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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 doporucena spolec¢nosti MOVA. Jakékolivjiné pouziti je nespravne.
» Nedovolte, aby se déti pohybovaly v blizkosti stroje nebo si s nim hraly, kdyz je v provozu.

» Nepouzivejte vyrobek na mistech, kde si lidé nejsou 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 vefejnych prostranstvich, umistéte kolem pracovniho prostoru varovné cedule
s nasledujicim textem: ,Varovani! Automatickd 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 Gcasti vozidel a jednotlivcl, nenastavujte pracovni oblasti
ani pfepravni trasy pres verejné komunikace.

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

-V pfipadé zranéni nebo nehody vyhledejte lékafskou pomoc.

» Pfed odstranénim ucpani, provadenim udrzby nebo kontrolou vyrobku zafizeni VYPNUTO. Pokud vyrobek
neobvykle vibruje, pfed opétovnym spusténim jej zkontrolujte, zda neni poskozeny. Vyrobek nepouzivejte, pokud
jsou nékteré soucasti vadne.

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

« K nabijeni vyrobku pouZivejte pouze nabijeci stanici, kterd je soucasti baleni. Nespravné pouziti mize
zpUsobit Uraz elektrickym proudem, pfehfati nebo Unik korozivni kapaliny z baterie. V pfipadé uniku elektrolytu
vyplachnéte vodou/neutralizacnim €inidlem; a pokud se korozivni kapalina dostane do kontaktu s vasima
ocima, vyhledejte lékarskou pomoc.

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

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

« Aby nedoslo k poskozeni kabelll, coZ by mohlo mit za nasledek kontakt se sou¢astmi pod napétim, udrzujte
prodluzovaci kabely mimo dosah pohybujicich se nebezpecnych ¢asti.

» Obrazky pouzité vtomto 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. Opotrfebovany nebo poskozeny kabel zvy3Suje riziko Urazu
elektrickym proudem a mél by byt vymeénén servisnim personalem.

« Vyrobek netlacte silou anirychle, protoze by mohlo dojit kjeho poskozeni.

» Aby byl zachovan soulad s pozadavkem na vystaveni radiofrekvencnimu zareni, méla by byt dodrzena
vzddalenost 35 cm mezi zafizenim a €lovekem.

= 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 mohlilidé zakopnout.

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

= Neinstalujte nabijeci stanici, véetné pfislusenstvi, do vzdalenosti 60 cm od jakéhokoli hoflavého materidlu.
Porucha nebo pfehfati nabijeci stanice a napajeni mize predstavovat nebezpeti pozaru.



1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

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

= Vyrobek nezvedejte ani nepremistujte, kdyz je zapnuty.

= Pouzijte parkovacirezim nebo zafizeni VYPNUTO, pokud se v pracovnioblasti nachazeji zvifata nebo lidé,
zejména déti.

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

= Na vyrobek nebo nabijeci stanici nepokladejte zadné predméty.

- Nepouzivejte vyrobek, pokud tlagitko ZASTAVENI nefunguije.

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

= Kdyz neni vyrobekv provozu, vzdy jej VYPNUTO.

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

= Vyhnéte se umisténi spojovaciho kanalutam, kde jsou instalovany vyskakovacizavlazovace.

= 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 VYPNUTO.

« Po umyti se ujistéte, Ze je vyrobek umistén na zemiv normdlni orientaci, nikoli vzhiru nohama.

« Chcete-li ocistit podvozek, neotacejte vyrobek vzhliru nohama. Pokud jej pro ucely ¢isténi obratite,
nezapomente jej poté vratit do spravné orientace. Toto opatfeni je nezbytné, abyste zabrdnili vniknuti vody do
motoru a potencialnimu zhorseni béZzného provozu.

= Pfed cisténim nebo provadénim udrzby nabijeci stanice odpojte zastréku od nabijeci stanice nebo odstrante
deaktivacni zafizeni.

= 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. Zachazejte s nimi opatrné, baterii nerozebirejte ani neotvirejte a vyvarujte
se jakéhokoli elektrického nebo mechanického poskozeni. Uchovavejte je mimo pfimé slunecni svétlo.

1. Pouzivejte pouze nabijecku baterie a napdjeni dodané vyrobcem. Pouziti nevhodné nabijecky a napajeni
mUze zpUsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehiati.

2. NEPOKOUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO UPRAVOVAT BATERIE! Pokusy o opravu mohou zp(isobit védZné zranéni
0sob v disledku vybuchu nebo Urazu elektrickym proudem. Pokud dojde k Uniku, uvolnéné elektrolyty jsou
korozivni a toxické.

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

1.6 Zbytkova rizika

Aby nedoslo k poranéni, noste pfi vyméné nozl ochranné rukavice.



1.7 Symboly a nalepky

VAROVANTI -
Pfed provozovanim stroje si pfectéte navod k obsluze.

VAROVANI -
Pfi provozu udrzujte bezpecnou vzdalenost od stroje.

VAROVANTI -
Pfed praci na stroji nebo jeho zvedanim odstrante deaktivacni
zafizeni.

VAROVANI -
Na stroji nejezdéte.

= W U T =P

VAROVANI -

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

s mistnimi

pravnimi pozadavky.




Tento vyrobek je v souladu s pfislusnymi smérnicemi ES.

Pfectéte si navod k obsluze

q3
@ Zartizeni tridy Il
L]

- Stejnosmeérny proud

[] Zafizeni tridy Il

URCENE POUZITI

Zahradni vyrobek je urcen pro domaci seceni travniku. Je navrZen tak, aby ¢asto sekal, ¢imz trdvnik udrzuje
zdravéjsi a vypadajici |épe nez kdy dfive. V zavislosti na velikosti travniku mize byt vase sekatka naprogramovana
tak, aby pracovala kdykoliv nebo s libovolnou frekvenci. Neni ji mozné pouzivat k vykopdvani, zametani nebo

odklizeni snéhu.

1

Spole¢nost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, Ze modely radiovych zafizeni MOVA MVVV1100/
MVVV1200 jsou v souladu se smérnici 2014/53/EU. Uplny text prohlaseni o shodé EU je k dispozici na nasleduijici
internetove 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 internetove
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.



2 Predstavenivyrobku

2.1 Co jev baleni

@ Robot @ Nabijeci véz
(s 10m prodluzovacim kabelem)

e Napajeni 9 Uzemnovaci Srouby x 8, imbusovy kli¢

o Navod k obsluze @Hadﬁ’k nepousteéjicivlakna

€ z:ikladni deska

@ Nahradni noze a Srouby x 9

e Strucna pfirucka



2.2 Pfehled vyrobku

Tlacitko zastaveni

Kontrolka na kamere

cEy

Stereoskopickd kamera

Bezpecnostni kli¢

Knoflik pro nastaveni vysky seceni

Nabijeci kontakty

Univerzalni kolo

Rukojet

Kotou¢ s noZi Prostor pro baterii

Hnaci kolo

2.3 Systém dualniho vidéni UltraEyes ™ 1.0 Al

UltraEyes ™ 1.0 je jadrem fady ViAX - prikopnické inovace, kterd nové definuje chytrou péci o travnik pomoci
systému dudlniho vidéni podporovaného Al. Tato Spickova technologie umozniuje fadé ViAX, aby se orientovala
ve vasem terénu s bezkonkurenéni jasnosti a prfesnosti.

Jevybavena dudlnimi Ultra-HDR Al kamerami a algoritmy Al a pfesné rozliSuje mezi travnatymi plochami

a plochami bez travy, pficemz zarover identifikuje rdizné objekty na zahradé. Diky pokro¢ilému zpracovani
vizualnich dat a inteligentnimu rozhodovani zajistuje vnimani a uréeni polohy na Urovni milimetrd a skute¢né
komplexné rozumi vasi zahradé.

\UltraEyes ™ 1.0 Al




2.4 Snimac

Nazev

Popis

Stereoskopicka

kamera Rozliseni: 2 MP

Zajistuje urceni polohy a detekuje prekazky, hranice tradvniku a pfitomnost lidi.

Zorny thel: 110° (horizontalné), 75° (vertikalné), 120° (Uhlopfitné)

3 Instalace
3.1 Vyberte vhodné misto

= Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch pobliz okraje travniku a elektrické zasuvky. Umistéte ji do oblasti se

silnym signalem Wi-Fi.

Pozndmka: Pomoci svého mobilniho zafizeni zkontrolujte silu signdlu Wi-Fi vdané lokalité. Silny signdl Wi-Fi
zajistuje stabilni pfipojeni mezi robotem a aplikaci.

Dllezité

- Ujistéte se, Ze je plda dostate¢né mékka, aby umoznila instalaci uzemriovaciho Sroubu.
- Umistéte nabijeci stanici na rovny terén. Jakykolisvah muze zp(lsobit, Ze se robot mlze posunout dozadu

a ztrati kontakt.

. 1
™
=
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™
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= Vlevo, vpravo a pfed nabijeci stanici udrzujte alespon 1 m volného prostoru bez prekazek. Ujistéte se, Ze trava
v okoli mista je kratSi nez 6 cm. Pokud je trdva vyssi, nejprve ji posekejte ru¢ni sekackou. Vysoka trdva muze ztizit

navrat robota k nabijeci stanici.

~

~




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

4 )

& —

@ zakladni desku pfipevnéte k zemi pomoci dodanych uzemmovacich sroubl a imbusového klice.

4 )

£

_ -~/
© Pripojte napajeni k prodluzovacimu kabelu a poté k elektrické zasuvce. UdrZujte napdjeni alespori 30 cm
nad zemi.
f M
=
Pozndmka: KontrolkaLED na nabijecistanicibude pfinapajenitrvale modfe svitit.
N
- —/




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

nabijeci stanici spravné propojeny.

[

~

=/

Poznamky

= Kontrolka na nabijeci stanici bude blikat zelené, kdyZzse robotv nabijeci stanici Uspésné nabiji.

~

=

» Pokud chcete pro vétsi ochranu pridat garaz, pouzijte odpovidajici garaz spolecnosti MOVA, ktera je k dispozici
u mistnich prodejct nebo v online obchodech. PouZiti jiné garaze nez od spolecnosti MOVA mize zpUsobit

problémy pfi dobijeni.

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).

Neprerusovana modra

Nabijeci stanice ma napajeni. Robot neni v nabijeci stanici.

Blikajici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

NepferuSovana zelena

Robot je dokovan v nabijeci stanici a je bud:
1. Plné nabity, nebo

2. Nabijeni neni aktivni, protoze aktudlni ¢as je mimo ur¢ené obdobi

nabijeni.




4 Pfiprava pfed prvnim pouziti

4.1 Seznameni s ovladacim panelem

Indikator stavu robota

Indikdtor pfipojeni aplikace

Indikator détské pojistky

Zapnuti/vypnuti  Spusténi Domda OK
napajeni
Ovladani
Tlacitko Funkce
Chcete-li robota zapnout, vlozte bezpecnostni kli¢ a otocte jej do polohy ZAPNUTO.
Stisknutim a podrzenim tlacitka (') po dobu 2 sekund robota zapnete.
Napajeni ()
Chcete-li robota vypnout, ujistéte se, Ze je mimo nabijeci stanici, stisknéte a podrzte
tlaéitko(') po dobu 2 sekund a otocte bezpecnostniklic do polohy VYPNUTO.
Spuiténi Dl Chcete-li spustit seceni po celé ploSe nebo obnovit pozastavené ukoly, stisknéte
P tlacitko (>| a poté do 5 sekund stisknéte tlacitko OK.
Domi O Chcete-li poslat robota zpét do nabijeci stanice k nabijeni, stisknéte tlaitko ) , poté
do 5 sekund stisknéte tlacitko OK.
Chcete-li deaktivovat bezpecnostni zdmek a povolit ovladani pomoci aplikace,
stisknéte dvakrat tlacitko OK.
OK

Chcete-li povolit rezim parovani Bluetooth, stisknéte a podrzte tlacitko OK po dobu
3 sekund.

Spusténi + OK

Chcete-li resetovat robota do tovarniho nastaveni, stisknéte a podrzte tla¢itko [>|
a tlacitko OK soucasné po dobu 3 sekund.

Stisknutim tlacitka Zastaveni zastavite robota a aktivujete bezpe€nostni zamek.

Zastaveni Ovladani pomoci aplikace bude zakazano. Dvojim stisknutim tlacitka OK bezpecnostni
zamek deaktivujete.
Spusténi + Chcete-li vypnout détskou pojistku, stisknéte soutasné obé tlacitka > a {0 . Robot
Domu oznami: ,Détska pojistka je vypnuta “.




Bezpecnostni kli¢

= Pfed zapnutim robota otocte bezpecnostnikli¢ do polohy ZAPNUTO.

« Otocte bezpecnostnikli¢ do polohy VYPNUTO; robot se automatickyvypne.

- Bezpecnostni kli¢ miiZete vyjmout, kdyZ je v poloze VYPNUTO. Robota nelze zapnout bez klice.
Poznamka: Pokud ztratite bezpec¢nostni kli¢, obratte se ohledné jeho vyményna poprodejni tym.

Kontrolky na ovladacim panelu

Indikator

Barva

Vyznam

Stav robota @ °

Blikajici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

Nepferusovana zelena

Baterie je plné nabita.

Neprerusovana Cervena

1. Doslo k chybé.
2. Nouzoveé tlacitko zastaveni je stisknuto.

Blikajici modra

1. Robot provadi ukol nebo je pozastaven.
2. Robot se inicializuje po zapnuti napajeni.

Nepferusovana modra

Robot je v pohotovostnim rezimu.

Pfipojeni aplikace
ge

Neprerusovana modra

Robot je pripojen k aplikaci.

Blikajici modra

Robot se pripojuje k aplikaci.

Détska pojistka (S @

Neprerusovand modra

Ovladaci panel je uzamcen prostfednictvim
aplikace. (V aplikaci mGzete povolit funkci
Détska pojistka.)

4.2 Pocatecni nastaveni

Pfed prvnim zapnutim robota je tfeba provést nékolik zakladnich nastaveni, nez bude robot pfipraven

k zahdjeni prace.




@ Otevrete horni kryta poté ototte bezpeénostnikli¢ do polohy ZAPNUTO.

Poznamky

« Po zapnuti napdjeni robot zah4j inicializaci, co? je indikovéno blikajici modrou kontrolkoustavu & ® na
ovlddacim panelu. Kdy? se prehraje Gvodni zvuk a kontrolka stavu se & ® rozsvitinepferusované modfe, je
proces inicializace dokoncen.

= Robot se automaticky zapne, kdyZz se pfipoji k nabijeci stanici.

Dllezité: Chcete-li robotazapnout, ujistéte se, Ze je bezpetnostni kli¢ nainstalovan a nastaven do polohy
ZAPNUTO. Pokud ne, robota nelze zapnout.

© Piipojeni robota k internetu
Aplikaci MOVAhome stahnete do svého mobilniho zafizeni naskenovanim QR kodu. Po instalaci si vytvorte ucet
a prihlaste se.

Aplikaci MOVAhome si také mUzete stahnout z obchodu App Store nebo Google Play.

& Download on the D, Get it on
' App Store »’ Google Play




Pfed nastavenim sité:

= Ujistéte se, Ze robot i vaSe mobilni zafizeni jsou v dosahu stejné sité Wi-Fi.
= Ujistéte se, Ze je vaSe mobilni zafizeni ve vzdalenostido 10 m od robota.
= Na svem mobilnim zafizeni povolte funkci Bluetooth.

1. Otevrete aplikaci MOVAhome.

2. MUZete se pfipojit pomoci jedné z nasledujicich metod:

a. Naskenujte QR kod: Piejdéte do nabidky i Zafizeni a klepnétena moznost— Naskenujte QR kod pro
pfipojeni. Pro pfipojeni naskenujte QR kod umistény uvnitfvrchniho krytu robota.

b. Ruéni pfidani: Pfejdéte do nabidky i Zafizeni a klepnéte na moznost—} Pfidat. Poté vybertemodel svého
robota pro pfipojeni.

3. Postupuijte podle pokyn( v aplikaci a dokoncete pfipojeni k siti Wi-Fi.

Dllezité

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

- Ujistéte se, Ze vase sit Wi-Fi nemd branu firewall a neni sifrovdna. Jinakmdze nastaveni sité selhat.

4. Stisknéte a podrzte tlacitko OK na ovladacim panelu po dobu 3 sekund. Robot prejde do rezimu parovani
Bluetooth.

Poznamka: Pred stisknutimtlacitka OK se ujistéte, ze robot dokoncilinicializaci. Inicializace je dokoncena, kdyz
se prehraje tvodni zvuk a kontrolka stavu [& ® se rozsvitinepreruované modre. ParovaninemUze pokracovat,
dokud inicializace neni dokoncena.

5. Postupuijte podle pokyn( v aplikaci pro dokonéeni parovani.

Poznamky

- Kontrolka pfipojeni aplikace § © bude na ovlddacimpanelu zobrazovatneprerusované modré svétlo, kdyzje
robot Uspésné pripojen k aplikaci.

- Pro ddlkové ovladani robota bez pfipojeni Wi-Fi si také miZete zakoupit propojovaci modul.



Jak odpojit robota?

Robot je po Uspésném spdrovani automaticky prifazen k G¢tu MOVAhome. Kazdé zafizeni lze pfifadit pouze

k jednomu Uctu. Nelze jej soucasné pfifadit k jinému uctu.

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

1. Oteviete 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 .

4. Vybertemoznost Odstranit.

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

Jak sdilet svého robota?

1. Vedle nazvu robota klepnéte na moznost .
2. VybertemoznostSdileni zafizeni.
Poznamka: Pfistup uzivatellk ur¢itymfunkcim mizZete spravovatv nabidce Nastaveni > Sdileni zafizeni.

Jak se odhlasit ze svého uc¢tu MOVAhome nebo jej odstranit?

1. Pfejdéte do nabidky & J& > Ucet.
2.VybertemoznostOdhlasit se nebo Odstranit ucet.

Jak resetovat svého robota?

Chcete-li robota resetovat do tovarniho nastaveni, stisknéte a podrzte sou¢asné tlacitka (] a OK po dobu
3 sekund.
DUlezité: VSechnadata ulozendv robotu budou trvale smazana.

5 Zmapujte svou zahradu

Pfed mapovanim se ujistéte o nasledujicim:

- Uroveri baterie robota je vy3si nez 50 %.

= Pocasi je jasné a suché, s dostatkem svétla.

= Pfedni kamera robota je Cista a nezablokovana.
= Robot se spravneé pfipoji k nabijeci stanici.

Dulezité
« Pfi vytvareni hranice nepohybujte robotem ru¢né, protoZe by to mohlo zpUsobit selhani mapovani.

» Kdyz zacina mapovani, nedokuijte robota na dalku do nabijeci stanice, dokud neni proces mapovani dokoncen.
Jinakm0Ze byt pfedni kamera zablokovana, coz mize zplsobit selhdni mapovani.
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» BEhem mapovani chodte za robotem ve vzdalenostido 5 m.

» Robot zvladne svahy se sklonem az40 % (22° ). Pro lepsivysledky se€eni se viak doporucuje udrzovatsvahy

pracovnichploch pod 25 % (14° ).

e
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<25% (14°)
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= Oblasti uz8inez 60 cm nastavte jako cesty, aby jimi robot mohl projet. (viz&ast 5.4: Nastavit trasu).

= Pokud je okraj travniku o vice nez 4 cm vy3si nez okolni povrch nebo ma strmy svah, udrZujte robota béhem
mapovani alespori 10 cm od okraje. Pokud je okraj zarovnany s okolnim terénem, m(ze ho robot pro optimdlni

seteni okrajli prekrocit.

-

>4cm

>10cm

>




- Ujistéte se, Ze thly otacenijsou vétsinez 90° . Uhly mensi nez 90° mohou ztiZit robotu dosazeni tistého seceni.

4 )
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» Pro spravné zmapovani hranic travniku nechte robota vzdy sledovat vnéjsi okraj travniku. Nevytvarejte zony
uprostfed oteviené travnaté plochy, protoze by to mohlo vést k chybam pfi ur€ovani polohy.

4 ) 4 )
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5.1 Vytvoreni virtualni hranice

@ Klepnéte na Spustit mapovani pres aplikaci a robot zkontroluje svdj stav a provede kalibraci. Automaticky
opusti nabijeci stanici, aby proved| kalibrovani. Budte opatrni.
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@ Pomoci dalkového ovladate navedte robota na okraj vaseho trévniku. Pokud je obvod zvyseny nebo méa
strmy svah, ujistéte se, ze ponechate 80 cm volného prostoru, aby byl prostor pro kalibrovani otaceni. Potom
klepnutim na tlacitko Nastavit vychozi bod urcete vychozibod hranice.Robot se otoci na misté, aby zkalibroval
svou polohu.

4 )

© Délkové navedte robota, aby se pohyboval po obvodu vaseho trévniku a zmapoval pracovni oblast.

Automatické rozpozndni hranic

Robot s podporou pokrocilého algoritmu umélé inteligence vyuziva svou predni kameru k rozliseni travnatych
a netravnatych oblasti za vhodnych podminek a automaticky mapuje obvod travniku, aniz by bylo tfeba ru¢ni
navadeéni.

Po dalkovém navedeni robota na okraj travniku a po nastaveni vychoziho bodu mdzZete pouzit rezim
Automatické rozpozndni hranic. MlzZete si zvolit,zda ma robot prekrocithranici pro ¢istsi seceni okrajl, nebo
zGstat u ni, aby nedoslo k uviznuti.

Béhem tohoto procesu doporucujeme robota sledovat. Pokud robot nedokaze presné rozpoznat hranice,
muZete reZzim Automatické rozpoznani hranic kdykoli opustit a pfepnout na dalkové ovladani.
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Dilezité: Automatické rozpoznani hranic funguje nejlépe na jasné vymezenych okrajich travniku. Nejasné
hranice nemusi byt Uspésné rozpoznany.

@ Kdyz se robot vrati do vzdalenosti1 m od vychozihobodu, mizete klepnoutna Uzaviit hranici a hranice
bude automaticky dokoncena. Pokud je obvod zvy3eny nebo ma strmy svah, ujistéte se, Ze ponechate 80 cm
volného prostoru, aby byl prostor pro kalibrovani otaceni.

Poznamka: Pokud se hranice nepodafi uzavfit nebo se objevi chyba, na dalku navedte robota kratce vpred podél
okraje a poté zkuste hranici znovu uzavfit.




5.2 Nastaveni zakdzanych zén

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

jsou bazény a piskovisté, jako zakazané zony. Objekty, které chcete chranit (napfiklad zahon, trampolinu,
zeleninovou zahradku nebo odkryty kofen stromu), nastavte jako zakazané zény. V aplikaci mizete klepnout na
moznost Nastavit zakdzanou zonu a pokracovatve vytvarenizakdzanychzén. Alternativné mdzete prejit na

> Uprava mapy a po dokon¢enimapy vytvofitnebo smazatzakdzané zony.

Poznamka: Oblasti, které Casto navstévuiji zvifata, lze oznacitjako ,Zonas aktivnimizvifaty “, aby do nich robot
nevjizdél a byla zajisténa jejich bezpecnost.

5.3 Vytvofte vice zdn a rozSifte stavajici zony

= Vytvoreni dalSich zén

Pokud je vas travnik oddélen silnicemi nebo mate nékolik izolovanych travnik(, mazete v aplikaci klepnout na
moznost Nastavit zénu a pokracovat ve vytvarenipracovnich oblasti. Po dokonéeni mapy miZete také ptidavat,
odstrafiovatnebo upravovatzény v nabidce g > Uprava mapy.

Poznamka: Pokud ma vase zahrada kamenné cesty, oznacte je jako samostatné zony. Poté nakreslete
propojovaci trasy, aby se robot mohl pohybovat mezi zonami.

DUlezZité: Pro spravné zmapovani hranic trdvniku nechte robota vzdy sledovat vnéjsi okraj travniku. Nevytvarejte
zony uprostred oteviené travnaté plochy, protoze by to mohlo vést k chybam pfi ur€ovani polohy.
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» Rozsifeni stavajicich zén

Chcete-li rozsifit existujici zonu, klepnéte v aplikaci na moznost Nastavit zénu a vytvorte oblast, kterou chcete
zahrnout. Pokud se obé oblasti prekryvaji, budou automaticky slou¢eny. Alternativné miizete po dokoné¢eni
mapovani prejit do nabl’dky > Uprava mapy > Nastavit zonu a rozsifitstavajicizonu.
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5.4 Nastaveni trasy

Pro izolované zony vytvorte trasu, ktera je propaji. Izolované zony bez trasy budou pro robota nepristupné.
Poznamka: Ve vychozim nastaveni se robot pohybuje pouze po trase, aniz by sekaltravu.

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

el .. [

» Postup propojeni dvou izolovanych pracovnich zén

U izolovanych oblasti vytvorte trasy, které je propoji, jinak budou pro robota nedostupné. Trasu vytvorte
klepnutimna moznostNastavit trasu.

Dulezité: Ujistéte se, Ze trasa zatina a konti na travou pokrytych plochédch v rdmci pracovni oblasti. Zadny
z koncovych bod( neumistujte na povrchy bez travy.

4 )

= Pfipojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice

Pokud vase nabijeci stanice neni v pracovni oblasti, méla by byt vytvorena trasa, kterd ji propoji s pracovni
oblasti. Klepnutim na moznost Nastavit trasu vytvortetrasu, kterd umozni navrat robota do nabijeci stanice.
Dllezité

- Ujistéte se, Ze jeden konec trasy je na travnatém povrchu v pracovni oblasti, a druhy je pfimo pfed nabijeci stanici.
Doporucujeme zarovnat trasu s nabijeci stanici.

- Pri vytvareni tras k propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedokujte robota do nabijeci stanice na dalku. Jinak
mUze byt predni kamera zablokovana, coz muzZe zpUsobit selhani mapovani.
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5.5 Dokonceni mapy
Po dokonceni pracovnich oblasti, tras a zakdzanych zon klepnéte na moznost Dokonc¢it mapu.
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5.6 Pfidani druhé mapy

Funkce dudlni mapy

Funkce Dudlni mapa je navrzena pro situace, kdy robot nemuiZze autonomné prejizdét mezi oddélenymi travniky
nebo kdyzZ je potfeba vice map.

Moznd budete muset vytvofit druhou mapu, pokud:

= Vase predni a zadni trdvniky nelze propojit.

= Mezi plochami travniku je vyrazny vyskovy rozdil.

- Mate vice pozemk, ale jen jednoho robota.

= Vase plocha travniku je pfilis velka projednu mapu.
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Pfed zmapovanim druhého travniku méjte na paméti nasleduijici:

= Vzdy spustte funkci Spustit mapovani z nabijeci stanice pro obé mapy.

= Druha nabijeci stanice (volitelna):

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

- Pokud ne, ru¢né presurite robota a jeho nabijeci stanici tak, aby bylo mozné spustit mapovani druhého
travniku.

Zmapovani druhého travniku

Po dokonceni prvni mapy klepnéte na moznost Pfidat mapu a pokracujte ve vytvafeni druhé mapy. Alternativné
mUiZzete po dokonceni mapovani piejit do nabl’dky& > Uprava mapy a klepnoutna moznostPfidat mapu.

Po dokonceni druhé mapy muzete mezi mapami prepinat pres moinost& > Uprava mapy.
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6 Provoz

6.1 Prvni spusténi seCeni

Tipy pfed seCenim:

= Pouzijte ru¢ni sekacku natravu a posekejte ji na vysku nepresahujici 10 cm.

- Odstrante z travniku prekazky véetné necistot, hromdadek listi, hracek, dratti a kamen(. Kdyz robot sece, ujistéte
se, ze na travniku nejsou zadne déti ani domaci zvifata.

= Vyrovnejte jakékoli prohlubné na travniku.

= Predvolby seCeni nastavte v aplikaci predem (napfiklad ucinnost seceni).




1. Otevrete vrchni kryt pro pfistup k ovladacimu panelu.

2. Otacenim knofliku na robotu nastavte vysku seceni (20 mm az 60 mm).

3. Stisknéte tlacitko (], potom b&hem 5 sekund stisknéte tlacitko OK. Robot opusti nabijeci stanici a zahaji
seceni po celé plose. MUzZete také v aplikaci klepnoutna moznost Spusténi, ¢imz spustite seceni.

4. Zavrete vrchni kryt.
Poznamka: Pred zahajenimseceni se ujistéte, ze je pocCasijasné a suché a ze je dostatecné osvétleni.

6.2 SecCeni s vyuzitim dualnich map

= S jednou nabijeci stanici:

1. VZdy umistéte nabijeci stanici prfesné tam, kde byla béhem mapovani. Manudalné presunte robota na mapu,
kterou chcete sekat.

2. Pfed zahajenim seceni vyberte v aplikaci sprdvnou mapu, aby byl zajistén spravny provoz.

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

Jaktesit nizky stav nabiti baterie nebo problémy s nabijenim?

Pokud ru¢né nepfesunete nabijeci stanici spolu s robotem na druhou mapu, miiZe robot vycerpat baterii

a zpUsobit poruchu nabijeni, protoZe nedokaze najit nabijeci stanici. Chcete-li tento problém vyfesit, postupuijte
podle nasledujicich krokd:

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

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

Dilezité: Béhem toho neménte mapu v aplikaci. To zajidtuje, Ze si robot zapamatuje svou posledni pozici

a muze pokracovat tam, kde prestal.

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

« Se dvéma nabijecimi stanicemi:

Pfemisténi nabijeci stanice neni nutné.

1. Manudlné presurnite robota na mapu, kterou chcete sekat.

2. Pfed zahdjenim seceni vyberte v aplikaci sprdvnou mapu, aby byl zajistén spravny provoz.



6.3 Pauza

Chcete-li pozastavit aktudlni tkol se¢eni, mdlzete stisknout tlacitko Zastaveni na robotu nebo v aplikaci

klepnout na moznostPauza.

Poznamka: Po stisknutitlacitka Zastaveni nelze robota spustit pfimo prostfednictvimaplikace. Chcete-li
obnovit ovladani pomoci aplikace, stisknéte na ovladacim panelu nejprve dvakrat tla¢itko OK, ¢imz deaktivujete

bezpecnostni zamek.

6.4 Pokracovat

NEBO

Chcete-li obnovit pozastaveny tkol, stisknéte tlatitko 3] , poté béhem 5 sekund stisknéte tla¢itko OK. MiiZzete

také v aplikaci klepnout na moznost Pokracovat a obnovitseceni.

6.5 Navrat do nabijeci stanice

-
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Pro zastaveni seceni a odeslani robota zpét do nabijeci stanice stisknéte tlacitko 0 a poté v pribéhu 5 sekund
stisknéte tlacitko OK na ovladacim panelu. Klepnéte také v aplikaci na moznost Dobit, ¢imZ poslete robota zpét

do nabijeci stanice.




7 Aplikace MOVAhome

Kde mUzete prozkoumat vice

Aplikace MOVAhome je vice nez jen dalkové ovladani. Prostiednictvim aplikace mizete délat mnoho véci:
provadét rlizna nastaveni na dalku, vyzkouset rlizné rezimy seceni, volné upravovat mapu a nastavovat plany
seceni.

7.1 Rezimy seceni
Robot nabizi rlizné rezimy seceni. Mezi rezimy mUizete pfepinat prostfednictvim aplikace, véetné seceni po celé
plose, seceni zon, seceni okrajl, bodového seceni a manualniho rezimu.
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7.2 Tvary seceni

PFizpUsobte svij travnik v aplikaci pfidanim tvarti pomoci moznosti g2 > Uprava mapy > Tvary. Definované
tvary budou ve viech rezimech se¢eni vynechany. MiZete upravit jejich pozici, velikost nebo je odstranit
v nabidceTvary.

oA

7.3 Plan
Po dokonceni prvniho mapovani robot automaticky vytvoridva tydenni plany seceni, které jsou ,,Plan pro jaro/

léto “ a ,Plan pro podzim/zimu “. V aplikacim(zeteklepnoutna moZnost , abyste provedli podrobné
nastaveni planu. Diky funkci Plan miZete kazdodenni seceni trdvy zcela svéfit robotovi. Robota je tfeba pouze
pravidelné udrzovat.

Pozndmka: Pokud se obavéte, Ze by vas robot nebo vase sousedy mohl rusit, kdyZ pracuje autonomné

v urtitychhodinach, mlzete prejit na Nastaveni > Nerusit a nastavitéas funkce Nerusit v aplikaci.

(]

Plany s vyuzitim dualnich map

ProtoZe kazda mapa ma svdj vlastni plan, peclivé naplanujte a nastavte tkoly v kazdém planu, aby nedochazelo
k prekryviim nebo konfliktdim. To zajistuje, Ze robot funguje efektivné a je k dispozici podle potfeby pro kazdou
mapu.

7.4 Détska pojistka

Pokud se obdavate, Ze déti mohou ovladat robota, prejdéte v aplikaci do nabidkyNastaveni a aktivujte funkci
Détska pojistka. Alternativné mlizete na strance se¢eni klepnout na moznost; . Po povoleni této funkce bude
ovladaci panel uzaméen. Chcete-li ji deaktivovat, stisknéte na ovladacim panelu sou¢asné>la O .
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7.5 Ochrana proti desti

Pokud mate obavy, Ze nepfiznivé povétrnostni podminky mohou ovlivnit seceni, mizete povolit funkci Ochrana
proti desti v nabidce Nastaveni aplikace. KdyZ je tato funkce zapnuta, robot pfiocekdvaném desti automaticky
pozastavi seCeni a vrati se do nabijeci stanice. V aplikaci mizZete nastavit dobu prodlevy po desti.

Pozndmka: Seceni mokré trdvy mize poskodit vas travnik. Doporucujeme nastavit dobu prodlevy po desti, aby
robot zUstal v nabijeci stanici ur¢itou dobu poté, co dést ustane, coz umozni trdvé pred opétovnym secenim
zcela vyschnout.

7.6 Ochrana proti mrazu

Pokud teplota klesne pod 6 ° C, se¢eni muZe travniktrvale poskodit. Baterie se z bezpe¢nostnich divodu
nebude nabijet. Aby se tomu zabranilo, miZete povolitfunkci Ochrana proti mrazu v nabidce Nastaveni
aplikace. Tato moznost automaticky pozastavi seceni a posle robota zpét do nabijeci stanice, kdyz teplota
klesne pod 6 ° C. Robot obnoviseceni, jakmile teplota stoupnenad 11 ° C.

O
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Robot podporuje vice funkci ochrany proti kradezi, které zajistuji bezpecny provoz a chrani pfed neopravnénym
pouzitim. Navic mdZe stereoskopicka kamera detekovat pfitomnost osob, diky cemuz je robot i¢innym strdzcem
zahrady.

9

7.7 Bezpecnostni funkce
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Po aktivaci této funkce se pfi zvednuti robota okamzité spusti alarm a robot se zamkne. Chcete-li obnovit
ovladani pomoci aplikace, stisknéte na ovladacim panelu nejprve dvakrat tlac¢itko OK, ¢imz deaktivujete

bezpecnostni zamek.
Q)
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7.7.2 Upozorneéni pfi opusténi mapy

7.7.1 Upozornéni pfi zvednuti

9%

Po povoleni této funkce bude robot uzamcen a alarm se okamzité spusti, pokud se nachdzi mimo mapu. (Tato
funkce vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.)



7.7.3 Poloha v realném case

Diky propojovacimu modulu mizZete zobrazitaktualnipolohu robota v Google Maps.

Q
O

7.7.4 Upozornéni na detekci pfitomnosti osoby

Po zapnuti vas robot upozorni pfi zjisténi pfitomnosti cloveka.

I'Q'I
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Klepnutim na moznost ° zobrazite Zivy videozaznam z predni kamery robota, coZ vdam umozni sledovat vasi

7.7.5 Strazce zahrady

zahradu kdykoli a kdekoli.

7.7.6 Hlidka

Kdyz je robot v pohotovostnim rezimu, miZete jej pomoci aplikace poslat na hlidku do konkrétnich hranic nebo
mist ve vasi zahradé. Chcete-li ziskat pfistup k této funkci, prejdéte do nabl’dky° > Hlidka.
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Kontrolka na pfedni kamere

Barva sveétla kontrolky

LED Vyznam

1. Zivy videozdznam z piedni kamery se pfenasi do aplikace.

Blikajici zelena 2. Robot je v rezimu Hlidka.

7.8 Vlastni obdobi nabijeni

Chcete-li prizplsobitobdobi nabijeni robota na konkrétni hodiny, miiZete zapnout moznost Vlastni obdobf
nabijeni pomoci nabidky Nastaveni > Nabijeni v aplikaci.Po povolenirobot udrzuje bezpecnou uroven
baterie v klidu a plné nabijeni probiha pouze v urc¢eném obdobi.

Poznamka: Vyvojovytym MOVA bude pribéznéprovadét 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 opotfebovaneé dily podle nize uvedené
frekvence:

Soucast Frekvence vymeény

NozZe Kazdych 6-8 tydnu nebo dfive

Pozndmky
« Zbyvaijici Zivotnost noz( muzete zkontrolovattak, ze v aplikaci pfejdete do nabidky Nastaveni > Spotiebni
materidl a udrzba . Povymeéné jakéhokolivspotfebniho materidlu podle vyzvyprejdéte na stranku

s podrobnostmio spotfebnim materidlu a klepnéte na moznostVymenil/a jsem to, tim se ¢asovac resetuje.
- Pokud mate na zahradé vyhrazené oblasti pro pravidelné ¢isténi a servis robota, mizete na mapé nastavit

mista udrzbytak, Ze pfejdete do nabidkyNastaveni > Pfejit na misto udrzby > Upravit bod. Jakmilejsou
nastavena mista udrzby, mizete jednoduse klepnout na Spustit a nasmérovat robota na ur¢end mista pro
snadnou udrzbu.

8.1 Cisteni

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

a hnaci kola, coz by mohlo ovlivnit jeho vykon pfi seceni, dokovani a pohybu. Doporucujeme pouzivat Cistici
sadu, kterou lze zakoupit u mistnich prodejcti nebo v online obchodech.

/\ Varovani: Pred ¢isténim vypnéte robota a otocte bezpetnostnikli¢ do polohy VYPNUTO. Odpojte nabijeci
stanici.

Upozornéni: PFi otacenirobota budte opatrni, abyste neposkrabaliobjektivkamery.

= Kryt, podvozek a kotouc s nozi:
1. Vypnéterobota a otocte bezpecnostnikli¢ do polohy VYPNUTO.

2. PoloZte robota na mékky povrch a otocte ho vzhdru nohama.




3. Vycistéte kryt, kotouc s nozi a podvozek hadici.

A\ Varovani: Pi gidténi podvozku se nedotykejte noz(1. PFi ¢isténi noste ochranné rukavice
Upozornéni: Nepouzivejte k Cisténi vysokotlaky Cistic. K Cisténi nepouzivejte Cistici prostied

<

'I\
- Nabijeci kontakty a pfedni kamera:

K otfeni nabijecich kontaktd na robotu i na nabijeci stanici a také k ocisténi predni kamery pouZzivejte Cisty
hadfik. Po ocisténi udrzujte nabijeci kontakty a predni kameru suché.
Dllezité: Pro optimalni ur¢ovani polohy a navigaci ¢istéte predni kameru jednou za dva tydny.

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




8.2 Vyména komponent(

« Vyména nozu

Pro zachovaniostrosti nozU je pravidelné vyménujte. Noze doporucujeme vymeénit kazdych 6-8 tydni nebo
dfive. PouZivejte pouze originalni noze MOVA.

/\ VAROVANI: Vypnéterobota a ototte bezpetnostnikli¢ do polohyVYPNUTO. Pfed vyménounozU si nasadte
ochranné rukavice.

Poznamka: Vymeéntevsechny tfi noZe soucasné, aby byl zajistén vyvazenysekaci systém.

Upozornéni: Pfi otacenirobota budte opatrni, abyste neposkrabaliobjektivkamery.

1. Vypnéte robota a otocte bezpecnostni klic do 2. Polozte robota na mékky povrch a otocte ho
polohyVYPNUTO. vzh(ru nohama.

f ON
- @ (o) (o) (o)

3. Povolte Srouby pomoci kfizového Sroubovaku.

5. Zarovnejte nove noze s otvory na kotouci 6. Ujistéte se, Ze se noze mohou volné otacet.
s noZi, poté je upevnéte pomoci Sroubd.




9 Baterie

Pro dlouhodobé skladovani nabijte robota kazdych 6 mésicl, aby byla baterie chrdnéna. Poskozeni baterie
zplGsobené nadmérnym vybitim neni kryto omezenou zarukou. Nenabijejte baterii pfi teploté prostfedi vy3si
nez 45 ° C nebo nizsi nez 6 ° C. Dlouhodobdaskladovaciteplotabaterie by méla bytv rozmezi — 10 az 35° C.
Pro minimalizaci poskozenije doporucenaskladovaciteplota baterie v rozmezi 0 az 25 ° C.

Pozndmka: Zivotnost baterie robota zavisi na frekvenci pouzivani a po¢tu hodin provozu. Pokud je baterie
poskozenda 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 (sit bude vypnuta).

« Chcete-li povolit rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie, stisknéte a podrzte soucasné tlatitko ] a tlatitko
0 a zaroven 5krat rychle stisknéte tlacitko OK. Uslysite hlasovou vyzvu: ReZzim nabijeni s nizkou spotfebou
energie je zapnuty.

= Chcete-li reZzim nabijeni s nizkou spotfebou energie deaktivovat, restartujte robota.

10 Skladovaniv zimé

» Robot

1. Plné nabijte baterii. Vypnéterobota a otocte bezpecnostnikli¢ do polohy VYPNUTO.
2. Pfed uskladnénim robota na zimu jej dikladné vycistéte.

3. 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.
Poznamka: 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 zasadnim zménam ve vasi zahradg,
doporucujeme oblast znovu namapovat.

11 Preprava
PFi prepravé na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, Ze je robot vypnuty. Doporucujeme pouzit originalni obal.

A\ Varovani
= Pfed prepravouvypnéte robota a otocte bezpecnostnikli¢ do polohy VYPNUTO.

= Zvednéte robota za zadni rukojet, kotou¢ s nozi drzte dal od téla.



12 Redeni 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. Piblizte se k robotu, aby bylo mozné navazat
pripojeni pres Bluetooth.

Robot byl zvednut.

Kolo neni na zemi.

1. Vratte robota zpét na rovny povrch.

2. Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.
3. Robot nemize prekrotit prekazky vyssi nez 4 cm.
UdrZujte v pracovni oblasti rovny povrch.

Robot se naklonil.

Robot se nakloni o vice nez 37°.

1. Vratte robota zpét na rovny povrch.

2. Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.
3. Robot nemuZe stoupat po svazich vétsich nez 40 %
(22°).

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze se
dostat ven.

1. Odstrarite okolni pfekazky a poté to zkuste znovu.

2. Ruc¢né presurite robota na rovné a oteviené misto
uvnitf mapy a zkuste Ulohu spustit znovu. Pokud se
problém stale vyskytuje, zkuste to znovu poté, co bude
robot v nabijeci stanici.

3. Zkontrolujte, zda se v zemi nenachazeji diry. Pfed
secenim diry zaplrite, aby robot neuvizl.

4. Zkontrolujte, zda neni okolni trdva vys3i nez 10 cm.
Vysku vyhybanise prekazkdm muzete upravit nebo pouzit
rucni sekacku k pfedchozimu posekani travniku, aby se
zabranilo uviznuti robota.

5. Pokud robot na tomto misté ¢asto uvizne, mlzZete jej
nastavit jako zakdzanou zénu.

Chyba levého/pravého
hnaciho kola.

Kolo se nemUizZe otacet nebo ma
motor kola problém.

1. Vycistéte hnaci kola a poté to zkuste znovu.

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

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

Kotout s nozi se nemuze
otacet.

Kotouc¢ s nozi se nemuze
normadlné otacet nebo je
problém se sekacim motorem.

1. Vycistéte kotouc s noZi a poté to zkuste znovu.

2. Zkontrolujte, zda neni okolni trava vy3si nez 10 cm.
MUzete pouzit ruéni sekacku k prfedchozimu posekani
travniku, aby se kotou¢ s nozi nezablokoval vysokou
travou.

3. Zkontrolujte, zda se pod kotou¢em s nozi nenachazi
voda. Pokud ano, pfesurite robota na suché misto

a poté to zkuste znovu.

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

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

Chyba nabijeni.

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

1. Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice spravné pripojena
k napdjeni.

2. Zkontrolujte, zda jsou nabijeci kontakty na robotu

a na nabijeci stanici Cisté.

3. Po dokonceni kontroly zkuste robota znovu pfipojit

k nabijeci stanici.

4. Pokud problém pretrvavd, obratte se na poprodejni
servis.




Problém

Reseni

Teplota baterie je pfilis
vysoka.

Teplota baterie je =260 ° C.

1. Robota pouZzivejte pouze v prostfedi s teplotou nizsi nez
40° C. MlZete pockat, az se teplota baterie automaticky
snizi.

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

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

Teplota baterie je vysoka.

Teplota baterie je =45 ° C.

1. Nabijeni miiZe selhat, kdyz je teplota baterie nad 45 °C.
2. Robota pouZivejte pouze v prostiedi s teplotou nizsi nez 40 °C.

Teplota baterie je nizka.

Teplota baterie je<6° C.

1. Nabijeni mdize selhat, pokud je teplota baterie pod 6 ° C.
2. Robota pouzivejte pouze v prostredi s teplotou nad 6° C.

Robot se ztratil.

Ztrata polohovani.

1. Zkontrolujte, zda neni predni kamera robota znecisténa.
Necistoty zhorsi polohovani.

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

3. Pokud se polohovani neobnovi, ovladejte robota na
dalku pres aplikaci zpét k nabijeci stanici a poté spustte
kol secent.

Chyba snimace.

Chyba snimace.

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

Robot se nachazi
v zakdzané zoné.

Robot se nachazi v zakadzané
zOné.

1. Manudlné presurite robota ze zakdzané zény a poté to
zkuste znovu.

2. Ovladejte robota na dalku prostfednictvim aplikace, aby
se pfesunul ze zakazané zény, a poté to zkuste znovu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

1. Pfesurite robota ru¢né do mapy a zkuste to znovu.
2. Ovladejte robota na dalku zpét do mapy pomoci
aplikace a poté to zkuste znovu.

Nouzové zastaveni je
aktivovano.

Tlacitko zastaveni na robotu je
stisknuto.

Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.

Nizky stav 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. Manudlné vratte robota zpét do pracovni oblasti.
2.V aplikaci mizZete v Nastaveni deaktivovat Upozornéni pfi
opusténi mapy.

Nepodafrilo se vratit do
nabijeci stanice.

Robot nemUiZe pfi ndvratu najit
nabijeci stanici.

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

2. Ujistéte se, Ze je dostatecné osvétleni a Ze je pocasi jasné
(tj. bez desté a bez mlhy). Nepfiznivé pocasi mtize ovlivnit
schopnost robota vratit se.

3. Potvrdte, Ze mapa, kterd je v aplikaci aktudlné pouzita,
odpovida provozni poloze robota. Pokud tomu tak neni,
prepnéte v ¢asti ,,Upravamapy " na odpovidajici mapu.

4. Ujistéte se, Ze je nabijeci stanice nainstalovana na pravé
pouzivané mapé.

5. Dalkove ovladejte robota zpét do nabijeci stanice
prostrednictvim aplikace.

Nepodafilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci stanici, ale
nepodafi se mu pfipojit.

1. Ujistéte se, Ze je dostatetné osvétleni a ze je pocasi jasné
(tj. bez desté a bez mlhy). Nepfiznivé pocasi miize ovlivnit
schopnost robota dokovat.

2. Zkontrolujte, zda neni odrazova félie na nabijeci stanici
znecisténd nebo zakryta.

3. Zkontrolujte, zda se pfed nabijeci stanici nenachazeji
prekazky.




Problém

Reseni

Nepodafilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci stanici, ale
nepodafi se mu pfipojit.

4. Zkontrolujte, zda nebyla nabijeci stanice pfesunuta.
5. Zkontrolujte, zda neni zakladova deska pokryta
silnym blatem.

6. Zkontrolujte, zda neni nabijeci stanice na svahu.

7. Zkontrolujte, zda mda nabijeci stanice napdjeni.

8. Pomozte robotovi dokovat do nabijeci stanice pomoci
dalkového ovladace nebo ru¢né.

Polohovani selhalo.

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

1. Ujistéte se, Ze je dostatecné osvétleni a Ze je pocasi
jasné (tj. bez desté a bez mlhy). Nepfiznivé pocasi mize
ovlivnit ur¢ovani polohy robota.

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

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

4. Pokud selhani ur¢ovani polohy pokracuje, presunte
nabijeci stanici na oteviené misto a provedte nové
mapovani.

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 ¢asti zakladni desky stanice
a hranici mapy bylo alespor 1T m volného prostoru;
jinak robot nemusi byt schopen zatocit.

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

Trasa je zablokovana.

Trasa je zablokovana.

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

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

3. Pokud robot stale nem(iZze projet, odstraiite trasu

v nabidce Uprava mapy a nastavte novou.

Doslo k problému s predni
kamerou.

Doslo k problému s pfedni
kamerou.

1. Otfete predni kameru Cistym hadfikem.

2. Zkuste robota restartovat.

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

Predni kamera je
zablokovéna.

Pfedni kamera je zablokovana.

1. Pfed opakovanim se ujistéte, Ze prfedni kamera neni
zakryta.

2. Pokud je kamera znecisténa, ocistéte ji mékkym
hadfikem a zkuste to znovu.

Slaby signal ur¢ovani
polohy.

Slaby signal ur€ovani polohy.

1. Ujistéte se, Ze je jasné pocasi. Silny dést nebo slabé
svétlo muZe narusit ur¢eni polohy robota. Robot obnovi
provoz, jakmile bude obnoven signal uréovani polohy.
2. Pokud problém pretrvava, pouZzijte rezim dalkového
ovladani a pred spusténim uloh ru¢né dovedte robota
zpét do nabijeci stanice.

Béhem automatického
mapovani dochdzi k chybé
detekce hranice.

Béhem automatického mapovani
dochdzi k chybé detekce hranice.

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

a nezablokovana.

4. Zajistéte, aby byl povrch rovny, protoZe nerovnosti
mohou ovlivnit detekci.

5. Pokud detekce hranice stale selhava, prfepnéte pro
mapovani do rezimu dalkového ovladani.




13 Specifikace

zakladni informace

Néazev vyrobku

Rada MOVA ViAX

SKU

ViAX 250 ViAX 300

Model

MVWW1100 MVVV1200

Rozmeéry

595 x 380 x 272 mm

Hmotnost robota (véetné
baterie)

9,4 kg

Doporucena pracovni
kapacita

250 m? 300 m?

- L
Ucinnost seceni

Standardni: 300 m?/den
Efektivni: 500 m?/den

Pracovni stav

Provozni teplota

L Vyska seceni 20-60 mm
Seceni

Sitka seceni 20cm

Doba nabl'jenl'2 45 min

goba seceni na jedno nabiti 50 min

Uroveri akustického vykonu

WA 57 dB(A)

Eﬁ:toty akustického vykonu 3 dB(A)

Emise hluku

Uroven akustického tlaku LpA 49 dB(A)

Nejistoty akustického tlaku

KpA 3dB(A)
0-50°C

Doporuceno: 10-35°C

Teplota dlouhodobého
skladovani

-10-35°C
Doporuceno: 0-25°C

Klasifikace IP

Robot: IPX6
Nabijeci stanice: IPX4
Napajeni: IP67

Maximadlni sklon pro oblast
seceni

40 % (22°)

Pfipojeni

Frekvencni rozsah Bluetooth

2400,0-2483,5 MHz

Max. RF vykon

802.11b: 16 +2 dBm (pfi 11 Mb/s)
802.11g: 14 + 2 dBm (pfi 54 Mb/s)
802.11n: 13 £ 2 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 749 dBm




Pfipojeni

Wi-Fi

Wi-Fi 2,4 GHz
(2400 a7 2483,5 MHz)

Propojovaq sluzba

LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A

Baterie (robot)

(volitelnd) LTE-TDD: B38/40/41

GNSS (volitelng) ° GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZ5S
Sekaci motor Rychlost 2500 / min

Model baterie 6 MBPM10

Typ baterie Lithium-iontova baterie
Jmenovita kapacita 2,5Ah
Jmenovité napéti 18V DC

Model nabijecky MPAM10/MPAM20/MPAM20(c)
Vstupni napéti 100~240 V AC
Napajeni
Vystupni napéti 20V DC
Vystupni proud 15A/3A
Model nabijeci stanice MCV20
Vstupni napéti 20V DC
Nabijeci stanice Vystupni napéti 20V DC
Vstupni proud 1,5A/3A
Vystupni proud 15A/3A
Nahradni noze a Srouby 9
PFislusenstvi
Model noze MBKM10 (MOVA)
Hnaci kola Typ kola Terénni

1. Na zakladé testovani laboratofi MOVA.

2. Doba nabijeni plati, kdyz se robot pfi nizkém stavu baterie automaticky vraci do nabijeci stanice.

3. Na zakladeé testovani laboratofi MOVA.

4. \lyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

5. Vyzaduije instalaci propojovaciho modulu.

6. Modely ViAX 250 a ViAX 300 jsou kompatibilni s obéma bateriemi MBPM10 (2,5 Ah) a MBPM20 (5 Ah).
Poznamka: Specifikace se mohou ménit, protoze nas vyrobek neustale vylepSujeme. Nejnovejsi informace
naleznete na naSem webu na adrese https://www.mova.tech.



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: MVVV1100/MVVV1200/MVVV1300/MVVV1400
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;,

EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2:2019+A15:2021, EN 50636-2-107:2015+A1+A2:2020+A3: 2021,
EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN IEC 62311:2020, EN 62479:2010,

EN 301 489-1V2.2.3:2019, EN 301 489-17 V3.3.1:2024, EN 301 489-19 V2.2.1:2022,

EN 301 489-52 V1.3.1:2024, EN IEC 55014-1:2021, EN IEC 55014-2:2021,

EN IEC 61000-3-2:2019+A1:2021+A2:2024, EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021,

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 300 328 V2.2.2:2019,
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1 Bezpecnostné pokyny

1.1 VSeobecné bezpecnostné pokyny

« Pred pouzitim produktu si pozorne precitajte pouzivatelsku priruc¢ku a snazte sa porozumiet jej obsahu.

« S produktom pouzivajte iba vybavenie odporucané spolocnostou MOVA. Akékolvek iné 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 manualnom ovladani produktu pomocou aplikacie MOVAhome nebeZzte. 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
prepravneé trasy cez verejné chodniky.

» Nedotykajte sa nebezpecnych pohyblivych €asti, ako je rezny kotu¢, kym sa Uplne nezastavia.

=V pripade Urazu alebo nehody vyhladajte lekarsku pomoc.

» Pred odstrafiovanim zablokovania, vykondvanim udrzby alebo kontrolou produktu nastavte produkt do polohy
OFF (VYPNUTE). Ak produkt abnormalne vibruje, pred retartovanim skontroluijte, ¢i nie je poskodeny. Produkt
nepouzivajte, ak su akékolvek diely poSkodené.

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

= Na nabijanie produktu pouzivajte iba nabijaciu stanicu, ktora je sucastou balenia. Nespravne pouzitie méze
spOsobit zasah elektrickym pradom, prehriatie alebo unik korozivnej kvapaliny z batérie. V pripade uniku
elektrolytu postihnuté miesto oplachnite vodou/neutralizacnym prostriedkom a ak sa korozivna kvapalina
dostane do kontaktu s o€ami, vyhladajte lekarsku pomoc.

» Pri pripajani hlavného kabla do elektrickej zasuvky pouzite pradovy chrani¢ (RCD) s maximalnym vypinacim
prddom 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 moéze viest ku kontaktu s castami pod napatim.

» llustracie pouzité vtomto dokumente su len orientacné. Riadte sa skutocnymi produktmi.

» Nikdy nedovolte detom, osobam so znizenymi fyzickymi, zmyslovymi alebo dusevnymi schopnostami alebo
s nedostatkom skusenosti a znalosti, ani ludom, ktori nie st 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 zvySuje
riziko zasahu elektrickym pridom 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 dodrzand vzdialenost 35 cm.

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

1.2 Bezpecnostné pokyny pre instalaciu

» Neinstalujte nabijaciu stanicu na miestach, kde by o fiu mohliludia zakopnut.

= Neinstalujte nabijaciu stanicu v oblastiach, kde hroziriziko stojatej vody.

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



1.3 Bezpecnostné pokyny pre pouzivanie

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

= Produkt nezdvihajte ani nepresuvajte, kedje zapnuty.

= Ak su v pracovnom priestore [udia, najma deti, alebo zvieratd, pouZzite rezim parkovania alebo nastavte
produkt do polohy OFF (VYPNUTE).

= Uistite sa, Ze na travniku nie su ziadne predmety, ako si kamene, konare, naradie alebo hracky. V opacnom
pripade sa ¢epele mozu poskodit, ked sa dostanu do kontaktu s predmetom.

= Na produkt ani na nabijaciu stanicu nekladte Ziadne predmety.

= Produkt nepouzivajte, ak tlacidlo STOP nefunguje.

= Zabrante kolizidm produktu s [ludmi alebo zvieratami. Ak sa osoba alebo zviera ocitne v drdhe produktu,
okamzite ho zastavte.

- Ked produktnepouzivate, 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 sucasne.

= Spojovaci kanal neumiestriujte tam, kde su 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 udrzby nastavte produktdo polohy OFF (VYPNUTE).

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

= Produkt pri Cisteni podvozku neprevracajte. Ak ho prevratite na Ucely Cistenia, uistite sa, Ze ho potom vratite
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

odstrante blokovacie zariadenie.

= Na Cistenie produktu nepouzivajte vysokotlakovycisti¢ ani rozpustadla.

1.5 Bezpecnost batérie

Litiovo-idonové batérie mdzu pri rozobrati, skratovani, vystaveni vode, ohiu alebo vysokym teplotdm explodovat
alebo spo6sobit poziar. Zaobchadzajte s nimi opatrne, batériu nerozoberajte ani neotvarajte a vyhnite sa

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

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

2. NEPOKUSAJTE SA BATERIE OPRAVOVAT ANI UPRAVOVAT! Pokusy 0 opravu mdzu viest k véZnemu osobnému
zraneniu v doésledku vybuchu alebo zdsahu elektrickym priadom. Ak déjde k Uniku, uvolnené elektrolyty su

korozivne a toxickeé.

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

1.6 ZvySkoveé rizika

Aby ste predisli zraneniam, pri vymene Cepeli noste ochranné rukavice.



1.7 Symboly a Stitky

VAROVANIE -
Pred obsluhou stroja si precitajte navod na pouzitie.

VAROVANIE -
Pri pouzivani udrziavajte bezpecnu vzdialenost od stroja.

VAROVANIE -
Pred pracou na stroji alebo jeho zdvihanim odstrante
blokovacie zariadenie.

VAROVANIE -
Nejazdite na stroji.

< B> U T B

VAROVANIE -

Tento produkt nie je povolené likvidovat ako bezny domovy
odpad. Zabezpecte, aby bol produkt recyklovany v sulade s
miestnymi pravnymi predpismi.




Tento vyrobok je v stulade s prislusSnymi smernicami ES.

Precitajte si navod na pouzitie

q3
@ Zariadenie triedy llI
L]

- Jednosmerny prud

[] Zariadenie triedy |I

URCENE POUZITIE

Zahradny produkt je ur€eny na domdce kosenie travnika. Je ureny na casté 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

Spolo¢nost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. tymto vyhlasuje, Ze radiové zariadenie pre modely MOVA
MVVV1100/MVVV1200je v stlade so smernicou 2014/53/EU. Uplné znenie EU vyhlasenia o zhode je k dispozicii na
tejto internetovej adrese: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

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

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




2 Predstavenie produktu

2.1 Obsah balenia

@ Robot

O zdroj napsjania

@ rouzivatelska prirucka

@ \abijacia veza © zakladova doska
(s predlzovacim kablom 10 m)

© Kolik x 8, Imbusovy klti¢ @ Nahradné eepele a skrutky x 9

@ Handritka, ktora nepustavidkna @ Struéna prirucka



2.2 Prehlad produktu
Tlacidlo stop

Kontrolka kamery

cEn

Stereoskopickd kamera

Bezpecnostny kluc

Gombik na nastavenie
vysky kosenia

Nabijacie kontakty

Univerzalne koleso

Rukovat

Priehradka na batériu

Rezny kotuc

Hnacie koleso

2.3 UltraEyes ™ 1.0 Dualny systém videnia s Al

UltraEyes ™ 1.0 je jadrom série ViAX - priekopnickou inovaciou, ktora prinasa novu definiciu inteligentnej
starostlivosti o trdvnik pomocou systému dudlneho videnia s podporou umelej inteligencie (Al). Tato Spictkova
technoldgia umozuje sérii ViIAX navigovat po vasom pozemku s bezkonkurencnou jasnostou a presnostou.
Jevybavena dudlnymi Al kamerami Ultra-HDR a algoritmami Al, vdaka ¢omu presne rozliSuje medzi travnatymi
a netravnatymi plochami a zarover identifikuje rozne objekty na dvore. Prostrednictvom pokrocilého vizualneho
spracovania a inteligentného rozhodovania zaistuje vnimanie a ur€ovanie polohy na urovni milimetrov a
skuto€ne rozumie vasmu dvoru vo vsetkych smeroch.

UltraEyes ™ 1.0 Al
"g Systém dudlneho vider
\




2.4 Senzor

Nazov

Opis

Stereoskopicka
kamera

Rozlisenie: 2 MP

Poskytuje urtovanie polohy a deteguje prekazky, hranice travnika a pritomnost 0s6b.
Zorny uhol: 110° (horizontdlne), 75° (vertikalne), 120° (diagonalne)

3 InStalacia

3.1 Vyber vhodného miesta

= Umiestnite nabijaciu stanicu na rovny povrch v blizkosti okraja trdvnika a elektrickej zasuvky. Umiestnite ju do
oblasti so silnym signalom Wi-Fi.
Pozndmka: Pomocou mobilného zariadenia skontrolujte silu signdlu Wi-Fi na danom mieste. Silny signal Wi-Fi

zaistuje stabilné pripojenie medzi robotom a aplikaciou.

Délezité

- Uistite sa, Ze pdda je dostatocne makka, aby umoznila instaldciu kolika.

- Umiestnite nabijaciu stanicu na rovny terén. Akykolvek svah méZe spdsobit, Ze sa robot skottla dozadu a strati

kontakt.
4 N
€73
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= Udrziavajte aspon 1 m volného priestoru bez prekdzok nalavo, napravo a pred nabijacou stanicou. Uistite
sa, ze trdva v okoli umiestnenia je kratSia ako 6 cm. Ak je trava vyssia, najprv ju pokoste kosackou bez pojazdu.

Vysoka trava moze stazit navrat robota do nabijacej stanice.

~

~




3.2 InStaldcia nabijacej stanice
@ Zasunte nabijaciu vezu do zakladovej dosky, kym nebudete pocut cvaknutie.

4 )

& —

@ zakladovu dosku pripevnite k zemi pomocou dodanych kolikov a imbusového kliéa.

4 )

£

(. —/

© Pripojte zdroj napdjania k predlzovaciemu kablu a potom ho zapojte do elektrickej zasuvky. Zdroj napdjania
udrZiavajte aspor 30 cm nad zemou.

f M
& —/
Pozndmka: LED indikdtorna nabijacejstanicibude po pripojeninapajaniasvietit nepretrzite namodro.
N
- —/




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

stanici su spravne prepojené.

[

~

=/

Poznamky

= Kontrolka na nabijacejstanici bude blikat nazeleno, kedsa robotUspesne nabija v nabijacej stanici.

~

=

» Ak chcete pridat garaz pre vysSiu ochranu, pouzite zodpovedajicu garaz MOVA dostupnu u miestnych
obchodnikov alebo online. PouZitie inej garaze ako MOVA mdze spdsobit problémy pocas dobijania.

LED indikator na nabijacej stanici

Farba LED indikatora

Vyznam

Blika/svieti nacerveno

1. Vyskytolsa problém s nabijacou stanicou (napriklad problém s

nabijacim pridom alebo napatim).
2. Robot je zadokovany v nabijacej stanici, ale nabijanie je
abnormalne (napriklad nabijacie kontakty su skratované).

Svieti namodro

Nabijacia stanica ma napdajanie. Robot nie je v nabijacej stanici.

Blika nazeleno

Robot sa nabija v nabijacej stanici.

Svieti nazeleno

Robot je zadokovany v nabijacej stanici a je bud:

1. Plne nabity, alebo

2. Nenabija sa, pretoze aktualny ¢as je mimo urc¢eného obdobia
nabijania.




4 Priprava na prvé pouzitie

4.1 Oboznamte sa s ovladacim panelom

Indikator stavu robota

Indikdtor pripojenia k aplikacii

Indikator detskej poistky

Zapnutie/vypnutie Start Domov OK
Ovladanie

Tlacidlo Funkcia
Ak chcete robota zapnut, vloZzte bezpecnostny klU¢ a otocte ho do ON (ZAPNUTE).
Stlacte a 2 sekundy podrzte stlacené tlacidlo (') , €im robota zapnete.

Napajanie ()

Ak chcete robota vypnut, uistite sa, Ze je mimo nabijacej stanice, stlacte a podrzte
tlacidlo (') na 2 sekundy a otocte bezpecnostny ki€ do polohy OFF (VYPNUTE).

Etart DI Ak chcete spustit kosenie celej plochy alebo obnovit pozastavené ulohy, stlacte tlacidlo
>l a potom do 5 sekuind stlacte tlacidlo OK.

Domov O Ak chcete poslat robota spat do nabijacej stanice, aby sa nabil, stlacte tlacidlo O a
potom do 5 sekund stlacte tlacidlo OK.
Ak chcete deaktivovat bezpecnostny zamok a povolit ovladanie cez aplikaciu, stlacte
dvakrat tlacidlo OK.
OK
Ak chcete povolit rezim parovania Bluetooth, stlacte a podrzte tlacidlo OK na 3
sekundy.
Etart + OK Ak chcete resetovat robota do vyrobnych nastaveni, sicasne stlacte a podrzte tlacidlo
Dl a tlacidlo OK na 3 sekundly.
Stlacenim tlacidla Stop zastavite robota a aktivujete bezpecnostny zamok. Ovladanie
Stop aplikacie bude deaktivované. Stlacenim tlacidla OK dvakrat deaktivujete bezpe€nostny

zamok.

Start + Ak chcete vypnut detsku poistku, stlacte sucasne tlacidla [>] a O . Robot oznami:

Domov Detska poistka je vypnuta.




Bezpecnostny kluc

« Pred zapnutim robota ototte bezpe¢nostny klti¢ do polohy ON (ZAPNUTE).

« Ototte bezpecnostnykliu¢ do polohy OFF (VYPNUTE); robotsa automatickyvypne.

- Bezpet¢nostny k¢ méoZete vybrat, ked je v polohe OFF (VYPNUTE). Robot sa bez kiti¢aneda zapnut.
Poznamka: Ak stratite bezpecnostny klu¢, kontaktujte tim popredajného servisu pre nahradu.

Kontrolky na ovladacom paneli

Indikator

Farba

Vyznam

Stav robota @ °

Blika nazeleno

Robot sa nabija v nabijacej stanici.

Svieti nazeleno

Batéria je Uplne nabita.

Svieti nacerveno

1. Vyskytla sa chyba.
2. Nudzoveé tlacidlo stop je stlacené.

Blikd namodro

1. Robot vykondva ulohu alebo je pozastaveny.
2. Robot sa inicializuje po zapnuti napajania.

Svieti namodro

Robot je v pohotovostnom rezime.

Pripojenie k aplikacii
ge

Svieti namodro

Robot je pripojeny k aplikacii.

Blikd namodro

Robot sa pripdja k aplikacii.

Detska poistka & @

Svieti namodro

Ovladaci panel je uzamknuty cez aplikaciu.
(V aplikacii mézete povolit funkciu ,Detska
poistka “.)

4.2 PocCiato¢né nastavenia

Pred prvym zapnutim robota je potrebné vykonat niekolko zakladnych nastaveni, kym bude robot pripraveny

zacat pracovat.




@ Otvorte horny kryt, potom otoéte bezpe&nostny klti¢ do polohy ON (ZAPNUTE).

B e

(o) (o) (o]

Poznamky

« Po zapnutiza¢ne robotinicializ&ciu, €o signalizuje blikajica modré stavova kontrolka @l ® na ovlddacom
paneli. Ked zaznie spustaci zvuk a stavova kontrolka & ® za¢ne svietitnepretrzite namodro, proces
inicializacie je dokonceny.

= Robot sa automaticky zapne, ked sa zadokuje do nabijacej stanice.

Délezité: Pri zapinanirobota sa uistite, Ze je bezpecnostny ki€ nainstalovany a nastaveny do polohy ON
(ZAPNUTE). V opanom pripade sa robot neda zapnt.

© Pripojenie robotak internetu
Naskenujte kod QR na stiahnutie aplikacie MOVAhome do mobilného zariadenia. Po intalacii si vytvorte ucet a
prihlaste sa.

Aplikaciu MOVAhome si m6zete stiahnut aj z portalu App Store alebo Google Play.

& Download on the A\, Get it on
' App Store >’ Google Play




Pred nastavenim siete:

= Overte, Ci su robot aj 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.

1. Otvorte aplikaciu MOVAhome.

2. Mbzete sa pripojit pomocou niektorej z nasledujucich metod:

a. Naskenujtekod QR: Prejditena # Zariadenie a tuknitena polozku=— Naskenovat QR kod na pripojenie.
Pripojte sa naskenovanim QR kadu umiestneného vo vnutri horného krytu robota.

b. Manudlne pridanie: Prejdite na # Zariadenie a tuknite na— Pridat. Potom vybertemodel svojho robota
na pripojenie.

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

Délezité

» Pouzite jednopasmovau siet s frekvenciou 2,4 GHz alebo dvojpasmovu siet s frekvenciou 2,4/5 GHz.

= Uistite sa, ze vaSa siet Wi-Fi nema firewall a nie je Sifrovana. Inak méze nastavenie siete zlyhat.

4. Stlacte a podrzte tlacidlo OK na ovladacom paneli na 3 sekundy. Robot vstupi do rezimu parovania Bluetooth.
Poznamka: Pred stlacenimtlacidla OK sa uistite, ze robot dokoncilinicializaciu. Inicializacia je dokoncena,
ked zaznie §tartovaci zvuk a stavova kontrolka & ® za¢ne svietitnepretr?ite namodro. Pdrovanienemdze
pokracovat, kym sa nedokondi inicializacia.

5. Postupujte podla pokynov v aplikacii na dokoncenie parovania.

Poznamky

« Indikdtor pripojenia k aplikacii § ® na ovlddacompanelibude svietit nepretrzite namodro, ked sa robot
uspesne pripoji k aplikacii.

= M6zete si tiez zakupit modul prepojenia na dialkove ovladanie robota bez pripojenia Wi-Fi.



Ako zrusit parovanie robota?

Po Uspesnom spdrovani sa robot automaticky naviaze na ucet MOVAhome. Kazdé zariadenie moze byt viazané
iba s jednym uctom. Nemd&ze byt sti€asne viazané na iny ucet.

Ak chcete robota spdrovat s novym uc¢tom, najprv je potrebné zrusit viazanie. Zrusenie viazania:

1. Otvorte aplikaciu MOVAhome.Prejdite do ¢asti fy Zariadenie.

2. Najdite ndzov svojho robota. Ak mate k ictu MOVAhome priradenych viacero robotov, potiahnite prstom
dolava alebo doprava, aby ste ziskali pristup na stranku robota, ktorého chcete upravit.

3. Tuknite na polozku 4 vedla ndzvu 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. VybertemoznostzZdielanie zariadenia.

Poznamka: Pristup pouzivatelovk Specifickymfunkciam mozete spravovatv CastiNastavenia > Zdielanie
zariadenia.

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

Ako resetovat robota?

Stlacte a podrzte tlatidlo (] a OK stéasne na 3 sekundy, aby ste obnovili tovérenské nastavenia robota.
Dolezité: VSetkyuloZzené Uudaje na robotovi budu natrvalo vymazané.

5 Zmapujte svoju zahradu

Pred mapovanim skontrolujte nasledujuce:

- Uroveni nabitia batérie robota je viac ako 50 %.

= Pocasie je jasné a suché, s dostatocnym svetlom.

« Predna kamera robota je Cista a nic jej nebranivo vyhlade.
= Robot je spravne zadokovanyv nabijacej stanici.
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Dolezité
= Pri vytvdrani hranice neposuvajte robota manualne, pretoZe by to mohlo spdsobit zlyhanie mapovania.

« Ked'sa zac¢ne mapovanie, nezadokujte robota do nabijacej stanice dialkovym ovladanim, kym sa proces mapovania
nedokonci. V opacnom pripade méze byt predna kamera zablokovana, ¢co méze spdsobit zlyhanie mapovania.
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= Pocas procesu mapovania kracajte za robotom vo vzdialenostido 5 m.

= Robot dokaze prekondvatsvahy so sklonom az 40 % (22° ). Pre lepsie vysledky kosenia sa viak odporuca

udrziavat sklon pracovnych oblasti pod 25 % (14° ).

e

-

_

<25% (14°)

~

« Oblasti uzSie ako 60 cm, nastavte ako trasy, aby cez ne robot mohol prejst (pozricast 5.4: Nastavenie trasy).

= Ak je obvod travnika o viac ako 4 cm vysSie ako okolity terén alebo ma strmy svah, udrZiavajte robota pocas
mapovania aspon 10 cm od okraja. Akje obvod v rovnakej irovni ako okolity terén, robot mdze cez neho prejst,
¢im sa dosiahne optimalne kosenie okrajov.

-




= Uistite sa, ze uhly otacania su vacsie ako 90° . Uhly menSie ako 90° mézu robotovistazit dosiahnutie Cistého
kosenia.

» Aby robot spravne zmapoval hranice travnika, vzdy ho vedte po vonkajSom okraji travnika. Nevytvarajte zony v
strede otvorenej plochy travnika, pretoze to méze viest k chybam v ur€ovani polohy.
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5.1 Vytvorenie virtualnej hranice

@ Tuknite na Spustit mapovanie v aplikéciia robot skontrolujesvoj stav a vykoné kalibraciu. Automaticky
opusti nabijaciu stanicu, aby vykonal kalibraciu. Budte opatrni.
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@ Pomocou dialkového ovlddania dovedte robota na obvod trvnika. Ak je obvod vyvyseny alebo ma strmy
svah, uistite sa, ze ste ponechali 80 cm volného priestoru na rotaciu pri kalibracii. Potom tuknutim na Nastavit
pociatocny bod vytvorte pociatocny bod hranice. Robot sa otoci na mieste, aby kalibrovalsvoju polohu.
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© Pomocou dialkového ovladdania navigujte robota pozdiz obvodu trévnika, ¢im zmapuijete pracovnui oblast.

~

Automatickd detekcia hranic

Robot vyuziva pokrocily algoritmus Al a pomocou prednej kamery odliSuje trdvnaté a netrdvnaté plochy za
vhodnych podmienok, pricom automaticky mapuje obvod travnika bez manudlneho navadzania.

Po tom, ¢o robota na dialku dovediete k okraju travnika a nastavite pociatocny bod, mézete pouzit rezim
Automatickd detekcia hranic. M6Zete si vybrat,¢i ma robot prejst cez obvod pre Cistejsie vysledkykosenia
okrajov, alebo ¢i ma zostat blizko neho, aby sa zabranilo uviaznutiu.

Pocas tohto procesu odportc¢ame robota sledovat. Ak robot nedokaze presne detegovat hranice, mozete
kedykolvek ukoncit rezim automatickej detekcie hranic a prepnut na dialkové ovladanie.
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Délezité: Automaticka detekcia hranic funguje najlepsie na jasne definovanych okrajoch travnika.Nejasné
hranice nemusia byt spravne rozpoznané.

(4] Ked sa robotvrati do vzdialenosti1T m od pociato¢ného bodu, mézete tuknut na Uzavriet hranicu a hranica
sa automaticky dokonci. Ak je obvod vyvyseny alebo ma strmy svah, uistite sa, Ze ste ponechali 80 cm volného
priestoru na rotaciu pri kalibracii.

Pozndmka: Ak sa hranica neuzavrie alebo narazite na chybu, pomocou dialkového ovlddania posurite robota o
maly ktisok dopredu pozdiZ okraja a potom skuste hranicu uzavriet znova.
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5.2 Nastavenie zakazanej 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, ktoré chcete chranit (ako je kvetinovy zahon, trampoling,
zeleninovy zahon alebo obnazeny korer stromu), nastavte ako zakazané zony. Ak chcete pokracovat vo
vytvaranizakazanychzon, v aplikacii mézete tuknut na Nastavit zakazanu zonu. Pripadne mézete prejst na
> Uprava mapy a zakazané zony vytvoritalebo vymazat po dokon¢eni mapy.

Poznamka: Oblasti Casto navstevovaneé zvieratami mozno oznacit ako , Aktivnazona zvierat “, aby tam robot
nevstupoval a zaistila sa bezpecnost zvierat.

5.3 Vytvorenie dalSich zdn a rozsirenie existujucich zon

= Vytvorenie dalSich zén

Ak mate travnik oddeleny cestami alebo mate niekolko izolovanych travnikov, mézete tuknutim na Nastavit
zonu v aplikacii pokracovat vo vytvarani pracovnych oblasti. Zény mozete tiez pridat, vymazat alebo upravit v
Casti g > Uprava mapy po dokoncenimapy.

Poznamka: Ak mate vzahrade kamenné chodniky, oznacte ich ako samostatné zény. Potom nakreslite spajacie
trasy, aby sa robot mohol medzi zonami pohybovat.

Délezité: Abyrobot spravne zmapoval hranice travnika, vzdy ho vedte po vonkajsom okraji travnika.
Nevytvarajte zony v strede otvorenej plochy travnika, pretoze to méze viest k chybam v ur€ovani polohy.
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= Rozsirenie existujucich zén
Ak chcete rozsirit existujucu zénu, tuknutim na Nastavit zénu v aplikacii vytvorte oblast, ktort chcete zahrnut.

Ak sa dve oblasti prekryvaju, automaticky sa zlucia. Pripadne moZzete prejst na & > Uprava mapy > Nastavit
zénu po dokonceni mapovania a rozsirit existujucu zénu.
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5.4 Nastavenie trasy

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

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

el .. [

» Prepojenie dvoch izolovanych pracovnych zon

Pre izolované oblasti vytvorte trasy na ich prepojenie, inak budu pre robota nedostupné. Tuknutim na Nastavit
trasu vytvortetrasu.

Dolezité: Uistite sa, ze trasa zacina a konci na povrchu pokrytom travou vo vnutri pracovnej oblasti.
Nenastavujte ani jeden koncovy bod na povrchu bez travy.

4 )

= Prepojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice

Ak sa vasa nabijacia stanica nenachadza v pracovnej oblasti, je potrebné vytvorit trasu na jej prepojenie s
pracovnou oblastou. Tuknutim na Nastavit trasu vytvortetrasu, ktord umozni robotovivratit sa do nabijace]
stanice.

Dolezité

« Uistite sa, Ze jeden koniec trasy je na povrchu pokrytom trdvou vo vnutri pracovnej oblasti a druhy je priamo pred
nabijacou stanicou. Odporuca sa zosuladit trasu s nabijacou stanicou.

= Pri vytvarani trds na prepojenie pracovnej oblasti a nabijacej stanice nezadokujte robota do nabijacej stanice
dialkovym ovladanim. V opacnom pripade méze byt prednd kamera zablokovand, o méze spdsobit zlyhanie
mapovania.
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5.5 Dokoncenie mapy
Ked su pracovnéoblasti, trasy a zakazané zony dokoncené, tuknite na Dokoncit mapu.
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5.6 Pridanie druhej mapy

Funkcia dudlnej mapy

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

Druhi mapu mozno budete musiet vytvorit, ak:

= Nie je mozné prepojit predny a zadny travnik.

= Medzi oblastami travnika je vyraznyvyskovy rozdiel.

= Mdate viacero nehnutelnosti, ale iba jedného robota.

» Plocha vasho travnika je prilis velka pre jednu mapu.
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Poznamka: Ak mate travniky prepojené a vramci kapacity robota, pouzite namiesto toho nastavenie pre
viacero zon.




Pred mapovanim druhého travnika majte na pamati nasledujuce:

= Pri oboch mapach vzdyzacnite mapovanie od nabijacej stanice.

= Druhd nabijacia stanica (volitelné):

- 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.

Mapovanie druhého travnika

Po dokonceni prvej mapy tuknite na Pridat mapu a pokracujte vo vytvaranidruhej mapy. Pripadne mozete
prejst na > Uprava mapy a po dokon&enimapovaniatuknutna Pridat mapu. Po dokonéenidruhej mapy
mobzete medzi mapami prepinat cez & > Uprava mapy.
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6 Pouzivanie

6.1 Prvé spustenie kosenia

Tipy pred kosenim:

= Travu pokoste kosackou bez pojazdu na vysku maximalne 10 cm.

= Odstrante z trdvnika prekazky vratane necistot, kop listia, hraciek, drétov a kamenov. Uistite sa, Ze ked robot
kosi, nie su na travniku Ziadne deti ani domdce zvierata.

= Vlyrovnajte akékolvek priehlbiny na travniku.

= Vopred si v aplikacii nastavte preferencie kosenia (napriklad efektivitu kosenia).




1. Otvorte horny kryt, aby ste ziskali pristup k ovladaciemu panelu.

2. Oto¢nym gombikom na robote nastavte vysku kosenia (20 mm - 60 mm).

3. Stlacte tlacidlo (], potom stlacte tlacidlo OK do 5 sekind. Robot opusti nabijaciu stanicu a za¢ne kosit celd
plochu. Mézete tiez tuknut na tlacidlo Start v aplikdcii, a robot zaéne kosit.

Fep
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4. Zatvorte horny kryt.
Poznamka: Pred zacatim kosenia sa uistite, ze pocasie je jasné a suché a ze je k dispozicii dostatocné osvetlenie.

6.2 Kosenie s dualnymi mapami

= S jednou nabijacou stanicou:

1. VZdy umiestnite nabijaciu stanicu presne tam, kde bola pocas mapovania. Manudlne presurite robota na
mapu, ktoru chcete kosit.

2. Pred zacatim kosenia vyberte v aplikacii sprdvnu mapu, aby ste zabezpecili spravnu prevadzku.
Pozndmka: Po prepnutimapy sa pouziju plany a nastavenia kosenia pre aktuadlnumapu.

Ako riesit nizku uroven nabitia batérie alebo problémy s nabijanim?

Ak manualne nepremiestnite nabijaciu stanicu spolu s robotom na druhd mapu, méze sa batéria robota vybit
a robot mdze hlasit zlyhanie nabijania, pretoZe nedokaze najst nabijaciu stanicu. Ak chcete tento problém
vyriesit, postupujte podla tychto krokov:

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

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

Délezité: Pocas toho nemente mapu v aplikacii. Tym sa zabezpedi, Ze si robot zapamata svoju poslednu
polohu a bude méct pokracovat tam, kde skoncil.

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

= S dvomi nabijacimi stanicami:

Premiestiovanie nabijacej stanice nie je potrebné.

1. Manudlne presunte robota na mapu, ktoru chcete kosit.

2. Pred zacatim kosenia vyberte v aplikacii sprdvnu mapu, aby ste zabezpecili spravnu prevadzku.



6.3 Pozastavenie

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

Pozndmka: Robot sa neda spustit priamo cez aplikaciu po stlacenitlacidla Stop. Ak chcete obnovitovladanie
cez aplikaciu, najprv deaktivujte bezpecnostny zamok dvojitym stlacenim tlacidla OK na ovladacom paneli.
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6.4 PokraCovanie
Ak chcete obnovit pozastavenu tlohu, stla¢te tlacidlo ] a potom do 5 sekdnd stlacte tlacidlo OK. Kosenie
moZete obnovit aj klepnutimna Pokracovat v aplikacii.

6.5 Navrat k nabijacej stanici

Ak chcete zastavit Ulohu kosenia a poslat robota spat do nabijacej stanice, stlacte tlacidlo 0 apotomdo 5

sekund stlacte tlacidlo OK na ovladacom paneli. Robota mdzete poslat spat do nabijacej stanice aj klepnutim
na Nabit v aplikacii.
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7 Aplikacia MOVAhome

Kde sa mbzete dozvediet viac

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

7.1 Rezimy kosenia
Robot ponuka rézne rezimy kosenia. Cez aplikaciu mézete prepinat medzi rezimami vratane kosenia celej
plochy, kosenia zon, kosenia okrajov, bodového kosenia a manualneho rezimu.
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7.2 Tvary kosenia

Prisposobte si travnik pridanim tvarov cez g > Uprava mapy > Tvary v aplikécii. Zadefinované tvary budu vo
véetkych rezimoch kosenia vynechané. Ich polohu, velkost alebo odstrdnenie mozete upravit v ¢asti Tvary.

LA

7.3 Planovanie
Po dokonceni prvej mapy robot automaticky vytvoridva tyzdenné plany kosenia, a to ,,Plan jar/leto “ a

,Plan jesen/zima " T’uknutl’mna v aplikacii mozete vykonat podrobné nastavenia planu. Vdaka funkcii
planovania moZete kazdodenné kosenie Uplne zverit robotovi. Staci, ak budete robota pravidelne udrZiavat.

Pozndmka: Ak madate obavy, Ze vas alebo vasich susedov méZe robot rusit pri samostatnej praci pocas urcitych
hodin, mdZete prejstdo ¢asti Nastavenia > Nerusit a nastavitv aplikaciicas reZimuNerusit.

(]

Plany s dualnymi mapami

KedZe kazda mapa ma svoj vlastny plan, starostlivo naplanujte a nastavte naplanované ulohy pre kazdu
mapu, aby ste predisli prekrytiam alebo konfliktom. Tak zabezpecite, Ze robot bude pracovat efektivne a bude k
dispozicii podla potreby pre kazdu mapu.

7.4 Detska poistka
Ak mate obavy, Ze by deti mohli robota ovladat, prejdite naNastavenia a v aplikacii povolte funkciuDetska
poistka. Pripadne méZete tuknut na () na stranke kosenia. Ked je této funkcia povolend, ovlédaci panel bude
uzamknuty. Ak ju chcete deaktivovat, su¢asne stlacte na ovladacom paneli>la O .
R ﬁ
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7.5 Ochrana pred dazdom

Ak mate obavy, Ze nepriaznivé poveternostné podmienky mézu ovplyvnit kosenie, méZete povolit funkciu
Ochrana pred dazdom v Nastaveniach v aplikdcii.Ked je tato funkcia povolend, robot automaticky pozastavi
kosenie a vrati sa do nabijacej stanice, ak je predpovedany dazd. V aplikacii moZete nastavit ¢as oneskorenia
po dazdi.

Poznamka: Kosenie mokrej travy moze vas trdvnik poskodit. Odporicame nastavit ¢as oneskorenia po dazdi,
aby robot zostal v nabijacej stanici urcity ¢as po skonceni dazda, aby mohla trdva pred opatovnym kosenim
Uplne vyschnut.

7.6 Ochrana pred mrazom

Ak teplota klesne pod 6° C, kosenie moze trvalo poskodit travnik. Batéria sa z bezpecnostnych dévodov nebude
nabijat. Aby ste tomu predisli, m6zZete povolitfunkciu Ochrana pred mrazom v Nastaveniach v aplikacii.Tato
funkcia automaticky pozastavi kosenie a posle robota spat do nabijacej stanice, ked teplota klesne pod 6° C.
Robot bude v koseni pokracovat, ked teplota stipne nad 11° C.

.
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Robot podporuje viacero funkcii proti kradezi, aby zaistil bezpecnu prevadzku a chranil pred neopravnenym
pouzitim. Okrem toho stereoskopicka kamera dokaze detegovat pritomnost 0s6b, vdaka comu je robot
efektivnym strazcom zahrady.
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7.7 Bezpecnostné funkcie
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Ked je tato funkcia povolena, pri zdvihnuti robota sa okamzite spusti alarm a robot sa uzamkne. Ak chcete
obnovit ovladanie cez aplikaciu, najprv deaktivujte bezpecnostny zamok dvojitym stlacenim tlacidla OK na

ovladacom paneli.
N
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Ked je tato funkcia povoleng, robot sa uzamkne a alarm sa okamzZite spusti, ak sa vzdializ mapy. (Tato funkcia
vyZaduje inStaldciu modulu prepojenia.)

7.71 Alarm zdvihnutia

)
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7.7.2 Alarm opustenia mapy



7.7.3 Poloha v redlnom case

S modulom prepojenia mozZete zobrazitaktudlnu polohu robota v Mapach Google.

7.7.4 Alarm pritomnosti os6b

Ked je tato funkcia povolend, robot vds po detekcii pritomnosti oséb upozorni.
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Tuknutim na ° zobrazite Zivy prenos videa z prednej kamery robota, ¢o vam umozni sledovat zahradu

7.7.5 Strazca zahrady

kedykolvek a kdekolvek.

7.7.6 Obcho6dzka

Kym je robot v pohotovostnom rezime, mdzete ho cez aplikaciu poslat na obchédzku konkrétnych hranic alebo

9

miest vo vasej zahrade. Ak chcete ziskat pristup k tejto funkcii, prejdite na ° > Obchodzka.

Q
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Kontrolka na prednej kamere

Farba LED indikatora Vyznam

1. Zivé video z prednej kamery sa prenasa do aplikacie.

Blika nazeleno 2. Robot je v rezime obchddzky.

7.8 Vlastna doba nabijania

Ak chcete prispdsobit obdobie nabijania robota na konkrétne hodiny, mézete v aplikacii povolit funkciu Vlastna
doba nabijania cez Nastavenia > Nabijanie. Ked jetdto funkciapovolend,robotsi pocas necinnostiudrziava
bezpecnu uroven nabitia batérie a plne sa nabije iba pocas urcenej doby nabijania.

Pozndmka: Vyvojovytim MOVA bude neustale vykondvatOTA (bezdrotové aktualizacie) a udrzbufirmvérua
aplikacie. Skontrolujte upozorneniana 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 vymieriajte podla nizsie
uvedenej frekvencie:

Diel Frekvencia vymeny

Cepele Kazdych 6 - 8 tyzdriov alebo skoér

Pozndmky
= Zostdvajucicas pre cepele mozete skontrolovatv aplikdciiv ¢asti Nastavenia > Spotrebny material a
udrzba. Povymene akéhokolvek spotrebného materidlu podla vyzvy prejdite na stranku s podrobnostami o

spotrebnom materidli a tuknutimna Vymenil som to resetujte ¢asovac.
» Ak mate v zahrade urcené oblasti pre bezné Cistenie a servis robota, moZete na mape nastavit Body udrzby v

CastiNastavenia > Prejst na miesto udrzby > Upravit bod. Po nastavenibodov udrzbymdzZete jednoducho
tuknut na Prejst a nasmerovatrobota na uréené miesta pre jednoduchy servis.

8.1 Cistenie

Robota pravidelne Cistite, aby ste zabranili hromadeniu pokosenej travy a necistét a upchatiu rezného kotuca
a hnacich kolies, o m6ze ovplyvnit jeho vykon pri koseni, dokovani a pohybe. Odporu¢ame pouzivat Cistiacu
supravu, ktoru je mozné zakupit u miestnych predajcov alebo v online obchodoch.

/\ Varovanie: Pred ¢istenim robota vypnitea otocte bezpe€nostnykli¢ do polohy OFF (VYPNUTE). Odpojte
nabijaciu stanicu.

Varovanie: Pri prevracanirobota davajte pozor, aby ste neposkriabali objektivkamery.

« Kryt, podvozok a rezny kotuc:
1. Robota vypnite a otocte bezpetnostny kliu¢ do polohy OFF (VYPNUTE).

2. Polozte robota na makky povrch a prevratte ho hore nohami.




3. Kryt, rezny kotuc a podvozok vycistite hadicou.

A\ Varovanie: Pri ¢isteni podvozku sa nedotykaite Zepeli. Pocas ¢istenia noste ochranné rukavice.
Varovanie: Na Cistenie nepouzivajte vysokotlakovy Cistic. Na Cistenie nepouzivajte Cistiace prostriedky.

- Nabijacie kontakty a predna kamera:

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

Dolezité: Pre optimalne urcovanie polohy a navigdciu Cistite prednu kameru raz za dva tyzdne.

= Hnacie kolesa:

Pomocou kefky odstranite z kolies blato, aby sa zabezpecila dobra prilnavost.




8.2 Vymena komponentov

= Vymena cepeli

Aby Cepele zostali ostré, pravidelne ich vymiefiajte. Odportca sa vymenit epele kazdych 6 - 8 tyzdriov alebo
skor. Pouzivajte iba origindlne cepele MOVA.

/\ Varovanie: Robota vypnitea otocte bezpe¢nostnykli¢ do polohy OFF (VYPNUTE). Pred vymenou cepelisi
nasadte ochranné rukavice.

Poznamka: Vymente vsetkytri Cepele sucasne, aby bol zabezpeceny vyvazeny systém kosenia.
Varovanie: Pri prevracanirobota davajte pozor, aby ste neposkriabali objektivkamery.

1. Robota vypnite a otocte bezpecnostny kluc do 2. Polozte robota na makky povrch a prevratte ho
polohyOFF (VYPNUTE). hore nohami.

f ON
- @ (o) (o) (o)

3. Pomocou krizového skrutkovaca uvolnite skrutky.

5. Zarovnajte noveé Cepele s otvormi na reznom 6. Skontrolujte, Ci sa Cepele mdzu volne otacat.
kotuci a potom ich zaistite skrutkami.




9 Batéria

Pri dlhodobom skladovani robota nabite kazdych 6 mesiacov, aby ste chranili batériu. Na poskodenie batérie
sposobené nadmernym vybitim sa nevztahuje obmedzend zaruka. Batériu nenabijajte pri okolitej teplote
vyssej ako 45° C alebonizSej ako 6° C. Dlhodobdateplotaskladovaniabatérie by mala byt medzi -10 a 35° C.
Na minimalizovanieposkodenia sa odporuca teplota skladovania batérie medzi 0 a 25° C.

Pozndmka: Zivotnost batérie robota zavisi od frekvencie pouZivania a prevadzkovych hodin. Ak je batéria
poskodend alebo sa neda nabit, nevyhadzujte zastaranu alebo chybnu batériu svojvolne. Dodrziavajte miestne
predpisy o recykl4cii.

Rezim nabijania s nizkou spotrebou:

Ked je aktivovany rezim nabijania s nizkou spotrebou, funkcie nesuvisiace s nabijanim budu zakazané (siet
bude vypnuta).

« Ak chcete povolit rezim nabijania s nizkou spotrebou, sicasne stlacte a podrzte tlaidlo ] a tlacidlo 0 a
zaroven rychlo 5-krat stlacte tlacidlo OK. Budete pocut hlasovu vyzvu: Rezim nabijania s nizkou spotrebou je
zapnuty.

= Ak chcete rezim nabijania s nizkou spotrebou zakazat, reStartujte robota.

10 Uskladnenie na zimu

» Robot

1. Batériu Uplne nabite. Robota vypnite a otocte bezpetnostny kli¢ do polohy OFF (VYPNUTE).
2. Pred uskladnenim na zimu robota dékladne vycistite.

3. 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 slne¢ného Ziarenia.
Pozndmka: 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 originalne balenie.

A Varovanie
« Pred prepravourobota vypnite a oto¢te bezpe¢nostny klti¢ do polohy OFF (VYPNUTE).

» Robota zdvihajte za zadnu rukovat, pricom rezny kotuc udrziavajte dalej od tela.



12 RieSenie problémov

Problém

Pricina

RieSenie

Robot nie je pripojeny k
aplikdcii.

1. Robot nie je v dosahu signalu
Wi-Fi ani v dosahu Bluetooth.
2. Robot je vypnuty alebo sa
reStartuje.

1. Skontrolujte, ¢i robot dokoncil proces zapinania.

2. Skontrolujte, ¢i router funguje spravne.

3. PribliZte sa k robotovi, aby ste nadviazali pripojenie
Bluetooth.

Robot je zdvihnuty.

Koleso nie je na zemi.

1. Vratte robota spat na rovny povrch.

2. Dvakrat stlacte tlacidlo OK, aby ste robota odomkli.
3. Robot nedokaze prekondvat objekty vy3sie ako 4 cm.
Udrziavajte terén, kde pracuje, rovny.

Robot sa naklonil.

Robot sa nakldna o viac ako
37°.

1. Vratte robota spat na rovny povrch.

2. Dvakrat stlacte tlacidlo OK, aby ste robota odomkli.
3. Robot nedokaZze stupat do svahov vacsich ako 40 %
(22°).

Robot uviazol.

Robot je uviaznuty a nedokaze
sa dostat von.

1. Odstrante prekazky v okoli a potom to skiste 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 nezasekol.

4. Skontroluijte, ¢i okolita trava nie je vy3Sia ako 10 cm.
MbZete nastavit vysku vyhybania sa prekazkam alebo
pouzit kosatku bez pojazdu na predbezné pokosenie
travnika, aby ste predisli uviaznutiu robota.

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

Chyba lavého/pravého
hnacieho kolesa.

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

1. Vycistite hnacie 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 kotlc sa nemoze
normélne otacat alebo ma
problém rezaci motor.

1. Vycistite rezny kotuc a potom skuste znova.

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

3. Skontrolujte, ¢i pod reznym kottiicom nie je voda.
Ak tam nejakd je, presunte 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.

Chyba nabijania.

Robot sa zadokuje do nabijacej
stanice, ale vyskytol sa problém
s nabijacim prddom alebo
napatim.

1. Skontrolujte, ¢i je nabijacia stanica spravne pripojena
k napdjaniu.

2. Skontrolujte, ¢i su nabijacie kontakty na robotovi 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=60° C.

1. PouZivajte robota pri teplote prostredia nizsej ako 40
° C. MoZete pockat, kym teplota batérie automaticky
klesne.

2. M6zete robota vypnut a po chvili ho restartovat.

3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny servis.




Problém

Pricina

RieSenie

Teplota batérie je vysoka.

Teplota batérie je=45°C.

1. Nabijanie m6ze zlyhat, ak je teplota batérie vysSia ako 45
o

C.
2. Pouzivajte robota pri teplote prostredia nizSej ako 40 ° C.

Teplota batérie je nizka.

Teplota batérie je<6°C.

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

2. Pouzivaijte robota tam, kde je teplota prostredia vyssia
ako6° C.

Robot sa stratil.

Stratili sa udaje o polohe.

1. Skontroluijte, ¢i predna kamera robota nie je
znectistend. Necistoty ovplyvnia ur¢ovanie polohy.

2. Rucne presurite robota na otvorené miesto v rdmci
mapy a skuste tlohu spustit znova.

3. Ak sa poloha neobnovi, dialkovym ovlddanim 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 problém pretrvava, kontaktujte popredajny servis.

Robot je v zakazanej zéne.

Robot je v zakazanej zéne.

1. Rucne presurite robota mimo zakazanej zény a
potom to skuste znova.

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

Robot je mimo mapy.

Robot je mimo mapy.

1. Ru€ne presurite robota do vnutra mapy a potom to
skiste znova.

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

Nudzové zastavenie je
aktivované.

Na robotovi je stlacené tlacidlo
Stop.

Dvakrat stlacte tlacidlo OK, aby ste robota odomkli.

Nizky stav batérie. Robot sa
coskoro vypne.

Uroven nabitia akumuldtora je <
10 %.

Zadokuijte robota do nabijacej stanice, aby sa nabil.

Robot je pre¢ z mapy. Riziko
krddeze.

Robot je prec¢ z mapy.

1. Ru¢ne premiestnite robota spat do pracovnej oblasti.
2. Alarm opustenia mapy mozZete vypnut v nastaveniach
aplikacie.

Nepodarilo sa vratit k
nabijacej stanici.

Robot pri navrate k nabijacej
stanici nem6ze nabijaciu stanicu
najst.

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

2. Uistite sa, Ze je k dispozicii dostatocné osvetlenie

a pocasie je jasné (t. j. bez dazda alebo hmly).
Nepriaznivé pocasie mbze ovplyvnit schopnost robota
vratit sa.

3. Skontrolujte, ¢i sa mapa, ktora sa prave pouziva v
aplikacii, zhoduje s prevadzkovou polohou robota.

Ak sa nezhoduje, prepnite na prislusni mapu v casti
,Upravamapy “.

4. Uistite sa, Ze v aktudlne pouzivanej mape je
nainstalovana nabijacia stanica.

5. Na dialku cez aplikaciu navigujte robota spéat do
nabijacej stanice.

Nepodarilo sa zadokovat
do nabijacej stanice.

Robot ndjde nabijaciu stanicu,
ale nepodari sa mu zadokovat.

1. Uistite sa, Ze je k dispozicii dostatocné osvetlenie

a pocasie je jasné (t. j. bez dazda alebo hmly).
Nepriaznivé pocasie mbze ovplyvnit schopnost robota
zadokovat.

2. Skontroluijte, ¢i reflexna félia na nabijacej stanici nie
je Spinava alebo zablokovana.

3. Skontrolujte, ¢i sa pred nabijacou stanicou
nenachadzaju prekazky.




Problém

Pricina

RieSenie

Nepodarilo sa zadokovat
do nabijacej stanice.

Robot ndjde nabijaciu stanicu,

ale nepodari sa mu zadokovat.

4. Skontrolujte, ¢i nebola nabijacia stanica presunuta.
5. Skontrolujte, ¢i zakladova doska nie je pokryta
hrubou vrstvou blata.

6. Skontrolujte, ¢i nabijacia stanica nie je na svahu.

7. Skontrolujte, ¢&i ma nabijacia stanica napdajanie.

8. Pomocou dialkového ovladania alebo manualne
pomozte robotovi zadokovat do nabijacej stanice.

Urcovanie polohy zlyhalo.

Urcovanie polohy zlyha, ked
sa robot pokusi spustit Ulohu
kosenia.

1. Uistite sa, Ze je k dispozicii dostato¢né osvetlenie

a pocasie je jasné (t. j. bez dazda alebo hmly).
Nepriaznivé pocasie méze ovplyvnit schopnost robota
urcit polohu.

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

3. Ak sa tato chyba opakuje ¢asto, skuste to znova, ked
bude robot v nabijacej stanici.

4. Ak robot nadalej nevie urcit polohu, presunte
nabijaciu stanicu na otvorené miesto a vykonajte
premapovanie.

Nedostatocny priestor na
otacanie pred stanicou.

Nedostato¢ny priestor na
otacanie pred stanicou.

1. Ak je stanica umiestnend na okraji mapy alebo v
nej, uistite sa, Ze medzi prednou castou zakladovej
osky stanice a hranicou mapy je aspon 1 m volného
priestoru; v opacnom pripade robot nemusi byt
schopny vykonavat otacky.

2. Premiestnite stanicu alebo zmerite mapu v casti
Uprava mapy.

Trasa zablokovana.

Trasa zablokovana.

1. Skontrolujte, €i nie je na trase nastavena zakazana
zona.

2. Skontrolujte, ¢i robota neblokuju prekazky.

3. Ak robot stale nem6ze prejst, vymazte trasu v €asti
Uprava mapy a nastavte novu.

Vyskytol sa problém s
prednou kamerou.

Vyskytol sa problém s prednou
kamerou.

1. Utrite prednud kameru ¢istou handrickou.
2. Skuste reStartovat robota.
3. Ak problém pretrvava, kontaktujte popredajny servis.

Predna kamera
zablokovana.

Predna kamera zablokovana.

1. Pred opakovanym pokusom sa uistite, Ze prednej
kamere nic nebrani vo vyhlade.

2. Ak je kamera Spinava, pred opakovanym pokusom ju
ocistite makkou handrickou.

Slaby signal ur¢ovania
polohy.

Slaby signal ur¢ovania polohy.

1. Uistite sa, Ze je jasné pocasie. Silny dazd alebo slabé
svetlo mézu rusit schopnost robota urcit polohu. Robot
bude pokracovat v prevadzke, ked sa obnovi signal
urc¢ovania polohy.

2. Ak problém pretrvava, pred spustenim uloh pouZite
rezim dialkového ovladania a manualne dovedte
robota spat do nabijacej stanice.

Pocas automatického
mapovania doslo k chybe
detekcie hranic.

Pocas automatického
mapovania doslo k chybe
detekcie hranic.

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

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

3. Skontrolujte, ¢i je predna kamera cistd a nic jej
nebrdni vo vyhlade.

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

5. Ak detekcia hranic nadalej zlyhdva, prepnite na rezim
dialkového ovladdania pre mapovanie.




13 Technické udaje

Zakladné informacie

Néazov produktu

Séria MOVA VIAX

SKU

VIAX 250

ViAX 300

Model

MVWV1100

MVVWV1200

Rozmery

595 x 380 x 272 mm

Hmotnost robota (vratane
batérie)

9,4 kg

Odporucand pracovnd
kapacita

250 m?

300 m?

Efektivita kosenia !

Standardna: 300 m?/def
Efektivna: 500 m?/den

. Vyska kosenia 20 - 60 mm
Kosenie

Sirka zaberu 20cm

Cas nabijania 2 45 min

gas kosenia na jedno nabitie 50 min

Hladina akustického vykonu 57 dB(A)

LWA

Neistota akustického vykonu

KWA 3 dB(A)

Emisie hluku

Hladina akustického tlaku

LpA 49 dB(A)

Neistota akustického tlaku

KpA 3 dB(A)
0-50°C

Pracovné podmienky

Prevadzkova teplota

Odporucané: 10-35°C

Teplota dlhodobého
skladovania

-10-35°C

Odporucané: 0-25°C

Stupen krytia IP

Robot: IPX6

Nabijacia stanica: IPX4
Zdroj napajania: IP67

Maximadlny sklon pre oblast
kosenia

40 % (22°)

Pripojenie

Frekvencny rozsah Bluetooth

2400,0 - 2483,5 MHz

Max. RF vykon

802,11b: 16 +2 dBm (@11 Mbps)
802,11g: 14+2 dBm (@54 Mbps)
802,11n: 13 + 2 dBm (@ HT20, HT40)

Bluetooth: 749 dBm




WicFi Wi-Fi 2,4 GHz
(2400 -2483,5M)
Pripojenie N P o4 LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
Sluzba prepojenia (volitelnd) LTE-TDD: B38/40/41
GNSS (volitelné) > GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QzSS
Rezaci motor Rychlost 2500/min
Model batérie 6 MBPM10
Typ batérie Litiovo-idnova batéria
Batéria (robot)
Menovitd kapacita 2,5Ah
Menovité napatie 18V DC
Model nabijacky MPAM10/MPAM20/MPAM20(c)
Vstupné napatie 100~240 V AC
Zdroj napdjania
Vystupné napatie 20V DC
Vystupny prud 15A/3A
Model nabijacej stanice MCV20
Vstupné napaétie 20V DC
Nabijacia stanica Vystupné napatie 20V DC
Vstupny prud 1,5A/3A
Vystupny prud 15A/3A
Nahradné cepele a skrutky 9
Prislusenstvo
Model ¢epele MBKM10 (MOVA)
Hnacie kolesa Typ kolesa Terénny

1. Na zaklade testovania laboratéria MOVA.

2. Doba nabijania plati, ked sa robot pri nizkej Urovni nabitia automaticky vrati do nabijacej stanice.

3. Na zaklade testovania laboratéria MOVA.

4. Vyzaduje instaldciu modulu prepojenia.

5. VyZaduje instalaciu modulu prepojenia.

6. Modely ViAX 250 a ViAX 300 su kompatibilné s oboma batériami MBPM10 (2,5 Ah) a MBPM20 (5 Ah).
Pozndmka: Technické udaje sa m6zu menit v dosledku neustdleho zlepSovania ndsho produktu. Najnovsie
informdcie ndjdete na nasej webovej stranke https://www.mova.tech.



MOVA

EU VYHLASENIE O ZHODE

Toto whlasenie 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: MVVV1100/MVVV1200/MVVV1300/MVVV1400
Funkcie Sekani travy

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

Splha normy,

EN 60335-1:2012+A11+A13+A1+A14+A2:2019+A15:2021, EN 50636-2-107:2015+A1+A2:2020+A3: 2021,
EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN IEC 62311:2020, EN 62479:2010,

EN 301 489-1V2.2.3:2019, EN 301 489-17 V3.3.1:2024, EN 301 489-19 V2.2.1:2022,

EN 301 489-52 V1.3.1:2024, EN IEC 55014-1:2021, EN IEC 55014-2:2021,

EN IEC 61000-3-2:2019+A1:2021+A2:2024, EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021,
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1 Biztonsagi utasitasok

1.1 Altaldnos biztonsagi utasitasok

« Olvassa el figyelmesen és értse meg a hasznalati utmutatot a termék hasznalata elétt.

» Csak a MOVA altal a termékhez ajanlott felszerelést haszndlja. Barmilyen mas hasznalat helytelen.

- Ne engedje, hogy gyermekektartozkodjanak a készulék kdzelében vagy jatsszanak vele miikédés kézben.

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

« Amikor a terméket a MOVAhome alkalmazdassal manualisan mikddteti, ne fusson. Mindig gyalogoljon,
figyeljen a lépéseire a lejtékon, és tartsa meg az egyensulyat minden kortulmények kdzott.

« Kerllje a termék haszndlatat, ha a munkatertleten emberek, kiilondsen gyermekek vagy allatok tartozkodnak.
» Ha a terméket nyilvanos terileteken haszndlja, helyezzen ki figyelmeztetd tablakat a munkaterilet kérul a
kovetkez® szoveggel: ,Figyelmeztetés! Automata flinyird! Maradjon tavol a géptél! Figyeljen a gyermekekre!”

» Haszndlat kozben viseljen erds labbelit és hosszu nadragot.

A termék karosodasa és a gépjarmiveket, illetve személyeket érinté 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, amig az teljesen meg nem allt.

» Forduljon orvoshoz sériilés vagy baleset esetén.

- Allitsa a terméket OFF 4llasba az akaddalyok eltavolitasa, karbantartds vagy a termék vizsgélata elétt. Ha a
termék rendellenesen rezeg, Ujrainditas el6tt ellenérizze, hogy nincs-e rajta sérulés. Ne haszndlja a terméket,
ha barmelyik alkatrész hibas.

« Ne telepitse a fékabelt olyan terlleteken, ahol a termék nyirni fog. Kbvesse a kabelek telepitésére vonatkozo
utasitasokat.

» Csak a csomagban talalhato toltéallomast hasznalja a termék toltéséhez. A helytelen hasznalat daramutést,
tulmelegedést vagy az akkumulatorbol szivargé maro folyadékot eredményezhet. Ha elektrolit szivarog, dblitse
le vizzel/semlegesit6 szerrel, és kérjen orvosi segitséget, ha a maro folyadék a szemébe keral.

» Amikor a fékabelt a konnektorhoz csatlakoztatja, hasznaljon aramvédé kapcsolot (fi-relé), amelynek
leoldoarama legfeljebb 30 mA.

» Csak a MOVA altal ajanlott eredeti akkumulatorokat hasznalja. A termék biztonsaga nem garantalhaté nem
eredeti akkumulatorok hasznalata esetén. Ne hasznaljon nem uUjratoltheté elemeket.

» Tartsa a hosszabbitokabeleket a mozgo veszélyes alkatrészektdl tavol, hogy elkertlje a kabelek sértlését, ami
érintkezéshez vezethet fesziltség alatt levo részekkel.

» A jelen dokumentumban szerepld abrak csak tajekoztato jelleglek. Kérjik, hivatkozzon a tényleges
termeékekre.

» Soha ne engedje, hogy gyermekek, testi, érzékszervi vagy szellemi képességeikben korlatozott szemeélyek,
illetve tapasztalat vagy ismeretek hianyaban lévék, vagy az utasitasokat nem ismer6s személyek hasznaljak a
gépet. A helyi eléirasok korlatozhatjak a kezel6 életkorat.

» Ne csatlakoztasson vagy érintsen meg seértlt kabelt, amig az nincs kihdizva a halézati aljzatbol. Ha a kabel
mikddes kdzben megsérul, huzza ki a csatlakozot a konnektorbol. A kopott vagy seérilt kabel néveli az
aramutes kockazatat, és azt szakembernek kell kicserélnie.

* Ne tolja er8sen vagy gyorsan a terméket, mert ez karosithatja azt.

Az RF-kitettségi kovetelmeény betartasa érdekében az eszkdz és az ember k6zott 35 cm tavolsagot kell tartani.
» Az akkumulator Ujratoltéséhez kizardlag az ezzel a készulékkel szallitott levalaszthato tapegységet haszndalja.

1.2 Biztonsagi utasitasok a telepitéshez

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

= Ne telepitse a toltéallomadst olyan tertletekre, ahol pangoviz kialakuldsanak kockazata all fenn.

= Ne telepitse a toltéallomast (beleértve minden kiegészitét) barmely égheté anyagtol 60 cm-nél kozelebb. A
toltéallomas és a tapegység meghibdsoddsa vagy tulmelegedése tlizveszélyt jelenthet.



1.3 Biztonsdagi utasitasok a kezeléshez

- Tartsa tavol a kezét és a labat a forgd pengéktél. Ne helyezze a kezét vagy a labat a késziilék kdzelébe vagy
ala, amikor be van kapcsolva.

- Ne emelje fel vagy mozgassa a terméket bekapcsolt allapotban.

= Ha a munkatertileten emberek (kiilondsen gyerekek vagy allatok) tartdzkodnak, haszndlja a parkolds modot,
vagy kapcsolja OFF a készliléket.

= Gy6z6djon meg arrdél, hogy a gyepen nincsenek olyan targyak, mint kdvek, dgak, szerszdmok vagy jatékok.
Ellenkez6 esetben a pengék megsériilhetnek, ha egy targyhoz érnek.

= Ne helyezzen targyakat a termékre vagy a toltéallomdsra.

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

= Kerlilje el a termék és emberek vagy allatok kozotti Gtkozéseket. Ha személy vagy allat kertil a késziilék utjdba,
azonnal dllitsa azt le.

= Mindig kapcsolja OFF a termékét, amikor nem hasznalja.

- Ne haszndlja a terméket egyidejileg felugro szordfejjel. Hasznalja az Utemezés funkcidt annak biztositasara,
hogy a termék és a felugré szorofej ne mikddjenek egyszerre.

= Ne helyezzen csatlakozo csatornat olyan helyre, ahol felugro szérofejek vannak telepitve.

= Ne hasznélja a terméket pangdvizjelenlétében a munkateriileten, példaul erés esézés vagy vizgyllemesetén.

1.4 Biztonsagi utasitasok a karbantartashoz

- Allitsa a terméket OFF &llasba karbantartas elvégzésekor.

= Mosds utan Ugyeljen arra, hogy a terméket normdl helyzetben, ne fejjel lefelé helyezze a foldre.

» Ne forditsa meg a készliléket az alvaz tisztitdsahoz. Ha tisztitds céljabol megforditja, iigyeljen arra, hogy utdna
visszadllitsa a megfelel6 helyzetbe. Ez az dvintézkedés szlikséges annak érdekében, hogy megakadalyozza,
hogy viz jusson a motorba, ami potencidlisan befolyasolhatja a normal miikddést.

= HUzza ki a csatlakozot a toltéallomdsbol, vagy tavolitsa el a letiltd eszkodzt, mielétt megtisztitand vagy

karbantartand a tolt6allomast.

= Ne haszndaljon nagynyomdsu mosot vagy oldédszereket a termék tisztitdsahoz.

1.5 Akkumulatorbiztonsag

A litium-ion akkumulatorok felrobbanhatnak vagy tlizet okozhatnak, ha szétszerelik 6ket, révidre zarédnak,
illetve viznek, tliznek vagy magas hémeérsékletnek vannak kitéve. Kezelje dvatosan az akkumulatort, ne szerelje
szét és ne nyissa fel, és kerllje az elektromos vagy mechanikai sértiléseket. Tarolja 6ket kdzvetlen napfénytél
tavol.

1. Csak a gyarto altal biztositott akkumulatortoltét és tapegységet haszndlja. Nem megfeleld toltd és tapegység
haszndalata aramutést és/vagy tulmelegedést okozhat.

2. NE PROBALJAMEG JAVITANI VAGY MODOSITANI AZ AKKUMULATOROKAT! A javitasi kisérletek sulyos személyi
sérllést okozhatnak robbands vagy aramités miatt. Ha szivargas lép fel, a felszabadulo elektrolitok mardak és
mérgezdek.

3. Ez a késziilék olyan akkumulatorokat tartalmaz, amelyeket csak szakképzett személyek cserélhetnek.

1.6 Maradvanykockazatok

A sérllések elkertlése érdekében 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 mikddtetés kdzben.

FIGYELMEZTETES -
Tavolitsa el a letiltd eszkdzt, mielbtt a gépen dolgozna vagy
felemelné.

K> ubk D 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.




Ez a termék megfelel az alkalmazandd EC irdnyelveknek.

Olvassa el a kezel6i kézikdnyvet

@ I1l. osztalyu berendezés
LI

- Egyendram

[] Il. osztalyl berendezés

TERVEZETT FELHASZNALAS

A kertészeti termék haztartasi gyepnyirasra készlilt. Az eszkz gyakori nyirdsra lett tervezve, igy egészségesebb
és esztétikusabb gyepet biztosit, mint valaha. A gyep méretétél fliggben a flinyird beprogramozhaté ugy, hogy

barmikor vagy barmilyen gyakorisdggal mikodjon. Nem alkalmas asasra, seprésre vagy hoeltakaritasra.

€

A Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. ezennel kijelenti, hogy a MOVA MVVV1100/MVVV1200tipusu
radidberendezések megfelelnek a 2014/53/EU iranyelvnek. Az EU megfeleléségi nyilatkozat teljes szovege a
kovetkezé internetes cimen érhetd el: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

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

Arészletes e-kézikdnyveért kérjik, latogasson el a https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags
oldalra.



2 A termék ismertetése

2.1 Mi van a dobozban

@ A robot
e Tapegység

@ Hasznalati utmutato

@ Toltstorony
(10 m hosszabbitokabellel)

© s talajcsavar, imbuszkulcs

@ sz65zmentes kendé

©Alaplemez
@ Tartalékpengék és csavarok x 9

© Gyors utmutato



2.2 Termékattekintés
Stop gomb

Jelz6fény a kameran

Biztonsagi kulcs

Terlatasu kamera

Vagasi magassag beallito
forgdgombja

Toltéérintkezék

Univerzalis kerék

Fogantyu

Pengetarcsa Akkumulatorrekesz

Hajtokerék

2.3 UltraEyes ™ 1.0 Al kétkamerdas sztered latorendszer

Az UltraEyes ™ 1.0 a ViAX sorozat lelke. Ez az Utt6r6 Al-vezérelt, kétkamerds sztered latérendszer Ujradefinidlja
az okos gyepgondozast. Ez a csucstechnologia lehet6ve teszi, hogy a ViAX sorozat paratlan pontossaggal
navigaljon a tertleten.

Kett®s Ultra-HDR Al kamerdkkal és Al-algoritmusokkal van ellatva, igy pontosan megkiilénbozteti a flives és
a nem-flves terlleteket, mikdzben a kert kiilonféle targyait azonositja. A fejlett vizudlis feldolgozdsnak és az
intelligens dontéshozatalnak készonhetéen milliméteres pontossagu észlelést eés pozicionalast biztosit, és
valoban minden iranyban megismeri a kertjét.

UltraEyes ™ 1.0 Al




2.4 Erzékeld

Név Leirds

Biztositja a poziciondldast, és észleli az akaddlyokat, a gyep hatdrait és az emberi
jelenlétet.

Latészdg: 110° (vizszintes), 75° (figgbleges), 120° (atlos)

Felbontds: 2 MP

Térlatasu kamera

3 Telepités
3.1 Valasszon megfelel® helyet

= Helyezze a toltéallomdst egy vizszintes felliletre, a gyep széléhez és a konnektorhoz kézel. Helyezze olyan
terliletre, ahol erés a Wi-Fi-jel.

Megjegyzés: Haszndlja mobileszkdzéta hely Wi-Fi-jeler6sségének ellendrzéséhez. Az erés Wi-Fi-jel biztositja a
robot és az alkalmazdas kozotti stabil kapcsolatot.

Fontos

= Gy6z6djon meg arrdl, hogy a talaj elég puha a talajcsavar telepitéséhez.

» Helyezze a toltéallomast vizszintes talajra. Barmely lejté a robot hatrafelé gordiilését és az érintkezés
elvesztését okozhatja.

( N
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= Legyen legaldbb 1 m szabad, akadalymentes tertilet a tolt6allomas elétt, illetve annak bal és jobb
oldalan. Gy6z6djon meg réla, hogy a helyszin korillévé fi révidebb, mint6 cm. Ha a fii magasabb, elészor
toléflinyiréval nyirja le. A magas fli megnehezitheti, hogy a robot visszatérjen a téltéallomashoz.

/ )




3.2 Atoltéallomas telepitése
@ Helyezze a téltétornyot az alaplemezbe, amig kattandst nem hall.

4 )

& —

@ Rogzitse az alaplemezt a talajhoz a mellékelt talajcsavarokkal és az imbuszkulccsal.

4 )
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© Csatlakoztassa a tdpegységet a hosszabbitdkdbelhez, majd csatlakoztassa egy konnektorhoz. Tartsa a
tdpegységet legaldbb 30 cm magassagban a talaj felett.

f N

=

Megjegyzés: Ha vandram, a toltéallomdasLED-je folyamatos kék szinbenvildgit.
N
- —/




@ Helyezze a robotot a téltdallomasra toltéshez. Gyézddjdn meg arrdl, hogy a robot és a toltéallomas
toltéerintkezbi helyesen vannak csatlakoztatva.

4 )
£
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Megjegyzések
» Ha a robottoltédik, a toltéallomasjelzéfényezold szinben villog.
~
o —/

» Ha tovabbi védelem érdekében garazst szeretne hasznalni, hasznaljon megfelelé MOVA garazst, amely a
helyi kiskeresked6knél vagy online aruhazakban érhetd el. Nem-MOVA garazs haszndlata problémakat okozhat

toltés kozben.

LED jelz6fény a télt6allomason

LED jelz6fény szine

Jelentés

Villog6/folyamatos piros

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

2. Arobot bedll a téltéallomasra, de a toltés rendellenes (példaul a
toltéérintkez6k révidzarlatosak).

Folyamatos kék

Atoltéallomas rendelkezik aramellatassal. A robot nincs a
toltéallomason.

Villogé zold

A robot a toltéallomason toltédik.

Folyamatos zold

A robot dokkolva van a téltéallomdason, és vagy:

1. Teljesen feltoltve, vagy

2. Nem toltédik, mert az aktudlis id6 kiviul esik a kijelolt toltési
id6északon.




4 Els6 hasznalatra valo elékészuletek

4.1 Ismerkedjen meg a vezérl6panellel

Robot allapotjelzéje

Alkalmazaskapcsolat dllapotjelzdje

Gyermekzar jelz6

Bekapcsolds/ Inditas Kezdéoldal oK
kikapcsolas
Vezeérl6k
Gomb Funkcio
A robot bekapcsoldsahoz helyezze be a biztonsagi kulcsot, és forditsa azt ON
allasba. Nyomja meg és tartsa lenyomva a (') gombot 2 masodpercig a robot
. bekapcsoldsahoz.
Aramellatas()
A robot kikapcsolasahoz gy6zddjon meg rola, hogy a robot nincs a téltéallomason,
nyomja meg és tartsa lenyomva a (') gombot 2 masodpercig, és forditsa el a
biztonsagi kulcsot OFF allasba.
Inditas Dl Ateljes flinyiras inditdsahoz vagy a szuneteltetett feladatok folytatasahoz nyomja
meg a >| gombot, majd nyomja meg az OK gombot 5 masodpercen belil.
o A robot toltés céljabol a toltéallomadsra torténd visszakildéséhez nyomja meg a O
KezdGoldalOr gombot, majd nyomja meg az OK gombot 5 masodpercen belul.
A biztonsagi zar feloldasahoz és az alkalmazdasvezérlés engedélyezéséhez nyomja
meg kétszeraz OK gombot.
OK
A Bluetooth parositasi mod engedélyezéséhez nyomja meg és tartsa lenyomva az OK
gombot 3 masodpercig.
‘s A robot alaphelyzetbe allitdsahoz nyomja meg és tartsa lenyomvaegyszerre a >| és
Inditas + OK az OK gombot 3 masodpercig.
Nyomja meg a Stop gombot a robot ledllitdsahoz és a biztonsagi zar aktivalasahoz.
Ledllitas Az alkalmazas vezérlése le lesz tiltva. Nyomja meg az OK gombot kétszer a biztonsagi
zar deaktivalasahoz.
Inditds + A gyermekzar kikapcsoldsahoz egyszerre nyomja meg a | és a {3 gombot. A robot
Kezd®doldal be fogja jelenteni, hogy a Gyermekzar ki van kapcsolva.




Biztonsagi kulcs

» Forgassa el a hiztonsagi kulcsot az ON allasba, mielétt bekapcsolja a robotot.

« Forgassa el a biztonsagi kulcsot az OFF allasba; a robot automatikusan leall.

» A biztonsagi kulcsot ki lehet venni, amikor OFF allasban van. Arobot kulcs nélkil nem kapcsolhato be.
Megjegyzés: Ha elveszitia biztonsagi kulcsot, lépjen kapcsolatba az értékesités utani csapattal a poétlaseért.

Jelz6fények a vezérlépanelen

Jelz6fény

Szin

Jelentés

Robot allapota @ (]

Villogd zold

Arobot a toltéallomason toltédik.

Folyamatos zoéld

Az akkumulator teljesen fel van toltve.

Folyamatos piros

1. Hiba tortént.
2. A Stop gombot megnyomtak.

Villogo kék

1. A robot feladatot végez vagy szunetel.
2. Arobot a bekapcsolas utan inicializalodik.

Folyamatos kék

A robot készenléti Gzemmaddban van.

Alkalmazaskapcsolat
ge

Folyamatos kék

A robot csatlakoztatva van az alkalmazashoz.

Villogo kék

A robot csatlakozik az alkalmazashoz.

Gyermekzar@ e

Folyamatos kék

Avezérlépanel az alkalmazason keresztil van
zarolva. (Az alkalmazasban engedélyezheti a
Gyermekzar funkciot.)

4.2 Kezdeti beallitasok

Mielétt a robotot elészor bekapcsolnd, néhany alapvetd bedllitast kell elvégezni, mielétt a robot készen all az

inditasra.




@ Nyissa fel afelsd fedelet, majd forditsa el a biztonsagi kulcsot ON &ll&sba.

Megjegyzések

« A bekapcsolds utan a robot megkezdi az inicializéldst,amit egy villogd kék 4llapotjelzé fény 5 ® jelez a
vezérlépanelen. Amikor az inditasi hang elhangzik, és az allapotjelzé fény o e folyamatos kékre valt,az
inicializalas befejezédik.

= A robot automatikusan bekapcsol, amikor a tolt6allomason dokkol.

Fontos: A robotbekapcsolasahoz gy6z6djon meg arrol, hogy a biztonsagi kulcs be van helyezve és ON
allasban van. Ellenkez6 esetben a robot nem kapcsolhato be.

© A robot csatlakoztatdsa az internethez
Olvassa be a QR-kédot a MOVAhome alkalmazas mobilkésziilékére torténd letoltéséhez. A telepités utan
regisztraljon fidkot, és jelentkezzen be.

A MOVAhome alkalmazast az App Store-bdl vagy a Google Play Aruhazbél s letéltheti.

.’ Download on the AN, Get it on

App Store P* Google Play



A halozat beallitasa elott:

= Gy6z6djon meg rola, hogy a robot és a mobileszkdz is ugyanannak a Wi-Fi halozatnak a hatotavolsagan beldl
van.

= Gy6z6djon meg arrol, hogy a mobileszkoze a robottol legfeljebb 10 méter tavolsagban van.

- Engedélyezze a Bluetooth funkciot a mobileszkdzén.

1. Nyissa meg a MOVAhome alkalmazast.

2. Az aldbbi modszerek egyikével csatlakozhat:

a. Olvassabe a QR-kddot:Menjen az A Eszkdz pontba, és koppintsona — Csatlakozdshoz olvassa be a
QR-kddot elemre. Acsatlakozashoz olvassa be a robotfelsd fedelén beliiltaldlhaté QR-kddot.

b. Manudlishozzdaddas: Nyissa meg az i Eszkdz meniit, majd érintse meg a + Hozzdadds gombot. Ezutdn
valassza ki a robotmodelljét a csatlakozashoz.

3. Kdvesse az alkalmazason bellli utasitasokat a Wi-Fi halézathoz vald csatlakozas befejezéséhez.

Fontos

= Hasznaljon 2,4 GHz-es egysdvos haldézatot vagy 2,4/5 GHz-es kétsavos halézatot.

= Gy6z6djon meg réla, hogy a Wi-Fi halézata nem rendelkezik tlizfallal, és nincs titkositva. Ellenkezé esetben a
haldzati beallitas sikertelen lehet.

4. Nyomja és tartsa lenyomva az OK gombot a vezérlépanelen 3 masodpercig. A robot Bluetooth parositasi
modba ép.

Megjegyzés: Gy6z6djon meg réla, hogy a robot befejezte az inicializalast, mielé6tt megnyomnd az OK gombot.
Az inicializalas akkor fejezédik be, amikor az inditdsi hang megszélal, és az llapotjelz6 fény [& ® &tvalt
folyamatos kékre. A pdrositds az inicializalasbefejeztéig nem folytathato.

5. Kévesse az alkalmazason bellli utasitasokat a parositas befejezéséhez.

Megjegyzések

« Az alkalmazéskapcsolat jelz6je § ® a vezérlépanelenfolyamatos kék fénnyelfog vildgitani,amikor a robot
sikeresen csatlakozik az alkalmazashoz.

» A csatlakozomodul megvasdrlasdval tavolrolis vezérelheti a robotot Wi-Fi kapcsolat nélkdl.



A robot csatlakozasanak megszuntetése

A robot automatikusan hozza lesz rendelve a MOVAhome fikhoz, amint a parositds sikeres. Minden eszkoz
csak egyetlen fiokhoz kéthetd. Nem kothet6 egyszerre masik fiokhoz.

A robot Uj fiokkal valé parositashoz elészor le kell valasztania azt. A levalasztashoz:

1. Nyissameg a MOVAhome alkalmazdast. Menjen az ¢ Eszkdz pontba.

2. Keresse meg a robotja nevét. Ha tébb robot van tarsitva a MOVAhome fiokjahoz, hlizza 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.

Megjegyzeés: Bizonyosfunkciokfelhasznaldihozzaféréséta Beallitasok > Eszkdzmegosztas pontban
kezelheti.

Hogyan jelentkezzen ki a MOVAhome fidkjabol vagy torolje azt?

1. Lépjenaz & En > Fiék pontra.
2.Valasszaa Kijelentkezés vagya Fiok torlése lehetéséget.

Robot alaphelyzetbe allitasa

Nyomja meg és tartsa lenyomva a 3| és OK gombot egyszerre 3 masodpercig a robot alaphelyzetbe
allitdsahoz.
Fontos: Aroboton tarolt 6sszes adat véglegesen torlédik.

5 Kert feltérképezése

Afeltérképezés megkezdése elétt gy6z6djon meg a kovetkezdkrol:
= A robot akkumulatortéltéttsége tébb mint 50%.

» Az id6 tiszta és szaraz, és elég vilagos van.

= A robot ellilsé kamerdja tiszta, és nem takarja semmi.

= A robot helyesen dokkol a télt6allomason.
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Fontos
» Ne mozgassa kézzel a robotot a hatarvonal létrehozasakor, mivel ez a feltérképezés sikertelenségéhez vezethet.

= Amikor a feltérképezés megkezdddik, ne irdnyitsa tavolrdl a robotot a toltéallomdsra, amig a feltérképezési
folyamat be nem fejezédik. Ellenkez6 esetben az ellilsé kamera eltakarddhat, ami a feltérképezés sikertelenségét
okozhatja.



- Haladjon a robot mogétt 5 m-en belil a feltérképezés sordn.

= A robot legfeljebb 40%-0s (22° -0s) lejtén vald haladasra képes. Azonban a jobb nyirdsi eredmények
érdekében ajanlott, hogy a munkaterileteklejtése ne haladja meg a 25%-ot (14° -ot).

4 )

<25% (14°)
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= A 60 cm-nél keskenyebb terlleteket allitsa be utvonalként, hogy a robot athaladhasson rajtuk (lasd: 5.4 pont
Utvonal bedllitdsa).

= Ha a gyep pereme tébb mint4 cm-rel magasabb a kérnyezétalajnal, vagy meredek lejté esetén tartsa a
robotot legalabb 10 cm tavolsagra a szélétél a feltérképezés soran. Ha a perem egy szintben van a kérnyezé
talajjal, a robot at tud haladni rajta az optimalis szegélynyiras érdekében.

4 )
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= Gy6z6djon meg rola, hogy a forduldszégek nagyobbak, mint 90° . A 90° -ndl kisebb szo6gek megnehezithetik a
robot szamadra a tiszta vagast.

« A gyep hatarainak helyes feltérképezéséhez gondoskodjon réla, hogy a robot mindig kévesse a gyep kiilsé
peremét. Ne hozzon létre zonakat a nyilt gyep kdzepén, mivel ez pozicionalasi hibakhoz vezethet.
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5.1 Virtudlis hatarvonal létrehozasa

© Koppintson a Feltérképezés inditdsa gombra azalkalmazasban,és a robotellenérziaz dllapotédtés
kalibrdl. A robot automatikusan elhagyja a toltéallomast, hogy elvégezze a Kalibralast. Legyen évatos.
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@ Iranyitsa a robotot a gyep hatardhoz tavirdnyito segitségével. Ha a hatarvonalon kiemelkedés vagy meredek
lejt6 taldlhato, hagyjon 80 cm helyet a megfordulashoza kalibralds soran. Ezutdn érintse meg a Kiindulépont
bedllitdsa gombot a hatdr kezdépontjanakmegaddsahoz. Arobot helyben fog forogni, hogy kalibralja a
poziciojat.

~

© Tavirdnyitsa a robotot tigy, hogy az végigmenjen a gyep keriiletén, és feltérképezze a munkateriiletet.

Automatikus hatarészlelés

Mivel fejlett Al-algoritmus vezeérli, a robot az ellilsé kamera segitségével megfeleld korilmeények kdzott
megkllonbozteti a flves és a nem flives terlleteket, és kézi irdnyitds nélkil automatikusan feltérképezi a gyep
peremét.

Miutan elvezette a robotot a gyep széléhez és beallitotta a kiinduldsi pontot, hasznalhatja az Automatikus
hatarészlelés maodot. Beallithatja, hogy a robot athaladjon-e a hatarvonalon a tisztabb peremvagas
érdekében, vagy maradjon-e annak kozelében, hogy elkerilje az elakadast.

Ajanljuk, hogy a folyamat soran kisérje a robotot. Ha a robot nem képes pontosan érzékelni a hatarokat,
barmikor kiléphet az Automatikus hatarészlelés modbal, és atvalthat tavirdnyitasra.
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Fontos: Az automatikus hatarészlelés a legjobban a jolkértlhatarolt gyep szélein mikddik. Nem egyértelm
hatarok esetén eléfordulhat, hogy azokat a robot nem ismeri fel sikeresen.

@ Amikora robot a kiinduldsipont 1 méteres sugaran beliilre visszatér, megérinthetia Hatar lezdrésa
gombot, és a hatarvonal automatikusan befejezédik. Ha a hatarvonalon kiemelkedés vagy meredek lejt6
talalhato, hagyjon 80 cm helyet a megfordulashoz a kalibralas soran.

Megjegyzés: Ha a hatarvonal nem zarodik be, vagy hibat észlel, irdnyitsa a robotot révid tavolsagraelére a
szegély mentén, majd prébalja meg Ujra bezarni a hatarvonalat.




5.2 Tiltott terUlet bedallitasa

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
virdgagyast, trambulint, veteményeskertet vagy kiallo fa gydkeér) jelélje be tiltott ter(iletekként. Erintse meg
Tiltott terlilet bedllitdsa gombot az alkalmazasbana tiltotttertiletek létrehozasahoz.Vagy a térkép befejezése
utdn lépjena g > Térkép szerkesztése pontba tiltottzondk létrehozdsahozvagy torléséhez.

Megjegyzés: Az allatok altal gyakran latogatott teriileteket megjelélheti , Allatokaltal latogatott” teriiletként,
hogy megakadalyozza a robot belépését, és biztositsa az allatok biztonsagat.

5.3 Tébb zdna létrehozdsa és megléevd zonak bévitése

= Tovabbi zonak létrehozasa

Ha a gyepet utak valasztjakszét, vagy tobb elszigetelt gyeptertlete van, érintse meg a Zona beallitasa
gombot az alkalmazasban a munkatertiletek létrehozasanak folytatasahoz. Miutan a térkép elkészilt, a
zéndkathozzdadhatja, térolhetivagy médosithatjaa g2 > Térkép szerkesztése gombbal.

Megjegyzeés: Ha a kertjeben kovezett 6svények vannak, jelolje 6ket kildn zonakeént. Ezutan rajzoljon 6sszekotd
utvonalakat, hogy a robot tudjon kdzlekedni a zonak kdzott.

Fontos: A gyep hatarainak helyes feltérképezéséhez mindig gondoskodjon réla, hogy a robot kdvesse a gyep
kiils6 szélét. Ne hozzon létre zénakat a nyilt gyep kdzepén, mivel ez pozicionalasi hibakhoz vezethet.
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» Meglévd zénak bbvitése

Egy meglévé zona kibbvitéséhezkoppintson a Zéna bedllitdsa gombra az alkalmazasban, hogy létrehozzaa
beilleszteni kivant terlletet. Ha a két terlilet atfedi egymadst, automatikusan egyestlnek. Vagy a feltérképezés

befejezése utan lépjen a & > Térkép szerkesztése > Zona bedllitdsa pontbaegy meglévézona
kib&vitéséhez.
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5.4 Utvonal beallitasa

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

Megjegyzés: Alapértelmezésszerinta robotcsak halad az utvonalon,de nem nyirja a flivet.

Fontos: Ha a gyepet olyan atjarok osztjak meg, amelyekmagassaga meghaladja a 4 cm-t, helyezzen el egy,
az atjaré magassagaval megegyezd lejtét (példaul rampat).
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- Két elszigetelt munkatertilet 6sszekapcsoldsa

Elszigetelt terliletek esetén hozzon létre 6sszekotd utakat, kildnben a robot szamadra hozzaférhetetlenek
lesznek. Erintse meg az Utvonal bedllitdsa gombot egy ttvonal létrehozasahoz.

Fontos: Az utvonalnak a munkaterulet flves feliletén kell kezdédnie és végzddnie. Ne allitson be egy
végpontot sem olyan fellileten, amely nem f(ivel boritott.
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« A munkaterulet és a tolt6allomds 6sszekotése

Ha a toltéallomas nincs a munkateriileten, egy Utvonalat kell létrehoznia, amely 6sszekoti azt a munkaterlettel.
Koppintson az Utvonal bedllitdsa gombra egy olyan Utvonallétrehozdsdhoz, amely lehetévéteszi a robot
szamadra, hogy visszatérjen a toltéallomasra.

Fontos

- Az Utvonal egyik végének a munkaterdleten beliili flvel boritott fellileten kell lennie, a masik végének pedig
kozvetlendl a toltéallomas elétt. Ajanlott, hogy az Utvonalat a téltéallomashoz igazitsa.

- Amikor utvonalakat hoz létre @ munkatertlet és a toltéallomas 6sszekapcsoldsahoz, ne dokkolja tavolrél a robotot
a toltdallomason. Ellenkezé esetben az ellilsé kamera eltakarédhat, ami a feltérképezés sikertelenségét okozhatja.



5.5 Térkép befejezése
Koppintson a Térkép befejezése gombra, amikora munkatertiletek, Utvonalak és tiltott zonak elkésziltek.
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5.6 Masodik térkép hozzaadasa

Dupla térkép funkcio

A Dupla térkép funkcié olyan helyzetekre lett tervezve, amikor a robot nem tud 6ndlldan kdzlekedni az elkilondlt
gyepteriletek kozott, vagy amikor tobb térkép haszndlata szikséges.

Masodik térképet kell létrehoznia, ha:

= Az ellils6 és a hatsé gyep nem csatlakoztathato.

= Jelentés magassagkilonbség van a gyepteriletek kozott.

= Tobb ingatlannal rendelkezik, de csak egy robotja van.

= A gyeptertlet tul nagy egyetlen térképhez.
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Megjegyzés: Ha a gyepek dssze vannak kdtve és a robot kapacitdsan beliilvannak, hasznaljon inkdbb tébb
zonat.




A mdasodik gyep feltérképezése elétt vegye figyelembe a kovetkezéket:

= Mindig a téltéallomadsroélinditsa el a feltérképezést mindkét térképhez.

= Masodik téltéallomas (opcionalis):

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

- Ha nem, vigye at kézzel a robotot és a toltdallomast a masodik gyep feltérképezésének inditdsahoz.

A masodik gyep feltérképezése
Az els térkép elkészitése utan koppintsona Térkép hozzdaddsa gombra a masodiktérkép létrehozasahoz.

Vagy a feltérképezés befejez6dése utan lépjen a & > Térkép szerkesztése pontba,és koppintsona Térkép

hozzdaddsa gombra. Miutdn befejezte a masodik térképet, a térképek kdzott a & > Térkép szerkesztése
pontban valthat.
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6 Kezelés

6.1 Finyiras megkezdése elsé alkalommal

Flnyiras el6tti tippek:

= Egy tolhatd flnyirévalnyirja le a fivet legfeljebb 10 cm-es magassagig.

= Tavolitsa el az akaddlyokat, beleértve a térmeléket, levélkupacokat, jatékokat, vezetékeket és koveket a
gyeprél. Gyézddjon meg rola, hogy a flinyirds kdzben a gyepen nincsenek gyermekek vagy haziallatok.
= Hozza szintbe a gyepen lévé mélyedéseket.

- Allitsa be el6re a flinyirasi preferencidit az alkalmazasban (pl. fiinyirds hatékonysaga).




1. Nyissa fel a fels¢ fedelet a vezérlépanel eléréséhez.

2. Forditsa el a robot forgdgombjat a vagasi magassag beallitdsahoz (20 mm - 60 mm).

3. Nyomja meg a>|, majd az OK gombot 5 masodpercen beliil. A robot elhagyja a toltéallomdst, és megkezdi
a teljes finyirast. Megérintheti az alkalmazasban az Inditds gombot is a flinyirds elinditdsahoz.

4. Csukja le a fels6 fedelet.
Megjegyzés: Miel6tt megkezdené a flinyirasi miveletet, gy6z6djon meg réla, hogy azidé derllt és szaraz,
valamint hogy megfelel6 megvildgitas all rendelkezésre.

6.2 Flinyiras kett&s térképekkel

- Egy toltéallomassal:

1. Atoltéallomast mindig arra a helyre tegye, ahol a feltérképezés soran volt. Vigye kézzel a robotot arra a
térképre, amelyet le szeretne nyirni.

2. Aflinyiras megkezdése el6tt valassza ki a megfeleld térképet az alkalmazasban a megfelel6 mikodés
biztositasa érdekében.

Megjegyzés: Atérkép valtasa utan az aktudlis térkép Utemezései és nyirdsi bedllitasai lepnek érvénybe.
Hogyan kezelheti az alacsony akkumulatorszintet vagy a toltési probléemakat?

Ha nem helyezi 4t a toltéallomdast a robottal egyltt a masodik térképre, a robot lemeritheti az akkumulétorat
és toltési hibat jelezhet, mivel nem taldlja a toltéallomast. A probléma megolddsahoz kdvesse az aldbbi
épéseket:

1. Arobotot kézzel helyezze at a toltéallomds térképére az Ujratoltéshez.

2. Atoltés utan vigye vissza a robotot az eredeti térképre. A robot automatikusan folytatja a flinyirdst.

Fontos: Ne moédositsa a térképet az alkalmazdasban 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.

- Két toltéallomassal:

Atoltéallomas athelyezése nem sziikseges.

1. Vigye kézzel a robotot arra a terképre, amelyet le szeretne nyirni.

2. Aflinyirds megkezdése el6tt valassza ki a megfeleld térképet az alkalmazasban a megfelelé miikddés
biztositasa érdekében.



6.3 Szlinet
Az aktudlis flnyirasi feladat szlineteltetéséhez megnyomhatja a roboton talalhaté Stop gombot, vagy
koppintson az alkalmazasbana Szlinet lehetéségre.

Megjegyzés: A robotnem indithatd kdzvetlenlilaz alkalmazasbol, miutdan megnyomtaa Stop gombot.

Az alkalmazasvezérlés folytatdsahoz nyomja meg az OK gombot kétszer a vezérlépanelen, hogy elészor
deaktivalja a biztonsagi zarat.
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6.4 Folytatas

A szlineteltetett feladat folytatdsdhoz nyomja meg a(>], majd az OK gombot 5 mdsodpercen beliil. A flinyirés
folytatdsahoz a Folytatds gombot is megérintheti az alkalmazasban.

6.5 Visszatérés a toltéallomdshoz

Aflinyiras ledllitdsahoz és a robot téltéallomdsra vald visszakildéséhez nyomja meg a 0 gombot, majd
nyomja meg az OK gombot 5 masodpercen beliil a vezérlépanelen. Az alkalmazasban az Ujratéltés gombra
koppintva is a téltéallomasra kildheti a robotot.




7 A MOVAhome alkalmazas

Ahol még toébb lehetdéség varja

A MOVAhome alkalmazas tébb, mint egy tavirdnyitd. Az alkalmazdason keresztiil sok mindent megtehet: tavolrol
elvégezheti a kilonféle beallitdsokat, kiprébalhatja a kilénb6z6 flnyirdsi médokat, szabadon szerkesztheti a
térképet, és modosithatja a flinyirasi Gitemezéseket.

7.1 Flnyirasi modok
A robot kilonféle flnyirasi modokat kindl. Az alkalmazason keresztll valthat a kdvetkezé modok kdzott: Teljes
flnyiras, Zona flnyiras, Szegélynyirds, Pontflinyiras és Kézi maod.
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7.2 Flnyirasi alakzatok

Testre szabhatjaa gyepétugy, hogy alakzatokatad hozzda g2 > Térkép szerkesztése > Alakzatok pontban
az alkalmazasban. A meghatdrozott alakzatok ki lesznek zarva a finyirasbdl minden flinyirasi médban.

Modosithatja az alakzatok pozicidjat, méretét, vagy eltavolithatja ket az Alakzatok pontban.
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7.3 Utemezés
Az elsd térkep elkészlte utan a robot automatikusan két heti nyirasi Gtemtervet készit, ezek: ,tavaszi/nyari

Utemterv” és ,6szi/téli Gtemterv”. Azalkalmazasbanérintsemega gombot a részletes litemezési
bedllitasok elvégzéséhez. Az itemezés funkcidval a napi flnyirasi munkat teljes mértékben a robotra bizhatja.
A robotot csak rendszeresen kell karbantartani.

Megjegyzés: Ha aggodik amiatt, hogy a robot autonom miikédés kdzben bizonyos érakban zavarhatja Ont
vagy a szomszédokat,akkorlépjen a Bedllitasok > Ne zavarjanak mentpontra,és allitsabe a Ne zavarjanak
id6szakot az alkalmazasban.
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Utemezések kettds térképekkel

Mivel minden térképnek sajat itemezése van, gondosan tervezze meg és éllitsa be az egyes térképekhez tartozo
Utemezett feladatokat az atfedések vagy ltkozések elkertilése érdekében. Ez biztositja, hogy a robot hatékonyan
mikodjon, és szikség szerint rendelkezésre alljon minden térképhez.

7.4 Gyermekzar

Ha aggadik amiatt, hogy a gyerekek mikdodtethetik a robotot, navigaljon a Bedllitdsok pontba, és engedélyezze
a Gyermekzar funkciét az alkalmazasban. Vagy a nyiras oldalon érintse meg a3 elemet. Ha ez a funkcié
engedélyezve van, a vezérl6panel zarolva lesz. A kikapcsoldashoz nyomja meg egyszerre a>| és a 1 gombokat

avezérlépanelen.
R
(]

o



7.5 Es6védelem

Ha aggodik, hogy azidéjdrasi viszonyok befolydsolhatjak a flinyirdst, engedélyezheti az Esévédelem funkciot

a Bedllitdsok menupontban az alkalmazdsban.Ha ez a funkcié engedélyezve van, a robot automatikusan
felfliggeszti a flinyirast és visszatér a toltéallomdsra, ha es6 varhatd. Az alkalmazdasban bedllithatja az esé
miatti késleltetés idejét.

Megjegyzés: A nedves f(i nyirdsa karosithatja a gyepet. Javasoljukesé miatti késleltetési id6é bedllitasat, hogy
a robot a zdpor megsz(inése utan egy ideig a téltéallomason maradjon, és a fi teljesen megszaradhasson,
miel6tt Ujra nyirnd.

7.6 Fagyvédelem

Ha a hémérséklet 6 ° C ala csokken, a flinyiras véglegesen karosithatja a gyepet. Biztonsdgiintézkedésként

az akkumuldtor nem toltédik. Ennek megeldzése érdekében engedélyezhetia Fagyvédelem funkciot a
Bedllitdsok menipontban az alkalmazason keresztiil. Ez automatikusan sziinetelteti a flinyirast és visszakuildia
robotot a téltéallomdsra, amikor a hdmeérséklet 6 ° C ala esik. Arobot folytatja a flinyirdst, amint a hémérséklet
meghaladja11 ° C-ot.

im— @
o L

A robot tobb, lopas elleni funkciét tdmogat, hogy biztositsa a biztonsdgos miikédést, és védelmet nyujtson a
jogtalan haszndlat ellen. Ezenfellil a sztered kamera képes észlelni az emberi jelenlétet, igy a robot hatékony
kert6rré valik.

9

7.7 Biztonsagi funkciok

—_— O

o L

Ha ez a funkcid engedélyezve van, a riaszté azonnal megszolal, amikor a robotot felemelik, és a robot zarolva
lesz. Az alkalmazasvezérlés folytatdsahoz nyomja meg az OK gombot kétszer a vezérlépanelen, hogy elészér

deaktivalja a biztonsagi zarat.
D
R Q

Ha ez a funkcid engedélyezve van, a robot zarolva lesz, és azonnal megszolal a riaszto, ha eltavolodik a
térképtél.(Ez a funkcio csatlakozémodul telepitését igényli.)

9

7.7.1 Emelésriasztas

9y

7.7.2 Térképen kivali riasztas



7.7.3 Valos ideji helymeghatarozas

A csatlakozomodullal megtekinthetia robot aktualis helyéta Google Térképen.

< 9

7.7.4 Személyészlelési riasztas

Ha engedélyezve van, a robot értesitést kild, amikor emberi jelenlétet érzekel.

rg'l
S LUa

A° gombra koppintva lathatja a robot elsé kamerajanak valés idejli videdképét, igy barhonnan és barmikor

7.7.5 Kerti 6r

megfigyelheti kertjét.

Ok
7.7.6 Orjarat

Amikor a robot készenléti allapotban van, az alkalmazason keresztil elkiildheti a kertje meghatdrozott hataraira

:

vagy pontjaira 6rjaratozni. E funkcio eléréséhez lépjen a ° > Orjdrat.

Q

9

Jelz6fény az ellilsé kameran

LED jelz6fény szine Jelentés
Villog6 z6ld 1. Az eltils6 kamera él6 videot tovabbit az alkalmazasba.
9 2. Arobot 6rjarat izemmaodban van.

7.8 Egyeéni toltési idészak

Arobot toltési idészakanaktestreszabasahozbizonyos 6rakra engedélyezhetiaz Egyéni toltési id6szak
funkciot a Bedllitdsok > Toltés mentpontban az alkalmazasban.Ha engedélyezvevan, a robot tétlen
allapotban biztonsdgos akkumulatortoltottséget tart, és csak a kijelolt toltési idészakban toltédik fel teljesen.

Megjegyzés: A MOVAfejlesztécsapatfolyamatosan OTA (Over-the-Air) frissitéseketés karbantartastvégez
a firmware-en és az alkalmazdason. Ellendrizze a frissitési értesitéseket, vagy engedélyezze az Automatikus
frissités funkciot a firmware és az alkalmazas naprakészen tartdsahoz és a tovabbi funkcidk haszndlatdhoz.




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
Pengék 6-8 hetenként vagy gyakrabban
Megjegyzések

= Megtekinthetia pengékhatralévé élettartamatugy, hogy az alkalmazasbana Bedllitdsok > Fogydeszkdzok
és karbantartds menUpontba navigdl. Az elhasznaldodo alkatrészek cseréje utan lépjen az alkatrész részleteit

tartalmazod oldalra, és érintse meg a Kicseréltem gombot az idézitd visszadllitasahoz.
Ha a kertjében kijelolt terliletek vannak a robot rendszeres tisztitasahoz és karbantartasahoz, beallithat

karbantartdsipontokatatérképena Beallitdsok > Menjen a karbantartdsi ponthoz > Pont szerkesztése
menUpontban. Miutadn a karbantartdsi pontokat bedllitotta, egyszerien koppintson az Indulds gombra, és
iranyitsa a robotot a kijelolt helyekre az egyszer( karbantartashoz.

8.1 Tisztitas

Rendszeresen tisztitsa meg a robotot, hogy megakadalyozza a flinyesedék és a szennyez6dés felhalmozodasat,
amelyek eltdmithetik a pengetdrcsat és a hajtokerekeket, és ez befolyasolhatja a flinyirds, a dokkolds és a
mozgas teljesitmeényét. Ajanljuk egy tisztitokeészlet hasznalatat, amely megvasarolhato helyi kiskeresked6knél
vagy online aruhazakban.

/\ Figyelmeztetés: Tisztitas el6tt kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a biztonsagikulcsot OFF allasba. Huzza
ki a toltéallomast a konnektorbol.

Figyelem: A robot megforditdsakor tigyeljen arra, hogy ne karcolja meg a kamera lencséjét.

- A burkolat, az alvaz és a pengetarcsa:
1. Kapcsolja ki a robotot, és forgassa el a biztonsagi kulcsot az OFF allasba.

2. Helyezze a robotot puha fellletre, és forditsa fejjel lefelé.




3. Tisztitsa meg a burkolatot, a pengetarcsat és az alvazat slaggal.

/\ Figyelmeztetés: Ne érintse meg a pengéket az alvaz tisztitasakor. Viseljenvédékesztyiit a tisztitds soran.

= Tolt6érintkezok és elllsé kamera:

Hasznaljon tiszta ruhat a robot és a téltéallomdas toltéérintkezbinek letdrléséhez, valamint az ellilsé kamera
megtisztitdsahoz. Torolje szdrazra a toltéérintkezéket és az ellilsé kamerdt a tisztitds utan.

Fontos: Az optimalis poziciondlds és navigacio érdekében tisztitsa az elllsé kamerat kéthetente egyszer.

= Meghajtokerekek:
Egy kefével tavolitsa el a sarat a kerekekrél a jo tapadas biztositdsahoz.




8.2 Az alkatrészek cseréje

- Pengék cseréje

A pengeék élességének megdrzése érdekében rendszeresen cserélje a pengéket. Ajanlott a pengéket 6-8
hetente vagy gyakrabban kicserélni. Csak eredeti MOVA pengéket haszndaljon.

/\ Figyelmeztetés: Kapcsolja ki a robotot, és forgassa el a biztonsagikulcsot OFF &llasba. A pengék
cseréjekor viseljen védoékeszty(it.

Megjegyzés: A kiegyensulyozottvagorendszer biztositasa érdekében mindharom pengét egyszerre cserélje ki.
Figyelem: A robot megforditasakor Gigyeljen arra, hogy ne karcolja meg a kamera lencséjét.

1. Kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a 2. Helyezze a robotot puha felliletre, és forditsa
biztonsagi kulcsot OFF pozicidba. fejjel lefelé.

3. Lazitsa meg a csavarokat csillagcsavarhizéval. 4. Tavolitsa el a harom pengét és a csavarokat.

5. lgazitsa a pengéket a pengetarcsa lyukaihoz, 6. Gy6zddjon meg réla, hogy a pengék szabadon
majd rogzitse 6ket a csavarokkal. foroghatnak.




9 Akkumulator

Hosszu tavu tarolas esetén toltse fel a robotot 6 havonta az akkumulator védelme érdekében. Az akkumulator
tulzott lemerilése miatti kdrosodas nem tartozik a korlatozott jotallas hatalya ald. Ne toltse az akkumulatort

45 ° C-ndl magasabb vagy6 ° C-ndal alacsonyabb kornyezetihémérsékleten.Az akkumulatorhosszutava
taroldsihémérséklete-10 ° C és 35 ° C kozott legyen. A karosodas minimalizaldsaérdekében az akkumulator

ajanlotttarolasihémerseklete0 ° C és 25 ° C kdzott van.

Megjegyzés: A robotakkumulatordnakélettartama a haszndlatgyakorisagatélés az lizemadrak szamatol fligg.
Ha az akkumulator sérlt vagy nem télthet fel, ne dobja ki az elavult vagy hibds akkumulatort. Tartsa be a helyi
Ujrahasznositasi eldirdsokat.

Alacsony fogyasztdsu toltési mod:

Amikor az alacsony fogyasztasu toltési mod aktivalodik, a toltéssel nem kapcsolatos funkcidk le lesznek tiltva (a
halézat ki lesz kapcsolva).

« Az alacsony fogyasztasu toltési mod engedélyezéséhez tartsa lenyomva a>] gombot és a 0 gombot
egyszerre, és ugyanekkor nyomja meg az OK gombot 6tszor gyorsan egymads utan. Egy hangutasitast fog
hallani: Az alacsony fogyasztasu toltési mod be van kapcsolva.

« Az alacsony fogyasztasu toltési mod kikapcsolasahoz inditsa Ujra a robotot.

10 Téli tarolas

« A robot

1. Toltse fel teljesen az akkumulatort. Kapcsolja ki a robotot, és forgassa el a biztonsagi kulcsot az OFF allasba.
2. Tisztitsa meg alaposan a robotot, mielétt téli tarolasba helyezi.

3. 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 toltéallomast a helyére, és helyezze a robotot a
toltéallomasba toltéshez. Ha athelyezi a téltéallomast egy masik helyre, a robot automatikusan frissiti a
toltéallomas helyét, amint feltoltédik és elhagyja azt. Ha a kertben jelent&s 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 haszndlata.

A\ Figyelmeztetés

« Kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a biztonsagi kulcsot az OFF allasba a szallitas el6tt.

» Emelje meg a robotot a hatsé fogantyundl, tgyelve arra, hogy a pengetarcsa tavol legyen a testétél.



12 Hibaelharitas

Probléma Ok

Megoldas

az alkalmazashoz.
Ujraindul.

1. Arobot nincs a Wi-Fi jel vagy a
A robot nincs csatlakoztatva | Bluetooth hatdsugaran beldl.
2. Arobot ki van kapcsolva, vagy

1. Ellenérizze, hogy a robot befejezte-e a bekapcsoldsi
folyamatot.

2. Ellenérizze, hogy a router megfeleléen mikodik-e.
3. Menjen kdzelebb a robothoz a Bluetooth-kapcsolat
létrehozasahoz.

Robot felemelve. A kerék nincs a foldon.

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Nyomja meg kétszer az OK gombot a robot
felolddsahoz.

3. Arobot nem tud athaladni 4 cm-nél magasabb
akaddlyokon. Gondoskodjon arrél, hogy a robot
munkaterlletén a talaj egyenletes legyen.

A robot megdélt.

A robot délése tobb, mint 37°.

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Nyomja meg kétszer az OK gombot a robot
feloldasahoz.

3. Arobot nem képes megmaszni a 40%-nal (22°)
meredekebb lejtéket.

A robot elakadt. Kiutni
jjutni.

A robot elakadt, és nem tud

1. Tavolitsa el a kérnyezd akaddalyokat, majd prébalja
meg Ujra.

2. Vigye a robotot kézzel a térképen belil egy sik és nyilt
helyre, majd prébdlja meg Ujra elinditani a feladatot. Ha
a probléma nem sz(inik meg, prébdlja meg Ujra, miutan
a robotot visszahelyezte a toltéallomasra.

3. Ellendrizze, hogy vannak-e lyukak a talajon. Toltse fel
a lyukakat a flinyirds el6tt, hogy megakadalyozza a robot
elakadasat.

4. Ellendrizze, hogy a kdérnyez6 fii magasabb-e 10 cm-
nél. Bedllithatja az akaddalykeriilési magassdgot, vagy
elézetesen lenyirhatja a gyepet egy tolhato flnyiréval,
hogy megakaddlyozza a robot elakadasat.

5. Ha a robot gyakran elakad ezen a helyen, bedllithatja
tiltott tertiletként.

Bal/jobb hajtékerék hiba. motorjaval probléma van.

A kerék nem forog, vagy a kerék

1. Tisztitsa meg a hajtokerekeket, majd prébalja ujra.

2. Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, probalja meg
Ujrainditani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba
az értékesités utani szervizzel.

A pengetdrcsa nem forog
A pengetdrcsa nem forog.
probléma van.

rendesen, vagy a vagomotorral

1. Tisztitsa meg a pengetdrcsat, majd probdlja ujra.

2. Ellendrizze, hogy a kérnyezé f(i magasabb-e 10 cm-
nél. A gyep el6ézetes lenyirdsahoz haszndlhat tolhaté
flnyirét, hogy megakadalyozza, hogy a pengetdrcsa
elakadjon a magas fliben.

3. Ellenérizze, hogy van-e viz a pengetarcsa alatt. Ha
van, helyezze a robotot szdraz helyre, majd probalja
gjra.

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.

Toltési hiba. de a téltdarammal vagy

A robot dokkol a téltéallomason,

feszlltséggel probléma van.

1. Ellendrizze, hogy a toltéallomas megfeleléen
csatlakozik-e az dramforrashoz.

2. Ellenérizze, hogy a roboton és a toltéallomdason
talalhato toltéérintkezok tisztak-e.

3. Miutan az ellen6rzés befejez6détt, prébdlja meg
ismét a robotot a toltéallomdsra dokkolni.

4. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba
az értékesités utani szervizzel.




Probléma

Ok

Megoldas

Az akkumuldtor
hémérséklete tul magas.

Az akkumulétor
hémérséklete > 60° C.

1. Arobotot olyan kdrnyezetben haszndlja, ahol a kérnyezeti hémérséklet
40° C alatt van. Megvdrhatja, amig az akkumulator hémérséklete
automatikusan lecsokken.

2. A robotot kikapcsolhatja, majd egy idé mulva Ujraindithatja.

3. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba az értékesités
utani szervizzel.

Az akkumulator
hémérséklete magas.

Az akkumulator
hémérséklete > 45° C.

1. A t6ltés sikertelen lehet, ha az akkumuldtorhdmeérséklete 45 °C fol6tt van.
2. A robotot olyan kémyezetben haszndla, ahol a kémyezeti hémérséklet 40 ° C
alatt van.

Az akkumulator
hémeérséklete alacsony.

Az akkumulator
hémérséklete <6°C .

1. Atoltés sikertelen lehet, ha az akkumuldtorhémeérséklete 6 °C alatt van.
2. A robotot olyan kdmyezetben haszndlja, ahol a kdmyezeti hémérséklet
meghaladjaa 6 ° C-ot.

A robot eltévedt.

A helymeghatarozas
megsz(int.

1. Ellendrizze, hogy a robot ellils6 kameradja szennyezett-e. A
szennyezddés befolydsolja a helymeghatdrozast.

2. Vigye kézzel a robotot a térképen belll egy nyilt helyre, majd probalja
meg Ujra elinditani a feladatot.

3. Ha a helymeghatarozas nem all helyre, az alkalmazason keresztil
tavolrolirdnyitsa vissza a robotot a téltéallomasra, majd inditsa el a
flinyirasi feladatot.

Erzékel6hiba.

Erzékelhiba.

1. Inditsa Ujra a robotot, és probalja meg Ujra.
2. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba az értékesités
utani szervizzel.

A robot a tiltott terlileten
van.

Arobot aftiltott tertileten
van.

1. Vigye kézzel a robotot a tiltott terlileten kivilre, majd prébalja djra.
2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse ki a robotot a tiltott terlletrél, majd
prébalja Ujra.

Arobot a térképen kiviil
van.

Arobot a térképen kivil van.

1. Vigye kézzel a robotot a térképen beldlre, majd probalja djra.
2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse a robotot a térképen beldlre, majd
probalja Ujra.

Aveészledllitas aktivalodott. Arobot Stop gombjat Nyomja meg kétszer az OK gombot a robot felolddsahoz.
megnyomtdk.

Alacsony Az akkumuldtortliotiség <

akkumuldtortoltés. A robot 10% - Dokkolja a robotot a téltéallomdsra a toltéshez.

hamarosan ledll.

Arobot kivilvan a térképen.
Lopdsveszély.

Arobot kivil van a térképen.

1. Vigye vissza kézzel a robotot a munkaterletre.
2. Az alkalmazas Bedllitasok menUjében letilthatja a Térképen kivili
riasztast.

Nem sikerilt visszatérni a
toltéallomdashoz.

Arobot nem taldlja a
téltéallomast, amikor
megprobal visszatérni oda.

1. Ellendrizze, hogy nincs-e akadaly, amely elzarja a robot Utjat. Tavolitsa
el az akaddlyokat, és prébdlja Ujra.

2. Biztositson megfelelé megvildgitast, és gy6zédjon meg réla, hogy

az idéjaras tiszta-e (azaz nincs esd vagy kod). A kedvezétlen id6jards
befolydsolhatja a robot visszatérési képességét.

3. Ellendrizze, hogy az alkalmazdasban jelenleg hasznalt térkép
megegyezik-e a robot lizemeltetési helyével. Ha nem, valtson ata
megfeleld térképre a "Térkép szerkesztése" szakaszban.

4. Gy6z6djon meg arrél, hogy a jelenleg hasznalt térképen belll telepitve
van-e toltéallomds.

5. Az alkalmazdssal tavolrdl vezesse vissza a robotot a toltédllomdsra.

Nem sikerdlt dokkolni a
toltéallomdason.

Arobot megtaldlja a
toltéallomast, de nem tud
dokkolni.

1. Biztositson megfelelé megvildgitdst, és gy6zédjon meg réla, hogy
az idéjaras tiszta-e (azaz nincs esd vagy kod). A kedvezétlen id6jards
befolyasolhatja a robot dokkoldsi képességét.

2. Ellendrizze, hogy a toltéallomas tikrdzo foligja tiszta-e, vagy el van-e
takarva.

3. Ellendrizze, hogy a toltdallomas el6tt vannak-e akadalyok.




Probléma

Ok

Megoldas

Nem sikerdlt dokkolni a
toltéallomason.

A robot megtalalja a
toltéallomast, de nem tud
dokkolni.

4. Ellenérizze, hogy a t6ltéallomas elmozdult-e.

5. Ellen6rizze, hogy az alaplemez nincs-e vastag sarral
boritva.

6. Ellentrizze, hogy a toltéallomas lejtén van-e.

7. Ellendrizze, hogy a téltéallomas rendelkezik-e
aramellatassal.

8. Segitse a robotot a toltéallomdashoz valé dokkolasban
taviranyitoval vagy kézzel.

A pozicionalds sikertelen.

A poziciondlds sikertelen, amikor
a robot megprobalja elinditani a
flnyirasi feladatot.

1. Biztositson megfelelé megyvildgitast, és gy6z6djon
meg réla, hogy az id6jdrds tiszta-e (azaz nincs esd vagy
kod). A kedvezétlen id6jaras befolyasolhatja a robot
helyzetmeghatdrozasat.

2. Vigye a robotot kézzel a térképen beldl egy sik és nyilt
helyre, majd prébalja meg Ujra elinditani a feladatot.

3. Ha tovabbra is taldlkozik ezzel a hibaval, probdlja
meg Ujra, miutdn a robot dokkolt a téltéallomdson.

4. Ha a poziciondaldasi hiba tovabbra is fenndll, helyezze
at a toltéallomast egy nyilt helyre, és végezzen
Ujratérképezést.

Nincs elegendé hely a
fordulashoz az allomas

elétt.

Nincs elegendo hely a
forduldshoz az allomas el6tt.

1. Ha az allomds a térkép szélén vagy annak belsejében
van elhelyezve, Ggyeljen arra, hogy legaldabb 1 m
szabad hely legyen az allomas alaplemezének eliilsé
része és a térkép hatara kozott; kuldnben a robot nem
biztos, hogy képes lesz kanyarodni.

2. Helyezze at az allomast, vagy maodositsa a térképet a
Térkép szerkesztése meniben.

Utvonal elzérva.

Utvonal elzérva.

1. Ellen6rizze, hogy nincs-e tiltott terdilet beallitva az
utvonalon.

2. Ellentrizze, hogy nincs-e akadaly, amely elzarja a
robot Gtjat.

3. Ha a robot még mindig nem tud athaladni, térélje az
Utvonalat a Térkép szerkesztése meniben, és allitson
be Ujat.

Az elulsé kameraval
probléma van.

Az elullsé kameraval probléma
van.

1. Tordlje le az eliilsé kamerat tiszta ruhaval.
2. Prébalja meg Ujrainditani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fennall, [épjen
kapcsolatba az értékesités utani szervizzel.

Az elllsé kamera el van
takarva.

Az elulsé kamera el van takarva.

1. Gy6z6djon meg arrol, hogy az ellilsé kamera nincs
eltakarva, mielétt Gjraprébalkozna.

2. Ha a kamera szennyezett, torolje le egy puha
kendével, miel6tt Gjraprébdalna.

Gyenge helymeghatdrozasi

jel.

Gyenge helymeghatdrozasi jel.

1. Gy6z6djén meg rola, hogy az id6jaras tiszta-e.

Heves es6zés vagy gyenge fény megzavarhatja a robot
helymeghatdrozasat. A robot folytatja a mikodését,
amint a helymeghatdarozasi jel helyreall.

2. Ha a probléma tovabbra is fenndll, hasznadlja

a taviranyitds modot, és vezesse vissza a robotot
manualisan a téltéallomasra, mielétt megkezdené a
feladatokat.

Hatdrészlelési hiba az
automatikus feltérképezés

soran.

Hatdrészlelési hiba az

automatikus feltérképezés soran.

1. Gy6z6djon meg réla, hogy a fényviszonyok
megfeleléek. Ne legyen sem tul vildgos, sem tul sotét.
2. Gy6z8djon meg rola, hogy az idéjaras tiszta, kerilje a
kodot vagy az esét.

3. Gy6z8djon meg arrdl, hogy az eliilsé kamera tiszta,
és nincs letakarva.

4. Gy6z6djon meg arrél, hogy a talajfelszin egyenletes,
mert a kiemelkedések befolydsolhatjak az érzékelést.

5. Ha a hatarészlelés tovabbra is sikertelen, valtson
taviranyitasi modra a feltérképezéshez.
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Alapinformaciok

Terméknév MOVA ViAX sorozat

SKU ViAX 250 VIAX 300
Modell MVVV1100 MVVV1200
Méretek 595 x 380 x 272 mm

Robot sulya (akkumulétorral
egydtt)

9,4 kg

Ajanlott munkatertlet

250 m?

300 m?

Flnyirasi hatékonysag !

Szabvanyos: 300 m?/nap
Hatékony: 500 m?/nap

Uzemeltetési
kérilmények

Uzemi hémérséklet

Flnyiras Vagasi magassag 20-60 mm
Vagasi szélesség 20cm
Toltési id6 2 45 perc
Flnyirasi id6 toltésenként 3 50 perc
Hangteljesitmény-szint LWA 57 dB(A)
e st
Zajkibocsatas
Hangnyomasszint LpA 49 dB(A)
bizonytalanedga KpA 3 d(a)
0-50°C

Ajanlott: 10-35°C

Hosszu tavu tarolasi

-10-35°C

hémérséklet Ajanlott: 0-25°C
Robot: IPX6
IP-besorolds Toltéallomds: IPX4

Tapegység: IP67

A flinyirasi tertilet maximalis
lejtése

40% (22°)

Kapcsoloddas

Bluetooth
frekvenciatartomany

2400,0-2483,5 MHz

Max. RF teljesitmény

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

802.11n: 13+2 dBm (@HT20,

Bluetooth: 7,49 dBm

HT40)




Wi-Fi

Wi-Fi 2,4 GHz
(2400-2483,5 MHz)

Kapcsoloddas Kapc_sol‘,at.szalgéltatés LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
(opciondlis) LTE-TDD: B38/40/41
GNSS (opcionalis) e GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
Vagomotor Sebesség 2500 / perc
Akkumul&jtormodell6 MBPM10

Akkumulatortipus Litium-ion akkumulator
Akkumuldator (robot)
Névleges kapacitds 2,5Ah
Névleges fesziiltség 18V egyenaram
Toltdmodell MPAM10/MPAM20/MPAM20(c)
Bemeneti fesziiltség 100~240 V AC
Tapegység
Kimeneti fesziltség 20V egyenfesziiltség
Kimeneti aramer6sség 1,5A/3A
Toltéallomdas modellje MCV20
Bemeneti fesziiltség 20V egyenfesziiltség
Toltéallomas Kimeneti fesziltség 20V egyenfesziiltség
Bemeneti dramerésség 1,5A/3A
Kimeneti aramer6sség 1,5A/3A
Tartalék pengék és 5
k
Kiegészitok coavaro
Pengemodell MBKM10 (MOVA)
Hajtokerék Keréktipus Terep

1. AMOVA laboratérium tesztelése alapjan.

2. Atoltésiidé akkor érvényes, amikor a robot alacsony akkumulatorszint esetén automatikusan visszatér a
toltéallomasra.

3. AMOVA laboratérium tesztelése alapjan.

4. Csatlakozémodul telepitése szukséges.

5. Csatlakozomodul telepitése sziikséges.

6. A VIAX 250 és a ViAX 300 kompatibilisek mind az MBPM10 (2,5 Ah), mind az MBPM20 (5 Ah) akkumulatorokkal.
Megjegyzeés: A miszaki adatok valtozhatnak, mivel termékiinket folyamatosan fejlesztjik. A legfrissebb
informaciokeért latogasson el weboldalunkra: https://www.mova.tech.
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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

A MOVA neveben kijelentem, hogy a termeék

Leiras Robotfiinyiro

Tipus Modell: MVVV1100/MVVV1200/MVVV1300/MVVV1400
Funkci¢ Flnyiras

Megfelel a kovetkezd iranyelveknek
2006/42/EC, 2014/30/EU, 2014/35/EU, 2011/65/EU&(EU)2015/863,2014/53/EU
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EN 60335-2-29:2004+A2+A11:2018, EN 62233:2008, EN IEC 62311:2020, EN 62479:2010,

EN 301 489-1V2.2.3:2019, EN 301 489-17 V3.3.1:2024, EN 301 489-19 V2.2.1:2022,
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EN 301 908-13 V13.2.1:2022, EN 303 413 V1.2.1:2021, EN 300 328 V2.2.2:2019,

EN 18031-1:2024, EN 18031-2:2024, EN IEC 63000:2018
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