky.

5. K opatrnému cisténi senzoru LIiDARu pouzivejte hadfik nepoustéjici viakna.

|
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= Nabijeci kontakty a pfedni kamera:
K otfeni nabijecich kontakt(i na robotu i na nabijeci stanici a také k ocisténi pfedni kamery pouzivejte Cisty

hadfrik. Po ocisténi udrzujte nabijeci kontakty a predni kameru suché.

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

7 iy =y

8.2 Vyména komponent(

« Vyména nozl

Pro zachovani ostrosti nozu je pravidelné vymériujte. NoZe doporucujeme vymeénit kazdych 6-8 tydni nebo
dfive. Pouzivejte pouze originalni noze MOVA.

/\ VAROVANI: Vypnéte robota. Pfed vymé&nou noz(i si nasadte ochranné rukavice.

Poznamka: Vyménte viechny tfi noze soucasné, aby byl zajistén vyvazenysekaci systém.

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

'l
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3. Polozte robota na mékky povrch a otocte ho 4. Povolte Srouby pomoci kfizoveho Sroubovaku.
vzhlru nohama.

5. Odstrarite tfi noze a Srouby. 6. Zarovnejte nové noze s otvory na kotouci s nozi,
poté je upevnéte pomoci sroubd.

= Vyména Cisticiho kartace

Kdyz se cistici kartac¢ senzoru LiDAR opotfebuje, jeho Stétiny se mohou roztfepit nebo zhorsit, coz snizi i€innost
¢igténi. Pravidelng vyménuijte Cistici kartae, aby byl zachovan dobry vysledek ¢isténi. Cistici kartac doporu¢ujeme
vymeénitkazdych 12 mésicd nebo dfive.

|
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9 Baterie

Pro dlouhodobé skladovani nabijte robota kazdych 6 mésicli, aby byla baterie chrdnéna. Poskozeni baterie
zpUsobené nadmérnym vybitim neni kryto omezenou zarukou. Baterii nenabijejte pfi okolniteploté nad 40 ° C
nebo pod 10 ° C. Dlouhodobd skladovaciteplota baterie by méla byt mezi — 10 a 35 ° C. Pro minimalizaci
poskozenije doporucend skladovaciteplota baterie mezi 0 a 25 ° C.

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

Rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie:

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

s nabijenim (displej a sit budou vypnuty).

- Chcete-li povolit rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie, stisknéte a podrzte soucasné tlacitko [l a tlacitko
O a zéroven 5krat rychle stisknéte tlacitko ) . Uslysite hlasovou vyzvu: Rezim nabijeni s nizkou spotfebou
energie je zapnuty.

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

10 Skladovaniv zimé

» Robot

1. Pfed vypnutim robota baterii plné nabijte.

2. Pred uskladnénim robota na zimu jej dikladné vycistéte.

3. Nasadte ochranny kryt LiDAR.

4. Robota uskladnéte uvnitf na suchém misté pfiteploté nad 0° C.

= Nabijeci stanice

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

11 Pfeprava

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

A\ Varovani:

- Pfed pfepravou robota jej vypnéte.

= Zvednéte robota za zadni rukojet, kotouc s noZzi drzte dal od téla.

'I
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12 ReSeni problému

Problém

PFicina

Regeni

Robot neni pfipojen
k aplikaci.

1. Robot neni v dosahu

signalu Wi-Fi ani Bluetooth.

2. Robot je vypnuty nebo se
restartuje.

1. Zkontrolujte, zda robot dokoncil proces zapnuti.

2. Zkontrolujte, zda smérovac funguje spravné.

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

Robot byl zvednut.

Kolo neni na zemi.

—_

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

w N

Robot se naklonil.

Robot se nakloni o vice nez
37°.

—_

. Vratte robota zpét na rovny povrch.

. Na robotovi zadejte kod PIN a potvrdte ho.

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

w N

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze se
dostat ven.

—_

. Odstrarite okolni pfekazky a poté to zkuste
Znovu.

2. Rucné presunte robota na rovné a oteviené
misto uvnitf mapy a zkuste ulohu spustit znovu.
Pokud se problém stdle vyskytuje, zkuste to
znovu poté, co bude robot v nabijeci stanici.

. Zkontrolujte, zda se v zemi nenachdazeji diry.
Pfed seCenim diry zaplnite, aby robot neuvizl.

. Zkontrolujte, zda neni okolni trava vyssi
nez 10 cm. ViySku vyhybani se prekazkam
mUZete upravit nebo pouZit ruéni sekacku
k pfedchozimu posekani travniku, aby se
zabranilo uviznuti robota.

5. Pokud robot na tomto misté ¢asto uvizne,

mUiZete jej nastavit jako zakdzanou zonu.

w

N

Chyba levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se nemdze otacet nebo
ma motor kola problém.

—_

. Vycistéte zadni kola a poté to zkuste znovu.

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

3. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

N

Kotouc s nozi se
nemdze otacet.

Kotouc¢ s noZi se nemuze
normdalné otacet nebo
je problém se sekacim
motorem.

—_

. Vycistéte kotou¢ s noZi a poté to zkuste znovu.
. Zkontrolujte, zda neni okolni trava vyssi
nez 10 cm. M0Zete pouZzit ru¢ni sekacku
k pfedchozimu posekani travniku, aby se
kotouc s nozi nezablokoval vysokou travou.
3. Zkontrolujte, zda se pod kotoucem s nozi
nenachdzi voda. Pokud ano, presurite robota
na suché misto a poté to zkuste znovu.
4. Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.
5. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

N

Kotou€ s nozi se
nepohybuje nahoru ani
dold.

Kotouc s nozi se nepohybuje
nahoru ani dold.

—_

. Vycistéte kotouc s nozi a poté to zkuste znovu.

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

3. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

N
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Problém

Regeni

Kotouc€ s nozi se
nemuze pohybovat do
strany.

Kotouc¢ s nozi se nemuze
pohybovat do strany.

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

2. Pokud se vam tato chyba stdle zobrazuje,
mUZete nejprve deaktivovat funkci UltraTrim ™.

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

Chyba narazniku.

Snimac predniho narazniku
je neustale aktivovan.

Zkontrolujte, zda neni robot nékde zaseknuty.

Jemné poklepejte na naraznik a ujistéte se, ze

se odrazi zpét.

3. Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.

4. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

[

Chyba nabijeni.

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

—_

. Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice spravné
pfipojena k napdajeni.

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

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

4. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

Teplota baterie je pfilis
vysoka.

Teplota baterie je =260 ° C.

—_

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

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

. Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

w

Teplota baterie je
vysoka.

Teplota baterie je =40 °C.

—_

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

. Robota pouzivejte pouze v prostiedi s teplotou
nizsinez40°C.

N

Teplota baterie je nizka.

Teplota baterieje<6° C.

—_

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

. Robota pouzivejte pouze v prostfedi s teplotou
nad6°C.

N

LiDAR je zablokovan.

LiDAR je zablokovan
(napfiklad neni odstranén
ochranny kryt LIDAR).

—_

. Odstrante ochranny kryt LiDAR a poté to zkuste
znovu.

Pokud je LIDAR na horni strané robota velmi
znecistény, ocistéte jej hadfikem nepoustéjicim
vlakna a poté to zkuste znovu.

N

Porucha LiDARu.

LiDAR je velmi znecistény

nebo doslo k chybé snimace.

—_

. Zkontrolujte, zda neni LiDAR znecistény.
V pfipadé potreby jej vycistéte a poté to zkuste
Znovu.
. Pokud se vam tato chyba bude nadale
zobrazovat, zkuste robota restartovat.
Pokud problém pretrvava, obratte se na
poprodejni servis.

N

w

LiDAR je Spinavy.

LiDAR je Spinavy.

Otfete LiDAR snimac na horni ¢asti robota Cistym
hadfikem. Po ¢isténi udrzujte LiDAR v suchu.

|
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Problém

Regeni

Teplota LiDARu je
vysoka.

Teplota LiDARu je vysoka.
LiDAR se brzy zastavi.

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

2. Zajistéte, aby robot pracoval pfi okolni teploté
nizsinez40°C.

3. Umistéte robota na zastinéné, chladné a dobre
vétrané misto. Alarm se zastavi, kdyz teplota
klesne na normalni rozsah.

4. Robot automaticky obnovi provoz, jakmile
alarm prestane.

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

Teplota LiDARu je pfilis
vysoka.

Teplota LiDARu je prilis
vysoka. LiDAR se zastavil.

—_

. LiDAR je vypnuty kvli vysokym teplotam.

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

3. Umistéte robota na zastinéné, chladné a dobre
vétraneé misto. Alarm se zastavi, kdyz teplota
klesne na normalni rozsah.

4. Pokud problém pretrvava, obratte se na

poprodejni servis.

Robot se ztratil.

Ztrata polohovani.

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

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

3. Pokud se polohovani neobnovi, ovladejte
robota na ddlku pres aplikaci zpét k nabijeci
stanici a poté spustte ukol seceni.

Chyba snimace.

Chyba snimace.

—_

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

Robot se nachazi
v zakdzané zéné.

Robot se nachdazi v zakazané
zOné.

—_

. Manuélné presurite robota ze zakdzané zony
a poté to zkuste znovu.

2. Ovladejte robota na dalku prostfednictvim

aplikace, aby se presunul ze zakazané zony;,

a poté to zkuste znovu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

—_

. Pfesunite robota ru¢né do mapy a zkuste to
Znovu.

2. Ovladejte robota na dalku zpét do mapy

pomoci aplikace a poté to zkuste znovu.

Nouzove zastaveni je
aktivovano.

Tlacitko zastaveni na robotu
je stisknuto.

Na robotovi zadejte kod PIN a potvrdte ho.

Vybitd baterie. Robot se
brzy vypne.

Uroven baterie je <10 %.

Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se
nabijel.

Robot je mimo mapu.
Riziko odcizeni.

Robot je mimo mapu.

1. Na robotovi zadejte kéd PIN a potvrdte ho.
2.V aplikaci mGzZete v Nastaveni deaktivovat
Upozornéni pfi opusténi mapy.
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Problém

Pricina

Regeni

Nepodafrilo se vratit do
nabijeci stanice.

Robot nemuiZe pfi ndvratu
najit nabijeci stanici.

1. Zkontrolujte, zda v cesté robota nejsou zadné
prekazky. Odstrante prekazky a zkuste to znovu.

2. Dalkové ovladejte robota zpét do nabijeci stanice
prostfednictvim aplikace.

Nepodarilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci stanici,
ale nepodafi se mu pfipojit.

1. Zkontrolujte, zda nejsou reflexni folie na stanici
Spinavé nebo zablokované.

2. Zkontrolujte, zda se pred stanici nenachazeji
prekazky.

3. Zkontrolujte, zda nebyla stanice presunuta.

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

5. Zkontrolujte, zda neni stanice na svahu.

6. Zkontrolujte, zda ma stanice napajeni.

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

Polohovani selhalo.

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

1. LIDAR mUize byt zablokovan. Ru¢né piesurite
robota na rovné a oteviené misto uvnitf mapy
a zkuste Ulohu spustit znovu.

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

Nedostatecny prostor
pro otaceni pred stanici.

Nedostatecny prostor pro
otaceni pred stanici.

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

2. Pfemistéte stanici nebo v nabidce Uprava
mapy zmérnte mapu.

Trasa je zablokovana.

Trasa je zablokovana.

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

2. Zkontrolujte, zda v cesté robota nejsou zadné
prekazky.

3. Pokud robot stale nemuzZe projet, odstrarite trasu
v nabidce Uprava mapy a nastavte novou.

Predni kamera je
Spinava.

Predni kamera je Spinava.

Otrete predni kameru Cistym hadfikem.

Doslo k problému
s predni kamerou.

Doslo k problému s predni
kamerou.

1. Otfete predni kameru cistym hadrikem.

2. Zkuste robota restartovat.

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

Predni kamera je
zablokovana.

Predni kamera je
zablokovana.

Otrete predni kameru Cistym hadfikem.

Béhem automatického
mapovani dochazi

Béhem automatického
mapovani dochdazi k chybé

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

2. Ujistéte se, Ze je pocasi jasné; vyhnéte se mlze
nebo desti.

3. Ujistéte se, Ze predni kamera je Cista

k chybé detekce detekce hranice a nezablokovana.
hranice. ’ 4. Zajistéte, aby byl povrch rovny, protoze
nerovnosti mohou ovlivnit detekci.
5. Pokud detekce hranice stale selhavd, prepnéte
pro mapovani do rezimu dalkového ovladani.
e —
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13 Specifikace

Nazev wrobku LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra
W 800 1000 1200 1600 2000
Znacka MOVA
Zakladni - o) MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
informace
Rozméry 666 mm x 444 mm x 273 mm
Hmotnost (vcetné
baterie) 13,7kg 13,7 kg 13,8kg 13,8kg 13,8kg
E°p°r.uce”a pracovni 800 m? 1000 m? 1200 m? 1600 m? 2000 m?
apacita
Standardni
Setent 800 m?/den 800 m?/den | 1000 m?/den 1200 m?/den | 1200 m?/den
oo 1
acinnost [1] Efektivni
Seceni
1200 m?/den | 1200 m?/den | 1400 m?/den | 1600 m?/den | 1600 m?/den
Vyska seceni 3-10cm
Sitka seceni 20cm
Doba nabijeni [2] 60 min 60 min | 65 min | 65 min | 65 min
Uroven akustického
vykonu LWA 57 dB(A)
Nejistoty akustického
. vykonu KWA 3dB(A)
Emise hluku 9 5 akustickeh
roven akustického
tlaku LpA 49 dB(A)
Nejistoty akustického
tlaku KpA 3dB(A)
. 0-50°C
Provozniteplota Doporuceno: 10-35°C
Teplota dlouhodobého -10-35°C
.| skladovani Doporuceno: 0-25°C
Pracovni
stav
Robot: IPX6
Klasifikace IP Nabijeci stanice: IPX4
Napdajeni: IP67
MaX|malr1| sk'lon pro 45 % (24°)
oblast seceni
Frekventnirozsah 2400,0 a7 2483,5 MHz
Bluetooth
802.11b: 16 £ 2 dBm (pfi 11 Mb/s)
. 802.11g: 14 + 2 dBm (pfi 54 Mb/s)
Max. RF vykon 80211n: 13 + 2 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
sit Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5 MHz)
Pfipojeni
Zahrnuto Zahrnuto
. . . . . (zdarma na (zdarma po
Propojovaci modul Neni zahrnuto | Nenizahrnuto | Neni zahrnuto jeden rok od dobu 3 let od
aktivace) aktivace)
Propoiovaci sluzba LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
Poj LTE-TDD: B38/40/41
GNSS ™ GPS/GLONASS/BDS/Galileo
P —

!



Hnaci motor Typ motoru Bezkartacovy motor
Sekaci motor Rychlost 2500 /min
Model baterie MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Typ baterie Lithium-iontova baterie
Baterie (robot) | 1 i\ < \apacita | 4000 mAh | 4000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh
Jmerjoylte 18V DC
napéti
Model nabijecky MPAM20 / MPAM20(C)
Vstupni napéti 100 az 240 V AC
Napdjeni
Vystupni napéti 20V DC
Vystupni proud 3A
M e
odgl nabijeci MCM20
stanice
Vstupni napéti 20V DC
Nabijeci stanice Vystupni napéti 20V DC
Vstupni proud 3A
Vystupni proud 3A
Nahradni noze
drza 9
Prislugenstvi | @ drzaky
Model noze MBKM10

[1] Na zakladé testovani laboratofi MOVA.

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

[3] Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

[4] Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

Poznamka: Specifikace se mohou ménit, protoze nas vyrobek neustale vylepSujeme. Nejnovéjsi informace
naleznete na naSem webu na adrese https://www.mova.tech.
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Zaruka

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

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

3. Zaruka se nevztahuje na nasledujici pfipady:

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

v souladu s pokyny poskytnutymi spolec¢nosti MOVA.

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

c) Poskozeni zplisobené ndhodnymi pfi¢inami a/nebo nedbalosti ze strany
spotfebitele, zejména pokud se jedna o vnéjsi soucasti.

d) Soucasti podléhajici opotfebeni, které nemaji vyrobni vady.

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

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

4. Dalsi informace o zdruce naleznete na oficialnich webovych strankach

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

|
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MOVA

EU PROHLASENI O SHODE
Toto prohlaseni o shodé EU je vydano vyhradne na odpovednost vyrobce.

Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd.
Room 1182, Building 3, No. 288 Jiushenggang Road, Guoxiang Street,
Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou City, Jiangsu Province, PR. China

Jménem spolecnosti MOVA prohlasuji, ze vyrobek

Popis Roboticka sekacka na travu

Typ Model: MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100
Funkce Sekani travy

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

Spliuje normy;,
EN60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021,

EN 50636-2-107:2015+A1:2018+A2:2020+A3:2021,

EN 62233:2008, EN IEC 62311:2020, EN 62479:2010, EN IEC 55014-1:2021,

EN IEC 55014-2:2021, EN IEC 61000-3-2:2019+A1:2021,

EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021,EN 300 328 V2.2.2:2019,

EN 301 489-1V2.2.3:2019, EN 301 489-17 V3.2.4:2020,

EN 301 489-19V2.2.1:2022, EN 301 489-52 V1.2.1:2021,

EN 301 511 V12.5.1:2017, EN 301 908-1 V15.2.1:2023, EN 301 908-2 V13.1.1:2020,

EN 301 908-13 V13.2.1:2022, EN 303 413 V1.2.1:2021,
EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024,EN IEC 63000:2018

Autorizovany zastupce vyrobce pro EU
EUREPSTAR GmbH

Schliterstr.3, 85057 Ingolstadt, Germany
eurep@eurep-gmbh.de

+49 841 8869 7744

Misto vydani: Suzhou

Datum vydani: 17.7.2025

Podpis vydavatele: % {' A'é Q fﬂ, )
Jméno vydavatele: Qin Ling

Pozice vydavatele: PTD manazer

Room 1182, Building 3, No. 288 Jiushenggang Road, Guoxiang Street,
Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou City, Jiangsu Province, PR. China
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1 Bezpecnostné pokyny

1.1 VSeobecné bezpecnostné pokyny

Pred pouzitim produktu si pozorne precitajte pouzivatelsku prirucku a snazte sa porozumiet jej obsahu.

S produktom pouzivajte iba vybavenie odporucané spolo¢nostou MOVA. Akékolvekiné pouzitie je nespravne.
Nedovolte detom zdrziavat sa v blizkosti stroja ani sa s nim hrat, ked je v prevadzke.

Produkt nepouzivajte v oblastiach, kde si ludia nie su vedomi jeho pritomnosti.

Pri manudalnom ovladani produktu pomocou aplikacie MOVAhome nebezte. Vzdy kracajte, davajte si pozor na
svahoch a vzdy udrZiavajte rovnovahu.

Vyhnite sa pouzivaniu produktu, ak sa v pracovnom priestore nachadzaju ludia, najma deti, alebo zvierata.
Ak produkt pouzivate na verejnych priestranstvach, umiestnite okolo pracovného priestoru vystrazné znacky s
nasledujucim textom: ,Varovanie! Automaticka kosacka na travu! Drzte sa mimo stroja! Dohliadajte na deti!
Pri pouzivani produktu noste pevnu obuv a dlhé nohavice.

Aby ste predisli poskodeniu produktu a nehodam s vozidlami a osobami, nenastavujte pracovné oblasti ani
prepravné trasy cez verejné chodniky.

Nedotykajte sa nebezpecnych pohyblivych casti, ako je rezny kotuc, kym sa uplne nezastavia.

V pripade urazu alebo nehody vyhladajte lekarsku pomoc.

Pred odstranovanim zablokovania, vykonavanim udrzby alebo kontrolou produktu nastavte produkt do polohy
OFF (VYPNUTE). Ak produkt abnormadlne vibruje, pred restartovanim skontrolujte, ¢i nie je poskodeny. Produkt
nepouzivajte, ak su akékolvek diely poskodené.

Neinstalujte hlavny kabel v miestach, kde by ho produkt mohol prerezat. Pri instalacii kabla postupujte podla
dodanych pokynov.

Na nabijanie produktu pouzivajte iba nabijaciu stanicu, ktora je sucastou balenia. Nespravne pouzitie moze
sposobit zasah elektrickym prudom, prehriatie alebo unik korozivnej kvapaliny z batérie. V pripade uniku elek-
trolytu postihnuté miesto oplachnite vodou/neutralizacnym prostriedkom a ak sa korozivna kvapalina dosta-
ne do kontaktu s ocami, vyhladajte lekarsku pomoc.

Pri pripajani hlavného kabla do elektrickej zasuvky pouzite pridovy chrani¢ (RCD) s maximalnym vypinacim
prudom 30 mA.

Pouzivajte iba originalne batérie odporucané spolocnostou MOVA. Bezpecnost produktu nie je mozné zarucit
pri pouziti neoriginalnych batérii. Nepouzivajte nenabijatelné batérie.

PredlZovacie kable udrziavajte mimo dosahu nebezpecnych pohyblivych €asti, aby ste predisli poSkodeniu
kablov, ¢o mdze viest ku kontaktu s ¢astami pod napatim.

Ilustracie pouzité vtomto dokumente su len orientacné. Riadte sa skuto¢nymi produktmi.

Nikdy nedovolte detom, osobam so znizenymi fyzickymi, zmyslovymi alebo dusevnymi schopnostami alebo s
nedostatkom skusenosti a znalosti, ani ludom, ktori nie s oboznameni s tymito pokynmi, aby stroj pouzivali;
miestne predpisy m6zu obmedzovat vek obsluhy.

Nepripajajte poskodeny kabel ani sa ho nedotykajte, kym nie je odpojeny od elektrickej zasuvky. Ak sa kabel
pocas pouzivania poskodi, odpojte zastrcku z elektrickej zasuvky. Opotrebovany alebo poskodeny kabel zvySu-
je riziko zasahu elektrickym prddom a mal by ho vymenit servisny personal.

Netlacte na produkt silou ani rychlo, pretoze by to mohlo produkt poskodit.

Aby sa zachoval sulad s poziadavkami na vystavenie radiovému ziareniu, mala by byt medzi zariadenim a
Clovekom dodrzana vzdialenost 35 cm.

Na dobijanie batérie pouzivajte iba odnimatelnu napajaciu jednotku dodanu s tymto spotrebicom.

1.2 Bezpecnostné pokyny pre instalaciu

« Neinstalujte nabijaciu stanicu na miestach, kde by o fiu mohli ludia zakopnut.

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

» Nabijaciu stanicu vratane akéhokolvek prislusenstva neinstalujte vo vzdialenosti mensej ako 60 cm od
akeéhokolvek horlavého materialu. Porucha alebo prehriatie nabijacej stanice a zdroja napajania méze preds-
tavovat nebezpecenstvo poziaru.

|

J

|



1.3 Bezpecnostné pokyny pre pouzivanie

= Ruky a nohy udrZiavajte mimo dosahu rotujucich cepeli. Ked je produkt zapnuty, neddvajte ruky ani nohy do
jeho blizkosti alebo pod neho.

= Produkt nezdvihajte ani nepresuvajte, ked je zapnuty.

= Ak su v pracovnom priestore [udia, najma deti, alebo zvieratd, zaparkujte robota v nabijacej stanici alebo ho
nastavte do polohy OFF(VYPNUTE).

= Uistite sa, Ze na travniku nie su Ziadne predmety, ako st kamene, kondare, ndradie alebo hracky. V opacnom
pripade sa ¢epele m6zu poskodit, ked sa dostanu do kontaktu s predmetom.

= Na produkt ani na nabijaciu stanicu nekladte Ziadne predmety.

= Produkt nepouzivajte, ak tlacidlo STOP nefunguje.

= Zabranite kolizidm produktu s ludmi alebo zvieratami. Ak sa osoba alebo zviera ocitne v drahe produktu,
okamzite ho zastavte.

« Ked produkt nepouzivate, vzdy ho nastavte do polohy OFF (VYPNUTE).

= Produkt nepouzivajte stcasne s vysuvnym zavlazovacom. Vyuzite funkciu Plan, aby ste zabezpecili, Ze produkt
a vysuvny zavlazovac nebudu pracovat stcasne.

= Spojovaci kanal neumiestrujte tam, kde st nainstalované vysuvné zavlazovace.

= Produkt nepouzivajte v pritomnosti stojatej vody v pracovnom priestore, napriklad pocas silného dazda alebo
pri vytvarani kaluzi.

1.4 Bezpecnostné pokyny pre udrzbu

« Pri vykondvani tdrzby nastavte produkt do polohy OFF (VYPNUTE).

= Po umyti sa uistite, Ze je produkt poloZzeny na zemi vo svojej normdlnej polohe, nie obratene.

= Produkt pri €isteni podvozku neprevracajte. Ak ho prevrétite na Ucely Cistenia, uistite sa, Ze ho potom vrétite
do spravnej polohy. Toto opatrenie je potrebné na to, aby sa zabranilo vniknutiu vody do motora a moznému
naruseniu normalneho fungovania.

= 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

Litiovo-idnové batérie mozu pri rozobrati, skratovani, vystaveni vode, ohfiu alebo vysokym teplotam explodovat

alebo spdsobit poziar. Zaobchddzajte s nimi opatrne, batériu nerozoberajte ani neotvarajte a vyhnite sa aké-

mukolvek elektrickému/mechanickému poskodeniu. Uchovavajte ich mimo priameho slne¢ného Ziarenia.

 Pouzivajte iba nabijacku batérie a zdroj napdjania dodany vyrobcom. Pouzitie nevhodnej nabijacky a zdroja
napajania moze spdsobit zasah elektrickym pridom a/alebo prehriatie.

+ NEPOKUSAJTE SA BATERIE OPRAVOVAT ANI UPRAVOVAT! Pokusy o opravu mdzu viest k vdznemu osobnému
zraneniu v dosledku vybuchu alebo zasahu elektrickym pradom. Ak déjde k uniku, uvolnené elektrolyty su
korozivne a toxicke.

= Toto zariadenie obsahuje batérie, ktoré mézu vymienat iba kvalifikované osoby.

1.6 Zvyskové rizika

Aby ste predisli zraneniam, pri vymene cepeli noste ochranné rukavice.
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1.7 Symboly a Stitky

VAROVANIE -
Pred obsluhou stroja si precitajte ndvod na pouzitieC

VAROVANIE -
Pri pouzivani udrziavajte bezpe¢nu vzdialenost od strojaC

VAROVANIE -
Pred pracou na stroji alebo jeho zdvihanim pouzite blokovacie
zariadenieC

VAROVANIE -
Nejazdite na strojiC

= > vel> T B>

VAROVANIE -

Tento produkt nie je povolené likvidovat ako bezny domovy
odpadCZabezpette, aby bol produkt recyklovany v stlade s
miestnymi pravnymi predpismiC
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Tento vyrobok je v stlade s prislusdnymi smernicami ESC

Pred nabijanim si pretitajte pokynyC

3
@ Trieda llI
0

- Jednosmerny prud

[] Trieda II

URCENE POUZITIE

Zahradny produkt je ur¢eny na domadce kosenie travnika. Je urCeny na €asté kosenie, ¢im udrziava travnik
zdravsi a krajsi nez kedykolvek predtym. Podla velkosti vasho travnika méze byt kosacka naprogramovana tak,
aby pracovala kedykolvek alebo s akoukolvek frekvenciou. Nie je mozné ho pouzivat na kopanie, zametanie ani
odpratavanie snehu.

e

Spolocnost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. tymto vyhlasuje, Ze radiové zariadenie pre model kosacky na
travu MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100je v stlade so smernicou 2014/53/EU. Uplné
znenie EU vyhlésenia o zhode je k dispozicii na tejto internetovej adrese: https://www.mova.tech/pages/decla-
ration-of-conformity.

Produkt je v sulade s predpismi Spojeného kralovstva PSTI; Uplné znenie vyhldsenia o zhode je k dispozicii na
tejto internetovej adrese: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Podrobny elektronicky ndvod ndjdete na adrese: https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.
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2 Predstavenie produktu
2.1 Obsah balenia

0 Ochranny kryt LiDARu
€ Nabijacia veza
(s predlzovacim kablom 10 m)
ezdroj napajania
@ skrutky x 8, Imbusovy klti&

© skrutkovat

@ Handricka, ktora nepusta vlakna

'I

)
1

e e s s e s /4
/[

9 Robot

O z:ikladova doska

@ Cistiaca kefka

@ Nahradné eepele a skrutky x 9
@ Pouzivatelska prirucka

@ struena prirucka



2.2 Prehlad produktu

Tlacidlo stop

Horny kryt

Dazdovy senzor

Otocny gombik

Stavova kontrolka?

LiDAR'

Displej

Nabijacie kontakty

Rukovat

Priehradka na batériu

rezny kotu¢ UltraTrim ™ Modul prepojenia *

Predné koleso

Priehradka pre AirTag \

Hnacie koleso

Prednd kamera?

1: LIDAR pomaha ziskavat informdcie o prostredi a ulahcuje urcovanie polohy robota, vyhybanie sa prekazkam
a snimanie vody a necistét. Dosah detekcie (pri 100 kix) je 40 m pri 10 % odrazivosti a 70 m pri 80 % odrazi-
vosti. Zorné pole je 360°.

2: Iba model LiDAX Ultra 1200/1600/2000 je vybaveny stavovou kontrolkou.

3: Predna kamera deteguje prekazky, hranice travnika a pritomnost oséb. Zorny uhol je 89° (horizontdlne), 58°
(vertikalne), 97° (diagonalne). Rozlisenie je 2 MP.

4: Iba model LiDAX Ultra 1600/2000 je vybaveny modulom prepojenia.
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Stavova kontrolka

Farba Vyznam
Svieti nacerveno Vyskytla sa chyba.
Svieti namodro Robot je v pohotovostnom rezime.
Blika namodro Robot vykonava ulohu alebo je pozastaveny.
Blika nazeleno Robot sa nabija v nabijacej stanici.
Svieti nazeleno Batéria je Uplne nabita.
Blik nazlto . Rf)botje nta obchf)dzke. ' . o
= Video v realnom Case z prednej kamery sa zobrazuje v aplikacii.

Pozndmka: Obdobie aktivaciea scendre stavovejkontrolkymdozete prispdsobitcez menu: Strdnka zariadenia >
> Kontrolka.

2.3 Uvod do modulu prepojenia

Modul prepojenia poskytuje pripojenie k 4G mobilnej sieti a sluzbu GPS.

= Pripojenie k 4G sieti vam umozZzniuje na dialku monitorovat stav robota a spustat Ulohy kosenia bez pripojenia k
Wi-Fi.

= Zabudované GPS vam umoznuje sledovat polohu robota v redlnom ¢ase v Mapach Google prostrednictvom
aplikacie a dostavat upozornenia, ak sa pohne mimo vyznacenu oblast mapy.

2.3.1 Aktivaciasluzby prepojenia

SluZba prepojenia sa aktivuje automaticky po zapnuti robota. Na displeji robota aj v aplikacii uvidite rozsvietenu
ikonu aill, ¢o potvrdzuje Uspesnu aktivaciu. Ak chcete skontrolovat stav sluzby prepojenia a datum jej vyprsania,
prejditeStranka zariadenia > > Pripojenia > Modul prepojenia.

Sluzba prepojenia sa poskytuje bezplatne pocas obdobia uvedeného v ¢asti Technické udaje, a to od okamihu
aktivacie. Ak chcete sluzbu po vypriani platnosti pred(Zit, kontaktujte tim popredajného servisu MOVA.

Poznamka:

= Ak sa sluzba prepojenia neobnovi do troch mesiacov po vyprsani platnosti, modul prepojenia sa zablokuje. Ak
mate zaujem o opatovnu aktivaciu sluzby, prineste modul do servisného strediska MOVA - opatovna aktivacia
moze byt spoplatnena.

= Modul prepojenia je ur€eny vyhradne na pouzitie s kosackami MOVA. Akykolvek zisteny abnormalny stav v
sluzbe prepojenia moze viest k pozastaveniu vasej sluzby. Ak k tomu dojde, kontaktujte tim popredajného
servisu MOVA, ktory vdam poméze sluzbu obnovit.

2.3.2 Odstranenie modulu prepojenia

Varovanie:
= Noste ochranné rukavice, aby ste predisli zraneniam.
« Pred prevratenim robota sa uistite, Ze je na LiDARe nasadeny ochranny kryt.

'I
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@ Vypnite robota.

(%)

@ Polozte robota na méakky povrch a prevrétte ho hore nohami.

© Pomocou skrutkovaca uvolnite 4 skrutky a odstrarite kryt.
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2.4 Predstavenie priehradky pre AirTag

Priehradka pre AirTag podporuje AirTag alebo iné sledovacie zariadenia, ktoré vam pomézu robota lokalizovat
a sledovat.Poznamka: AirTag nie je sucastou balenia. Pripravte si vlastny.

Na inStalaciu alebo odstranenie AirTagov:

@ Vypnite robota. @ Na LiDAR nasadte ochranny kryt.

nohami.

© Vlozte AirTag do drziaka alebo vyberte AirTag z @ Znovu nainstalujte drziak.
drziaka.
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3 InStalacia

3.1 Vyber vhodného miesta
Umiestnite nabijaciu stanicu na rovny povrch v blizkosti okraja trdvnika a blizko elektrickej zasuvkyC

Uistite sa, ze miesto splfia nasledujtice poziadavky:

*Oblast ma silny Wi-Fi signal.
Pozndmka: Pomocou mobilného zariadenia skontrolujte silu signalu Wi-Fi na danom mieste. Silny signdl Wi-Fi

zaistuje stabilné pripojenie medzi robotom a aplikaciou.

= P6da je dostatocne makka na instaldciu kolika.
= Terén je rovinaty. Svah méze spdsobit, Ze sa robot skottla dozadu a strati kontakt.

~

~

- =/

UdrZiavajte aspor T m volného priestoru bez prekazok nalavo, napravo a pred nabijacou stanicou.

= Trava v okoliumiestnenia je kratSia ako 6 cm.
Ak je trdva vyssia, najprv ju pokoste kosackou bez pojazdu. Vysoka trdva moze stazit ndvrat robota do nabija-

cej stanice.

4 N

@

-

3.2 InStalacia nabijacej stanice
@ Zzasurite nabijaciu vezu do zékladovej dosky, kym nebudete pocut cvaknutie.

4 N
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@ zakladovu dosku pripevnite k zemi pomocou dodanych kolikov a imbusového kltca.

4 1

- —/

@ Pripojte zdroj napajania k predlZzovaciemu kdblu a potom ho zapojte do elektrickej zasuvky. Zdroj napéjania
udrziavajte aspof 30 cm nad zemou.
Pozndmka: LED indikdtorna nabijacejstanicibude po pripojeninapdjaniasvietit nepretrzite namodro.

4 N
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@ 0Odstrante ochranny kryt LiDARu.

@ Vlozte robota do nabijacej stanice, aby sa nabil. Uistite sa, Ze nabijacie kontakty na robotovi a nabijacej

stanici su spravne prepojené.

Pozndmka:

- Ked'sa robot Uspesne nabija v nabijacej stanici, kontrolka bude blikat nazeleno.

= Ak chcete pridat gardz pre vyssiu ochranu, pouzite zodpovedajlcu gardz MOVA dostupnu v miestnych obcho-
doch alebo online. PouZitie inej garaze ako MOVA méZe sposobit problémy pocas dobijania.

~
Green Light
o —/
LED indikator na nabijacej stanici
Farba LED indikatora Vyznam

1. Vyskytolsa problém s nabijacou stanicou (napriklad problém s nabija-
cim prudom alebo napatim).

Blika/svieti nacerveno
2. Robot je zadokovany v nabijacej stanici, ale nabijanie je abnormalne
(napriklad nabijacie kontakty su skratované).

Svieti namodro Nabijacia stanica ma napdjanie. Robot nie je v nabijacej stanici.
Blika nazeleno Robot sa nabija v nabijacej stanici.
Svieti nazeleno Robot je v nabijacej stanici a je plne nabity.

|
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4 Priprava na prveé pouzitie

4.1 Oboznamte sa s ovladacim panelom

Ovladaci panel vo vnutri horného krytu ponuka nasledujuce funkcie.

= Rezimy: Prepinajte medzi kosenim celej plochya kosenim okrajov.

= Plan: Zobrazte a zapnite/vypnite,Planjar/leto “ a ,Planjesen/zima “.

- Nastavenia: Otvorte si konfiguracie kosenia, ako je efektivita kosenia, vyska kosenia, vyska pre vyhybaniesa
prekazkam a ochrana pred dazdom/mrazom. MzZete tieZ spravovat konfiguracie robota vratane PIN kodu,

hlasitosti, jazyka atd.

Poznamka: Funkcie mézu byt aktualizované podla verzie softvéru.

Displej

Sat 10:20 @ % = il &=

c @

Zapnutie/vypnutie

Sche... Setting

Press [>| to start all

4 ) .
@ @ Start

Otocny gombik

Spat @ @ Domov
. J
Displej
Ikona Stav
@l Uroveri nabitia batérie (Zobrazuje aktudlnu troven nabitia batérie.)
@fg- Nabijanie (Robot sa Uspesne zadokuje v nabijacej stanici.)
)g Bluetooth (Robot je pripojeny k aplikacii cez Bluetooth.)
’r? Wi-Fi (Robot je pripojeny k aplikacii cez siet Wi-Fi.)
'|||| Sluzba prepojenia (Sluzba prepojenia je aktivovana.)
@ Plan (Uloha je naplanovana na dnes a este sa nezacala.)
PR—
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Ovladanie

Tlacidlo Funkcia
Napajanie (I) Ak chcevte .robc?ta zaan’{t algbo vypnut, stlacte a podrzte tlacidlo (!) po dobu 2 s. Uis
tite sa, Ze je mimo nabijacej stanice.
Etart Dl Ak chcete spustit kosenie celej plochy alebo obnovit pozastavené ulohy, stlacte tlaci-
ar dlo D>l a potvrdte zatvorenim horného krytu robota.
Domov O Ak chcete poslat robota spat do nabijacej stanice, aby sa nabil, stlacte tlacidlo () a
potvrdte zatvorenim horného krytu robota.
Spat O Ak chcete v ponuke prejst o Urover vyssie, stlacte tlacidlo O .
Ak chcete potvrdit vyber v ponukach, stlacte otocny gombik.
Oto¢ny gom- Ak chcete povolit rezim pdrovania Bluetooth, stlacte a podrzte otocny ovladac na 3
bik sekundy.

Ak chcete prechadzat ponukou, otacajte otocnym ovladacom v smere alebo proti
smeru hodinovych ruciciek.

Start + Spat

Ak chcete resetovat robota do vyrobnych nastaveni, si¢asne stlatte a podrzte >l
tlacidlo a O tlacidlo stcasne na 3 sekundy.

Domov + Spat

Stla¢te a podrztetlacidlo ) a tlacidlo O sucasne na 3 sekundy, aby ste sa dostali
na stranku O zariadeni v Nastaveniach. Stranka O zariadenizmizne za 5 sekind.

Otocny gom- Ak chcete resetovat PIN kod, sti¢asne stlacte a podrte oto¢ny gombik a tlacidlo &
bik + Spat na 3 sekundy.
Stop Stlacenim tlacidla Stop robota zastavite. Na obnovenie prevadzky je potrebné zadat

PIN kod na ovlddacom paneli.

4.2 PocCiatocné nastavenia

Dokoncite zakladné nastavenia, aby bol robot pripraveny zacat pracovat.

4.2.1 Nastaveniejazyka a PIN kodu

@ Otvorte horny kryt robota.

|
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@ Stlacenim a podrZanim tlatidla (}) na ovlddacom paneli na 2 sekundy robota zapnete.
Pozndmka: Robot sa automatickyzapne, ked sa zadokuje do nabijacej stanice.

Gs

© Vyberte preferovany jazyk
Otacanim gombika v smere hodinovych ruciciek sa postvate nadol a proti smeru hodinovych ruciciek nahor,
aby ste vybrali svoj jazyk. Vyber potvrdte stlacenim oto¢ného gombika.

S

Dansk

Deutsch

@ Nastavenie PIN kddu

1. Otacanim otoc¢ného ovladaca vyberte ¢islo od 0 do 9.
Otacanim v smere hodinovych ruciciek ¢islo zvySujete a proti smeru hodinovych ruciciek znizujete.

2. Stlatenim oto¢ného gombika potvrdte vyber a nastavte dalsiu ¢islicu.

3. (Volitelné) Ak chcete zmenit predchadzajlcu Eislicu, otacajte otocnym ovlddacom proti smeru hodinovych
ruciciek, kym sa cislo nezmeni na 0, a potom ho otocte este raz.

Dolezité: Nenastavujtesi PIN kod na,,0000 “.

Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN Set PIN

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

4. Zadajte PIN kod znova, aby ste nastavenie PIN kodu dokoncili.
Poznamka: Po nastaveniPIN kadu ho mézete kedykolvekaktualizovat, ked prejdete na polozku Nastavenia
> Zmenit PIN kod v aplikaciialebovyberieteNastavenia > Zmenit PIN na displeji.

'I
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4.2.2 Pripojenie robota k internetu

Pred nastavenim siete:

« Overte, Ci sU robot a vase mobilné zariadenie v rovnakej sieti Wi-Fi.

» Uistite sa, Ze vase mobilné zariadenie je vo vzdialenostido 10 m od robota.
» Na mobilnom zariadeni zapnite funkciu Bluetooth.

@ Naskenujte QR kdd a stiahnite si aplikaciu MOVAhome do svojho mobilného zariadenia.
Aplikaciu MOVAhome si mdzete stiahnut aj z portalu App Store alebo Google Play.

Download on the
App Store
A\, Get it on
ALEBO P* Google Play

Q, MOovAhome }

@ Otvorte aplikdciu MOVAhome, vytvorte si Ucet a prihlaste sa.

© Pripojte sa pomocou jednej z nasledujucich metod:

- Naskenujtekdd QR: Prejditena f Zariadenie a tuknitena — Naskenovat pre pripojenie. Pripojtesa
naskenovanim QR kédu umiestneného vo vnutri horného krytu robota.

- Manuélne pridanie: Prejditena i Zariadenie a tuknite na - Pridat. Potom vybertemodel svojho robota na
pripojenie.

« Automatické vyhladdvanie: Robot bude hladat zariadenia v okoli. Tuknite na svojho robota v zozname néj-
denych zariadeni, aby ste sa pripajili.

@ Postupujte podla pokynov v aplikacii na vytvorenie pripojenia k sieti Wi-Fi.

Dolezité:

= Pouzite jednopasmovu siet s frekvenciou 2,4 GHz alebo dvojpasmovd siet s frekvenciou 2,4/5 GHz.

= Uistite sa, Ze vasa siet Wi-Fi nema firewall a nie je Sifrovand. Inak mdZe nastavenie siete zlyhat.

|

!
©



© stlacte a podrzte otoeny gombik na ovlddacom paneli na 3 sekundy. Robot vstipi do rezimu parovania Blue-
tooth.

@ Postupujte podla pokynov v aplikécii na dokonéenie parovania.

4.2.3 Dalsie nastavenia
Zrusit parovanie robota

Po uspeSnom sparovani sa robot automaticky naviaze na ucet MOVAhome. Kazdé zariadenie moze byt viazané
iba s jednym uctom. Nemdze byt sucasne viazané na iny ucet.

Ak chcete robota sparovat s novym uctom, najprv je potrebné zrusit viazanie. ZruSenie viazania:

1. Otvorte aplikaciu MOVAhome.Prejdite do casti fy Zariadenie.

2. Najdite nazov svojho robota. Ak mate k u¢tu MOVAhome priradenych viacero robotov, potiahnite prstom
dolava alebo doprava, aby ste ziskali pristup na stradnku robota, ktorého chcete upravit.

3. Tuknite na polozku 4 vedla nézvu robota.

4. Vybertemoznost Odstranit.

DolezZité: Po zruSeni parovaniarobota budu vietky pouzivatelské idaje z robota natrvalo vymazané zo servera.

Ako zdielat robota?

1. Tuknite na polozku 4 vedla ndzvu robota.

2.VybertemoznostZdielanie zariadenia.

Poznamka: Pristup pouzivatelovk Specifickymfunkcidm mozete spravovatv castiNastavenia > Zdielanie
zariadenia.

Ako sa odhlasit z G¢tu MOVAhome alebo ako ucet odstranit?
1. Prejditena polozku & Moje > Ucet.

2. VybertemoznostOdhlasit sa alebo Odstranit ucet.

Resetujte svojho robota

Po resetovani robota do vyrobnych nastaveni sa vsetky Udaje v robotovi vymazu. Robota moZete resetovat
jednym z nasledujticich spésobov:

« Stlatte a podrte na ovlddacom paneli tlacidla Start a Spat spolu sti¢asne na 3 sekundy.

= Prejditena Nastavenia a vyberteResetovat robota cez displej.

'I
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5 Zmapujte svoju zahradu

Doélezité: Pred mapovanim skontrolujte nasledujuce:
- Uroven nabitia batérie robota je viac ako 50 %.
= Ochranny kryt LIDARU je odstraneny.

= Horny kryt je zatvoreny.
= Robot je sprdvne zadokovany v nabijacej stanici.

4 1
€73
(& =4
5.1 Vytvorenie virtualnej hranice
Pred zacatim procesu mapovania majte na pamati nasledujuce:
= Pocas procesu mapovania kracajte za robotom vo vzdialenostido 5 m.
4 N
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= Robot dokaze prekonavat svahy so sklonom az 45 % (24° ). Pre lepSie vysledky kosenia sa vSak odporuca
udrziavat sklon pracovnych oblasti pod 25 % (14° ).

4 )

<25% (14°)

- J

= Oblasti uzsie ako 60 cm nastavte ako trasy, aby cez ne robot mohol prejst. Podrobnosti najdete v ¢asti 7.1.3:
Nastavenie trasy.

» Akje vas travnik o viac ako 4 cm vysSie ako prilahly terén, udrziavajte robota aspon 10 cm od okraja. Akje vas
travnik v rovnakej urovni ako prilahly terén, robot méZze prejst cez obvod, ¢im sa dosiahnu optimalne vysledky
kosenia pozd(z okrajov.

4 I
>10cm (
>4cm
J
= Uistite sa, Ze uhly otacania su vacsie ako 90° . Uhly mensie ako 90° mdZzu robotovistazit dosiahnutie Cistého
kosenia.
/ )
& J
e ——
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Spustenie mapovania:
1. Tuknite na Spustit mapovanie v aplikéciia robot skontrolujesvoj stav a vykond kalibraciu.

£ “-- E' ( \

- |-

Varovanie: Automaticky opusti nabijaciu stanicu, aby vykonalkalibraciu. Budte opatrni.

2. Pomocou dialkového ovladania dovedte robota na okrajtravnika a tuknutimna Nastavit pociato¢ny bod
vytvorte pociatocny bod hranice.

" )

A1

- J

3. Zmapuijte pracovnu oblast. Podporované su nasledujuce dve metody.

- Pomocou dialkového ovladania naviguijte robota pozd(z obvodu travnika, ¢éim zmapujete pracovnu oblast.

= Zapnite rezim automatickej detekcie hranic, aby sa zmapovala pracovna oblast. Robot vyuziva pokrocily algo-
ritmus Al, takze dokaze identifikovat hranice bez potreby manudlneho vedenia.

o . .. .

Dolezité:

= Rezim Automatickej detekcie hranic vyZzadujejasné hranice trdvnikaa malby sa pouzivatza denného
svetla, aby sa zabezpecila spravna viditelnost. Nepouzivajte tuto funkciu pri slabom osvetleni alebo pocas
dazdivého pocasia.

= Odporucame, aby ste pri pouzivani rezimu automatickej detekcie hranic kracali za robotom. Ak robot ne-
dokaze presne detegovat hranice, mdzete kedykolvek ukoncit rezim automatickej detekcie hranic a prepnut na
dialkové ovladanie.

= Uistite sa, Ze prednd kamera robota je Cista a nic jej nebrani vo vyhlade.

|
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4. Ked'sa robot vrati do vzdialenosti1 m od pociatocného bodu, mézete tuknutim na Uzavriet hranicu
dokoncit nastavenie hranice.

<. -ee 880: 3 ®
Q

“ @

5. (Volitelné) Upravit mapu.
Pripadnemodzete prejstna Stranka zariadenia > & > Upravit a mapu upravitpo dokonéenimapovania.
@ Nastavenie zakdzanej zény

Hoci sa robot dokaze automaticky vyhybat prekazkam, stale je potrebné nastavit oblasti s rizikom padu, ako
su bazény a pieskoviska, ako zakazané zény. Objekty, ktoreé chcete chranit (ako je kvetinovy zahon, trampoling,
zeleninovy zahon alebo obnazeny koreri stromu), nastavte ako zakazané zony.

@® Pridanie alebo rozsirenie zén
= Vytvorenie dalsich zén

Ak maéte travnik oddeleny cestami alebo mate niekolko izolovanych travnikov, méZete pokracovat vo vytvarani
pracovnych oblasti.

Pozndmka: Ak madte v zahrade kamenné chodniky, oznacte ich ako samostatné zény. Potom nakreslite spdjacie
trasy, aby sa robot mohol medzi zénami pohybovat.

< -—ee @80 3|oj4 < O 80 3 ® d
° = ®
&
owe 2 2GS == o 2le
= Rozsirenie existujucich zén

Existujucu zonu moézete rozsirit vytvorenim oblasti, ktord chcete zahrnut. Ak sa dve oblasti prekryvaju, automati-
cky sa zlucia.

< - 80 2 ® 4 < w80 2]l
o - -
@
H -
o 2LEION a - = —
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© Nastavenie trasy

Pre izolované zény vytvorte trasu na ich prepojenie. Izolované zony bez trasy budu pre robota nedostupné.
Poznamka: V predvolenom nastaveni sa robot po trase iba pohybuje bez kosenia travy.

Délezité: Akje vastravnik rozdeleny prechodmi vyssimiako 4 cm, umiestnite objekt so sklonom v rovnakej
vyske ako prechod (napriklad rampu).

’,' 3
1
=21m i Se =

el B 4m

= Prepojenie dvoch izolovanych pracovnych zén

Pre izolovaneé oblasti vytvorte trasy na ich prepojenie. V opacnom pripade budu pre robota nedostupné.
Délezité: Uistite sa, ze zaCiatok a koniec trasy su v pracovnejoblasti.

4 N

= Prepojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice

Ak sa vasa nabijacia stanica nenachddza v pracovnej oblasti, je potrebné vytvorit trasu na jej prepojenie s pra-

covnou oblastou.

Dolezité:

= Uistite sa, Ze jeden koniec je vo vnutri pracovnej oblasti a druhy koniec je priamo pred nabijacou stanicou.
Odporuca sa zosuladit trasu s nabijacou stanicou.

= Pri vytvdranitras na prepojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice nezadokujte robota do nabijacej stanice
dialkovym ovladanim. V opa¢nom pripade méze byt LIDAR zablokovany, ¢o mdze sposobit zlyhanie mapova-
nia.

4 )
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@ Rozdelenie a zluc¢enie zén
Rozdelte zénu na mensie alebo zlucte rozdelené zény do jednej vacsej.

@z0en 8| @

6. Tuknitena Dokon¢it mapuC

Dolezité:

= Pri vytvarani hranice neposuvajte robota manualne, pretoze by to mohlo sp6sobit zlyhanie mapovania.

 Ked sa zatne mapovanie, nezadokujte robota do nabijacej stanice dialkovym ovladanim, kym sa proces ma-
povania nedokonci. V opatnom pripade moze byt LiDAR zablokovany, ¢o mo6ze spdsobit zlyhanie mapovania.

5.2 Pridanie druhej mapy

Funkcia dudlnej mapy je navrhnuta pre situacie, ked robot neméze samostatne prechadzat medzi oddelenymi
travnikmi alebo ked je potrebnych viacero map.

Druht mapu mozno budete musiet vytvorit, ak:

+ Nie je mozné prepojit predny a zadny travnik.

= Medzi oblastami travnika je vyrazny vyskovy rozdiel.

= Mate viacero nehnutelnosti, ale iba jedného robota.

« Plocha vasho travnika je prilis velka pre jednu mapu.

T,

TS

s S
s

Poznamka: Ak mate travniky prepojené a vramci kapacity robota, pouZzite namiesto toho nastavenie pre viace-
ro zon.

Na zmapovanie druhého travnika:

Zone A Zone B O C

Zorne E Zone G

ZoneD . @
Zone E ——— @
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. Pripravte nabijaciu stanicu.
= Ak ste si kupili druhu nabijaciu stanicu, nainstalujte ju na druhy travnik.
= Ak nie, presurite robota a jeho nabijaciu stanicu manualne, aby ste mohli zacat mapovat druhy travnik.
2. Prejditena Stranka zariadenia > a tuknutim na Pridat mapu v aplikaciiMOVAhome vytvorte druht
mapu.
3. Po dokonceni druhej mapy mozete medzi mapami prepinat cez & > Pouzitie.

o 1 - %0 i1 -

- |

Poznamka:

= Po prepnuti mapy sa pouziju plany a nastavenia kosenia pre aktualnu mapu.

» Pre vacsie pohodlie si mbzete zakupit dalSiu nabijaciu stanicu, ktoru nainstalujete v oblasti druhej mapy. So sa-
mostatnou nabijacou stanicou nainstalovanou v oblasti druhej mapy staci robota medzi dvoma mapami presu-
vat iba manualne.

6 Pouzivanie

6.1 Prvé spustenie kosenia

Tipy pred kosenim:

» Travu pokoste kosackou bez pojazdu na vySku maximalne 10 cm.

» Odstrante z travnika prekazky vratane necistét, kop listia, hraciek, drotov a kamenov. Uistite sa, ze ked robot
kosi, nie su na travniku Ziadne deti ani domadce zvierata.

» Zasypte diery v travniku.

« Vopred si v aplikacii nastavte preferencie kosenia (napriklad efektivitu kosenia, vysku kosenia a smer kosenia).

Na spustenie kosenia mézete zvolit jednu z nasledujucich dvoch metdd.
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a) Spustenie cez ovladaci panel

1. Otvorte horny kryt robota.

3. Otacanim gombika vyberte rezim kosenia.

e 17w

All Edge
Mowing— | Mowing

Press [ to start all

OR

4. Stlacte tlacidlo | a potvrdte zatvorenim horného krytu robota. Robot opusti nabijaciu stanicu a za¢ne kosit
celud plochu.

|
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b) Spustenie cez aplikaciu
1. Otvorte aplikaciu.
2. Vlyberterezim kosenia a tuknutim na Spustit spustite kosenie.

6.2 Kosenie travnika s dualnymi mapami

1. Manualne presunte robota na mapu, ktort chcete kosit.

2. Pred zacatim kosenia vyberte v aplikacii spravnu mapu.

Poznamka: Po prepnutimapy sa pouziju plany a nastavenia kosenia pre aktualnumapu.

Ako riesit nizku Uroven nabitia batérie alebo problémy s nabijanim?

Pri Ulohach s iba jednou nabijacou stanicou, ak manudlne nepremiestnite nabijaciu stanicu spolu s robotom
na druht mapu, batéria robota sa moéze vybit a robot méze hldsit zlyhanie nabijania, pretoze nedokaze ndjst
nabijaciu stanicu. Ak chcete tento problém vyriesit, postupujte podla tychto krokov:

1. Manudlne presunte robota na mapu s nabijacou stanicou, aby sa dobil.

2. Po nabiti vratte robota na pévodnu mapu. Kosenie sa automaticky obnovi.

Dolezité: Pocas tohto postupu nemente mapu v aplikdcii. Tym sa zabezpeci, Ze si robot zapamata svoju posle-
dnu polohu a bude méct pokracovat tam, kde skoncil.

3. Tieto kroky opakujte podla potreby, kym nebude pokoseny cely travnik.
6.3 Pozastavenie

Ak chcete pozastavitaktualnu ulohu kosenia, mézete stlacit tlacidlo Stop na robotovi alebo tuknite na Pause
(Pozastavit) v aplikacii.

Poznamka: Robot sa neda spustit priamo cez aplikaciu po stlacenitlacidla Stop. Ak chcete obnovit prevadzku,
zadajte svoj PIN kod na ovladacom paneli.

ALEBO R Ol

6.4 Pokracovanie

Ak chcete obnovit tlohu, ked je robot pozastaveny, stlacte tlacidlo >l a potvrdte zatvorenim horného krytu robo-

ta. Robot obnovi predchddzajucu ulohu kosenia. Pripadne mdzete v aplikacii tuknut na Pokracovat a obnovit
kosenie.

< - aa=6
Robot will operate al o. ®

ALEBO | .. "«
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6.5 Navrat k nabijacej stanici

Ak chcete poslat robota spat do jeho nabijacej stanice:

1. Stla¢te O na ovladacom paneli.

2. Potvrdte pozastavenie alebo zrusenie aktudlnej Glohy.

3. Potvrdte zatvorenim horného krytu robota. Robot sa automaticky vrati do nabijacej stanice, aby sa dobil.
Pripadne mdzete v aplikdciivybratNavrat do stanice a poslatrobota spat.

o -
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- B &= ®
Pause task and return o
End task and retum ®
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7 Aplikacia MOVAhome
Kde sa mobzete dozvediet viac

Aplikacia MOVAhome je viac nez dialkové ovladanie. Cez aplikaciu mozete robit vela veci: na dialku dokoncovat
r6zne nastavenia, vyskusat rozne rezimy kosenia a upravovat plany kosenia.

71 Nastavenia kosenia

Umiestnenie v

Ul aplikacii

Opis

Stranka zariadenia >
Pole pre vyber rezi-
mu Vv [avom hornom

rohu

Robot ponuka rézne rezimy kosenia. Cez aplikaciu mozete pre-
pinat medzi rezimami vratane kosenia celej plochy, kosenia zon,
kosenia okrajov, bodového kosenia a manudlneho rezimu.

ReZimy kosenia

Po dokonceni prvej mapy robot automaticky vytvori dva tyzden-
né planykosenia, podla velkostitravnika, a to ,,Plan jar/leto *
a ,Plan jeseri/zima “. Vdakafunkciiplanovaniamozetekaz-
Stranka zariadenia > | dodenné kosenie Uplne zverit robotovi. Staci, ak budete robota
Plan —h pravidelne udrziavat.

Poznamka: Akmate obavy, Ze vas alebo vasich susedov méze
robot rusit pri samostatnej praci pocas urcitych hodin, moézete
prejstdo CastiNastavenia > Nerusit a nastavitv aplikaciicas
rezimuNerusit.

Stranka zariadenia > Prisgéso'bte si}révnik pridar)im tvarov. quefinované tvary bgdu
i, vo vsetkych reZzimoch kosenia vynechané. Ich polohu, velkost
£ > Upravit > Tvary A o
alebo odstranenie mdzete upravitv casti Tvary.

Tvary kosenia

Rezny kotu¢ UltraTrim ™ je navrhnuty tak, aby sa pri dosiahnuti
okraja travnika posunul do strany, ¢im zabezpedi Cistejsi rez.
Rezny kot(¢ Stranka zariadenia > | Poznamka: DalSie predvolbykosenia méZete nakonfigurovat
UltraTrim ™ :—:- > UltraTrim ™ cez::—:- . PouziteVseobecny reZim na uplatnenienastavenivo
vSetkychzénach kosenia alebo prepnite na Vlastny rezim a
definujte individualne predvolby kosenia pre kazdu zénu.
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7.2 Funkcie ochrany pred pocasim

Ak mate obavy, ze nepriaznivé poveternostné podmienky mézu ovplyvnit kosenie, mdzete v aplikacii povolit

nasledujucefunkcie ochrany pred pocasimv €asti Stranka zariadenia >

Funkcia

Opis

Ochrana pred
dazdom

Ked je tato funkcia povolend, robot automaticky pozastavi kosenie a vrati sa do nabi-
jacej stanice, ked prsi. V aplikacii méZete nastavit ¢as ochrany pred dazdom.
Poznamka: Kosenie mokrejtravy moze vas travnik poskodit. Odportica sa predizit
dobu ochrany, aby sa trava pred dalsim kosenim stihla vysusit.

Ochrana pred mra-
zom

Kosenie pri teplotach nizsich ako 6 ° C m&ze spdsobit trvalé poskodenie travnika.
Batéria sa z bezpecnostnych dévodov nebude nabijat.

Aby ste ochranilitravnik a robota, mézete povolit funkciu Ochrana pred mrazom.
Ked je tato funkcia povolend, robot automaticky pozastavi kosenie a vrati sa do na-
bijacej stanice, ked'teplota klesne pod 6 ° C, a v koseni bude pokracovat, ked teplota
stipnenad11°C.

7.3 Ochrana proti kradezi a bezpecnostné funkcie

Tato Cast popisuje bezpecnostneé funkcie a funkcie proti krddezi robota vratane alarmov pri zdvihnuti alebo
opusteni mapy, sledovania polohy v realnom €ase, upozorneni na pritomnost 0s6b a detskej poistky na zabra-
nenie neumyselnej prevadzke.

Ak chcete povolitfunkcie ochrany proti kradezi a bezpecnosti, prejdite v aplikaciina Stranka zariadenia > .

Funkcia

Opis

Alarm zdvihnutia

Ked je tato funkcia povolena, pri zdvihnuti robota sa okamzite spusti alarm a robot sa
uzamkne. Ak chcete obnovit prevadzku, najprv zadajte PIN kéd na robotovi.

Alarm opustenia
mapy

Ked je tato funkcia povolend, robot sa uzamkne a alarm sa okamZite spusti, ak sa
vzdiali z mapy.

Poloha v redlnom
Case

Ked je tato funkcia povolend, mézete zobrazit aktualnu polohu robota v Mapach
Google.

Alarm pritomnosti
0s6b

Ked je tato funkcia povolena, robot vas po detekcii pritomnosti oséb upozorni.

Detska poistka

Ked je tato funkcia povolend, robot sa uzamkne, ak sa do 5 minut po otvoreni krytu
nevykonaju ziadne operdcie. Tuto funkciu povolte, ak mate obavy, Ze by mohli robota
ovladat deti.

Poznamka: Funkcie Alarmopustenia mapy a Polohav redlnom ¢ase su dostupné iba vtedy, ked je aktivovana

Sluzba prepojenia.
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7.4 Funkcie TrueGuard

Tento robot vam umoznuje sledovat vasu zahradu pomocou videa v realnom Case a vykonavat obchédzky Spe-
cifickych miest cez aplikaciu.

Funkcia Opis

Video v redlnom Tuknutim na °| zobrazite Zivy prenos videa z prednej kamery robota, ¢o vdm umozni
Case sledovat zahradu kedykolvek a kdekolvek.

Kym je robot v pohotovostnom rezime, mozete ho cez aplikaciu poslat na obchod-
Obchbdzka zku konkrétnych hranic alebo miest vo vasej zahrade. Ak chcete ziskat pristup k tejto
funkcii, prejdite na (@« > Obchddzka.

7.5 Nabijanie

Nastavenianabijaniamézete upravitv aplikaciicez Stranka zariadenia > > Nabijanie.

7.5.1 Vlastnadoba nabijania

Funkcia Vlastna doba nabijania vam umoznuje prispdsobitdobu nabijaniarobota na konkrétne hodiny. Ked
je tato funkcia povolend, robot sa pri nizkej Urovni nabitia batérie a bez naplanovanych uloh kosenia nabije na
bezpecnu Uroven nabitia batérie a plne sa nabije iba pocas urcenej doby nabijania.

7.5.2 Kontrolalrovne nabitia batérie

- Uroven nabitia batérie pre automatické dobijanie: Nastavteurovnenabitiabatérie, pri ktorychsa robot
automaticky vrati do nabijacej stanice.

- Uroveri nabitia batérie pre obnovenie Gloh: Nastavte Grovne nabitia batérie, pri ktorychrobot automaticky
obnovi nedokoncené ulohy kosenia.

Pozndmka: Vyvojovytim MOVA bude neustale vykondvatOTA (bezdrotové aktualizacie) a udrzbufirmvérua

aplikacie. Skontrolujteupozorneniana aktualizaciealebo povolte funkciu Automatickd aktualizacia, aby ste

udrzali firmvér a aplikaciu aktudlne a mohli vyuzivat viac funkcii.

8 Udrzba

Pre lepSi vykon a dlhSiu Zivotnost robota ho pravidelne Cistite a opotrebované diely vymienajte podla nizsie uve-
denej frekvencie:

Diel Frekvencia vymeny
Cepele Kazdych 6 - 8 tyzdfiov alebo skér
Cistiaca kefka Kazdych 12 mesiacov alebo skor.
Poznamka:

- Zostavajlici ¢as pre cepele a Cistiacu kefku moZete skontrolovatyv aplikdciiv ¢astiStranka zariadenia > = >
Spotrebny material a udrzba. Po vymeneakéhokolvekspotrebného materialu podla vyzvyprejdite na
stranku s podrobnostamio spotrebnom materidli a tuknutimna Vymenil som to resetujte ¢asovac.

« Ak mate v zahrade urcené oblasti pre bezné Cistenie a servis robota, mézete na mape nastavit Body udrzby v
¢astistranka zariadenia > = > Prejst na miesto Udrzby > Upravit bod. Ponastavenibodovidrzbymézete
jednoducho tuknut na Prejst a nasmerovatrobota na urtené miesta pre jednoduchy servis.
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8.1Cistenie

Robota pravidelne Cistite, aby ste zabranili hromadeniu pokosenej travy a necistdt a upchatiu rezného kotuca

a hnacich kolies, ¢o moZze ovplyvnit jeho vykon pri koseni, dokovani a pohybe. Odporitame pouzivat Cistiacu
sUpravu, ktord je dostupnd v miestnych obchodoch alebo online.

/\ Varovanie: Pred istenim robota vypnite a odpojte nabijaciu stanicu zo zdsuvky.

Varovanie: Pred prevratenimrobota sa uistite, Ze je na LiDARe nasadeny ochranny kryt, aby ste predisli posko-
deniu LiDARu.

= Kryt, podvozok a rezny kotuc:

1. Vypnite robota. 2. Na LiDAR nasadte ochranny kryt.

/\ Varovanie: Pri gisteni podvozkusa nedotykajte Eepeli. Potas Eistenia noste rukavice.
Varovanie: Na cistenie nepouzivajte vysokotlakovycisti¢. Na Cistenie nepouzivajte Cistiace prostriedky.

5. Na opatrné Cistenie snimaca LiDAR pouzite handricku, ktora nepusta vlakna.
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= Nabijacie kontakty a predna kamera:

Pomocou cistej handricky utrite nabijacie kontakty na robotovi a nabijacej stanici a tiez vycistite prednu kameru.
Po cisteni udrziavajte nabijacie kontakty a prednu kameru suche.

= Hnacie kolesa:
Pomocou kefky odstrarite z kolies blato, aby sa zabezpecila dobra prilnavost.

v ,/.(//v(////"
Z2 %7 A\
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8.2 Vymena komponentov

- Vymena Cepeli

Aby cepele zostali ostré, pravidelne ich vymienfajte. Odporuca sa vymenit cepele kazdych 6 - 8 tyzdfiov alebo
skor. Pouzivajte iba originalne cepele MOVA.

/\ Varovanie:Vypnite robota. Pred vymenou &epeli si nasadte ochranné rukavice.

Poznamka: Vymente vietky tri Cepele sucasne, aby bol zabezpeceny vyvazeny systém kosenia.

1. Vypnite robota. 2. Na LiDAR nasadte ochranny kryt.
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3. Polozte robota na makky povrch a prevratte ho 4. Pomocou krizového skrutkovaca uvolnite skrutky.
hore nohami.

5. Odstrante tri Cepele a skrutky. 6. Zarovnajte nové Cepele s otvormi na reznom ko-
tuci a potom ich zaistite skrutkami.

= Vymena cistiacej kefky

Ked sa Cistiaca kefka snimaca LiDAR opotrebuje, jej Stetiny sa mdzu rozstrapkat alebo poskodit, ¢o ovplyvni jej
Cistiaci vykon. Pravidelne vymienajte Cistiacu kefku, aby ste udrzali dobry vysledok istenia. Odporuca sa vyme-
nit Cistiacu kefku kazdych 12 mesiacov alebo skor.
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9 Batéria

Pri dlhodobom skladovani robota nabite kazdych 6 mesiacov, aby ste chranili batériu. Na poskodenie batérie
spdsobené nadmernym vybitim sa nevztahuje obmedzend zaruka. Batériu nenabijajte pri teplote okolia vyssej
ako 40 ° C alebo nizsej ako 10 ° C. Dlhodobateplota skladovaniabatérie by mala bytmedzi -10° Ca 35° C.
Na minimalizovanieposkodenia sa odporuéa teplota skladovania batérie medzi 0° C a 25 ° CC

Pozndmka: Zivotnost batérie robota zavisi od frekvencie pouzivania a prevadzkovych hodin. Akje batéria
poskodend alebo sa nedd nabit, nevyhadzujte zastaranu alebo chybnu batériu svojvolne. DodrZiavajte miestne
predpisy o recykldcii.

ReZim nabijania s nizkou spotrebou:

Ked je aktivovany rezim nabijania s nizkou spotrebou, funkcie nesuvisiace s nabijanim budu deaktivované (dis-

plej a siet budu vypnuté).

« Ak chcete povolit reZim nabijania s nizkou spotrebou, sti¢asne stlatte a podrzte tlacidlo Dl a tlacidlo O, a
zaroven rychlo 5-krat stlacte tlacidlo & . Budete pocut hlasovti vzvu: ReZim nabijania s nizkou spotrebou je
zapnuty.

= Ak chcete rezim nabijania s nizkou spotrebou zakazat, restartujte robota alebo rychlo 5-krat stlacte tlacidlo (') .

10 Uskladnenie na zimu

» Robot

1. Pred vypnutim robota batériu Uplne nabite.

2. Pred uskladnenim na zimu robota dokladne vycistite.

3. Nasadte ochranny kryt LIDARU.

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

= Nabijacia stanica

Odpojte nabijaciu stanicu a uskladnite ju na suchom a chladnom mieste, mimo priameho slnec¢ného ziarenia.
Poznamka: Po uskladnenina zimu znova nainstalujte nabijaciu stanicu a umiestnite do nej robota, aby sa
nabil. Ak nabijaciu stanicu nainstalujete na inom mieste, robot automaticky aktualizuje polohu stanice hned po
tom, €o sa nabije a opusti stanicu. Ak sa vyskytnu chyby ur¢ovania polohy v désledku vyraznych zmien vo vasej
zahrade, odporuca sa oblast znovu zmapovat.

11 Preprava

Pri preprave na dlhé vzdialenosti sa uistite, Ze je robot vypnuty. Odporuca sa pouzivat origindlne balenie. Na-
sadte ochranny kryt LiDARu.

A\ Varovanie:

= Pred prepravou robota vypnite.

= Robota zdvihajte za zadnu rukovat, pricom rezny kottc udrziavajte dalej od tela.
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12 RieSenie problémov

Problém Pricina RieSenie
1. Robot nie je v dosahu 1. Skontrolujte, ¢i robot dokoncil proces zapina-

Robot nie ie privoieny k signalu Wi-Fi ani v dosahu nia.

aplikacii Je pripojeny Bluetooth. 2. Skontroluijte, ¢i router funguje spravne.

P ’ 2. Robot je vypnuty alebo sa 3. Priblizte sa k robotovi, aby ste nadviazali pripo-
reStartuje. jenie Bluetooth.
1. Vratte robota spat na rovny povrch.
Robot je zdvihnuty. Koleso nie je na zemi. 2. Zadajte PIN kod na robotovi a potvrdte.

3. Robot nedokaze prekondvat objekty vyssie ako
4 cm. UdrzZiavajte terén, kde pracuje, rovny.

Robot sa naklonil.

Robot sa naklafa o viac ako
37°.

1. Vratte robota spat na rovny povrch.

2. Zadajte PIN kdd na robotovi a potvrdte.

3. Robot nedokaze vyliezt na svahy so sklonom
vacsim ako 45 % (24°).

Robot uviazol.

Robot je uviaznuty a ne-
dokaze sa dostat von.

1. Odstrarite prekazky v okoli a potom to skuste
znova.

2. Rucne presunte robota na rovné a otvorené
miesto v ramci mapy a skuste ulohu spustit
znova. Ak sa tento problém opakuje ¢asto,
skuste to znova, ked bude robot v nabijacej
stanici.

3. Skontrolujte, €i sa v zemi nenachadzaju diery.
Pred kosenim diery zasypte, aby sa robot neza-
sekol.

4. Skontrolujte, ¢i okolita trava nie je vyssia ako
10 cm. MoZete nastavit vysku vyhybania sa
prekazkam alebo pouzit kosacku bez pojaz-
du na predbezné pokosenie travnika, aby ste
predisli uviaznutiu robota.

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

Chyba lavého/pravého
zadného kolesa.

Koleso sa nemd&ze otacat
alebo ma problém motor
kolesa.

1. Vycistite zadné kolesa a potom skuste znova.

2. Ak sa tato chyba bude nadalej vyskytovat,
skuste reStartovat robota.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Rezny kotu¢ sa neda
otacat.

Rezny kotuc sa nemoze
normalne otacat alebo ma
problém rezaci motor.

1. Vycistite rezny kotuc¢ a potom skuste znova.

2. Skontrolujte, ¢i okolita trava nie je vyssia ako
10 cm. MéZete pouzit kosacku bez pojazdu na
predbezné pokosenie travnika, aby ste predisli
zablokovaniu rezného kotuca vysokou travou.

3. Skontrolujte, ¢i pod reznym kotuc¢om nie je
voda. Ak tam nejakd je, presurite robota na
suché miesto a potom to skuste znova.

4. Ak sa tato chyba bude nadalej vyskytovat,
skuste reStartovat robota.

5. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Rezny kotuc sa ne-
pohybuje nahor ani
nadol.

Rezny kotuc sa nepohybuje
nahor ani nadol.

1. Vycistite rezny kotuc a potom skuste znova.

2. Ak sa tato chyba bude nadalej vyskytovat,
skuste reStartovat robota.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.
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Problém

Pricina

RieSenie

Rezny kotuc sa ne-
dokaze posunut bokom.

Rezny kotuc sa nedokaze
posunut bokom.

1. Vycistite systém kosenia a odstrarite vietky
necistoty alebo cudzie predmety.

2. Ak sa tato chyba objavuje nadalej, mozete
najprv deaktivovat funkciu UltraTrim ™ .

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Chyba naraznika.

Predny senzor naraznika sa
neustale spusta.

Skontrolujte, ¢i robot niekde neuviazol.

Jemne poklepte na naraznik a uistite sa, ze sa

odrazi spat.

3. Ak sa tato chyba bude nadalej vyskytovat,
skuste reStartovat robota.

4. Ak problem pretrvava, kontaktujte popredajny

servis.

[

Chyba nabijania.

Robot sa zadokuje do nabi-
jacej stanice, ale vyskytol sa
problém s nabijacim pradom
alebo napatim.

1. Skontroluijte, i je nabijacia stanica spravne
pripojend k napajaniu.

2. Skontrolujte, ¢i su nabijacie kontakty na roboto-
vi a nabijacej stanici Cisté.

3. Po dokonceni kontroly skuste robota znova
zadokovat do nabijacej stanice.

4. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Teplota batérie je prilis
vysoka.

Teplota batérie je =260 ° C.

—_

. Pouzivajte robota pri teplote prostredia niz3ej
ako 40 ° C. Mozete pockat, kym teplota batérie
automaticky klesne.

Mbzete robota vypnut a po chvili ho restartovat.
Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

wnN

Teplota batérie je vy-
soka.

Teplota batérie je=40° C.

—_

. Nabijanie moze zlyhat, ak je teplota batérie
vysSia ako 40° C.

2. Pouzivajte robota pri teplote prostredia nizsej

ako40°C.

Teplota batérie je nizka.

Teplota batérieje<6°C .

—_

. Nabijanie méZze zlyhat, ak je teplota batérie
nizsia ako 6 ° C.

2. Pouzivajte robota tam, kde je teplota prostredia

vysSia ako 6° C.

LiDAR je zablokovany.

LiDAR je zablokovany (napr.
ochranny kryt LIiDARu nebol
odstraneny).

—_

. Odstrante ochranny kryt LiDARu a potom to
skuste znova.

. Ak je LiDAR na vrchnej ¢asti robota velmi
Spinavy, ocistite ho handrickou, ktord nepusta
vlakna, a skuste to znova.

N

Porucha LiDARu.

LiDAR je velmi Spinavy alebo

—_

. Skontrolujte, ¢i LIDAR nie je Spinavy. Podla po-
treby ho ocistite a skuste to znova.
. Ak sa tato chyba bude nadalej vyskytovat,

N

sa vyskytla chyba senzora. skuste restartovat robota.
3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.
. . - . . . .. . Utrite senzor LIDARu na hornej ¢asti robota Cis-
LIDAR je znecisteny. LIDAR je znecisteny. tou handrickou. Po €isteni udrzujte LiDAR suchy.
e ——
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Problém

Pricina

RieSenie

Teplota LiDARuU je vy-
soka.

Teplota LiDARu je prilis
vysoka. LiDAR sa €oskoro
zastavi.

1. Robot sa automaticky pokusi vratit do nabijacej
stanice, aby sa schladil.

2. Uistite sa, Ze robot pracuje pri teplote prostre-
dia nizSej ako 40° C.

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

4. Robot automaticky obnovi prevadzku, ked sa
alarm vypne.

5. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Teplota LiDARu je prilis
vysoka.

Teplota LiDARu je prilis vy-
soka. LiDAR sa zastavil.

1. LiDAR je vypnuty kvéli vysokym teplotam.

2. Uistite sa, ze robot pracuje pri teplote prostre-
dia nizSej ako 40° C.

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

4. Ak problem pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Robot sa stratil.

Stratili sa idaje o polohe.

1. Skontrolujte, ¢i je LIDAR na hornej €asti robo-
ta znecisteny. Necistoty ovplyvnia urovanie
polohy.

2. Rucne presunte robota na otvorené miesto v
rdmci mapy a skuste ulohu spustit znova.

3. Ak sa poloha neobnovi, dialkovym ovladanim
cez aplikaciu poslite robota spat do nabijacej
stanice a potom spustite kosenie.

Chyba senzora.

Chyba senzora.

1. Restartujte robota a skuste to znova.
2. Ak problem pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Robot je v zakazanej
zone.

Robot je v zakazanej zone.

1. Ruc¢ne presunte robota mimo zakdzanej zény a
potom to skuste znova.

2. Na dialku cez aplikaciu ovladajte robota, aby
ste ho vyviedli zo zakdzanej zény, a potom to
skuste znova.

Robot je mimo mapy.

Robot je mimo mapy.

1. Rucne presunite robota do vnutra mapy a po-
tom to skuste znova.

2. Na dialku cez aplikaciu ovladajte robota, aby
sa vratil do mapy, a potom to skuste znova.

Nudzové zastavenie je
aktivované.

Na robotovi je stlacené tlaci-
dlo Stop.

Zadaijte PIN kdd na robotovi a potvrdte.

Nizky stav batérie. Ro-
bot sa ¢oskoro vypne.

Uroveri nabitia akumuldtora
je<10%.

Zadokujte robota do nabijacej stanice, aby sa
nabil.

Robot je prec z mapy.
Riziko kradeze.

Robot je prec z mapy.

1. Zadajte PIN kod na robotovi a potvrdte.
2. Alarm opustenia mapy moézete vypnut v nasta-
veniach aplikacie.

|
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Problém

Pricina

RieSenie

Nepodarilo sa vratit k
nabijacej stanici.

Robot pri navrate k nabijacej
stanici nemoze nabijaciu
stanicu najst.

1. Skontrolujte, ¢i robota neblokuju prekazky.
Odstrante prekazky a skuste to znova.

2. Na dialku cez aplikaciu naviguijte robota spat
do nabijacej stanice.

Nepodarilo sa zadoko-
vat do nabijacej stanice.

Robot najde nabijaciu
stanicu, ale nepodari sa mu
zadokovat.

—_

. Skontrolujte, ¢i reflexné félie na stanici nie su
Spinaveé alebo zablokovane.

. Skontrolujte, Ci pred stanicou nie su prekazky.

. Skontrolujte, ¢i nebola stanica presunuta.

. Skontrolujte, ¢i zakladova doska nie je pokryta

hrubou vrstvou blata.

Skontrolujte, i stanica nie je na svahu.

Skontrolujte, ¢i ma stanica napajanie.

Pomocou dialkového ovladania alebo ma-

nualne pomozte robotovi zadokovat do nabi-

jacej stanice.

»WN

N o w;

Urcovanie polohy zlyha-
lo.

Urcovanie polohy zlyhd, ked
sa robot pokusi spustit tlohu
kosenia.

—_

. LIDAR mé&ze byt zablokovany. Ru¢ne presurite
robota na rovné a otvorené miesto v ramci
mapy a skuste ulohu spustit znova.

. Ak sa tato chyba opakuje ¢asto, skuste to zno-
va, ked bude robot v nabijacej stanici.

N

Nedostatocny priestor
na otacanie pred stani-
cou.

Nedostatocny priestor na
otacanie pred stanicou.

—_

. Ak je stanica umiestnena na okraji mapy alebo v
nej, uistite sa, Ze medzi prednou castou zakla-
dovej osky stanice a hranicou mapy je aspon 1
m volného priestoru; v opacnom pripade robot
nemusi byt schopny vykonavat otacky.
Premiestnite stanicu alebo zmerite mapu v Casti
Uprava mapy.

N

Trasa zablokovana.

Trasa zablokovana.

—_

. Skontrolujte, Ci nie je na trase nastavena zaka-
zand zona.

. Skontrolujte, ¢i robota neblokuju prekazky.

. Ak robot stale nemaoze prejst, vymazte trasu v
¢asti Uprava mapy a nastavte novu.

w N

Predna kamera je Spi-
nava.

Predna kamera je Spinava.

Utrite prednu kameru cistou handrickou.

Vyskytol sa problém s
prednou kamerou.

Vyskytol sa problém s pred-
nou kamerou.

1. Utrite prednu kameru cistou handrickou.

2. Skuste restartovat robota.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny
servis.

Prednd kamera za-
blokovana.

Prednd kamera zablokova-
na.

Utrite prednu kameru €istou handrickou.

Pocas automatického
mapovania doslo k
chybe detekcie hranic.

Pocas automatického mapo-
vania doslo k chybe detekcie
hranic.

1. Uistite sa, Ze svetelné podmienky su vhodné,
ani prilis jasné, ani prilis tmave.

2. Skontrolujte, ¢i je jasné pocasie, bez hmly
alebo dazda.

3. Skontrolujte, ¢i je predna kamera Cista a nic jej
nebrani vo vyhlade.

4. Uistite sa, ze povrch terénu je rovny, pretoze
hrbole m6zu ovplyvnit detekciu.

5. Ak detekcia hranic nadalej zlyhava, prepnite
na rezim dialkového ovlddania pre mapo-
vanie.

'I
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13 Technické udaje

Nézov produktu LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra
P 800 1000 1200 1600 2000
Znacka MOVA
Zakladné
. L. Model MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
informdcie
Rozmery 666 mm x 444 mm x 273 mm
Hmotnost (vratane
13,7 ki 13,7 k 13.8k 13.8k 13.8k
batérie) 37kg 37kg 3.8kg 3.8kg 3.8kg
Odooricana "
porucanapracovna | ggg m? 1000 m? 1200 m? 1600 m? 2000 m?
kapacita
Standard
. 2 ol 2 et 2 " 2 & 2 &
Uginnost 800 m?/den 800 m*/den 1000 m?/den 1200 m?/den 1200 m?/den
kosenia [1] ]
Kosenie Efektivna

1200 m?/den

| 1200 m?/den | 1400 m?/den | 1600 m?/den | 1600 m?/den

Vyska kosenia 3~10cm
Sirka zaberu 20cm
Cas nabijania [2] 60 min 60 min ‘ 65 min ‘ 65 min 65 min
Hladi kustickéh
’ladma akustického 57 dB(A)
vykonu LwA
Neistota akustickéh
'elsoaa ustického 3 dB(A)
o vykonu KwA
Emisie hluku Hladi Kustickeh
adina akustického
49 dB(A
tlaku LpA (A)
Neistota akustického
B(A
tlaku KpA 3dB(A)
0~50°C
Prevadzkova teplota
vadzkovatep Odporucané: 10~35°C
Teplota dlhodobého -10~35°C
.| skladovania Odporucané: 0~25°C
Pracovneé
podmienky Robot: IPX6
Stupern krytia IP Nabijacia stanica: IPX4
Zdroj napajania: IP67
Maxima k
axm?alnys-lon pre 45% (24°)
oblast kosenia
Frekvencny rozsah 2400,0 - 2483,5 MHz
Bluetooth
802,11b: 16 +2 dBm (@11 Mbps)
Max. RE vykon 802,11g: 14+2 dBm (@54 Mbps)
802,11n: 13 +2 dBm (@ HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
o |Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2 400 - 2 483,5 M)
Pripojenie
Zahrnuté
Zahrnuté (be- ° ml'{ <
o . o N . . (bezplatné na 3
Modul prepojenia Nie je zahrnuté | Nie je zahrnuté | Nie je zahrnuté | zplatné na 1 rok .
R roky od aktiva-
od aktivacie) )
cie)
Sluzba prepoienia LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
prepo) LTE-TDD: B38/40/41
GNSS ¥ GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
P —
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Hnaci motor Typ motora Bezuhlikovy motor
Rezaci motor Rychlost 2500/min
Model batérie MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Typ batérie Litiovo-iénova batéria
Batéria (robot) |1 i\ s kapacita | 4000 mAh | 4000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh | 5000 mAh
Menowte napa- 18V DC
tie
Model nabijacky MPAM20 / MPAM20(C)
Vstupné napdtie 100~240 V AC
Zdroj napdjania . . L
sztupne napa 20VDC
tie
Vystupny prud 3A
Modgl nabijacej MCM20
stanice
Vstupné napdtie 20V DC
Nabijacia stanica sztupne napa- 20V DC
tie
Vstupny prud 3A
Vystupny prud 3A
Nahradné cepe-
le adrzi ?
Prisluenstvo | (@@ drziaky
Model cepele MBKM10

[1] Na zaklade testovania laboratéria MOVA.

[2] Cas nabijania oznaduje ¢as potrebny na dosiahnutie kapacity 85 %, aby sa obnovilo kosenie, ked sa robot
automaticky vrati do nabijacej stanice z dévodu vybitej batérie.

[3] VyZaduje inStalaciu modulu prepojenia.

[4] VyZaduje inStalaciu modulu prepojenia.

Poznamka: Technické Gdaje sa mdzu menitv dosledku neustaleho zlepSovania nasho produktu. Najnovsie
informacie ndjdete na nasej webovej strdnke https://www.mova.tech.
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MOVA

EU VYHLASENIE O ZHODE

Toto wyhlasenie o zhode EU je vydané vwhradne na zodpovednost vyrobcu.

Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd.
Room 1182, Building 3, No. 288 Jiushenggang Road, Guoxiang Street,
Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou City, Jiangsu Province, PR. China

V mene spolocnosti MOVA vyhlasujem, Ze vyrobok

Popis Roboticka sekacka na travu

Typ Model: MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/MXXM5100/MXXM6100
Funkcie Sekani travy

Splha nasledujtice smernice
2006/42/EC, 2014/30/EU, 2014/35/EU, 2011/65/EU&(EU)2015/863,2014/53/EU

Splia normy,
EN60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021,

EN 50636-2-107:2015+A1:2018+A2:2020+A3:2021,

EN 62233:2008, EN IEC 62311:2020, EN 62479:2010, EN IEC 55014-1:2021,

EN IEC 55014-2:2021, EN IEC 61000-3-2:2019+A1:2021,

EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021,EN 300 328 V2.2.2:2019,

EN 301 489-1V2.2.3:2019, EN 301 489-17 V3.2.4:2020,

EN 301 489-19 vV2.2.1:2022, EN 301 489-52 V1.2.1:2021,

EN 301 511 V12.5.1:2017, EN 301 908-1 V15.2.1:2023, EN 301 908-2 V13.1.1:2020,

EN 301 908-13 V13.2.1:2022, EN 303 413 V1.2.1:2021,
EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024,EN IEC 63000:2018

Autorizovany zastupca vyrobcu pre EU
EUREPSTAR GmbH

Schliiterstr.3, 85057 Ingolstadt, Germany
eurep@eurep-gmbh.de

+49 841 8869 7744

Miesto vydania: Suzhou

Datum vydania: 17.7.2025

Podpis vydavatela: % (' Q er" ‘
Meno vydavatela: Qin Ling

Pozicia vydavatela: PTD manazér

Room 1182, Building 3, No. 288 Jiushenggang Road, Guoxiang Street,
Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou City, Jiangsu Province, PR. China
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1 Biztonsagi utasitasok

1.1 Altaldnos biztonsagi utasitasok

« Atermék hasznalata el6tt figyelmesen olvassa el és értse meg a Haszndlati Utmutatot.

» Csak a MOVA altal a termékhez ajanlott berendezést hasznalja. Barmilyen mas hasznalat helytelen.

» Ne engedje, hogy gyermekek a késziilék kozelében tartézkodjanak, vagy jatsszanak vele mikodeés kdzben.

» Ne haszndlja a terméket olyan terlleteken, ahol az emberek nincsenek tudataban a jelenlétének.

» Amikor a terméket kézzel mikddteti a MOVAhome alkalmazassal, ne fusson. Mindig gyalogoljon, figyeljen a
lépéseire a lejtbkon, és tartsa meg az egyensulyat minden koralmények kozott.

« Kerulje a termék hasznalatat, ha a munkatertleten emberek, kiilondsen gyermekek vagy allatok tartézkodnak.

+ Ha a terméket nyilvanos terlleteken Gzemelteti, helyezzen el figyelmeztet® tablakat a munkaterilet korul a
koévetkezd széveggel: ,Figyelmeztetés! Automata flinyiré! Maradjon tavol a géptél! Figyeljen a gyermekekre

» Atermék hasznalata kdzben viseljen vastag labbelit és hosszu nadragot.

= Atermék karosodasa és a gépjarmuiveket, illetve személyeket érintd balesetek megel&zése érdekében ne

alakitson ki olyan munkaterileteket vagy athaladasi utvonalakat, amelyek athaladnak nyilvanos utvonalakon.

Ne érintse meg a mozgo veszélyes részeket, példaul a pengetarcsat, miel6tt az teljesen megallt volna.

Sérilés vagy baleset esetén kérjen orvosi segitséget.

Kapcsolja K a késziiléket, miel6tt eltavolitana az eltomdédéseket, karbantartast végezne vagy megvizsgalna.

Ha a termék rendellenesen rezeg, inditas elétt ellen6rizze, hogy nincs-e rajta sérilés. Ne haszndalja a terméket,

ha barmelyik alkatrész hibas.

Ne telepitse a f6 kabelt olyan terlleteken, ahol a termék vagni fog. Kdvesse a kabelek telepitésére vonatkozo

utasitasokat.

Csak a csomagban talalhato téltéallomast hasznalja a termeék toltéséhez. A helytelen hasznalat aramuteést,

tulmelegedést vagy az akkumulatorbdl szivargé maro folyadékot eredményezhet. Ha elektrolit szivarog,

Oblitse le vizzel/semlegesitd szerrel, és kérjen orvosi segitséget, ha a maro folyadék a szemébe kerul.

A fékabel csatlakoztatasakor a halézati aljzathoz haszndaljon aramvédé kapcsolot (fi-relét) legfeljebb 30 mA-

es kioldéarammal.

Csak a MOVA altal ajanlott eredeti akkumulatorokat hasznalja. A termék biztonsaga nem garantalhato nem

eredeti akkumulatorok hasznalata esetén. Ne hasznaljon nem ujratolthet6 elemeket.

Tartsa a hosszabbitokabeleket a mozgo veszélyes alkatrészektdl tavol, hogy elkerllje a kabelek sértlését, ami

érintkezéshez vezethet feszlltség alatt levo részekkel.

A dokumentumban szerepl6 illusztraciok csak tajékoztato jellegliek. A tényleges termék a mérvado.

Soha ne engedje, hogy gyermekek, testi, érzékszervi vagy szellemi képességeikben korlatozott személyek,

illetve tapasztalat vagy ismeretek hianyaban lévék, vagy az utasitasokat nem ismer@s szemeélyek hasznaljak a

gépet. A helyi el6irdsok korlatozhatjak a kezel életkorat.

Ne csatlakoztasson vagy érintsen meg serlt kabelt, amig az nincs kihtizva az aramforrasbol. Ha a kabel

mikodeés kézben megseéril, huzza ki a csatlakozot a konnektorbol. A kopott vagy sérilt kabel néveli az

aramutés kockazatat, és azt szakembernek kell kicserélnie.

» Ne tolja er6sen vagy gyorsan a terméket, mivel ez karosithatja a készuléket.

= Az RF-kitettségi kovetelmeny betartasa érdekében az eszkdz és az ember k6zott 35 cm tavolsagot kell tartani.

» Az akkumulator ujratéltésehez kizarélag az ezzel a készulékkel szallitott levalaszthatd tapegységet hasznalja.

1"

1.2 Biztonsagi utasitasok a telepitéshez

= Kerllje a toltéallomas olyan helyre torténd telepitését, ahol az emberek megbotolhatnak benne.

» Ne telepitse a tolt6allomast olyan tertiletekre, ahol alléviz kialakulasanak veszélye all fenn.

+ Ne telepitse a tolt6allomast (beleértve minden kiegészitét) barmely égheté anyagtol 60 cm-nél kozelebb. A
toltdallomas és a tapegység meghibasodasa vagy tulmelegedése tlizveszélyt jelenthet.

|
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1.3 Biztonsdagi utasitasok a kezeléshez

= Tartsa tavol a kezét és a labat a forgd pengéktél. Ne helyezze a kezét vagy a labat a készlilék kozelébe vagy
ald, amikor az be van kapcsolva.

= Ne emelje fel és ne mozgassa a terméket bekapcsolt allapotban.

= Parkolja le a robotot a toltéallomdason, vagy allitsa OFF helyzetbe ha emberek, kiiléndsen gyermekek vagy
allatok tartézkodnak a munkaterileten.

= Gy6z6djon meg arrél, hogy a gyepen nincsenek olyan targyak, mint kdvek, dgak, szerszamok vagy jatékok.
Ellenkez6 esetben a pengék megsérilhetnek, ha egy tdrgyhoz érnek.

= Ne helyezzen targyakat a termékre vagy a toltéallomdasra.

= Ne haszndlja a terméket, ha a STOP gomb nem mikaodik.

= Kerllje a termék és emberek vagy allatok kozotti tkdzéseket. Ha személy vagy allat kerdil a késziilék utjaba,
azonnal dllitsa azt le.

= Mindig allitsa a terméket OFF allapotba, amikor nem haszndlja.

- Ne hasznalja a terméket egyidejlleg felugro szordfejjel. Hasznalja az Utemezés funkciot annak biztositasara,
hogy a termék és a felugro szorofej ne miikddjenek egyszerre.

= Kerllje a csatlakozdasi csatorndk elhelyezését ott, ahol felugro szérdfejek vannak telepitve.

= Ne haszndlja a terméket pangoviz jelenlétében a munkateriileten, példaul erés esdzés vagy vizgyllem
esetén.

1.4 Biztonsagi utasitasok a karbantartashoz

= Kapcsolja a terméket OFF allasba karbantartas elvégzésekor.

= Amosas utan gy6z6djon meg arrél, hogy a készlilék a talajon a normdl helyzetében van, ne legyen fejjel
lefelé.

= Ne forditsa meg a terméket az alvaz tisztitdsahoz. Ha tisztitas céljabol megforditja, (gyeljen arra, hogy utana
visszaallitsa a megfeleld helyzetbe. Ez az dvintézkedés sziikséges annak érdekében, hogy megakaddalyozza,
hogy viz jusson a motorba, ami potencidlisan befolyasolhatja a normal mdkodést.

= Huzza ki a csatlakozot a toltéallomasbal, vagy valassza le a levalasztd eszkdzzel a toltdallomds tisztitasa vagy
karbantartasa el6tt.

= Ne haszndljon magasnyomdsu mosot vagy olddszereket a termék tisztitdsahoz.

1.5 Akkumulatorbiztonsag

A litium-ion akkumulatorok felrobbanhatnak vagy tiizet okozhatnak, ha szétszerelik 6ket, révidre zarddnak,

illetve viznek, tliznek vagy magas hémeérsékletnek vannak kitéve. Kezelje 6ket dvatosan. Ne szerelje szét és

ne nyissa fel az akkumulatort, és kertlje az elektromos vagy mechanikai sértléseket. Tarolja 6ket kdzvetlen

napfenytél tavol.

» Csak a gyarto altal biztositott akkumulatortoltét és tapegyseéget hasznalja. Nem megfeleld toltd és tapegység
hasznalata aramutést és/vagy tulmelegedést okozhat.

« NE PROBALJAMEG JAVITANIVAGY MODOSITANI AZ AKKUMULATOROKAT! A javitdsi kisérletek sulyos személyi
seérulést okozhatnak robbanas vagy aramutés miatt. Ha szivargas lép fel, a felszabaduld elektrolitok mardak
és mérgezéek.

» Ez a készllek akkumulatorokat tartalmaz, amelyeket csak képzett személyek cserélhetnek ki.

1.6 Maradvanykockazatok

A sérulések elkertlése erdekében viseljen védbkeszty(it, amikor a pengék cseréjét végzi.



1.7 Szimbo6lumok és matricak

FIGYELMEZTETES -
A gép hasznalata el6tt olvassa el a hasznalati utasitast.

FIGYELMEZTETES -
Tartson biztonsagos tavolsagot a géptél mikodtetés kdzben.

FIGYELMEZTETES -
M(kodtesse a kikapcsold eszkdzt, miel6tt a gépen dolgozik
vagy azt felemeli.

W Lo T BB

FIGYELMEZTETES -
Ne lovagoljon a gépen.

14

FIGYELMEZTETES -

Ezt a terméket nem szabad a normal haztartasi hulladékkal
egyutt

kidobni. Gondoskodjon réla, hogy a terméket Ujrahasznositsak
a helyi

jogszabalyoknak megfeleléen.

|
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Ez a termék megfelel az alkalmazandd EC iranyelveknek.

Toltés el6tt olvassa el az utasitasokat.

q3
@ [l . osztaly
L]

- Egyendram

[] Il. osztaly

TERVEZETT FELHASZNALAS

A kertészeti termék haztartasi gyepnyirasra készult. Az eszkdz gyakori nyirasra lett tervezve, igy egészségesebb
és esztétikusabb gyepet biztosit, mint valaha. A gyep méretétél fliggben a flinyiré beprogramozhato ugy, hogy
barmikor vagy barmilyen gyakorisaggal mikddjon. Nem alkalmas dsasra, seprésre vagy hoeltakaritasra.

e

Ezennel a Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. kijelenti, hogy az MXXM2100/MXXM3100/MXXM4100/
MXXM5100/MXXM6100 flinyird radidberendezése megfelel a 2014/53/EU irdnyelvnek. Az EU megfeleléségi
nyilatkozat teljes szovege a kdvetkezd internetes cimen érhetd el: https://www.mova.tech/pages/declaration-
of-conformity.

Atermék megfelel az UK PSTI eléirdsainak; a megfelel6ségi nyilatkozat teljes szévege a kovetkez6 internetcim
alatt érhet6 el: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

A részletes e-kézikdnyvert kérjik, latogasson el a https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags
oldalra.
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2 A termék ismertetése

2.1 Mi van a dobozban

e e s s e s /4
/[

0 LiDAR védéburkolat 9 A robot
€ Toltstorony O Alaplemez
(10 m hosszabbitékabellel)
eTépegység @ Tisztitokefe
@ 8 csavar, imbuszkulcs @ Tartalékpengék és csavarok x 9
© Csavarhazo @ Hasznalati atmutato
@ szoszmentes kends @ Gyors utmutato

|
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2.2 Termékattekintés

Stop gomb
Fels6 fedél
Es6érzékeld
Forgogomb
Allapotjelzé fény?
LiDAR'
Kijelz6
Toltéérintkez6k
Fogantyu
Akkumulatorrekesz

Csatlakozomodul #

Els6 kerék

AirTag rekesz

Hajtokerék

Ellls6 kamera®

1: A LiDAR seqiti a kornyezeti informdaciok beszerzését, valamint elésegiti a robot helymeghatarozasat, az
akadalyok elkerllését és a viz- és szennyez&désérzékelést. A detektdlasi tartomany (100 kix mellett) 40 m
10%-0s visszaverddésnél és 70 m 80%-0s visszaverédésnél. A latdmez6 360° .

2: Csak a LIDAX Ultra 1200/1600/2000 modell van felszerelve allapotjelzé fénnyel.

3: Az ellils6 kamera észleli az akadalyokat, a gyephatarokat és az emberek jelenlétét. A latdszdg 89° (vizszintes),
58° (fliggobleges), 97° (atlds). A felbontds 2 MP.

4: Csak a LiDAX Ultra 1600/2000 modell van felszerelve a csatlakozomodullal.

'I
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Allapotjelz6 fény

Szin Jelentés

Folyamatos piros Hiba tortént.
Folyamatos kék A robot készenléti izemmaodban van.

Villogo kék A robot feladatot végez vagy sztinetel.

Villogé zold A robot a téltéallomason toltédik.
Folyamatos z6ld Az akkumulétor teljesen fel van toltve.

Villogd sdrga A rOb..Ot ijrjératon van’. e . . .
= Az ellils6 kamera valos idejl videdképe az alkalmazasban jelenik meg.

Megjegyzés: Testre szabhatja az dllapotjelz&fény aktivaldsiidészakat és forgatokdnyveitaz Eszkdéz oldal > >

Fény pontban.
2.3 A csatlakozémodul ismertetése

A Csatlakozomodul 4G mobilhalézati kapcsolatot és GPS-szolgaltatast kinal.

» A4G halozati kapcsolat lehetévé teszi, hogy tavolrol figyelje robotja allapotat, és Wi-Fi kapcsolat nélkil inditsa
el a flinyirasi feladatokat.

= A beépitett GPS lehet6vé teszi, hogy a robot valds idejl helymeghatarozasat a Google Térképen keresztil az
alkalmazdasban kovesse, és értesitéseket kapjon, ha a robot elhagyja a kijelolt térképteriletet.

2.3.1 A kapcsolatszolgaltatas aktivalasa

A Kapcsolatszolgaltatas automatikusan aktivalodik, amikor a robot dramellatast kap. A.aill vilagitani fog a robot
kijelz6jén és az alkalmazasban, ezzel megerdsitve a sikeres aktivalast. A kapcsolatszolgdltatas allapotanak és
lejaratidatumanakellenérzéséhezlépjenaz Eszkdz oldal > > Kapcsolatok > Csatlakozémodul pontba.

A kapcsolatszolgdltatds a Miszaki adatok szakaszban meghatarozott idétartamra ingyenesen veheté igénybe,
az aktivalas idépontjatol szamitva. A szolgaltatas lejaratakor torténé meghosszabbitdshoz |épjen kapcsolatba
a MOVA értékesités utani szervizcsapataval.

Megjegyzés:

» A csatlakozomodul zarolva lesz, ha a kapcsolatszolgaltatas nem kertil meguijitasra a lejaratot kdvetd harom
honapon belll. A szolgaltatas ujraaktivalasahoz vigye a modult egy MOVA szervizkdzpontba. Az Ujraaktivalas
dijkoteles lehet.

» A csatlakozomodul kizarolag a MOVA flinyirokkal vald hasznalatra készilt. A kapcsolatszolgdltatasban észlelt
barmilyen rendellenes allapot a szolgaltatds felfliggesztéséhez vezethet. Ha ez el6fordul, lépjen kapcsolatba
a MOVA értékesités utani Uigyfélszolgdlati csapataval, amely segit helyredllitani a szolgaltatast.

2.3.2 A csatlakozomodul eltavolitdsa

Figyelem:
= Viseljen ved6keszty(it a sértlések megel6zése érdekeben.
= Gy6z6djon meg rola, hogy a LiDAR-on rajta van a védéburkolat, mielétt megforditja a robotot.

|
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@ Kapcsolja ki a robotot.

@ Helyezze a robotot egy puha feliiletre, és forditsa fejjel lefelé.

© Lazitsa meg a 4 csavart, és csavarhiizo segitségével tavolitsa el a burkolatot.
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2.4 Az Airtag rekesz ismertetése

Az Airtag rekesz tdmogatja az Airtaget vagy mads, a robot megtalalasaban és nyomon kévetésében segit6
kovetbeszkdzoket.Megjegyzés: Az AirTag nem tartozék. Kérjuk, biztositson sajatot.

Az AirTagek telepitésehez vagy eltavolitasahoz:

@ Kapcsolja ki a robotot. @ Fedje le a LIDAR-t a védéburkolataval.

%
by

(8l eQy/
ALY

©) Helyezze a robotot egy puha feliiletre, és forditsa @ Nyomja meg a csatot az AirTag tartd
fejjel lefelé. eltavolitasahoz.

© Helyezze be az AirTaget a tartdba, vagy vegye ki az
AirTaget a tartobol.

[
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3 Telepités

3.1 valasszon megfelel® helyet

Helyezze a toltéallomast egy sik felliletre a gyep szélénél, kdzel egy aramforrashoz. Gy6z6djon meg
arrél, hogy a helyszin megfelel a kdvetkez6 kévetelményeknek:

= A terllet er6s Wi-Fi jellel rendelkezik.

Megjegyzés: Hasznalja mobileszkézéta hely Wi-Fi-jeler6sségénekellenérzéséhez. Az erés Wi-Fi-jel biztositja a
robot és az alkalmazdas kozotti stabil kapcsolatot.

- A talaj elég puha a talajcsavaros telepitéshez.

= A talaj vizszintes. Lejtén a robot hatrafelé gurulhat, és elveszitheti a toltéallomdassal valo érintkezést.

4 N

=/

= Legyen legaldbb 1 m szabad, akadalymentes tertlet a télt6allomas elétt, illetve annak bal és jobb oldalan.

= A helyszin koéruli fi legyen révidebb, mint 6 cm.

= Ha a fl tul magas, elészor tolhatd flnyirdval nyirja le. A magas fii megnehezitheti, hogy a robot visszatérjen a
Toltéallomashoz.

4 N

3.2 Atoltéallomas telepitése

@ Helyezze a tolt6tornyot az alaplemezbe, amig kattandst nem hall.

4 N
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@ Rogzitse az alaplemezt a talajhoz a mellékelt talajcsavarokkal és az imbuszkulecsal.

4 1

(. =

~

- —/

@ Csatlakoztassa a tdpegységet a hosszabbitokabelhez, majd csatlakoztassa egy konnektorhoz. Tartsa a
tapegységet legaldbb 30 cm magassagban a talaj felett.
Megjegyzés: Havanaram, a toltéallomdasLED-je folyamatos kék szinbenvilagit.

4 N

|

|
(<)



@ Tavolitsa el a LIDAR védéburkolatot.

@ Helyezze a robotot a téltéallomasra toltéshez. Gyézédjon meg arrdl, hogy a robot és a toltéallomas
toltéérintkezdi helyesen vannak csatlakoztatva.

Megjegyzés:

= Ajelzéfény zolden villog, amikor a robottoltédik a toltéallomason.
= Ha tovabbi védelmet szeretne, kérjlk, haszndlja a helyi (zletekben vagy online elérhet6, megfelelé MOVA
gardzst. Nem-MOVA gardzs haszndlata problémdakat okozhat toltés kézben.

~
Green Light
—/
LED jelz6fény a toltéallomason
LED jelz6fény szine Jelentés

Villog6/folyamatos piros

1. Atoltéallomassal probléma merdilt fel (példaul téltéaram- vagy
feszlltséghiba).

2. Arobot bedll a téltéallomasra, de a toltés rendellenes (példaul a
toltéerintkez6k révidzarlatosak).

Folyamatos kék

Atoltéallomas rendelkezik aramellatassal. A robot nincs a
toltéallomason.

Villogo zéld

A robot a téltéallomason toltédik.

Folyamatos z6ld

Arobot a téltéallomason van, és teljesen fel van toltve.
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4 Els6 hasznalatra valo elékészuletek

4.1 Ismerkedjen meg a vezérl6panellel

Afelso fedél belsejében taldlhaté vezérlépanel a kdvetkezé funkciokat kinalja.

= Modok: Valtas a teljes flinyirds és a szegélynyiraskozott.

- Utemezés: Megtekintheti és ki/be kapcsolhatja a Tavaszi/Nyari itemezés és az Oszi/Téli litemezés funkcidkat.

- Bedllitdsok: Hozzaférheta flinyirdsi beallitdsokhoz, mint példaula flinyirdsi hatékonysag, a vagasi
magassag, az akaddlykerllési magassag és az esé/fagyvédelem. Ezenkivil kezelheti a robot bedllitasait,
beleértve a PIN-kodot, a hangerét, a nyelvet stb.

Megjegyzés: A funkcidk a szoftververziétélfliggéen frisstilhetnek.

Sat 10:20 @ % = il @=
Kijelzé
Sche... Setting
Press | to start all
4 )
Bekapcsolas/kikapcsolds Inditas
{0) (o1
Forgogomb
Vissza Haza
&) (o}
. J
Kijelz6
lkon Allapot
() Akkumulatortsltéttség (Megjeleniti az akkumulator aktudlis toltdttségi szintjét.)
@fj- Toltés (A robot sikeresen dokkol a téltéallomason.)
)g Bluetooth (A robot Bluetooth-kapcsolaton keresztil csatlakozik az alkalmazashoz.)
—~ Wi-Fi (A robot Wi-Fi haldzaton keresztil csatlakozik az alkalmazashoz.)
all | Kapcsolatszolgaltatas (Kapcsolatszolgaltatas aktivalva.)
@ Utemezés (Egy feladat mdra van Gtemezve, de még nem kezd6dott el.)
—
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Vezérlok

Gomb

Funkcio

Aramellatas ()

A robot bekapcsolasahoz/kikapcsolasahoz nyomja meg és tartsa lenyomva a (')

gombot 2 masodpercig. Gy6z6djon meg réla, hogy a robot a téltéallomason kivdil
van.

Ateljes flinyiras inditdsahoz vagy a sztineteltetett feladatok folytatdsahoz nyomja

Inditas Dl meg a > gombot, majd zarja le a robot felsd fedelét a megerésitéshez.
A robot t6ltéallomdsra valo visszakiildéséhez toltés céljdbol nyomja meg a O
Haza O L B, - s
gombot, és zarja le a robot felsé fedelét a megerdsitéshez.
Vissza O Ha egy szinttel feljebb szeretne [épni a meniiben, nyomja meg a & gombot.
A menukben a kivalasztas megerdsitéséhez nyomja meg a forgégombot.
. A Bluetooth pdrositdsi mod engedélyezéséhez nyomja meg és tartsa lenyomva a
Forgégomb forgégombot 3 masodpercig.
A meniben valé navigdlashoz forgassa el a forgégombot jobbra vagy balra.
Inditds + A robot gyari beallitdsainak visszaallitdsdhoz nyomja meg és tartsa lenyomva
Vissza egyszerre a [>| gombot és a & gombot 3 masodpercig.

Haza + Vissza

Nyomija le és tartsa lenyomva a {3 gombot és a & gombot 3 masodpercig a
Névjegy oldal megnyitdsdhoza Bedllitdsok men {i ben. A Névjegyoldal 5
masodperc mulva elt(inik.

Forgogomb +
Vissza

A PIN-kod visszaallitdsahoz nyomja meg és tartsa lenyomva egyszerre a
forgégombot és a & gombot 3 mdsodpercig.

Ledllitas

Nyomja meg a Stop gombot a robot leallitdsahoz. A mivelet folytatdsahoz a PIN-
kodot meg kell adni a vezérlépanelen.

4.2 Kezdeti beallitasok

A robot tzemeltetése el6tt vegezze el az alapbeallitasokat.

4.2.1 Nyelv és PIN-kod beadllitasa

@ Nyissa fel a robot felsé fedelét.
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@ Nyomja meg és tartsa lenyomva a (}) gombot a vezérlépanelen 2 masodpercig a robot bekapcsoldsahoz.
Megjegyzés: A robot automatikusan bekapcsol, amikor a téltéallomason dokkol.

Gs

© vialassza ki a kivant nyelvet
A forgogomb forgatdsdval valassza ki a nyelvet. Nyomja meg a forgdgombot a megerésitéshez.

@ A PIN-kdd beéllitdsa

1. A forgdgomb forgatdsdval valasszon ki egy 0-9 kozotti szamot.
Jobbraforgatva novelheti, balra forgatva csokkentheti a szamot.

2. Nyomja meg a forgdgombot a kovetkezé szamjegy megerdsitéséhez és beallitdsahoz.

3. (Opcionalis) Az el6z6 szamjegy modositasahoz forditsa a forgégombot balra, amig a szam 0-ra nem véltozik,
majd forditsa el még egyszer.

Fontos: Ne dllitsa be a PIN-kédot0000-ra.

Set PIN

Don't set to '0000"

Set PIN

Don't set to '0000'

Set PIN

Don't set to '0000"

4. Adja meg Ujra a PIN-kodot a PIN-kod beallitasanak befejezéséhez.
Megjegyzes: Miutan beallitottaa PIN-kodjat,barmikorfrissithetiaz alkalmazasBeallitasok > PIN-kod
maodositdsa mentjében,vagya kijelz6na Beallitasok > PIN-kéd modositasa pontban.

|
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4.2.2 A robot csatlakoztatasa az internethez

A halozat bedllitasa elétt:

» Gy6z6djon meg rola, hogy a robot és a mobileszkdz ugyanazon a Wi-Fi halézaton vannak.

= Gy6z8djon meg arroél, hogy a mobileszkdze a robottdl legfeliebb 10 méter tavolsagban van.
= Kapcsolja be a Bluetooth funkciét a mobileszkozén.

@ Olvassa be a QR-kddot a MOVAhome alkalmazas letdltéséhez mobil eszkdzére.
A MOVAhome alkalmazast az App Store-bol vagy a Google Play Aruhazbdl is letltheti.

Download on the
App Store
A\, Get it on
VAGY P* Google Play

Q, MOVAhome }

@ Nyissa meg a MOVAhome alkalmazast, hozzon létre egy fidkot, és jelentkezzen be.

© Csatlakozzon az aldbbi médszerek egyikével:

- Olvassabe a QR-kddot: Lépjen az M Eszkéz meniipontba, és érintsemeg a —; Beolvasas a csatlakozdshoz
lehet6séget. A csatlakozashoz olvassa be a robot felsé fedelén belil talalhaté QR-kédot.

- Manuélis hozzédadas: Lépjen az A Eszkdz meniipontba, és érintse meg a -+ Hozzaadas gombot. Ezutdn
valassza ki a robotmodelljét a csatlakozashoz.
« Automatikus felismerés: A robot kdzeli eszkdzoket fog keresni. Erintse meg a robotot a megtalalt eszkdzok

listajaban a csatlakozashoz.
O Kovesse az alkalmazéson beliili utasitdsokat a Wi-Fi halézathoz vald csatlakozas befejezéséhez.

Fontos:
= Hasznaljon 2,4 GHz-es egysavos halézatot vagy 2,4/5 GHz-es kétsdvos haldézatot.
= Gy6z6djon meg rola, hogy a Wi-Fi-haldzatan nincs tlzfal, és nincs titkositva. Ellenkezd esetben a halézati

beallitas sikertelen lehet.

|
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© Nyomja meg és tartsa lenyomva a vezérlépanelen taldlhatd forgdgombot 3 mdsodpercig. A robot Bluetooth
parositasi modba ép.

@ Kovesse az alkalmazason beliili utasitdsokat a parositas befejezéséhez.

4.2.3 Egyéb beallitdsok
A robot csatlakozasanak megsziintetése

A robot automatikusan hozzda lesz rendelve a MOVAhome fiékhoz, amint a pdrositds sikeres. Minden eszkdz
csak egyetlen fiokhoz kéthet6. Nem kéthetd egyszerre masik fiokhoz.

A robot Uj fiokkal vald parositashoz el6szor le kell valasztania azt. A levalasztashoz:

1. Nyissameg a MOVAhome alkalmazast. Menjen az i Eszkéz pontba.

2. Keresse meg a robotja nevét. Ha tobb robot van tarsitva a MOVAhome fiokjahoz, hiizza az ujjat balra vagy
jobbra, hogy elérje annak a robotnak az oldalat, amelyet szerkesztésre szeretne kivalasztani.

3. Koppintson a robot neve melletti 4 elemre.

4.Valasszaa Torlés lehetéséget.

Fontos: Miutan a robot le lett valasztva, a robot 6sszes felhaszndléi adata véglegesen torlésre kertil a szerverrél.

Hogyan ossza meg a robotjat?

1. Erintse meg a 4 elemet a robot neve mellett.

2.Valasszaaz Eszk6zmegosztas lehetéséget.

Megjegyzés: Bizonyosfunkcidkfelhaszndloihozzaféréséta Beallitdsok > Eszk6zmegosztds pontban
kezelheti.

Hogyan jelentkezzen ki a MOVAhome fidkjabol vagy torolje azt?
1. Lépjenaz & En > Fiék pontra.

2.Valasszaa Kijelentkezés vagya Fiok torlése lehet6séget.

Robot alaphelyzetbe allitasa

Ha visszaallitja a robot gyari bedllitasait, a roboton talalhato dsszes adat torlédni fog. A robotot az aldbbi két
mod egyiken allithatja alaphelyzetbe:

= Nyomja meg és tartsa lenyomvaegyszerre az Inditas és a Vissza gombokat a vezerlépanelen3 masodpercig.
- Lépjen a Beallitasok menupontba,és valasszaA robot alaphelyzetbe allitasa lehetéségeta kijelzén.

|
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5 Kert feltérképezése

Fontos: A feltérképezés megkezdése el6tt kérjlik, ellendrizze a kdvetkezoket:
= A robot akkumulatortoltottsége tdbb, mint 50%.
» A LIDAR véddburkolatat eltavolitottak.

= AFels6 fedél zarva van.
= Arobot helyesen dokkol a téltéallomdason.

4 1
€73
(& =4
5.1 Virtualis hatarvonal létrehozdsa
Atérképezési folyamat megkezdése el6tt vegye figyelembe a kdvetkezoket:
» Haladjon a robot mdgoétt 5 m-en belll a feltérképezés soran.
4 N
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= A robotlegfeljebb 45%-0s (24° -0s) lejtén valo haladasra képes. Azonban a jobb nyirdsi eredmények
érdekében ajanlott, hogy a munkaterileteklejtése ne haladja meg a 25%-ot (14° -ot).

-

<25% (14°)

~

-

= A 60 cm-nél keskenyebb tertileteket dllitsa be Utvonalként, hogy a robot athaladhasson rajtuk. A részletekért

lasd a 7.1.3pontot: Utvonal beéllitésa.

» Ha a gyep legalabb 4 cm-rel magasabb a szomszédos talajnal, tartsa a robotot legalabb 10 cm tavolsagban
a szegélytdl. Ha a gyep egy szinten van a szomszeédos talajjal, a robot at tud haladni a peremen, hogy a

széleken optimalis nyirasi eredmeényt érjen el.

e

>4cm

>10cm

—

\

J

= Gy6z6djon meg roéla, hogy a forduldszogek nagyobbak, mint90° . A 90° -nal kisebb sz6gek megnehezithetik

a robot szdmdra a tiszta vagdast.

-
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Feltérképezés inditasa:
1. Koppintson a Feltérképezés inditdsa gombra az alkalmazasban,és a robotellendrziaz allapotatés kalibral.

Hae 4 )

- |-

Figyelem: A robotautomatikusan elhagyja a toéltéallomast, hogy elvégezze a Kalibralast. Legyen évatos.

2. Tavolrélvezesse a robotot a gyep széléhez, és érintse meg a Kiindulopont beallitdsa lehetéséget, hogy
meghatdrozza a hatdr kiindulépontjat.

" )

A1

3. Térképezze fel a munkatertletet. A kdvetkez6 két modszer tamogatott.

= Tavolrol vezesse a robotot, hogy a gyep kerlilete mentén haladva feltérképezze a munkateriletet.

» Engedélyezze az Automatikus hatarészlelés modot a munkaterilet feltérképezéséhez. Egy fejlett Al-
algoritmus vezeérli a robotot, amely képes felismerni a hatarokat kézi iranyitas nelkdl.

980- 3 ° 4
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Fontos:

= Az Automatikus hatarészlelés mad vildgosgyephatarokatigényel, és nappalihasznalatrajavasolta
megfelel lathatdsdg biztositasa érdekében. Kerdlje a funkcid hasznalatat gyenge fényviszonyok vagy esés
id6 esetén.

= Javasoljuk, hogy kévesse a robotot, amikor az Automatikus hatarészlelés médot hasznalja. Ha a robot nem
képes pontosan érzékelni a hatdrokat, barmikor kiléphet az Automatikus hatarészlelés modbdl, és atvalthat
taviranyitasra.

= Gy6z6djon meg arrdl, hogy az ellilsé kamera tiszta, és nincs eltakarva.
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4. Amikora robotvisszatér 1 m tavolsagon beliila kiinduldsi ponthoz, megérintheti a Hatar lezarasa gombot
a hatdr beallitdsanak befejezéséhez.
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5. (Opcionalis) Szerkessze a térképet.
Afeltérképezésbefejezése utdn az Eszkéz oldal > > Szerkesztés menlpontban moédosithatjaa térképet.

@ Tiltott teriilet bedllitasa

Bar a robot automatikusan képes elkertlni az akadalyokat, sziikséges a leesés veszélyével jaro tertileteket
(példaul az uszomedencéket és homokozokat) tiltott tertiletként beallitani. A védeni kivant targyakat (példaul
virdgdgyast, trambulint, veteményeskertet vagy csupasz fagyokeret) jelolje be tiltott terliletként.

® z6nak hozzdadasa vagy bévitése

= Tovabbi zénak létrehozdsa

Ha a gyepet utak valasztjak el, vagy tobb elszigetelt gyepterilettel rendelkezik, folytathatja a munkateriletek
létrehozasat.

Megjegyzés: Ha a kertjében kdvezett 6svények vannak, jeldlje ket kiildon zonaként. Ezutan rajzoljon 6sszekotd
Utvonalakat, hogy a robot tudjon kdzlekedni a zondk kdzott.
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= Meglévd zonak boévitése

Egy meglévo zonat ugy bévithet ki, hogy létrehozza a hozzaadni kivant terliletet. Ha a két teriilet atfedi
egymast, automatikusan egyesilnek.
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© Utvonal bedllitasa

Elkulonitett zonak esetén hozzon létre egy utat azok 6sszekapcsolasahoz. Az ut nélkili elszigetelt zonak a robot
szamara nem lesznek elérhet6k.

Megjegyzés: Alapértelmezésszerinta robot csak halad az utvonalon, de nem nyirja a flivet.
Fontos: Ha a gyepet olyan atjarok osztjak meg, amelyek magassaga meghaladja a 4 cm-t, helyezzen el egy,
az atjaré magassagaval megegyezd lejtét (példaul rampat).

[

el B 4m

- Két elszigetelt munkatertilet 6sszekapcsolasa

Elszigetelt terliletek esetén hozzon létre Utvonalakat azok 6sszekapcsolasahoz. Ellenkezd esetben a robot
szamara nem lesznek elérhet6k.

Fontos: Gy6z6djon meg arrol, hogy az utvonal kezdete és vége a munkatertleten beltlvan.

4 N

= A munkaterulet és a tolt6allomds 6sszekotése

Ha a toltéallomas nincs a munkateriileten, egy Utvonalat kell létrehoznia, amely 6sszekoti azt a munkater(lettel.

Fontos:

= Gy6z6djon meg rola, hogy az egyik vége a munkatertleten beliil van, a masik vége pedig kdzvetlenil a
toltéallomas elétt. Ajanlott, hogy az Utvonalat a toltéallomdashoz igazitsa.

= Amikor Utvonalakat hoz létre a munkatertlet és a toltéallomdas 6sszekapcsoldsahoz, ne dokkolja tavolrél

a robotot a téltéallomason. Ellenkezd esetben a LiDAR blokkolddhat, ami a térképezés sikertelenségét
okozhatja.
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O Z6ndak szétvalasztdsa és egyesitése
Egy zonat kisebb részekre oszthat, vagy egyesithet kiilonallo zonakat egy nagyobb zénava.

e
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6. Koppintsona Térkép befejezése gombra.
Fontos:

» Ne mozgassa kézzel a robotot a hatarvonal létrehozasakor, mivel ez a feltérképezés sikertelenségéhez
vezethet.

= Amikor a feltérképezés megkezdédik, ne irdnyitsa tavolrol a robotot a téltéallomasra, amig a feltérképezési
folyamat be nem fejezédik. Ellenkez6 esetben a LiDAR blokkolddhat, ami a térképezés sikertelenségét
okozhatja.

5.2 Masodik térkép hozzaaddasa

A Dupla térkép funkcio olyan helyzetekre lett tervezve, amikor a robot nem tud 6ndlldan kozlekedni az elkilondilt
gyepterlletek kdzott, vagy amikor tobb térkép haszndalata sziikséges.

Mdasodik térképet kell létrehoznia, ha:

= Az ellils6 és hatsé gyepek nem csatlakoztathatok.

= A gyepterlletek kdzott jelentds magassagkilonbség van.

= Tobb ingatlannal rendelkezik, de csak egy robotja van.

= A gyepterllet tul nagy egyetlen térképhez.

~
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Megjegyzés: Ha a gyepek 6ssze vannak kdtve és a robot kapacitdsan beliilvannak, hasznaljon inkdbb tébb
zonat.
A masodik gyep feltérképezéséhez:
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Zone D
Zone E
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1. Készitse el6 a toltéallomast.

» Ha vasarolt egy masodik téltéallomast, telepitse azt a masodik gyepre.

» Ha nem, vigye at kézzela robotot és a téltdallomast a masodik gyep feltérképezésének inditasahoz.
2.Navigaljonaz Eszkéz oldal > & menupontba, majd koppintsona Térkép hozzaadasa lehetéségrea
MOVAhome alkalmazasban a masodik terkép létrehozasahoz.

3. Miutan befejezte a masodik térképet, a térképek kozott a > Haszndlat menuben vélthat.
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Megjegyzes:

= Atérkep valtasa utan az aktudlis térkép Utemezeései és nyirasi beallitasai lepnek érvénybe.

» Tovabbi toltéallomast vasarolhat, amelyet a masodik térképen telepithet a nagyobb kényelem érdekében. Ha a
masodik térképen kilon toltdallomas van, a robotot csak at kell vinnie kézzel a két térkép kozott.

6 Kezelés

6.1 Finyiras megkezdése els6 alkalommal

Flnyiras el6tti tippek:

» Egy tolhato flinyiréval nyirja le a fuvet legfeljebb 10 cm-es magassagig.

» Tavolitsa el a gyeprél az akadalyokat, beleértve a tormeléket, a levélkupacokat, a jatékokat, a vezetékeket és a
koveket. Gy6z6djon meg rola, hogy a flinyiras kézben a gyepen nincsenek gyermekek vagy haziallatok.

» Toltse fel a gyepen lévo lyukakat.

- Allitsa be elére a flinyirasi bedllitasokat az alkalmazasban (példaul finyirasi hatékonysdg, vagasi magassag és
flnyirasi irany).

A flinyirast két modon kezdheti meg.
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a) Inditas a vezérlépanelen
1. Nyissa fel a robot fels¢ fedelét.

e 17w

All Edge
Mowing— | Mowing

Press [ to start all

4. Nyomja meg a >l gombot, és zarja le a robot felsé fedelét a meger&sitéshez. A robot elhagyja a
toltéallomast, és megkezdi a teljes flinyirast.

o e
020 T < - 2
s e 4 pme am
m | = ALz
* o
Press [>| to start all ~
ol o.-@:
°- o-
0-q
25e Ol
e
N

|

!
e



b) Inditas az alkalmazason keresztil
1. Nyissa meg az alkalmazast.

2. Valasszon egy nyirasi moédot, majd koppintson az Inditds gombra a nyiras megkezdésehez.

6.2 Flnyiras két térképpel

1. Vigye kézzel a robotot arra a téerképre, amelyet le szeretne nyirni.

2. Valassza ki a megfelel6 térképet az alkalmazasban a flinyirds megkezdése el6tt.

Megjegyzeés: Atérkép valtasa utan az aktualis terkép litemezesei és nyirasi beallitasai lépnek érvénybe.
Hogyan kezelheti az alacsony akkumulatorszintet vagy a toltési problémakat?

Ha csak egy toltdallomasa van, és azt nem helyezi 4t a robottal egyitt a masodik térképre, a robot lemeritheti

az akkumulatorat és toltési hibat jelezhet, mivel nem taldlja a toltéallomast. A probléma megoldasahoz
kévesse az alabbi lépéseket:

1. A robotot kézzel helyezze 4t a toltéallomas térképére az Ujratdltéshez.
2. Atoltés utdn vigye vissza a robotot az eredeti térképre. A robot automatikusan folytatja a flinyirast.

Fontos: Ne moédositsa a térképet az alkalmazasban a folyamat sordn. Ez biztositja, hogy a robot megjegyezze
az utolso pozicidjat, és folytatni tudja onnan, ahol abbahagyta.

3. Ismételje meg ezeket a lépéseket szlikség szerint, amig az egész gyep le nem lesz nyirva.
6.3 Szlinet

Az aktudlis flinyirdsi feladat szlineteltetéséhez megnyomhatja a roboton taldlhaté Stop gombot, vagy
koppintson az alkalmazasbana Szlinet lehetdségre.

Megjegyzés: A robotnem indithato kézvetlentlaz alkalmazasbaol, miutan megnyomtaa Stop gombot. A
mivelet folytatasahoz adja meg PIN-kddjat a vezérl6panelen.

6.4 Folytatas

Ha a robot szlinetel, a feladat folytatdsahoz nyomja meg a >l gombot, majd zérja le a robot felst fedelét a

megerdsitéshez. A robot folytatja az el6z6 flinyirasifeladatot. Alternativakéntmegérintheti a Folytatds gombot
az alkalmazasban a flinyirasi feladat folytatdsahoz.
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6.5 Visszatérés a toltéallomdshoz

A robot visszakuildése a toltéallomdsra:
1. Nyomja meg a {3 gombot a vezérlépanelen.

2. Er6sitse meg, hogy szlinetelteti vagy megszakitja az aktudlis feladatot.

3. Zarja be a robot felsd fedelét a megerdésitéshez. A robot automatikusan visszatér a téltéallomashoz, hogy

feltoltédjon.

Alternativakéntkivalaszthatjaaz Visszatérés az allomdsra opciot az alkalmazasban, hogy a robot visszakuldje

az allomdsra.

All-Mowing
Paused

Press [>| to start all

Pause task and return
End task and return
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7 A MOVAhome alkalmazas

Ahol még toébb lehetbéség varja

A MOVAhome alkalmazas tobb, mint egy taviranyitd. Az alkalmazason keresztiil sok mindent megtehet:
kulonféle beallitdsokat végezhet el tavolrdl, kiprobalhatja a kilonbdz6 flinyirdsi modokat, és bedllithatja a
flnyirasi Gtemezéseket.

7.1 Flnyirasi beallitasok

Funkcio

Hely az

alkalmazasban

Leiras

Flnyirasi modok

Eszkdz oldal >

Modkivalasztdo mezé a

bal felsé sarokban

A robot kulldnféle flinyirdsi médokat kinal. Az alkalmazason keresztil
valthat a kdvetkez6 modok kdzott: Teljes flinyirds, Zona flinyiras,
Szegeélynyiras, Pontflinyirds és Kézi maod.

Eszkdz oldal >

Az els6 térkép elkészilte utdn a robot automatikusan létrehoz két heti
nyirasi Utemterveta gyep mérete alapjan, amelyek a Tavaszi/Nyari
Utemezés és az Oszi/Téli Utemezés. Az itemezésfunkciovala napi
flnyirasi munkat teljes mértékben a robotra bizhatja. A robotot csak

Utemezés wma rendszeresen kell karbantartani.
Megjegyzés: Ha aggodikamiatt, hogy a robot autondm makodeés
kézben bizonyos érakban zavarhatja Ont vagy a szomszédokat, akkor
lépjena Bedllitdsok > Ne zavarjanak menipontra,és allitsabe a
Ne zavarjanak id6szakot az alkalmazasban.
Eszkoz oldal > Testre szabhatja gyepét alakzatok hozzdadasaval. A meghatérozott
Flnyirasi & > Szerkesztés > | alakzatok ki lesznek zarva a flinyirdsbél minden flinyirdsi médban.
alakzatok Alakzatok Modosithatja az alakzatok poziciojat, méretét, vagy eltavolithatja 6ket

azAlakzatok pontba.

UltraTrim ™
pengetarcsa

Eszkdz oldal >
:—:- > UltraTrim ™

Az UltraTrim ™ pengetdrcsa ugy van kialakitva, hogy a gyep széléhez
érve oldalra mozduljon el, ezaltal tisztdbb vagdast biztosit.

Megjegyzés: Tovabbiflinyirdsibedllitdsokatkonfiguralhata :—:
segitségével. Az Altaldnos mad lehetéséggel alkalmazhatja

a bedllitdsokat minden nyirdsi zonara, vagy valtson az Egyéni
mod lehet6ségre az egyes zonak egyedi flnyirdsi bedllitdsainak
meghatdrozdsahoz.
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7.2 Id6jaras-védelmi funkciok
Ha attol tart, hogy a kedvezétlen id6jarasi korilmeények befolyasolhatjak a flinyirast, engedélyezheti a
kovetkez@id6jaras-vedelmifunkciokat az alkalmazasEszkdz oldal > E pontjaban.

Funkcio Leiras

Ha ez a funkcié engedélyezve van, a robot esé esetén automatikusan szlinetelteti

a flnyirast, és visszatér a téltéallomasra. Az esévédelmi idét az alkalmazasban
allithatja be.

Megjegyzés: A nedvesf( nyirdsa karosithatja a gyepet. Ajanlott meghosszabbitani
a védelmi idétartamot, hogy a fi megszaradhasson a kovetkezé nyiras elétt.

Esévédelem

A flinyiras 6 ° C alatti h6mersékleten tartds gyepkarosodast okozhat. Biztonsagi
intézkedéskent az akkumulator nem toltédik.

Fagyvédelem A gyep és a robot védelme érdekében engedélyezhetia Fagyvédelem funkciot.
Ha engedélyezve van, a robot automatikusan szlinetelteti a flinyirast, és visszatér
a toltéallomasra, amikor a hdmeérséklet csdkkené ° C ald csdkken, majd folytatja a
flnyirdst, amint a hémérséklet 11 ° C folé emelkedik.

7.3 Lopasvédelem és biztonsagi funkciok

Ez a rész a robot lopas elleni és biztonsagi funkcioit ismerteti, beleértve a felemelés vagy a térképen kivilre
mozgatas riasztasait, a valds idejl helymeghatarozast, az emberi jelenlét figyelmeztetéseket, valamint a
gyermekzarat a véletlen mikodtetés megakadalyozasara.

A lopasvédelmi és biztonsagifunkciok engedélyezéséhez lépjen az Eszkdz oldal > pontba az alkalmazasban.

Funkcio Leirds

Ha ez a funkcié engedélyezve van, a riaszté azonnal megszolal, amikor a robotot
Emelésriasztas felemelik, és a robot zdrolva lesz. A m{ikodés folytatdsahoz elészor adja meg a PIN-
kédot a roboton.

Térképen kiviili Ha ez a funkcio engedélyezve van, a robot zarolva lesz, és azonnal megszélal a
riasztas riasztd, ha eltavolodik a térképtol.
Valos idej( Ha ez a Funkcio engedélyezve van, megtekintheti a robot jelenlegi helyét a Google

helymeghatarozas | Terkép alkalmazasban.

Személyészlelési

Hiasztas Ha engedélyezve van, a robot értesitést kiild, amikor emberi jelenlétet érzékel.

Ha engedélyezve van, a robot zarolva lesz, ha a fedél nyitva van, és 5 percig
Gyermekzar nem torténik mivelet. Engedélyezze ezt a funkciot, ha attol tart, hogy gyermekek
hasznalhatjak a robotot.

Megjegyzés: A térképenkiviliriasztas és a valds idejl helymeghatarozas funkciok csak akkor érheték el, ha a
kapcsolatszolgaltatas aktivalva van.
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7.4 TrueGuard funkciok

Ez a robot lehetdvé teszi, hogy az alkalmazdason keresztiil valos ideji video segitségével figyelje kertjét, valamint
jarérozeést vegezzen meghatarozott helyeken.

Funkcio Leiras

Erintse meg a (@ gombot, hogy megtekinthesse a robot eliilsé kamerajanak él6

Valos idejli vided
! videdképét, igy barmikor és barhonnan ellenérizheti a kertjét.

Amikor a robot készenléti dllapotban van, az alkalmazason keresztul elkiildheti a
Orjarat kertje meghatarozott hatdraira vagy pontjaira érjaratozni. E funkcio eléréséhez lépjen
a@> Orjarat.

7.5 Toltés

A toltésibedllitdsokataz alkalmazasEszkoz oldal > > Toltés pontjdban allithatja be.

7.5.1 Egyéni toltési idészak

Az Egyéni toltési idészak funkcidvala robottoltésiidészakait meghatdrozott érakra allithatja be. Ha
engedélyezve van, a robot alacsony akkumulatortoltéttség esetén, amikor nincs flinyirdsi feladat, biztonsagos
akkumulatorszintre tolti magat, és a teljes toltést csak a kijelolt toltési idészak alatt végzi el.

7.5.2 Az akkumulatortoltottseg vezerlése

« Akkumulatortéltéttség az automatikus téltéshez: Allitsabe aztaz akkumulatorszintet,amelynélarobot
automatikusan visszatér a toltéallomashoz.

« Akkumulatortoltéttség  a feladatok folytatdsahoz: Allitsabe aztaz akkumuldtorszintet,amelynélarobot
automatikusan folytatja a félbehagyott flinyirasi feladatokat.

Megjegyzés: A MOVAfejlesztécsapatfolyamatosan OTA (Over-the-Air) frissitéseketés karbantartastveégez

a firmware-en és az alkalmazason. Ellenérizze a frissitési értesitéseket, vagy engedélyezze az Automatikus

frissités funkciot a firmware és az alkalmazas naprakészen tartasahoz és a tovabbi funkciok hasznalatahoz.

8 Karbantartas

A jobb teljesitmény és hosszabb élettartam érdekében rendszeresen tisztitsa meg a robotot, és a kopott
alkatrészeket az alabbi gyakorisag szerint cserélje ki:

Alkatrész Csere gyakorisaga
Pengek 6-8 hetenként vagy gyakrabban
Tisztitokefe 12 havonta vagy gyakrabban
Megjegyzes:

= Apengeékeés atisztitokefefennmaradoidejét az alkalmazasEszkoz oldal > : > Fogyoeszkozok és
karbantartas pontjaban ellenérizheti. Az elhasznalddo alkatrészek cseréje utan lépjen az alkatrész részleteit
tartalmazo oldalra, és érintse meg a Kicseréltem gombot azid6zitd visszaallitasahoz.

+ Ha a kertjében kijelolt terliletek vannak a robot rendszeres tisztitasahoz és karbantartasahoz, beallithat
karbantartasipontokata térképenaz Eszkéz oldal > > Menjen a karbantartasi ponthoz > Pont
szerkesztése menupontban. Miutan a karbantartasi pontokat bedllitotta, egyszerlenkoppintson az Indulas
gombra, és iranyitsa a robotot a kijelolt helyekre az egyszer( karbantartashoz.
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8.1 Tisztitas

Rendszeresen tisztitsa meg a robotot, hogy megakadalyozza a flinyesedék és a szennyezddés felhalmozédasat,
amelyek eltdmithetik a pengetarcsat és a hajtokerekeket, és ez befolydsolhatja a flinyirds, a dokkolds és a
mozgas teljesitményét. Ajanlott tisztitokészlet hasznalata, amely helyi Gizletekben vagy online beszerezhetd.

/\ Figyelmeztetés: Atisztitds megkezdése el6tt kapcsoljaki a robotot, és hizzaki a toltéallomasta
konnektorbol.

Figyelem: Gy6z6djon meg rola, hogy a LiDAR védéburkolata a LIDAR-on van, mielétt a robotot fejjel lefelé
forditja, hogy elkertilje a LiDAR sériilését.

= A burkolat, az alvaz és a pengetarcsa:

1. Kapcsolja ki a robotot. 2. Fedje le a LiDAR-t a véd&burkolataval.

3. Forditsa a robotot fejjel lefelé. 4. Tisztitsa meg a burkolatot, a pengetarcsat és az alvazat
slaggal.

/\ Figyelmeztetés: Ne érintse meg a pengéket az alvaztisztitasakor. Viseljen keszty(ta tisztits soran.
Figyelem: Ne haszndljon magasnyomdasu mosot a tisztitashoz. Ne haszndljon tisztitdszereketa tisztitdshoz.

5. Egy sz6szmentes kend@vel 6vatosan tisztitsa meg a LiDAR-érzékel6t.
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= Tolt6érintkezOk és ellilsé kamera:
Hasznaljon tiszta ruhat a robot és a toltdallomas téltéerintkezbinek letdrléséhez, valamint az eltilsé kamera
megtisztitasahoz. Torolje szarazra a toltéérintkezéket és az elulsé kamerat a tisztitas utan.

- Meghajtokerekek:
Egy kefével tavolitsa el a sarat a kerekekrél a jo tapadas biztositdsahoz.
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8.2 Az alkatrészek cseréje

» Pengék cseréje
A pengék élessegének megdrzése érdekében rendszeresen cserélje a pengéket. Ajanlott a pengéket 6-8
hetente vagy gyakrabban kicserélni. Csak eredeti MOVA pengéket hasznaljon.

/\ Figyelmeztetés: Kapcsolja ki a robotot. A pengék cseréjekor viseljen védékeszty(it.
Megjegyzés: A kiegyensulyozottvagorendszer biztositasa érdekében mindharom pengét egyszerre cserélje ki.

1. Kapcsolja ki a robotot. 2. Fedje le a LiDAR-t a véd&burkolataval.
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3. Helyezze a robotot puha felliletre, és forditsa 4. Lazitsa meg a csavarokat csillagcsavarhuzoval.
fejjel lefelé.

5. Tavolitsa el a harom pengét és a csavarokat. 6. Igazitsa a pengéket a pengetarcsa lyukaihoz,
majd rogzitse 6ket a csavarokkal.

- A tisztitokefe cseréje

Ha a LiDAR-érzékeld tisztitokeféje elkopik, a sortéi fodrosodhatnak vagy elhasznalddhatnak, ami rontja a
tisztitdsi hatékonysagdat. Rendszeresen cserélje a tisztitokefét a j6 tisztitasi eredmeény érdekében. Ajanlott
kicserélni a tisztitokefét 12 havonta vagy kordbban.
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9 Akkumulator

HosszU tavu tarolas esetén toltse fel a robotot 6 havonta az akkumulator védelme érdekében. Az akkumuldtor
tulzott lemertilése miatti karosodds nem tartozik a korlatozott jotallas hatdlya ald. Ne toltse az akkumuldtort
40° C-ndl magasabb vagy 10 ° C-ndl alacsonyabb kornyezetihémérsékleten.Az akkumuldtorhosszutavu
taroldsihémérséklete-10 ° C és 35 ° C kozott legyen. A kdrosodds minimalizaldsaérdekében az akkumulator
ajanlotttarolasihdmérséklete0 ° C és 25 ° C kdzott van.

Megjegyzés: A robotakkumuldtoranakélettartama a haszndlat gyakorisagatol és az izemaérak szamatol fligg.
Ha az akkumuldtor sérllt vagy nem tolthet6 fel, ne dobja ki az elavult vagy hibas akkumuldtort. Tartsa be a helyi
Ujrahasznositdsi eléirasokat.

Alacsony fogyasztdsu toltési mod:

Amikor aktivalédik az alacsony fogyasztasu toltési lzemmad, a téltéssel nem kapcsolatos funkciok le lesznek

tiltva (a kijelzd és a haldzat ki lesz kapcsolva).

« Az alacsony fogyasztdsu téltési mod engedélyezéséhez nyomja meg és tartsa lenyomva egyszerre a >l
gombot és a 3 gombot, majd gyorsan, egyszerre 6tszér nyomja meg a & gombot. Egy hangutasitdst fog
hallani: Az alacsony fogyasztasu toltési moéd be van kapcsolva.

= Az alacsony fogyasztasu toltési mod kikapcsoldsahoz inditsa Ujra a robotot, vagy nyomja meg gyorsan 6tszor

a () gombot.

10 Téli tarolas

= A robot

1. Akkumulatort teljesen toltse fel, mielétt kikapcsolja a robotot.

2. Tisztitsa meg alaposan a robotot, mielétt téli tarolasba helyezi.

3. Helyezze fel a LiDAR véd&burkolatat.

4. Tarolja a robotot beltérben, szaraz helyen, 0 ° C felett.

- Toltéallomas

Huzza ki a téltéallomdast a konnektorbdl, és tarolja szaraz, hiivos helyen, kbzvetlen napfénytél tavol.
Megjegyzés: A télitarolds utan helyezze vissza a toltéallomdast a helyére, és helyezze a robotot a
toltéallomasba toltéshez. Ha athelyezi a téltdallomast egy masik helyre, a robot automatikusan frissiti a
toltéallomas helyét, amint feltoltédik és elhagyja azt. Ha a kertben jelent6s valtozasok miatt pozicionalasi
hibakat tapasztal, javasolt az adott terllet Ujratérképezése.

11 Szallitas

Nagy tavolsagra torténd szallitas esetén gy6z6djon meg réla, hogy a robot ki van kapcsolva. Ajanlott az eredeti
csomagolas hasznalata. Helyezze fel a LiDAR véddburkolatat.

/\ Figyelmeztetés:

- Kapcsolja ki a robotot szallitas elétt.

- Emelje meg a robotot a hatsé fogantyundl fogva, ligyelve arra, hogy a pengetdrcsa tavol legyen a testétol.
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12 Hibaelharitas

Probléma

Ok

Megoldas

A robot nincs
csatlakoztatva az
alkalmazashoz.

1. Arobot nincs a Wi-Fi jel vagy
a Bluetooth hatésugaran
beldl.

2. A robot ki van kapcsolva,
vagy Ujraindul.

1. Ellenérizze, hogy a robot befejezte-e a
bekapcsoldsi folyamatot.

2. Ellenérizze, hogy a router megfeleléen miikadik-e.
3. Menjen kézelebb a robothoz a Bluetooth-

kapcsolat létrehozdsahoz.

Robot felemelve.

A kerék nincs a foldon.

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Adja meg a PIN-kodot a roboton, és erésitse meg.

3. Arobot nem tud &thaladni 4 cm-nél magasabb
akaddalyokon. Gondoskodjon arrél, hogy a robot
munkateriletén a talaj egyenletes legyen.

A robot megdélt.

A robot d6lése tdbb, mint 37°.

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Adja meg a PIN-kédot a roboton, és erésitse meg.

3. Arobot nem tud 45%-nal (24° -nal) meredekebb
lejtén felmdaszni.

A robot elakadt.

A robot elakadt, és nem tud
kijutni.

1. TAvolitsa el a kérnyez6 akadalyokat, majd probélja
meg Ujra.

2. Vigye a robotot kézzel a térképen belul egy sik
és nyilt helyre, majd prébalja meg ujra elinditani
a feladatot. Ha a probléma nem sz(inik meg,
probalja meg Ujra, miutan a robotot visszahelyezte
a toltéallomasra.

. Ellendrizze, hogy vannak-e lyukak a talajon.
Toltse fel a lyukakat a flinyiras el6tt, hogy
megakadalyozza a robot elakadasat.

w

4. Ellentrizze, hogy a kornyez6 f(i magasabb-e

10 cm-nél. Bedllithatja az akaddalykerGlési
magassagot, vagy elézetesen lenyirhatja a gyepet
egy tolhato flnyiréval, hogy megakaddalyozza a
robot elakadasat.

. Ha a robot gyakran elakad ezen a helyen,
bedllithatja tiltott tertiletként.

w

Bal/jobb hatso kerék
hiba.

A kerék nem forog, vagy a
kerék motorjaval probléma
van.

1. Tisztitsa meg a hatsoé kerekeket, majd prébélja
djra.
2. Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, probalja
meg Ujrainditani a robotot.
. Ha a probléma tovabbra is fenndll, [épjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

w

A pengetdrcsa nem
forog.

A pengetdrcsa nem forog
rendesen, vagy a vdgémotorral
probléma van.

—_

. Tisztitsa meg a pengetdrcsat, majd probdlja Ujra.

. Ellenérizze, hogy a kdérnyezé fi magasabb-e 10
cm-nél. A gyep el6ézetes lenyirdsdhoz hasznalhat
tolhato flinyirdt, hogy megakaddlyozza, hogy a
pengetdrcsa elakadjon a magas fliben.

. Ellen6rizze, hogy van-e viz a pengetarcsa alatt.
Ha van, helyezze a robotot szaraz helyre, majd
probalja ujra.

4. Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, prébalja

meg Ujrainditani a robotot.

5. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen

kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

N

w

A pengetdrcsa nem
mozog fel vagy le.

A pengetdrcsa nem mozog fel
vagy le.

N =

Tisztitsa meg a pengetdrcsat, majd probdalja Ujra.
Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, probalja
meg Ujrainditani a robotot.

. Ha a probléma tovabbra is fenndll, [épjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

w
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Probléma

Ok

Megoldas

A pengetdrcsa nem tud
oldalra mozogni.

A pengetarcsa nem tud oldalra
mozogni.

1. Tisztitsa meg a vagdrendszert, és tavolitson el
minden szennyez6dést vagy idegen targyat.
2. Ha tovabbra is taldlkozik ezzel a hibaval, elészor
letilthatja az UltraTrim ™ funkciét.
. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

w

Utkozohiba.

Az elsd (itk6z6érzékeld
folyamatosan aktivalodik.

—_

. Ellenérizze, hogy a robot nem akadt-e el valahol.

. Finoman koppintson az itk6zére, és gy6zédjon

meg rola, hogy az visszapattan.

Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, prébdlja

meg Ujrainditani a robotot.

. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

N

w

S

Toltési hiba.

A robot dokkol a
toltéallomdson, de a
toltéarammal vagy
feszlltséggel probléma van.

—_

. Ellenérizze, hogy a toltéallomdas megfeleléen
csatlakozik-e az aramforrashoz.

. Ellenérizze, hogy a roboton és a téltéallomdson
talalhato toltéérintkezok tisztak-e.

. Miutan az ellen6rzés befejez6dott, probdalja meg
ismét a robotot a téltéallomdsra dokkolni.

4. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen

kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

N

w

Az akkumulator

h&mérséklete tul magas.

Az akkumulator hémérséklete
>60°C.

—_

. A robotot olyan kdérnyezetben haszndlja, ahol
a kérnyezeti hémeérséklet 40 ° C alatt van.
Megvarhatja, amig az akkumulator h6mérséklete
automatikusan lecsokken.

. Arobotot kikapcsolhatja, majd egy idé mulva
Ujraindithatja.

. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

N

w

Az akkumulator
hémeérséklete magas.

Az akkumulator hémérséklete
>40°C.

—_

. A toltés sikertelen lehet, ha az akkumulator
hémeérséklete 40 °C folott van.

2. A robotot olyan kérnyezetben haszndlja, ahol a

kérnyezeti hémérséklet 40 ° C alatt van.

Az akkumulator
hémeérséklete alacsony.

Az akkumulator hémérséklete
<6°C.

1. Atoltés sikertelen lehet, ha az akkumulator
hémérséklete 6 °C alatt van.

2. Arobotot olyan kérnyezetben haszndlja, ahol a
kornyezeti hémérséklet meghaladja a 6 ° C-ot.

A LiDAR el van takarva.

A LiDAR el van takarva (példaul
a LiDAR védéburkolat nincs
eltavolitva).

1. Tavolitsa el a LiDAR védéburkolatot, majd prébalja
gjra.

2. Ha a robot tetején lévé LIDAR nagyon szennyezett,
tisztitsa meg sz6szmentes kend6ével, majd
probdlja Ujra.

LiDAR meghibdsodas.

A LiIDAR nagyon szennyezett,
vagy érzékel6hiba lépett fel.

1. Ellendrizze, hogy a LIDAR szennyezett-e. Tisztitsa
meg, ha szlikséges, majd probalja ujra.

2. Ha tovdbbra is tapasztalja ezt a hibat, probalja
meg Ujrainditani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, [épjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

A LiDAR piszkos.

A LiDAR piszkos.

Torolje le a robot tetején talalhato LIDAR érzékel6t
tiszta ruhdval. Tisztitds utdn tartsa szarazon a
LiDAR-t.
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Probléma

Ok

Megoldas

A LIDAR hémérséklete
magas.

A LiIDAR hémérséklete
magas. A LiDAR hamarosan
leall.

1. A robot automatikusan megprébdl visszatérni a
toltéallomashoz, hogy lehdljon.

2. Biztositsa, hogy a robot mikadési kdrnyezeti
hémérséklete 40 °C alatt legyen.

3. Helyezze a robotot arnyékos, hiivos és jol
szell6zd helyre. A riasztas leall, amikor a
hémérséklet a normal tartomanyba csokken.

4. A robot automatikusan folytatja a miikodeést,
amint a riasztas megszlnik.

5. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szolgalattal.

A LIiDAR hémeérséklete
tul magas.

A LiIDAR hémerseklete tul
magas. A LiDAR leallt.

1. A LIDAR magas hémerséeklet miatt kikapcsolt.

2. Biztositsa, hogy a robot mikaodesi kornyezeti
hémeérséklete 40 °C alatt legyen.

3. Helyezze a robotot arnyékos, hiivos és jol
szell6z6 helyre. A riasztas leall, amikor a
hémeérséklet a normal tartomanyba csdkken.

4. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szolgalattal.

A robot eltévedt.

A helymeghatarozas
megsz(int.

1. Ellenérizze, hogy a robot tetején [évé LIDAR
tiszta-e. A szennyez6dés befolydsolja a
helymeghatarozast.

2. Vigye kézzel a robotot a térképen beliil egy
nyilt helyre, majd prébalja meg Ujra elinditani a
feladatot.

3. Ha a helymeghatarozas nem all helyre, az
alkalmazason keresztil tavolrél irdnyitsa vissza
a robotot a téltéallomdsra, majd inditsa el a
flnyirasi feladatot.

ErzékelShiba.

Erzékeldhiba.

1. Inditsa Ujra a robotot, és prébalja meg ujra.
2. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

A robot a tiltott terlileten
van.

Arobot a tiltott tertileten van.

1. Vigye kézzel a robotot a tiltott tertileten kivilre,
majd prébalja ujra.

2. Az alkalmazdassal tavolrol vezesse ki a robotot a
tiltott terliletrél, majd probalja ujra.

Arobot a térképen kivil

A robot a térképen kivil van.

1. Vigye kézzel a robotot a térképen belulre, majd
probalja ujra.

akkumulatortoltés. A
robot hamarosan leall.

Az akkumulatortoltottség <
10%.

van. 2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse a robotot a
térképen beliilre, majd probalja Gjra.

A vészleallitas A roboton megnyomjak a Adja meg a PIN-kédot a roboton, és er6sitse

aktivalédott. Stop gombot. meg.

Alacsony

Dokkolja a robotot a téltéallomadasra a toltéshez.

Arobot kivilvan a
térképen. Lopasveszély.

A robot kiviil van a térkepen.

1. Adja meg a PIN-kodot a roboton, és er@sitse
meg.

2. Az alkalmazas Beallitasok menujéeben letilthatja
a Térképen kivili riasztast.
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Probléma

Ok

Megoldas

A LIDAR hémérséklete
magas.

A LiIDAR hémérséklete
magas. A LiDAR hamarosan
leall.

1. A robot automatikusan megprébdl visszatérni a
toltéallomashoz, hogy lehdljon.

2. Biztositsa, hogy a robot mikadési kdrnyezeti
hémérséklete 40 °C alatt legyen.

3. Helyezze a robotot arnyékos, hiivos és jol
szell6zd helyre. A riasztas leall, amikor a
hémérséklet a normal tartomanyba csokken.

4. A robot automatikusan folytatja a miikodeést,
amint a riasztas megszlnik.

5. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szolgalattal.

A LIiDAR hémeérséklete
tul magas.

A LiIDAR hémerseklete tul
magas. A LiDAR leallt.

1. A LIDAR magas hémerséeklet miatt kikapcsolt.

2. Biztositsa, hogy a robot mikaodesi kornyezeti
hémeérséklete 40 °C alatt legyen.

3. Helyezze a robotot arnyékos, hiivos és jol
szell6z6 helyre. A riasztas leall, amikor a
hémeérséklet a normal tartomanyba csdkken.

4. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szolgalattal.

A robot eltévedt.

A helymeghatarozas
megsz(int.

1. Ellenérizze, hogy a robot tetején [évé LIDAR
tiszta-e. A szennyez6dés befolydsolja a
helymeghatarozast.

2. Vigye kézzel a robotot a térképen beliil egy
nyilt helyre, majd prébalja meg Ujra elinditani a
feladatot.

3. Ha a helymeghatarozas nem all helyre, az
alkalmazason keresztil tavolrél irdnyitsa vissza
a robotot a téltéallomdsra, majd inditsa el a
flnyirasi feladatot.

ErzékelShiba.

Erzékeldhiba.

1. Inditsa Ujra a robotot, és prébalja meg ujra.
2. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

A robot a tiltott terlileten
van.

Arobot a tiltott tertileten van.

1. Vigye kézzel a robotot a tiltott tertileten kivilre,
majd prébalja ujra.

2. Az alkalmazdassal tavolrol vezesse ki a robotot a
tiltott terliletrél, majd probalja ujra.

Arobot a térképen kivil
van.

A robot a térképen kivil van.

1. Vigye kézzel a robotot a térképen belulre, majd
probalja ujra.

2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse a robotot a
térképen beliilre, majd probalja Gjra.

A vészleallitas A roboton megnyomjak a Adja meg a PIN-kédot a roboton, és er6sitse
aktivalédott. Stop gombot. meg.
Alacsony

akkumulatortoltés. A
robot hamarosan leall.

Az akkumulatortoltottség <
10%.

Dokkolja a robotot a téltéallomadasra a toltéshez.

Arobot kivilvan a
térképen. Lopasveszély.

A robot kiviil van a térkepen.

1. Adja meg a PIN-kodot a roboton, és er@sitse
meg.

2. Az alkalmazas Beallitasok menujéeben letilthatja
a Térképen kivili riasztast.
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Probléma

Ok

Megoldas

Nem sikerdilt visszatérni a
toltéallomashoz.

A robot nem talalja a
t6ltéallomast, amikor megprobal
visszatérni oda.

1. Ellendrizze, hogy nincs-e akaddly, amely elzarja a
robot utjat. Tavolitsa el az akaddalyokat, és probalja
Ujra.

Az alkalmazassal tavolrdl vezesse vissza a robotot a
toltéallomasra.

N

Nem sikerdlt dokkolni a
toltéallomason.

A robot megtaldlja a
toltdallomast, de nem tud
dokkolni.

—

. Ellenérizze, hogy az allomas tikroz6 folidi tisztak-e,
vagy el vannak-e takarva.

. Ellenérizze, hogy az allomas elétt vannak-e
akadalyok.

. Ellenérizze, hogy az allomas elmozdult-e.

. Ellenérizze, hogy az alaplemez nincs-e vastag sarral

boritva.

Ellenérizze, hogy az allomas lejtén van-e.

. Ellenérizze, hogy az allomas rendelkezik-e
aramellatassal.

7. Segitse a robotot a toltdallomashoz valé dokkolasban

taviranyitoval vagy kézzel.

M w N

oW

A poziciondlds sikertelen.

A poziciondlds sikertelen, amikor
a robot megprobdlja elinditani a
flinyirasi feladatot.

—_

. A LIDAR akaddlyozva lehet. Vigye a robotot kézzel a
térképen belll egy sik és nyilt helyre, majd probdlja
meg Ujra elinditani a feladatot.

2. Ha tovdbbra is taldlkozik ezzel a hibaval, probdlja

meg Ujra, miutan a robot dokkolt a téltéallomdson.

Nincs elegendd hely a
fordulashoz az allomas
elétt.

Nincs elegendd hely a
forduldshoz az allomés el6tt.

-

. Ha az allomas a térkép szélén vagy annak belsejében
van elhelyezve, Ggyeljen arra, hogy legaldbb 1 m
szabad hely legyen az allomds alaplemezének
ellilsé része és a térkép hatdra kdzott; kilénben a
robot nem biztos, hogy képes lesz kanyarodni.
Helyezze 4t az dllomdst, vagy modositsa a térképet a
Térkép szerkesztése meniben.

N

Utvonal elzérva.

Utvonal elzérva.

—_

. Ellendrizze, hogy nincs-e tiltott terilet bedllitva az
utvonalon.

. Ellendrizze, hogy nincs-e akaddly, amely elzarja a
robot Utjat.

. Ha a robot még mindig nem tud athaladni, térélje az
Utvonalat a Térkép szerkesztése meniben, és dllitson
be Ujat.

N

w

Az eliils6 kamera
szennyezett.

Az ellils6 kamera szennyezett.

Torolje le az ellils6 kamerat tiszta ruhaval.

Az eliilsé kameraval
probléma van.

Az ellils6 kameraval probléma
van.

1. Torolje le az ellils6 kamerat tiszta ruhaval.

2. Prébdlja meg Ujrainditani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

Az eliilsé kamera el van
takarva.

Az eliils6é kamera el van takarva.

Torolje le az ellilsé kamerat tiszta ruhaval.

Hatarészlelési hiba az
automatikus feltérképezés

Hatdrészlelési hiba az
automatikus feltérképezés soran.

1. Gy6z6djon meg réla, hogy a fényviszonyok
megfeleléek. Ne legyen sem tul vildgos, sem tul
sotét.

2. Gy6z6djon meg réla, hogy az idéjaras tiszta, kerllje a
kodot vagy az esét.

3. Gy6z6djon meg arrol, hogy az ellilsé kamera tiszta,

soran. és nincs letakarva.
4. Gy6z6djon meg arrol, hogy a talajfelszin egyenletes,
mert a kiemelkedések befolyasolhatjak az érzékelést.
5. Ha a hatarészlelés tovabbra is sikertelen, valtson
taviranyitasi modra a feltérképezéshez.
e ——
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13 MUszaki adatok

Termeknéy LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra LiDAX Ultra
800 1000 1200 1600 2000
Marka MOVA
Alag'c’;g?(rm' Modell MXXM2100 MXXM3100 MXXM4100 MXXM5100 MXXM6100
Méretek 666 mm x 444 mm x 273 mm
Suly (akkumulatorral
eqyit) 13,7kg 13,7kg 13,8 kg 13,8 kg 13,8 kg
Ajanlott munkatertlet 800 m? 1000 m? 1200 m? 1600 m? 2000 m?
Szabvany
2 2 2 2 2
Fiinyirds . 800 m*/nap | 800 m?/nap | 1000 m?/nap | 1200 m?*/nap | 1200 m?*/nap
z z ‘I
hatékonysag Hatékony
Flinyiras
1200 m?/nap | 1200 m?/nap | 1400 m?/nap | 1600 m?/nap | 1600 m?/nap
Vagasi magassag 3-10cm
Vagasi szélesség 20cm
Toltési idé [2] 60 perc | 60 perc | 65 perc | 65 perc | 65 perc
Hangteljesitmény-
szint LWA 57 dB(A)
Hangteljesitmény
- ... |bizonytalansaga KWA 3dB(A)
Zajkibocsatas
Hangnyomdsszint LpA 49 dB(A)
Hangnyomas
bizonytalansaga KpA 3 dB(A)
. e 0-50°C
Uzemi hémérséklet Ajénlott: 10-35°C
Hosszu tavu tarolasi -10-35°C
. . . | hémérséklet Ajanlott: 0-25°C
Uzemeltetési
korilmények
Robot: IPX6
IP-besorolas Toltéallomas: IPX4
Tapegyséqg: IP67
Afunylr:a;l teru}et 45% (24°)
maximadlis lejtése
Bluetooth . 2400,0-2483,5 MHz
frekvenciatartomany
802.11b: 16+2 dBm (@11 Mbps)
o 802.11g: 14+2dBm (@54Mbps)
Max. RF teljesitmény 802.11n: 13+2 dBm (@HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz (2400-2483,5 MHz)
Kapcsolodas Tartalmazza
Tartalmazza P
e | (az aktivalastol
. Nem Nem Nem (az aktivalastol P
Csatlakozémodul o szamitott
tartalmazza tartalmazza tartalmazza szamitott egy hé L
oo arom évig
évig ingyenes) .
ingyenes)
Kapcsolatszolgdltatas LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
Bl LTE-TDD: B38/40/41
GNSS ™ GPS/GLONASS/BDS/Galileo
P —
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Hajtémotor Motortipus Kefementes motor
Vagomotor Sebesség 2500 /min
Akkumulatormodell MBPM30 | MBPM30 | MBPM20 | MBPM20 | MBPM20
Akkumulétor Akkumulatortipus Litium-ion akkumulator
(robot) Tipikus kapacitas 4000 mAh | 4000 mAh | 5000 mAh | 5000 MAh | 5000 mAh
Névleges feszlltség 18V egyenaram
Téltémodell MPAM20 / MPAM20(C)
Bemeneti fesziltség 100-240 V AC
Tapegyseg Kimeneti feszliltség 20V egyendram
Kimeneti
. P 3A
aramer@sség
Toltéalloma
oltoa ‘omas MCM20
modellje
Bemeneti feszlltség 20V egyendram
Toltallomds Kimeneti feszliltség 20V egyenaram
B :
’emen%tl ) 3A
aramerdsség
K ;
llmene't’| ) 3A
aramerdsség
Tartalékpengék és 9
Kiegészitok | tartok
Pengemodell MBKM10

[1]1A MOVA laboratorium tesztelése alapjan.

[2] A toltesi id6 azt az id6tartamot jelenti, amely sziikséges ahhoz, hogy az akkumulator elérje a 85%-0s

toltottseégi szintet, és a robot automatikusan visszatérhessen a flinyirashoz, miutan alacsony toltéttség miatt
visszatért a toltéallomasra.

[3] A csatlakozémodul telepitését igényli.

[4] SzUkséges a csatlakozémodul telepitése.
Megjegyzés: A miszakiadatok valtozhatnak, mivel termékiinket folyamatosan fejlesztjik. A legfrissebb
informaciokert latogasson el weboldalunkra: https://www.mova.tech.
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Jotallas

1. A MOVA felel6s a fogyaszto felé minden olyan anyag- vagy kivitelezési hibaért,
amely a vasarlas idépontjdban nem volt észlelheté.

2. Jotallasiidé: 3 ey, a termék fogyasztonak torténd eladasanak vagy fogyasztonak
tortend kézbesitésenek datumatol szamitva (attol fliggéen, hogy melyik kdvetkezik
be kés6bb). Ha a fogyaszto tartdzkoddasi helye szerinti terlileten eltéré eléirasok
vannak érvényben, a helyi szabdlyozasok az iranyadok.

3. Ajotallas a kdvetkezd esetekben nem érvényes:

a) Gondatlansagbdl vagy olyan hasznalatbdl, illetve telepitésbél eredd probléma,
amelynél nem tartottdk be a MOVA utasitasait.

b) A termék megbontasa és/vagy moédositasa olyan személyek vagy szervezetek
altal, akiket a MOVA kifejezetten nem jogositott fel.

c) A fogyaszto altal okozott véletlen karok és/vagy gondatlansag, kiulénés

tekintettel a kils6 alkatrészekre.

d) Kopasnak kitett alkatrészek, amelyek nem rendelkeznek gyartasi hibaval.

e) Ha nincs érvényes vasarlasi dokumentum (nyugta, szamla vagy mas), amely
igazolna a termék vasarlasanak datumat.

f) A vasarlasi igazolason szerepl6 termék modellje és/vagy szamai nem egyeznek
meg a terméken feltlintetett modellel és/vagy szamokkal.

4. Tovabbi garancidlis informacidkeért kérjik, latogasson el a hivatalos MOVA

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

EU MEGFELELOSEGI NYILATKOZAT

Ezt az EU megfeleldsegi nyilatkozatot a gyarto kizarolagos feleléssege mellett allitja ki.

Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd.
Room 1182, Building 3, No. 288 Jiushenggang Road, Guoxiang Street,
Wuzhong District Economic Development Zone, Suzhou City, Jiangsu Province, PR. China
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