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1 Biztonsagi utasitasok

1.1 Altalanos biztonsagi utasitasok

» Olvassa el figyelmesen és értse meg a hasznalati utmutatot a termek hasznalata eldtt.

» Csak a MOVA altal a termekhez ajanlott felszerelest hasznalja. Barmilyen mas hasznalat helytelen.

» Ne engedje, hogy gyermekek tartdzkodjanak a készulek kozeleben vagy jatsszanak vele mikades kozben.

» Ne hasznalja a termeéket olyan teruleteken, ahol az emberek nincsenek tudataban a jelenlétéenek.

= Amikor a termeket a MOVAhome alkalmazassal manualisan mikodteti, ne fusson. Mindig csak gyalogoljon és
figyeljen a lepéseire lejtbkon, és mindig tartsa meg az egyensulyat.

= Kerulje a termek hasznalatat, ha a munkatertleten emberek, kilonosen gyermekek vagy allatok tartozkodnak.

» KerUlje a gep es periféridinak hasznalatat rossz idgjarasi korulmenyek kozott, kulonosen, ha villamlasveszely
all all fenn.

» Ha a termeket nyilvanos tertleteken hasznalja, helyezzen ki figyelmeztetd tablakat a munkaterulet korul a
kovetkez6 szoveggel: ,Figyelmeztetés! Automata flnyird! Maradjon tavol a geptél! Figyeljen a gyermekekre!”

» Hasznalat kdzben viseljen er¢s labbelit €s hosszu nadragot.

» Az eszkoz serulesenek es a jarmuvekkel vagy szemelyekkel kapcsolatos baleseteknek a megelézese erdekeben
ne allitson be munkateruleteket vagy athaladasi Utvonalakat kozteruleti utakon és jardakon.

= Ne érintse meg a mozgo veszelyes reszeket, peldaul a pengetarcsat, amig az teljesen meg nem allt.

» Forduljon orvoshoz séruleés vagy baleset eseten.

« Allitsa a terméket KIKAPCSOLT éllasha az akadalyok eltévolitasa, karbantartas vagy a termék vizsgélata elétt.
Ha a termek rendellenesen rezeg, inditas elott ellendrizze, nincs-e rajta serulés. Ne hasznalja a termeket, ha
barmelyik alkatrész sérult vagy hibas.

» Ne telepitse a fokabelt olyan tertleteken, ahol a termék nyirni fog. Kovesse a kabelhez mellékelt utasitasokat

a kabel telepitesehez.
» Csak a csomagban talalhato toltéallomast hasznalja a termek toltésehez. A helytelen hasznalat
aramutest, tulmelegedést vagy maro folyadek szivargasat okozhatja az akkumulatorbol. Ha elektrolit szivarog,

Oblitse le vizzel/semlegesitd szerrel, es kerjen orvosi segitséget, ha a maro folyadek a szemebe kerul.

= Amikor a fékabelt a konnektorhoz csatlakoztatja, hasznaljon aramvedo kapcsolot (fi-rele), amelynek
leoldoarama legfeljebb 30 mA.

» Csak az eredeti, a MOVA altal ajanlott akkumulatorokat hasznalja. A termék biztonsaga nem garantalhato, ha
nem eredeti akkumulatorokat hasznal. Ne hasznaljon nem Ujratolthett elemeket.

» Tartsa tavol a munkaterulettdl az 6sszes tapkabelt és/vagy hosszabbitot, hogy elkertlje a kabelek seruléseét,
ami elo részekkel valo érintkezéshez vezethet.

« A jelen dokumentumban szerepl® abrak csak tajekoztato jellegliek. A tényleges termek a mervado.

» Soha ne engedje, hogy gyermekek, fizikai, erzekszervi vagy szellemi kepességeikben korlatozott vagy
tapasztalatlan szemelyek, illetve az ezeket az utasitasokat nem ismer6¢ szemelyek hasznaljak a gépet. A helyi
szabdlyozasok korlatozhatjak a kezel¢ életkorat.

» Ne csatlakoztasson vagy érintsen meg serult kabelt, amig az nincs kihlzva a haldzati aljzatbol. Ha a kabel
Uzemeltetes kdzben megserul, huzza ki a dugot a halozati aljzatbol. A kopott vagy serult kabel noveli az
aramutes kockazatat, es szakembernek kell kicserélnie.

» Ne tolja er6sen vagy gyorsan a termeket, mert ez karosithatja azt.

= Az RF-kitettségi kovetelmeny betartasa erdekeben 35 cm (13,8") tavolsagot kell tartani az eszkdz es az ember
kozott.

« FIGYELMEZTETES: Az akkumuldtor Ujratoltéséhez kizarolag az ezzel a készulékkel szallitott levalaszthatd
tapegyseget hasznalja.



1.2 Biztonsdagi utasitasok a telepitéshez

« KerUlje a toltéallomas olyan helyre tortéené telepitését, ahol az emberek meghbotolhatnak benne.

» Ne telepitse a toltéallomast olyan tertletekre, ahol pangoviz kialakulasanak kockazata all fenn.

« Ne telepitse a toltéallomast, beleértve a tartozékokat is, 60 cm-en (23,6") belul barmilyen gyulékony
anyagtol. A toltéallomas és a tapegyseg meghibasodasa vagy tulmelegedeése tlizveszelyt jelenthet.

1.3 Biztonsdagi utasitasok a kezeléshez

« Tartsa tavol a kezét és a labat a forgod pengektél. Ne helyezze a kezét vagy a labat a termek kozelébe vagy alg,
ha az be van kapcsolva.

» Ne emelje fel vagy mozgassa a termeket bekapcsolt allapotban.

« Allitsa a robotot a toltéallomasra, vagy kapcsolja KI ha emberek, kildndsen gyermekek vagy allatok
tartozkodnak a munkatertleten.

= Gy6zddjon meg arrol, hogy a gyepen nincsenek olyan targyak, mint kovek, agak, szerszamok vagy jatékok.
Ellenkez6 esetben a pengek megserilhetnek, ha erintkezésbe kertlnek egy targgyal.

» Ne helyezzen targyakat a termekre vagy a toltéallomasra.

» Ne hasznalja a termeéket, ha a STOP gomb nem mukodik.

« Kerulje el a termék es emberek vagy allatok kozotti Utkozéseket. Ha egy szemely vagy allat kertl a termek
Utjaba, azonnal allitsa le.

= Mindig kapcsolja Kl a termékeét, amikor nem hasznalja.

« Ne hasznalja a terméket egyidejlileg felugrd szordfejjel. Hasznédlja az Utemezés funkciot annak biztositdsdra,
hogy a termek és a felugro szorafej ne mikodjon egyidejlleg.

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

» Ne hasznalja a termeéket alloviz jelenlétében a munkatertleten, példaul erés es6zes alatt vagy pangoviz
eseten.

1.4 Biztonsdgi utasitasok a karbantartashoz

« Allitsa a terméket Kl dlldsba karbantartas elvégzésekor.

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

= Ne forditsa meg a készlleket az alvaz tisztitdsahoz. Ha tisztitas céljabol megforditja, Ugyeljen arra, hogy
ezutan allitsa vissza a helyes tajolasba. Ez az dvintézkedes szukséges a viz motorba jutdsanak

megakadalyozasahoz, ami potencialisan befolyasolhatja a normal mikodeést.
» HUzza ki a csatlakozot a toltéallomashbol, vagy kapcsolja ki az eszkozt a tisztitas el6tt, vagy ha a termeket

a toltdallomason tartja karban.
= Ne hasznaljon nagynyomasu mosot vagy oldoszereket a termek tisztitasahoz.

1.5 Akkumulatorbiztonsag

A litium-ion akkumulatorok felrobbanhatnak vagy tuzet okozhatnak, ha szétszerelik 6ket, rovidre zarodnak,
illetve viznek, tlznek vagy magas hémersekletnek vannak kitéve. Kezelje 6ket dvatosan. Ne szerelje szét es
ne nyissa fel az akkumulatort, és kerulje az elektromos vagy mechanikai séruléseket. Tarolja ket kozvetlen
napfenytél tavol.
» Csak a gyarto altal biztositott akkumulatortoltét és tapegyseget hasznaljon. A nem megfeleld toltd es
aramforras hasznalata

aramutest es/vagy tulmelegedeést okozhat.
« NE PROBALJA MEGJAVITANI VAGY MODOSITANI AZ AKKUMULATOROKAT! A javitasi kisérletek robbands vagy
aramutes miatti sulyos szemelyi serilest

okozhatnak. Ha szivargas lep fel, a felszabadulo elektrolitok mardak és mergezéek.
» Ez a készulek olyan akkumulatorokat tartalmaz, amelyeket csak szakképzett szemelyek cserelhetnek.

1.6 Maradvanykockazatok
A serulesek elkertlese erdekeben viseljen veddkeszty(it, amikor a pengek cserejet vegzi.



1.7 Szimboélumok és matricak

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

FIGYELMEZTETES -
Tartson biztonsagos tavolsagot a géptél miikédtetés kézben.

FIGYELMEZTETES -
Mikédtesse a kikapcsold eszkdzt, miel6tt a gépen dolgozik
vagy azt felemeli.

FIGYELMEZTETES -
Ne lovagoljon a gépen.
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FIGYELMEZTETES -

Ennek a terméknek a normdal haztartasi hulladékként térténé
artalmatlanitasa nem megengedett. Gy6z6djén meg arrol,
hogy a terméket a helyi jogszabalyi eléirasoknak megfeleléen
ujrahasznositjak.




Ez a termék megfelel az alkalmazandd EU-iranyelveknek.

Olvassa el a kezel6i kézikonyvet

@ Ill. osztdlyu berendezés
LI

e Egyenaram

[] Il. osztalyt berendezés

Tervezett felhasznalas

A kertészeti termek haztartasi gyepnyirasra keszult. Az eszkdz gyakori nyirasra lett tervezve, igy egeszsegesebb
és esztétikusabb gyepet biztosit, mint valaha. A gyep méretétél fuggden a flinyird beprogramozhato ugy, hogy

barmikor vagy barmilyen gyakorisaggal mikodjon. Nem alkalmas asdsra, seprésre vagy hoeltakaritasra.

C€

Ezennel a Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. kijelenti, hogy az MVLM2100 radioberendezes megfelel a
2014/53/EU iranyelvnek. Az EU megfelel6ségi nyilatkozat teljes szovege a kovetkezd internetes cimen érhetd el:
https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Atermek megfelel az UK PSTI el6irasainak; a megfeleldségi nyilatkozat teljes szovege a kdvetkezd internetcim
alatt érhet6 el: https://www.mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

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

g

A



2 A termék ismertetése

2.1 Mi van a dobozban

o C 33—

o A robot e Toltétorony 10 m (32,8 lab) 9 Alaplemez
hosszabbitokabellel
O T1ipegység © 8 talajcsavar, imbuszkulcs @ Tartalékpengék és
csavarok x 9
e Haszndalati utmutato 9 Szészmentes kend6 e Gyors utmutato
@ Csavarhuzé

Q=



2.2 Termékattekintés

Fels6 fedél

[ ]

Stop gomb

Térlatasu kamera’

Es6érzékeld

Biztonsagi kulcs

Vezérlépanel

Vagdsi magassag beallité forgogombja

LiDAR?
iii";i'; 7N
Toltéérintkezdk Py
& = l/ A
('” é
2N ),
7\
/44/7//4!/j L/
Pengetdrcsa

AirTag rekesz

Univerzdlis kerék

Fogantyu

Akkumulatorrekesz

Csatlakozémodul

Hajtokerék

1: Az eluls6 kamera pozicionalasi kepessegeket biztosit, es erzéekeli az akadalyokat, a gyep hatarait és az
emberek jelenléetét. A latoszog 110° (vizszintes), 75° (flggbleges), 120° (atlos). A felbontas 2 MP.

2: A LIDAR segiti a kornyezeti informaciok megszerzeset, valamint eldsegiti a robot helymeghatarozasat és az
akadalyok elkertleset. A detektalasi tartomany (100 kix esetén) 15 m (49,2 lab) 10%-0s visszaverddesnél, illetve

40 m (131,2 lab) 90%-0s visszaverédesnel. A latomezd 360° .
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2.3 Az AirTag rekesz bemutatasa
Az AirTag rekesz témogatja az AirTaget vagy mas nyomkovett eszkodzoket, amelyek segitenek megtalalni és

nyomon kovetni a robotot.
Megjegyzés: Az AirTag nem tartozek. Kerjuk, biztositson sajatot.
Az AirTagek telepitéséhez vagy eltavolitasahoz:

0 Kapcsolja ki a robotot. e Helyezze a robotot egy puha feliiletre, és
forditsa fejjel lefelé.

e Nyomja meg a csatot az AirTag tarté 0 Helyezze be az AirTaget a tartéba, vagy
eltavolitasahoz. vegye ki az AirTaget a tartébol.




3 Telepités
3.1 Valasszon megfelelé helyet

Helyezze a toltdallomast egy sik fellletre a gyep szelenél, kozel egy aramforrashoz. Gydézédjon meg arrol, hogy
a helyszin megfelel a kovetkezd kovetelmenyeknek:

= Aterulet erés Wi-Fi jellel rendelkezik.

Megjegyzés: Hasznalja mobileszkozet a hely Wi-Fi-jelerésségenek ellendrzesehez. Az erds Wi-Fi-jel biztositja a
robot es az alkalmazas kozotti stabil kapcsolatot.

e ™ ™)

—

» Atalaj elég puha a talajcsavaros telepitéshez.

» Atalaj vizszintes. Lejtén a robot hatrafelé gurulhat, és elveszitheti a toltéallomassal valo érintkezest.

* Hagyjon legalébb 1 m (39,4") akadalymentes helyet a toltdallomas bal és jobb oldalan, valamint el6tte.

« A helyszin koruli fa rovidebb, mint 6 cm (2.4").

» Ha a fl magasabb, el6szor egy tolhato flnyirdval nyirja le. A magas fi megnehezitheti a robot szamara, hogy
visszaterjen a toltdallomashoz.




3.2 Atoltéallomas telepitése
@ Helyezze be a tolt6tornyot az alaplemezbe, amig eqgy kattanast nem hall.

4 )

& —

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

( )

- —

€ Csatlakoztassa a tdpegységet a hosszabbitokdbelhez, majd csatlakoztassa egy konnektorhoz. A tdpegység
legyen a talaj felett legalabb 30 cm (11,8") magassagban.

4 N
(S —/
Megjegyzés: Ha van aram, a toltdallomas LED-je folyamatos kék szinben vilagit.
. )
; e
b
o —/




@ Helyezze a robotot a toltdallomasra toltéshez. Gyézddjon meg arrdl, hogy a robot és a toltdallomas
toltéerintkezoi helyesen vannak csatlakoztatva.

Megjegyzések

-~

~

« Ajelzéfény zolden villog, amikor a robot toltédik a toltéallomason.

=/

= Ha tovabbi vedelmet szeretne, kerjuk, hasznalja a hozzailld MOVA garazst, amely elérhet®
a helyi Uzletekben vagy online. Nem-MQOVA garazs hasznalata problemakat okozhat toltes kozben.

LED jelz6fény a toltéallomdason

LED jelz6fény szine

Jelentés

Villogo/folyamatos piros

1. Atoltdallomassal probléema merdlt fel (peldaul toltdéaram- vagy
feszUltseghiba).

2. Arobot beall a toltdallomasra, de a toltés rendellenes (peldaul a
toltéerintkezodk rovidzarlatosak).

Folyamatos kek

Atoltéallomas rendelkezik aramellatassal. A robot nincs a
toltoallomason.

Villogo zold

A robot a toltéallomason toltédik.

Folyamatos zold

A robot a toltéallomason dokkolva van, es vagy teljesen fel van toltve,
vagy a kovetkezd kijelolt toltesi id6szakra var.

g
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4 Elso hasznalatra valo elokeésziiletek

4.1 Ismerkedjen meg a vezérlépanellel

Robot allapotjelzéje

Alkalmazaskapcsolat
allapotjelzéje
Gyermekzar jelzé
Aramellatas Inditas Haza OK
Gombok
Gomb Funkcio
A robot bekapcsolasahoz helyezze be a biztonsagi kulcsot, és forditsa azt ON allasba.
Nyomja le és tartsa lenyomva a (') gombot 2 masodpercig a robot bekapcsolasahoz.

A 3tds (!

Aramellatas©O A robot kikapcsolasahoz gy6éz6djon meg arrol, hogy a robot a toltéallomason kivil
van, nyomja meg es tartsa lenyomva a (') gombot 2 masodpercig, majd forgassa el a
biztonsagi kulcsot az OFF pozicioba.

Az egész teruletre kiterjedd flnyiras inditasahoz vagy a szuneteltetett feladatok

Inditas Dl folytatasdhoz nyomja meg a Bl gombot, majd 5 mésodpercen belil nyomja meg az
OK gombot.
A robot visszakiildéséhez a toltdallomasra toltés celjdbol, nyomja meg a 0O gombot,

Haza O : . ) .
majd 5 masodpercen belil nyomja meg az OK gombot.
A biztonsagi zar feloldasahoz és az alkalmazasvezerles engedélyezéséhez nyomja
meg kétszer az OK gombot.

OK
A Bluetooth parositasi mod engedelyezeséhez nyomja meg és tartsa lenyomva az OK
gombot 3 masodpercig.
o A robot alaphelyzetbe allitasahoz nyomja meg és tartsa lenyomva egyszerre a [>| €s
Inditas + OK ) v

az OK gombot 3 masodpercig.
Nyomja meg a Stop gombot a robot leallitdsahoz és a biztonsagi zar aktivalasahoz.

Ledllitas Az alkalmazas vezeérlése le lesz tiltva. Nyomja meg az OK Gombot kétszer a biztonsdgi
zar deaktivalasahoz.

Inditas + A Gyermekzar kikapcsoldséhoz nyomja meg egyszerre a >l és 0O gombot. A robot be

H fogja jelenteni, hogy
aza a Gyermekzar ki van kapcsolva.




Biztonsagi kulcs

= Forgassa el a biztonsagi kulcsot az ON allasba, mielétt bekapcsolja a robotot.

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

Megjegyzés:

= A biztonsagi kulcsot ki lehet venni, amikor OFF allasban van. A robot nem kapcsolhato be a kulcs nelkul.
» Ha elvesziti a biztonsagi kulcsot, lepjen kapcsolatba az ertekesités utani csapattal a potlasert.

Jelz6fények a vezérlépanelen

Jelz6fény Szin Jelentés
Pulzalo zold A robot a toltéallomason toltddik.
Folyamatos zold Az akkumulator teljesen fel van toltve.

1. Hiba tortént.

Folyamatos piros 2. A Stop gombot megnyomtak.

Robot allapota @ °

1. A robot feladatot vegez vagy sztnetel.

Villogo kek 2. Arobot a bekapcsolas utan inicializalodik.
Folyamatos kek Arobot készenléti Gizemmadban van.
Alkalmazaskapcsolat
fons ° Folyamatos kék A robot csatlakoztatva van az alkalmazashoz.
=

Avezerlbpanel az alkalmazason keresztul van
Gyermekzar ﬂ (] Folyamatos kek zarolva. (Az alkalmazasban engedélyezheti a
Gyermekzar funkciot.)

4.2 Kezdeti beallitasok

A robot Uzemeltetése el6tt vegezze el az alapbeallitasokat.

g
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4.2.1 A robot csatlakoztatdsa az internethez

A hdlézat bedllitasa elétt:

» Gy6z6djon meg rola, hogy a robot és a mobilkészuléke ugyanazon a Wi-Fi halozaton van.

» Gy6z6djon meg arrol, hogy a mobileszkdze legfeliebb 10 m (32,8 lab) tavolsagban van a robotrol.

» Engedélyezze a Bluetooth funkciot a mobileszkozén.

1. Nyissa fel a Felso fedelet, majd forditsa el a biztonsagi kulcsot ON &llasba.

2. Nyomja meg és tartsa lenyomva a d) gombot a vezérlépanelen 2 masodpercig a robot bekapcsolasahoz.
Megjegyzés:

= A bekapcsolas utan a robot megkezdi az inicializalast, amit egy villogé kék allapotjelz6 fe’ny:@ ® jelez

a vezerlopanelen. Amikor az inditasi hang elhangzik, es az allapotfeny _@ ® folyamatos kékre valt, az
inicializalas befejez6dott.
A robot automatikusan bekapcsol, amikor a toltéallomason dokkol.
3. Olvassa be a QR-kodot a MOVAhome alkalmazas letoltésehez mobil eszkozere.
A MOVAhome alkalmazast az App Store-bolvagy a Google Play Aruhazbolis letoltheti.

t
VAGY -

}\. Get it on
P’ Google Play

4. Nyissa meg a MOVAhome alkalmazast, hozzon létre egy fiokot, es jelentkezzen be.

5. Csatlakozzon az alabbi modszerek egyikevel:

« Olvassa be a QrR-kddot: Menjen az i Eszkdz pontba, és koppintson a . Csatlakozashoz olvassa be a QR-
kédot elemre. Olvassa be a roboton levd QR-kodot a csatlakozashoz.

« Hozzdadas kézzel: Nyissa meg az i Eszkéz menit, majd érintse meg a + Hozzdadds gombot. Ezutén
valassza ki a robotmodelljét a csatlakozashoz.

« Automatikus felismerés: A robot kozeli eszkdzoket fog keresni. Erintse meg a robotot a megtalalt eszkozok
listajaban a csatlakoztatasahoz.

i:—,.



6. Kovesse az alkalmazason bellli utasitasokat a Wi-Fi halézathoz valo csatlakozas befejezéséhez.

Fontos

= Hasznaljon egysavos, 2,4 GHz-es halozatot.

= Gy6z6djon meg rola, hogy a Wi-Fi haldzata nem rendelkezik tlizfallal, és nincs titkositva. Egyébként a haldzati
besllitas
sikertelen lehet.

7.Nyomja meg eés tartsa lenyomva az OK gombot 3 masodpercig. A robot Bluetooth parositasi modba lep.

8. Kdvesse az alkalmazason beluli utasitasokat a parositas befejezésehez.

Megjegyzések

« Az alkalmazaskapcsolat jelzéfénye § @ a vezérlépanelen folyamatos kék fényt mutat, amikor a robot
sikeresen csatlakoztatva van az alkalmazashoz.

» A csatlakozomodul lehetdve teszi a tavvezerléest Wi-Fi nelkul, de a Wi-Fi-kapcsolat ajanlott a legjobb
teljesitmeny eleresehez.

4.2.2 Egyéb beallitasok

A robot csatlakozasanak megsziintetése

A robot automatikusan hozza lesz rendelve a MOVAhome fiokhoz, amint a parositas sikeres. Minden eszkoz
csak egyetlen fiokhoz kothetd. Nem kothetd egyszerre masik fiokhoz.

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

1. Nyissa meg a MOVAhome alkalmazast. Menjen az # Eszkdz pontba.

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

3. Koppintson a robot nevére a bal felsé sarokban.

4.Valassza a Torlés lehetéseget.

Megjegyzés: Ha egy robotot eltavolitanak a MOVAhome fiokbal, a robottol gydjtott dsszes felhasznaldi adat
tarlésre kerul a szerverrél.

A robot megosztasa
1. Koppintson a robot nevére a bal felsé sarokban.

2.Valassza az Eszk6zmegosztas lehetéséget.

Kijelentkezés és fiok torlése

1. Menjen az & En > Beallitasok > Altalanos > Fiék pontba.

2.Valassza a Kijelentkezés vagy a Fidk torlése lehetdséget.

Robot alaphelyzetbe allitasa

Nyomja meg és tartsa lenyomva a [l és az OK gombot egyszerre 3 masodpercig a vezérldpanelen.
Ha visszaallitja a robot gyari beallitasait, a roboton talélhato 6sszes adat torlédni fog.



5 Kert feltérképezése

Fontos: A feltérkepezes megkezdese elott kerjik, ellendrizze a kovetkezoket:
= Arobot akkumulatortoltottsege tébb mint 50%.
= Arobot helyesen dokkol a toltéallomason.

-

5.1 Virtudlis hatarvonal létrehozdsa

A térkepezesi folyamat megkezdeése el6tt vegye figyelembe a kovetkezoket:
» Haladjon a robot mogott 5 m (16,4 lab) tavolsagban a térkepezeési folyamat soran.

= Arobot legfeljebb 40%-0s (21,8°) lejtén kepes kdzlekedni. Azonban a jobb nyirdsi eredmeények érdekeben
ajanlott, hogy a munkateruletek lejtése ne haladja meg a 25%-ot (14°).

Megjegyzés: Ha a hatarvonalat 25%-ndl (14° ) meredekebb lejtén allitjak be, el6fordulhat, hogy a robot kisse
atsiklik a hataron.

-
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<25% (14°)
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» A 60 cm-nél (23,6") keskenyebb tertletek eseten utvonalkent allitsa be 6ket, hogy a robot athaladhasson
rajtuk. A részletek, lasd: Utvonal beallitasa.
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» Ha a gyep tobb mint 4 cm-rel (1,6") magasabb, mint a szomszedos talaj, tartsa a robotot legalabb 10 cm
(3,9") tavolsagban a szeltdél. Ha a gyep szintben van a szomszedos talajjal, a robot athaladhat a hatarvonalon
az optimalis nyiras érdekében.

4 )
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>10cm
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= Gy6z6djon meg rola, hogy a forduldszégek nagyobbak, mint 90° . 90° -nal kisebb szogek esetén a robot
nehezen tud tiszta vagast vegezni.
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Feltérképezés inditasa:
1. Koppintson a Feltérképezés inditasa gombra az alkalmazasban, és a robot ellenérzi az allapotat és kalibral.
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Figyelem: A robot automatikusan elhagyja a toltéallomast, hogy elvegezze a Kalibralast. Legyen ovatos.

2. Iranyitsa tavolrol a robotot a gyep szelehez, majd koppintson a Kiindulépont beallitasa lehetdségre a
hatarvonal kiindulépontjanak meghatarozasahoz. A robot helyben elfordul, hogy kalibralja a pozici¢jat.

e N

3. Térkepezze fel a munkateruletet. A kovetkezd két modszer tamogatott.

« Tavolroliranyithatja a robotot, hogy a gyep kerllete mentén haladva feltérképezze a munkateruletet.

» Engedélyezze az Automatikus hatarészleles modot a munkaterulet feltérképezéséhez. A robot egy fejlett
Al-algoritmus segitsegével képes felismerni a hatarokat manuadlis iranyitas nélkul.

)
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Fontos:

= Az Automatikus hatareszlelés mod tiszta gyephatarokat igenyel, és nappali fenyben kell hasznalni, hogy
a robot megfeleléen lasson. Kerilje a funkcio hasznalatat gyenge fényviszonyok vagy esés idd eseten.

= Javasoljuk, hogy kovesse a robotot, amikor az Automatikus hatarészlelés modot hasznalja. Ha a robot nem
kéepes a hatarok pontos észlelésére, kiléphet az Automatikus hatarészlelés modbaol, és atvalthat a tavvezerléses
madra.

= Gy6z6djon meg rola, hogy a robot elllsé kamerdja tiszta, és nem takarja semmi.

4. Amikor a robot visszatér 1 m (39,4") tavolsagon belll a kiindulasi ponthoz, megeérintheti a Hatar lezdrdsa
gombot a hatar beallitdsanak befejezéséhez.
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5. (Opcionalis) Szerkessze a terkepet.
Afeltérképezés befejezése utdn az Eszkdz oldal > g > Szerkesztés meniipontban modosithatja a térképet.

@ Tiltott teriilet bedllitasa

Bar a robot automatikusan képes elkertlni az akadalyokat, szikseges a leeses veszelyevel jaro terlleteket
(peldaul az uszomedenceket es homokozokat) tiltott tertiletkent beallitani. A védeni kivant targyakat (peldaul
virdagagyast, trambulint, vetemenyeskertet vagy csupasz fagyokeret) jelolje be tiltott tertletkent.

@ z6nak hozzdadasa vagy bévitése

» Tovabbi zonak létrehozasa

Ha a gyepet utak valasztjak el, vagy tobb elszigetelt gyeptertlettel rendelkezik, folytathatja a munkateruletek
letrehozasat.

Megjegyzés: Ha a kertjeben kovezett dsvenyek vannak, jelolje Oket kulon zonakent. Ezutan rajzoljon 6sszekatd
utvonalakat, hogy a robot tudjon kdzlekedni a zonak kozott.

o E&Y((\ﬂ o " o

= Meglévo zéndk bovitése
Egy meglévd zonat ugy bévithet ki, hogy létrehozza a hozzaadni kivant terlletet. Ha a két terllet atfedi egymast,
automatikusan egyesulnek.

@D

© Utvonal beillitasa

Elkulonitett zonak esetén hozzon étre eqgy utat azok 6sszekapcsolasahoz. Az Ut nelkuli elszigetelt zonak a robot
szamara nem lesznek elérheték.

Megjegyzés: Alapertelmezes szerint a robot csak halad az Utvonalon, de nem nyirja a fuvet.

Fontos: Ha a gyepet magasabb atjarok tagoljak, mint 4 cm (1,6"), helyezzen el egy olyan targyat, amelynek
lejtese megegyezik az atjaro magassagaval (peldaul egy rampat).

=Or



g N TS

« Két elszigetelt munkateriilet 6sszekapcsolasa

Elszigetelt terlletek eseten hozzon létre Utvonalakat azok 6sszekapcsolasahoz. Ellenkezd esetben a robot
szamara nem lesznek elérheték.

Fontos: Az Utvonal kezdete és vege legyen a fiben.

< @80 % =

* A munkateriilet és a tolt6allomas 6sszekapcsolasa

Ha a toltéallomas nincs a munkatertleten, egy Utvonalat kell létrehoznia, amely 6sszekoti azt a munkatertlettel.
Fontos:

= Az Utvonal egyik vege legyen a fliben, a masik vége pedig kozvetlenul a toltéallomas eldtt. Javasoljuk, hogy
igazitsa az Utvonalat a toltéallomashoz.

= Amikor Utvonalakat hoz létre a munkaterulet és a toltdallomas 6sszekapcsoldsahoz, ne dokkolja a robotot
tavolrol a toltéallomason. Ellenkezé esetben a LIDAR blokkolodhat, ami a térkepezes sikertelenseget okozhatja.
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@ z6nak szétvalasztasa és egyesitése
Egy zonat kisebb reszekre oszthat, vagy egyesithet kulonallo zonakat egy nagyobb zonava.
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© Hozzaférhetd zonak beallitasa

Flnyiras kozben a robot a nem flfeluleteket (pl. kbves utakat) automatikusan nem elerheté zonakkent kezeli,

es elkeruli azokat. Ha a robotnak a munkateruleten belll gyep nelkuli feluleteken is at kell haladnia, el6zetesen
allitsa be ezeket a terlleteket hozzaferhetd zonakent a megszakitasok elkertlése erdekeben.

A hozzaférhetd zonakon belll a robot figyelmen kivul hagyja a talajfelszin tipusat, de tovabbra is elkeruli a fizikai
akadalyokat.

6. Koppintson a Térkép befejezése gombra.

Fontos:

» Ne mozgassa kézzel a robotot a hatdr létrehozasakor, mert ez a térképezeés sikertelenséget okozhatja.

= Amikor a feltérképezés megkezdddik, ne dokkolja tavolrol a robotot a téltéallomason, amig a feltérképezés
be nem fejezédik. Ellenkezd esetben a LIDAR blokkolddhat, ami a térképezeés sikertelenségét okozhatja.

7. Koppintson a Térképtanulas inditasa lehetdsegre. A robot automatikusan felderiti és megtanulja a
feltérkepezett terlletet az elsd flinyiras el6tt. Nem kell a kozelben varakoznia.



5.2 Masodik térkép hozzdadasa

A Dupla terkep funkcio olyan helyzetekre lett tervezve, amikor a robot nem tud énalloan kozlekedni az elkilonalt
gyepterUletek kozott, vagy amikor tobb térkép hasznalata szukseges.

Masodik térkepet kell letrehoznia, ha:

= Az ellls6 eés a hatso gyep nem csatlakoztathato.

« Jelentés magassagkulonbség van a gyepterlletek kozott.

= Tobb ingatlana van, de csak egy robotja.

= A gyepterulet tul nagy egyetlen térkephez.

Megjegyzés: Ha a gyepek 0ssze vannak kotve es a robot kapacitasan belul vannak, haszndljon inkabb tobb
zonat.

I Zone E Zone G




A masodik gyep feltérképezéséhez:
1. Készitse el a toltdallomast.
= Ha vasarolt egy masodik toltéallomast, telepitse azt a masodik gyepre.
= Ha nem, vigye at kézzel a robotot és a toltéallomast a masodik gyep feltérképezésenek inditasahoz.

2. Nyissa meg az Eszkdzoldal > menupontot, majd érintse meg a Térkép hozzdaddsa lehetdseget a
MOVAhome alkalmazasban a masodik térkep létrehozasahoz.

3. Miutan befejezte a Masodik terkepet, a terkepek kozott a > Hasznalat lehet6séggel valthat.
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Megjegyzés:

= Aterkep valtasa utan az aktualis térkep Utemezéesei es nyirasi beallitasai lepnek ervénybe.

= Tovabbi toltéallomast vasarolhat, amelyet a masodik terkepen telepithet a nagyobb kényelem érdekeben.
Ha kulon toltdallomast telepit a masodik terképre, akkor csak a robotot kell kézzel atvinnie
a ket terkep kozott.

6. Kezelés
6.1 Flinyirds megkezdése els6 alkalommal

Flnyiras elotti tippek:

« Egy tolhato flnyiréval nyirja le a fuvet legfeljebb 10 cm-es (3,9") magassagig.

= Tavolitsa el az akadalyokat, beleértve a tormeleket, levélkupacokat, jatekokat, vezetékeket es koveket a gyeprol.
Gy6z6djon meg rola, hogy gyermekek vagy haziallatok nem tartdzkodnak a gyepen, amikor a robotflinyird
mkodik.

= Toltse ki a lyukakat a gyepen.

« Allitsa be el6ére a flnyirasi preferencidit az alkalmazasban (pl. flinyirds hatékonysaga).

A flnyirast ket modon kezdheti meg.



a) Inditas a vezérlépanelen

1. Nyissa fel a fels6 fedelet a vezérl6panel eléresehez.

2. Forditsa el a robot forgdgombjat a vagdsi magassag bedllitésahoz (20 mm - 60 mm).

3. Nyomja meg a >l gombot, majd nyomja meg az OK gombot 5 masodpercen bellil. A robot elhagyja a
toltéallomast, és megkezdi a teljes finyirast.

4. Csukja le a fels6 fedelet.
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b) Inditas az alkalmazason keresztiil
1. Nyissa meg az alkalmazast.
2. Valassza ki a flnyirasi modot, majd koppintson a Flinyirds megkezdése gombra.

6.2 Flinyiras két térképpel

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

2.Valassza ki a megfelel6 terkepet az alkalmazasban a flnyiras megkezdese elott.

Megjegyzés: A térkep valtasa utan az aktualis terkep Utemezesei es nyirasi beallitasai lepnek érvenybe.
Hogyan kezelheti az alacsony akkumulatorszintet vagy a toltési problémakat?

Ha csak egy toltdallomasa van, és azt nem helyezi at a robottal egyltt a masodik téerképre, a robot lemeritheti
az akkumulatorat és toltesi hibat jelezhet, mivel nem talalja a toltéallomast. A probléma megoldasahoz
kovesse az alabbi lepéseket:

1. Arobotot kézzel helyezze at a toltéallomas térkepére az Ujratoltéshez.

2. Atéltés utan vigye vissza a robotot az eredeti térképre. A robot automatikusan folytatja a flnyirast.

Fontos: Ne modositsa a térképet az alkalmazasban a folyamat soran. Ez biztositja, hogy a robot megjegyezze
az utolso poziciojat, es folytatni tudja onnan, ahol abbahagyta.

3. Ismetelje meg ezeket a lepeseket szlikseg szerint, amig az egész gyep le nem lesz nyirva.



6.3 Sziinet

Az aktudlis flinyirasi feladat szneteltetésehez megnyomhatja a roboton talalhatd Stop gombot, vagy
koppintson az alkalmazasban a Sziinet lehetdségre.
Megjegyzés: A robot nem indithatd kdzvetlenil az alkalmazasbol, miutan megnyomta a Stop gombot.

A mikodes folytatasahoz el6bb nyomja meg ketszer az OK gombot a vezérl6panelen, hogy deaktivalja a
biztonsagi zarat.

VAGY -

6.4 Folytatds

Afeladat folytatdsdhoz nyomja meg a Bl gombot amikor a robot sziinetel, majd 5 masodpercen beldl
nyomja meg az OK gombot a megerdsiteshez. A robot folytatja az el6z6 flnyirasi feladatot. Alternativakent
megeérintheti a Folytatds gombot az alkalmazasban a flinyirasi feladat folytatasahoz.
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6.5 Visszatérés a toltéallomashoz

A flinyirds leallitdsahoz és a robot toltéallomdasra vald visszakildéséhez nyomja meg a 0 gombot, majd
nyomja meg az OK gombot a kezelépanelen 5 masodpercen belll a megerésitéshez.

Alternativakent kivalaszthatja a Vissza a toltéallomdsra lehetdseget az alkalmazasban, hogy visszakuldje a
robotot.
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7 A MOVAhome alkalmazas

Ahol még tdbb lehetdség varja

A MOVAhome alkalmazas tobb, mint egy taviranyito. Az alkalmazason keresztul sok mindent megtehet: kulonfele
beallitasokat vegezhet el tavolrol, kiprobalhatja a kulonbozo flnyirasi modokat, es beallithatja a flnyirasi
Utemezeseket.

7.1 Finyirasi beallitasok

Funkcid Hely az Leiras
alkalmazasban
Fanyirasi Eszkéz oldal > A robot kulonféle flnyirasi modokat kindl. Az alkalmazason
) Modkivalasztd mez6 a bal | keresztulvalthat a kovetkezd modok kozott: Teljes flnyiras, Zona
modok felsé sarokban flinyirds, Szegélynyirds, Pontflinyiras és Kézi mod.

Az els6 terkeép elkeszulte utan a robot automatikusan létrehoz
ket heti nyirasi Utemtervet a gyep merete alapjan, amelyek
a Tavaszi/Nyari litemezés és az Oszi/Téli iitemezés. Az
Utemezes funkcioval a napi flnyirasi munkat teljes mertékben a

Utemezés Eszkéz oldal > robotra bizhatja. A robotot csak rendszeresen kell karbantartani.
Megjegyzés: Ha aggodik amiatt, hogy a robot autonom
mUkodés kozben bizonyos drakban zavarhatja Ont vagy a
szomszedokat, akkor lépjen a Bedllitdsok > Ne zavarjanak
menupontra, és allitsa be a Ne zavarjanak idészakot az
alkalmazasban.
Testre szabhatja gyepet alakzatok hozzaadasaval. A

Fanyirési Eszkoz oldal > meghatdrozott alakzatok ki lesznek zarva a flnyirdsbol minden

lakzatok flnyirasi modban. Modosithatja az alakzatok poziciojat, meretet,

> Szerkesztés > Alakzatok | vagy eltavolithatja ¢ket az Alakzatok pontban.

7.2 Id6jaras-védelmi funkciok
Ha attol tart, hogy a kedvezétlen idéjarasi korulmenyek befolyasolhatjak a flinyirast, az alabbildéjaras-vedelmi
funkciokat engedélyezheti az alkalmazas Eszkdz oldal >§ menujeben.

Funkcio Leiras

Ha ez a funkcio engedelyezve van, a robot esé esetén automatikusan szinetelteti a
flnyirast, és visszater a toltdéallomasra. Az esévedelmi idét az alkalmazasban allithatja
Esévedelem be.

Megjegyzés: A nedves f(i nyirésa karosithatja a gyepet. Ajanlott meghosszabbitani a
védelmi idétartamot, hogy a fl megszaradhasson a kovetkez6 nyiras el6tt.

Aflnyiras 0° C (32 °F) alatti hdmersekleten tartos gyepkarosodast okozhat. Biztonsagi
intézkedeskent az akkumulator nem toltédik.

A gyep es a robot vedelme erdekében engedélyezheti a Fagyvédelem funkciot.

Ha ez engedelyezve van, a robot automatikusan leallitja a flnyirast és visszatér a
toltéallomasra, amikor a hémerseklet 0 © C (32 ° F) ala csokken, és folytatja a flnyirast,
amint a hémerseklet 0 ° C (32 ° F) fole emelkedik, és a robot képes normalisan toltédni.

Fagyvedelem




7.3 Lopasvédelem és biztonsagi funkciok

Ez arész a robot lopas elleni és biztonsagi funkcioit ismerteti, beleértve a felemelés vagy a terkepen kivilre
mozgatas riasztasait, a valos idejl helymeghatarozast, az emberi jelenlét figyelmeztetéseket, valamint a
gyermekzarat a véletlen mikodtetés megakadalyozasara.

A lopasvedelem és a biztonsagi funkciok engedélyezesehez lépjen az alkalmazasban az Eszkéz oldal >
menube.

Funkcio Leiras

Ha ez a funkcié engedeélyezve van, a riasztd azonnal megszolal, amikor a robotot
felemelik, és a robot zarolva lesz.

A mUkodés folytatasahoz elébb nyomja meg kétszer az OK gombot a vezérlépanelen,
hogy deaktivalja a biztonsagi zarat.

Emelésriasztas

Terképen kivili Ha ez a funkcio engedelyezve van, a robot zarolva lesz, és azonnal megszolal a
riasztas riaszto, ha eltavolodik a térkeptél.
Valos idejl Ha ez a Funkcio engedélyezve van, megtekintheti a robot jelenlegi helyét a Google

helymeghatarozas | Térkep alkalmazasban.

Szemelyeszlelési

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

Az Eszkdz oldalon megeérintheti a ﬁ ikont. Ha ez a funkcio engedeélyezve van, a
Gyermekzar vezérl6panel zarolva lesz. A kikapcsoldshoz nyomja meg egyszerre a Dl és a O
gombokat a vezerl6panelen.

Megjegyzés: A terkepen kivili riasztas es a valos idej( helymeghatarozas funkciok csak akkor erheték el, ha a
kapcsolatszolgaltatas aktivalva van.

7.4 TrueGuard funkciok

Ez a robot lehetéve teszi, hogy az alkalmazason keresztul valos idejl video segitsegével figyelje kertjet, valamint
jarérozest vegezzen meghatarozott helyeken.

Funkcio Leiras

A° gombra koppintva lathatja a robot elsé kamerajanak valos idejl videokepét,

Valos ideji video
HEE v igy barhonnan es barmikor megfigyelheti kertjét.

Amikor a robot készenléti dllapotban van, az alkalmazason keresztul elkildheti a
Orjdrat kertje meghatarozott hataraira vagy pontjaira Orjaratozni. E funkcio elérésehez lepjen

a °> Orjarat.

7.5 Egyeéni toltési idészak

Atoltési bedllitasokat az Eszkdz oldal > > Toltés menupontban éllithatja be az alkalmazasban.

Az Egyéni toltési idészak funkcioval a robot toltési idészakait meghatarozott drakra allithatja be. Ha
engedelyezve van, a robot alacsony akkumulatortoltottseg esetén, amikor nincs flinyirasi feladat, biztonsagos
akkumulatorszintre tolti magat, es a teljes toltest csak a kijelolt toltési idészak alatt vegzi el.

Megjegyzés: A MOVA fejlesztécsapat folyamatosan OTA (Over-the-Air) frissitéseket és karbantartast vegez
a firmware-en és az alkalmazason. Ellendrizze a frissitési ertesitéseket, vagy engedélyezze az Automatikus
frissités funkciot a firmware es az alkalmazas naprakészen tartasahoz és a tovabbi funkciok hasznalatahoz.

— (%)



8 Karbantartas

A jobb teljesitmeény es hosszabb élettartam érdekében rendszeresen tisztitsa meg a robotot, és a kopott
alkatreszeket az alabbi gyakorisag szerint cserélje ki:

Alkatrész Csere gyakorisaga
Pengek 6-8 hetenkent vagy gyakrabban
Megjegyzés:

« A pengék hétraléve idejét az alkalmazdsban az Eszkéz oldal > + > Fogydeszkozok és karbantartas
pontban talalja. Miutan az alkalmazas kerésére kicserélte a fogyoeszkozt, lepjen a fogyoeszkoz részletezd
oldalara, és koppintson a
Kicseréltem elemre az id6zit6 visszaallitasahoz.
» Ha a kertjeben kijelolt tertletek vannak a robot rendszeres tisztitasara és karbantartasara, karbantartasi
pontokat allithat be. Ehhez lépjen az Eszkoz oldal > > Menjen a karbantartdsi ponthoz > Pont szerkesztése

menupontba. Miutan a karbantartasi pontokat beallitotta, egyszerlen koppintson az Indulés 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 szennyezédes felhalmozodasat,
amelyek eltomithetik a pengetarcsat es a hajtokerekeket, és ez befolyasolhatja a flinyiras, a dokkolas és a
mozgas teljesitményet. Ajanlott tisztitokeszlet hasznalata, amely helyi Uzletekben vagy online beszerezhet®.

/\ Figyelmeztetés: Tisztitas elétt kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a biztonsagi kulcsot OFF pozicioba.
HUzza ki a toltéallomast a konnektorbol.

Figyelem: A robot megforditasakor tgyeljen arra, hogy ne karcolja meg a kamera lencséjét.

A burkolat, az alvaz és a pengetdrcsa:
1. Kapcsolja ki a robotot. 2. Forgassa el a biztonsagi kulcsot OFF allasba.

3. Helyezze a robotot egy puha feluletre, és forditsa fejjel lefele.




4. Tisztitsa meq a burkolatot, a pengetarcsat es az alvazat slaggal.

/\ Figyelmeztetés: Ne érintse meg a pengéket az alvaz tisztitdsakor. Viseljen keszty(it a tisztitas soran.
Figyelem: Ne hasznaljon magasnyomasu mosot a tisztitdshoz. Ne hasznaljon tisztitdszereket a tisztitashoz.

5. Egy szOszmentes kend6vel Ovatosan tisztitsa meg a LIDAR-érzékel6t.

= Tolt6érintkezok és eliilsé kamera:
Hasznaljon tiszta ruhdat a robot és a toltéallomas toltéeérintkezéinek letorléséhez, valamint az eltlsd kamera
megtisztitdsahoz. Torolje szarazra a toltéérintkezéket és az ellilsd kamerat a tisztitas utan.

» Meghajtokerekek:
Egy kefével tavolitsa el a sarat a kerekekrél a j6 tapadas biztositasahoz.




8.2 Pengecsere

A pengek elessegenek megoérzese erdekében rendszeresen cserélje a pengeket. Ajanlott a pengeket 6-8
hetente vagy gyakrabban kicserélni. Csak eredeti MOVA pengeket hasznaljon.

/\ Figyelmeztetés: Kapcsolja ki a robotot, és forgassa el a biztonsagi kulcsot OFF alldsba. A pengék cseréjekor
viseljen vedokeszty(t.

Figyelmeztetés: A kiegyensllyozott vagorendszer biztositasa erdekében mindharom pengét egyszerre cserélje
ki.

Figyelem: A robot megforditasakor tgyeljen arra, hogy ne karcolja meg a kamera lencséjét.

1. Kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a 2. Helyezze a robotot egy puha fellletre, és
biztonsagi kulcsot OFF pozicioba. forditsa fejjel lefelé.

=25 “\"‘H\J

3. Lazftsa meg a csavarokat csillagcsavarhuzoéval. 4. Tavolitsa el a harom pengeét és a csavarokat.

5.1gazitsa a pengeket a pengetarcsa lyukaihoz, 6. Gy6z6djon meg rola, hogy a pengék szabadon
majd rogzitse 6ket a csavarokkal. foroghatnak.




9 Akkumulator

9.1 Miikodeési és toltési homeérséklet

A robot normal mikodese akkor biztositott, ha az akkumulator hémerseklete -6 ° C (21 °F) és 57 °C(135°F)
koztvan.

Ne toltse az akkumulatort 6 © € (43 ° F) alatt vagy 50 ° C (122 ° F) felett, mivel az akkumulatorvedelmi rendszer
blokkolja a toltést. Atéltés folytataodik, amint az akkumulator hémeérséklete 6 © C (43 © F) folé emelkedik vagy 50
°C(122°F) ala sullyed, és az akkumulator képes a toltés fogadasdra.

Megjegyzés: Minden homeéersekleti érték 3 © C (37 ° F) eltérést enged meg.

A legjobb teljesitmeny érdekében javasolt a flinyirdt 10 ° € (50 ° F) és 30 ° C (86 ° F) kozotti tartomanyban
Uzemeltetni.

Alacsony fogyasztasu toltési mod:

Amikor az alacsony fogyasztasu toltesi mod aktivalodik, a toltéssel nem kapcsolatos funkciok le lesznek tiltva (a
halozat ki lesz kapcsolva).

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

= Az alacsony fogyasztasu toltéesi mod kikapcsolasahoz inditsa Ujra a robotot.

9.2 Tarolasi kévetelmények

HosszU tavu tarolas eseten toltse fel a robotot 6 havonta az akkumulator vedelme érdekeben. Az akkumulator
tulzott lemerulése miatti karosodas nem tartozik a korlatozott jotallas hatalya ala. Az akkumulator hosszu

tavu tarolasi hdmerseklete -10° C (14 ° F) és 35 ° C (95 ° F) k6zott legyen. Az akkumulétor karosodasanak
minimalizalasa érdekeben a javasolt tarolasi hémerseklet 0° C (32 °F) és 25° C (77 °F).

Megjegyzés: A robot akkumulatoranak élettartama a hasznalat gyakorisagatol es az izemorak szamatol fugg.
Ha az akkumulator sérult vagy nem tolthet6 fel, ne dobja ki az elavult vagy hibas akkumulatort. Tartsa be a helyi
Ujrahasznositasi eléirasokat.

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, miel6tt teli tarolasba helyezi.

3. Arobotot szaraz helyen, 0 ° C (32 ° F) feletti hémeérsekleten tarolja.

= Tolt6allomas

Huzza ki a toltdallomast a konnektorbol, es tarolja szaraz, hivos helyen, kozvetlen napfénytél tavol.
Megjegyzés: A téli tarolas utan helyezze vissza a toltdallomast a helyére, és helyezze a robotot a
toltéallomasba toltéshez. Ha athelyezi a toltéallomast egy masik helyre, a robot automatikusan frissiti a
toltéallomas helyet, amint feltoltédik és elhagyja azt. Ha a kertben jelentds valtozasok miatt pozicionalasi
hibakat tapasztal, javasolt az adott terllet Ujratérképezeése.

11 Szallitas

Ha a robotot messzire szallitja, gy6z6djon meg arrol, hogy a robot ki van kapcsolva. Ajanlott az eredeti
csomagolas hasznalata.

A\ Figyelmeztetés

= Kapcsolja ki a robotot, és forditsa el a biztonsagi kulcsot az OFF allasba a szallitas elott.

« Emelje meg a robotot a hatso fogantyunal, Ugyelve arra, hogy a pengetarcsa tavol legyen a testetol.



12 Hibaelharitas

Probléma Ok

Megoldas

1. Arobot nincs a Wi-Fi jel vagy a
Bluetooth hatdsugaran belul.

2. Arobot ki van kapcsolva, vagy
Ujraindul.

A robot nincs
csatlakoztatva az
alkalmazashoz.

1. Ellendrizze, hogy a robot befejezte-e a bekapcsolasi
folyamatot.

2. Ellentrizze, hogy a router megfeleléen mikadik-e.
3. Menjen kdzelebb a robothoz a Bluetooth-kapcsolat
létrenozasahoz.

A robot csak 2,4 GHz-es
halozatokat tamogat.

Nem siker(lt csatlakozni
a Wi-Fi haldzathoz.

Gy6z6djon meg arrol, hogy egysavos, 2,4 GHz-es haldzatot
hasznal.

Robot felemelve. A kerék nincs a foldon.

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Nyomja meg ketszer az OK gombot a robot feloldasahoz.
3. Arobot nem képes athaladni 4 cm-nél (1,6") magasabb
targyakon. Gondoskadjon rola, hogy a talaj egyenletes legyen
azon a terlleten, ahol a robot miikodik.

A robot délésszoge meghaladja a

A robot megdolt. 40%-0t (21,8°).

1. Tegye vissza a robotot sik talajra.

2. Nyomja meg ketszer az OK gombot a robot feloldasahoz.
3. Arobot nem képes megmaszni a 40%-nal (21,8°)
meredekebb lejtéket.

A robot elakadt. A robot elakadt, és nem tud kijutni.

1. Tavolitsa el a kornyez¢ akadalyokat, majd probalja meg Ujra.
2.Vigye a robotot kezzel a térképen belul egy sik és nyilt

helyre, majd probdlja meg Ujra elinditani a feladatot. Ha a
probléma nem sz(inik meg, prébalja meg Ujra, miutan a robotot
visszahelyezte a toltéallomasra.

3. Ellenérizze, hogy vannak-e lyukak a talajon. Toltse fel

a lyukakat a finyirds elétt, hogy megakaddalyozza a robot
elakadasat.

4. Ha a robot gyakran elakad ezen a helyen, beallithatja tiltott
teruletként.

Bal/jobb hatso kerek
hiba.

A kerék nem forog, vagy a kerék
motorjaval probléema van.

1. Tisztitsa meg a hatso kerekeket, majd prébdalja Ujra.

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

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

A pengetarcsa nem forog

A pengetarcsa nem L
rendesen, vagy a vagomaotorral

1. Tisztitsa meg a pengetarcsat, majd probalja Ujra.

2. Ellen6rizze, hogy a kérnyez6 f magasabb-e 10 cm-nél (3,9").
A gyep elézetes lenyirdsahoz hasznalhat tolhatd flinyirot, hogy
megakadalyozza a pengetarcsa elzarodasat a magas fi miatt.
3. Ellendrizze, hogy van-e viz a pengetarcsa alatt. Ha van,

forog. roblérma van helyezze a robotot szaraz helyre, majd probalja Ujra.
P : 4. Ha tovabbra is tapasztalja ezt a hibat, probalja meg
Ujrainditani a robotot.
5.Ha a probléma tovabbra is fennall, [épjen kapcsolatba az
értekesites utani szervizzel.
1. Ellendrizze, hogy a téltéallomas megfeleléen csatlakozik-e
az aramforrashoz.
A robot dokkol a toltéallomason, 2_. Ellllgnér\'zze: h(_)g\/g roboton és a toltéallomason taldlhato
I P toltéérintkezok tisztak-e.
Toltési hiba. de a téltbarammal vagy

feszlltséggel probléema van.

3. Miutan az ellen6rzés befejez6dott, probalja meg ismeét a
robotot a téltéallomasra dokkolni.

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

Az akkumulator hdmeérséklete > 65
°C(149°F)

1. Hasznalja a robotot olyan helyen, ahol az akkumulatorrekesz
hémerseklete 57 ° C (135 °F) alatt van.

2. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen kapcsolatba az
értekesités utani szolgalattal.

A robot hirtelen leall

Az akkumuldtor hémeérséklete <
-12°C(10°F)

1. Hasznalja a robotot olyan helyen, ahol az akkumulatorrekesz
hémérséklete -6 ° C (21 ° F) felett van.

2. Ha a probléma tovabbra is fenndll, [épjen kapcsolatba az
ertékesités utani szervizzel.




Probléma

Ok

Megoldas

A robot sziinetelteti a
feladatokat, és visszatér
az allomasra

Az akkumulator hémeérséklete > 62

°C(144°F)

1. Kapcsolja ki a robotot, és varja meg, amig az
akkumulatorrekesz hémerseklete 57 ° C (135 ° F) ala csokken. A
hémerseklet egy id6 utan automatikusan csokken.

2. Ha a probléma tovabbra is fennall, lépjen kapcsolatba az
ertekesités utani szolgalattal.

Az akkumulator hémérséklete <

-6°C(21°F)

1. Haszndlja a robotot olyan helyen, ahol az akkumulétorrekesz
hémérseklete -6 ° C (21 ° F) felett van.

2. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba az
ertekesftés utani szervizzel.

A robot a dokkoléban
van, de nem tolt

Az akkumulator hémerséklete >

50°C(122°F)

1. Kapcsolja ki a robotot, és varja meg, amig az
akkumulatorrekesz hémérséklete 50 ° C ald csokken (122 °F). A
hémeérseéklet egy idd utan automatikusan csokken.

2. Ha a probléma tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba az
értékesités utani szolgalattal.

Az akkumulator hémérséklete < 6

°C(43°F)

1. Arobotot olyan helyen hasznalja, ahol az akkumulatorrekesz
hémerseklete meghaladja a 6 ° C-ot (43 ° F).

2. Ha a probléema tovabbra is fenndll, lépjen kapcsolatba az
értékesités utani szervizzel.

A LIDAR hémeérséklete
magas.

A LIDAR hémeérséklete magas. A

LIDAR hamarosan leall.

1. Arobot automatikusan megprobal visszaterni a
toltdallomashoz, hogy lehdljon.

2. Biztositsa, hogy a robot kornyezeti hémerséklete 40 ° C (104
°F) alatt legyen.

3. Helyezze a robotot arnyékos, hiivos és jol szellézé helyre.
Ariasztas leall, amikor a hémeérséklet a normal tartomanyba
csOkken.

4. A robot automatikusan folytatja a mikadeést, amint a
riasztas megszinik.

5.Ha a probléma tovabbra is fennall, [épjen kapcsolatba az
értékesités utani szolgalattal.

A robot eltévedt.

A helymeghatdrozas megsz(nt.

1. Ellendrizze, hogy a robot tetején lévd LIDAR vagy az elulsd
kamera szennyezett-e. A szennyezédes befolyasolja a
helymeghatarozast.

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

3. Ha a helymeghatarozas nem all helyre, iranyitsa

az alkalmazason keresztul tavolrol a robotot vissza a
toltéallomasra, majd inditsa el a nyirasi feladatot.

Erzékel6hiba.

Erzékel6hiba.

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

A robot a tiltott teriileten
van.

Arobot a tiltott terileten van.

1. Vigye kézzel a robotot a tiltott tertleten kivilre, majd
probalja Ujra.

2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse ki a robotot a tiltott
tertletrél, majd probalja Ujra.

A robot a térképen kivil
van.

Arobot a térképen kival van.

1. Vigye kézzel a robotot a térképen belllre, majd probalja
Ujra.

2. Az alkalmazdassal tavolrol vezesse a robotot a térképen
belulre, majd probalja djra.

Aveszleallitas
aktivalodott.

A roboton megnyomjak a Stop

gombot.

Nyomja meg ketszer az OK gombot a robot feloldasahoz.

Alacsony
akkumulatortoltés. A
robot hamarosan leall.

Az akkumulatortoltottseg < 10%.

Dokkolja a robotot a toltéallomasra a toltéshez.




Probléma

Ok

Megoldas

Arobot kivilvan a
térképen. Lopasveszely.

A robot kival van a térképen.

1. Vigye vissza kézzel a robotot @ munkaterdletre.
2. Az alkalmazas Bedllitasok menujében letilthatja a Térképen
kivali riasztast.

Nem sikerult visszaterni
atoltéallomashoz.

Arobot nem talalja a toltéallomast,
amikor megprobal visszatérni oda.

1. Ellenérizze, hogy nincs-e akaddly, amely elzdrja a robot
utjat. Tavolitsa el az akadalyokat, és prébalja Ujra.

2. Az alkalmazassal tavolrol vezesse vissza a robotot a
toltéallomasra.

3. Ellenérizze, hogy a toltéallomdasra vezetd visszatérd
utvonalon vagy a toltéallomas elétti tertleten taldlhatok-e
nem gyepteriletek. Bedllithatja 6ket hozzaférhet® zonakkeént
a térképszerkesztési funkcioval.

Nem sikerult dokkolni a
toltdallomason.

Arobot megtaldlja a toltéallomast,
de nem tud dokkolni.

1. Ellendrizze, hogy az allomas tukroz6 folidi tisztak-e, vagy el
vannak-e takarva.

2. Ellentrizze, hogy az allomas elétt vannak-e akadalyok.

3. Ellentrizze, hogy az allomdas elmozdult-e.

4. Ellentrizze, hogy az alaplemez nincs-e vastag sarral borftva.
5. Ellenérizze, hogy az allomas lejtén van-e.

6. Ellencrizze, hogy az allomdas rendelkezik-e dramellatassal.
7. Segitse a robotot a toltéallomashoz vald dokkoldsban
tavirdnyftéval vagy kézzel.

A pozicionalas
sikertelen.

A pozicionalas sikertelen, amikor
a robot megprobalja elinditani a
flinyirasi feladatot.

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

2. Ha tovabbra is taldlkozik ezzel a hibaval, probalja meg Ujra,
miutan a robot dokkolt a toltéallomason.

Nincs elegend® hely a
fordulashoz az allomas
elott.

Nincs elegendd hely a forduldshoz
az allomas elott.

1. Ha az allomas a térkép szelén vagy a terkepen belilvan
elhelyezve, Ugyeljen arra, hogy legalébb 1 m (39,4") szabad
hely legyen az allomds alaplemezének elllsd része és a térkep
hatara kozott, kulénben a robot nem biztos, hogy képes lesz
fordulni.

2. Helyezze at az dllomast, vagy modositsa a térképet a Térkep
szerkesztése menuben.

Utvonal elzérva.

Utvonal elzérva.

1. Ellenérizze, hogy nincs-e tiltott tertlet bedllitva az
utvonalon.

2. Ellentrizze, hogy nincs-e akaddaly, amely elzarja a robot
utjat.

3. Ha a robot még mindig nem tud athaladni, térolje az
Utvonalat a Terkép szerkesztése menuben, és allitson be Ujat.

Az elUlsé kameraval
probléma van.

Az ellils6 kamerdval probléma van.

1. Tordlje le az eltls® kamerat tiszta ruhdval.

2. Prébalja meg Ujraindftani a robotot.

3. Ha a probléma tovabbra is fenndll, épjen kapcsolatba az
ertékesités utani szervizzel.

Az elllsé kamera el van
takarva.

Az ellls6 kamera el van takarva.

Torolje le az eltls®é kamerat tiszta ruhaval.

Hatdrészlelési hiba
az automatikus
feltérképezés soran.

Hatarészlelési hiba az automatikus
feltérképezés soran.

1. Gy6z6djon meg rola, hogy a fényviszonyok megfeleléek. Ne
legyen sem tul vildgos, sem tul sotét.

2. Gy6z6édjon meg rola, hogy az idéjaras tiszta, kertlje a kodot
vagy az esoét.

3. Gy6zédjon meg arrol, hogy az elllsé kamera tiszta, és nincs
letakarva.

4. Gy6zédjon meg arrol, hogy a talajfelszin egyenletes, mert a
kiemelkedések befolyasolhatjak az érzékelést.

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

A robot fnyiras kozben
rendellenesen rezeg.

Sérilt vagy hidnyzo pengék.

Azonnal allitsa le a robotot, és ellendrizze a pengetarcsat,
hogy nincsenek-e hianyzo, sérilt vagy laza pengeék.




13 Miszaki adatok

Robotflnyiro

Termeéknev
VIAX 500
Marka MOVA
Alapinformaciék
Modell MVLM2100
Méretek 595 mm x 380 mm x 285 mm

(23,4"x15,0"x 11,2")

Robot sulya (akkumulatorral egy(tt)

9,6 kg (21,2 1b)

Maximalis térképezési tertlet

500 m?
(0,1 angol hold)

Vagasi magassag

20-60 mm (0,79"-2,36")

Flinyiras

Vagasi szélesseg 20cm (79")
Toltési idd ! 60 perc
Hangteljesitmény-szint LWA 57 dB(A)
Hangteljesitmény bizonytalansaga

KWA 3 dB(A)

Zajkibocsatas

Hangnyomadsszint LpA 49 dB(A)
Hangnyomads bizonytalansaga KpA 3dB(A)

Uzemi hémeérséklet

0-50°C(32-122°F)
Ajanlott: 10-35° C(50-95°F)

HosszU tavu taroldsi hémerséklet

-10-35°C (14-95°F)
Ajanlott: 0-25° C (32-77°F)

Uzemeltetési
koriilmények Robot: IPX6
IP-besorolas Toltéallomas: IPX4
Tapegyseq: IP67
Aflnyirasi terllet maximalis lejtése 40% (21,8°)
Bluetooth frekvenciatartomany 2400,0-2483,5 MHz
802.11b: 16+2 dBm (@11 Mbps)
o 802.11g: 14+2dBm (@54Mbps)
Max. RF teljesitmeny 802.11n: 132 dBm (@HT20, HT40)
Bluetooth: 749 dBm
WisFi Wi-Fi 2,4 GHz
Kapcsolédas (2400-2483,5 M)

Csatlakozémodul

Opcionalis
(kuldn vasarolhato meg hivatalos csatornakon keresztul)

Kapcsolatszolgaltatas (opcionalis) 2

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

GNSS (opciondlis) s

GPS/GLONASS/BDS/Galileo




Vagomotor Sebesseg 2500 / perc
Akkumulatormodell MBPM30
Akkumulatortipus Litium-ion akkumulator
Akkumulator (robot)
Tipikus kapacitas 4 Ah
Neévleges feszlltseg 18V egyenaram
Toltémodell MPAM20 / MPAM20(C)
Bemeneti feszultseg 100-240 V AC
Tapegység
Kimeneti feszlltseg 20V egyenaram
Kimeneti dramerésség 3A
Toltéallomas modellje MCV30
Bemeneti feszultség 20V egyenaram
Toltéallomas Kimeneti fesziltség 20V egyenaram
Bemeneti aramerdsség 3A
Kimeneti aramergsseg 3A
Tartalék pengék és csavarok 9
Kiegészitok
Pengemodell MBKM10

1. Atoltesi id6 akkor érvenyes, amikor a robot alacsony akkumulatorszint esetén automatikusan visszater a

toltéallomasra.

2. Csatlakozomodul telepitese szikseges.
3. Csatlakozomodul telepitése szikseges.
Megjegyzés: A mUiszaki adatok valtozhatnak, mivel termekunket folyamatosan fejlesztjik. A legfrissebb

informaciokert latogasson el weboldalunkra: https://www.mova.tech.
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1 Bezpecnostni pokyny

1.1 Obecné bezpecnostni pokyny

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

» Spolu s vyrobkem pouzivejte pouze zafizeni doporucena spolecnosti MOVA. Jakékoliv jiné pouziti je nespravne.

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

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

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

« Vyvarujte se pouzivani vyrobku, pokud se v pracovni oblasti nachazeji zvifata nebo lide, zejmeéna deti.

» Vyhnéte se pouzivani stroje a jeho pfislusenstvi za nepfiznivych povétrnostnich podminek, zejména pokud hrozf
nebezpedi tderu blesku.

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

» Pfi obsluze vyrobku noste pevnou obuv a dlouheé kalhoty.

= Abyste zabranili poskozeni vyrobku a nehoddm s Gcasti vozidel a jednotlive, nenastavujte pracovni oblasti ani
prepravni trasy pfes vefejné kamunikace.

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

« \V pfipade zraneni nebo nehody vyhledejte lekafskou pomoc.

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

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

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

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

» Pouzivejte pouze aoriginalni baterie doporuceneé spolecnosti MOVA. Bezpecnost vyrobku nelze pfi pouziti

neoriginalnich
baterii zarucit. Nepouzivejte nenabijeci baterie.

= Uchovavejte vsechny napajeci a/nebo prodluzovaci kabely mimo pracovni oblast, aby nedoslo k jejich
poskozeni, které mlize vést ke kontaktu s ¢astmi pod napétim.

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

» Nikdy nedovolte détem, osobam se snizenymi fyzickymi, smyslovymi nebo dusevnimi schopnostmi nebo
nedostatkem zkusenosti a znalosti nebo osobam, které nejsou s temito pokyny obeznameny, aby stroj
pouzivaly. Mistni pfedpisy mohou omezovat vek obsluhy.

= Poskozeny kabel nepfipojujte ani se ho nedotykejte, dokud neni odpojen ze zasuvky. V pfipadé poskazeni
kabelu behem provozu odpojte zastrcku ze zasuvky. Opotfebovany nebo poskozeny kabel zvysuje riziko Urazu
elektrickym proudem a mél by byt vymenen servisnim personalem.

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

» Aby byl zachovan soulad s pozadavkem na vystaveni radiofrekvencnimu zareni, mela by byt dodrzena
vzdalenost 35 cm (13,8") mezi zafizenim a ¢lovékem.

« VAROVANI: Pro ucely dobijeni baterie pouZivejte pouze odnimatelnou napdjeci jednotku dodanou s timto

spotrebicem.

To‘,_



1.2 Bezpecnostni pokyny pro instalaci

= /lyhnete se instalaci nabijeci stanice na mistech, kde by o ni mohli lideé zakopnout.

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

= Neinstalujte nabijeci stanici, vcetne prislusenstvi, do vzdalenosti 60 cm (23,6") od jakéhokoli hoflaveho
materialu. Porucha nebo prehrati nabijeci stanice a napdjeni mize predstavovat nebezpeci pozaru.

1.3 Bezpecnostni pokyny pro provoz

« DrZte ruce a nohy mimo rotujici noze. Nedavejte ruce nebo nohy blizko nebo pod
zarizeni, kdyz je zapnuté.

= \/yrobek nezvedejte ani nepremistujte, kdyz je zapnuty.

 KdyZ se v pracovni oblasti nachazeji lidé, zejmeéna déti nebo zvifata, robota zaparkujte u nabijeci stanice nebo

jej VYPNETE .

« Zajistéte, aby na travniku nebyly zadné predmety, jako jsou kameny, vétve, naradi nebo hracky. V opacném

pfipadé mohou byt noze
pfi kontaktu s pfedmeétem poskozeny.

» Na vyrobek nebo nabijeci stanici nepokladejte Zadné predmeéty.

« Nepouzivejte vyrobek, pokud tlacitko ZASTAVENI nefunguije.

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

« KdyZ nenf vyrobek v provozu, vzdy jej VYPNETE.

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

« \/lyhnete se umisténi spojovaciho kanalu tam, kde jsou instalovany vyskakovaci zavlazovace.

» Nepouzivejte vyrobek v pfitomnosti stojaté vody v pracovni oblasti, napfiklad behem silného desté nebo
pfi hromadeéni vody.

1.4 Bezpecnostni pokyny pro udrzbu

« Pi provadéni Gdrzby vyrobek VYPNETE.

= PO umyti se ujistéte, Ze je vyrobek umistén na zemi v normdlni orientaci, nikoli vzhdru nohama.

« Cheete-li ocistit podvozek, neotdcejte vyrobek vzhiru nohama. Pokud jej pro Ucely ¢isténi obrétite,

nezapomente
jej pote vratit do spravne orientace. Toto opatreni je nezbytne, abyste zabranili vniknuti vody do
motoru a potencialnimu zhorseni bézneho provozu.

» Pred cistenim nebo provadenim udrzby nabijeci stanice odpojte zastrcku od nabijeci stanice nebo
aktivujte zafizeni pro deaktivaci.

= K ¢isteni vyrobku nepouzivejte vysokatlaky Cisti¢ ani rozpoustedla.

1.5 Bezpecnost baterie

Lithium-iontoveé baterie mohou explodovat nebo zplisobit pozar, pokud jsou rozebrany, zkratovany, vystaveny
vodeé, ohni nebo vysokym teplotam. Zachazejte s nimi opatrne, baterii nerozebirejte ani neotvirejte a vyvarujte
se jakehokoli elektrického nebo mechanickeho poskozeni. Uchovavejte je mimo pfime slunecni svétlo.
» Pouzivejte pouze nabfjecku baterie a napajeni dodane vyrobcem. Pouziti nevhodne

nabijecky a napdjeni mlze zplsobit Uraz elektrickym proudem a/nebo prehfati.
« NEPOKOUSEJTE SE OPRAVOVAT NEBO UPRAVOVAT BATERIE! Pokusy o opravu mohou zp(isobit vazné zranéni
osob v disledku

vybuchu nebo Urazu elektrickym proudem. Pokud dojde k tniku, uvolnéné elektrolyty jsou korozivni a toxicke.
= Toto zafizeni obsahuje baterie, které smi vymenovat pouze kvalifikované osoby.

1.6 Zbytkova rizika

Aby nedoslo k poranéni, noste pfi vymeéné noz( ochranné rukavice.

=



1.7 Symboly a nalepky

VAROVANI -
Pfed provozovanim stroje si prectéte navod k obsluze.

VAROVANI -
PFi provozu udrzujte bezpecnou vzdalenost od stroje.

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

VAROVANI -
Na stroji nejezdéte.

< B> R T B

VAROVANI -

Vyrobek neni povoleno likvidovat jako bézny domaci odpad.
Zajistéte, aby byl vyrobek recyklovan v souladu s mistnimi
pravnimi pozadavky.




Tento vyrobek je v souladu s prislusnymi smérnicemi EU.

Pfrectéte si navod k obsluze

q3
@ Zarizeni tridy Il
M

- Stejnosmérny proud

[] Zafizeni tiidy Il

Urcené pouziti

Zahradni vyrobek je urcen pro domaci seceni travniku. Je navrzen tak, aby casto sekal, ¢imz travnik
udrzuje zdravejsi a vypadajici lépe nez kdy dfive. V zavislosti na velikosti trdvniku mize byt vase sekacka
naprogramovana tak, aby pracovala kdykoliv nebo s libovolnou frekvenci. Nenf ji mozneé pouzivat k vykopavani,

zametani nebo odklizeni snehu.

]

Spolecnost Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. timto prohlasuje, Zze radiové zafizeni model MVLM2100 je
v souladu se smérnici 2014/53/EU. Uplny text prohldseni o shodé EU je k dispozici na nasledujici internetové
adrese: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

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

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



2 Predstaveni vyrobku

2.1 Co je v baleni

o C_ _T——

© Robot
0 Napdajeni
@ Navod k obsluze

Q@ Sroubovak

e Nabijeci véz s prodluzovacim
kabelem o délce 10 m (32,8 stopy)

@ uzemiiovaci srouby x 8,
imbusovy kli¢

@ Hadrik nepoustéjici vidkna

© zakladni deska

@ Nahradni noze a srouby x 9

© struena prirucka



2.2 Piehled vyrobku

Stereoskopicka kamera’

Vrchni kryt

Tlacitko zastaveni

Snimac desté

LiDAR?

Bezpecnostni kli¢

Ovladaci panel

Nabijeci kontakty

Kotouc s nozi

Knoflik pro nastaveni vysky seceni

Univerzalni kolo

Rukojet

Prostor pro baterii

Prostor pro Airtag

Propojovaci modul

Hnaci kolo

1: Pfedni kamera poskytuje moznosti polohovani a detekuje prekazky, hranice travniku a pfitomnost lidi. Zorny

uhel je 110° (horizontalni), 75° (vertikalni), 120° (diagonalni). Rozliseni je 2 MP

2: LIDAR pomaha ziskavat informace o prostfedi a usnadnuje polohovani robota a vyhybani se prekazkam.
Detekéni dosah (pfi 100 kix) je 15 m (49,2 stopy) pfi 10 % odrazivosti a 40 m (131,2 stopy) pfi 90 % odrazivosti.

Zorné pole je 360° .



2.3 Predstaveni prostoru pro Airtag

Prostor pro Airtag podporuje Airtag nebo jina sledovaci zafizeni, ktera vam pomohou najit a sledovat vaseho
robota.

Poznamka: AirTag neni soucasti balenf. Pfipravte si vlastni.

Instalace nebo vyjmuti AirTagt:

@ Vypnéte robota. @ umistéte robot na mékky povrch a otoéte ho
vzhlru nohama.

) (o) (©) ()

e Stisknutim spony vyjméte drzak AirTagu. o Vlozte AirTag do drzaku nebo vyjméte AirTag
z drzaku.

"l
¢ %
7




3 Instalace
3.1 Vyberte vhodné misto

Umistéte nabijeci stanici na rovny povrch pobliz okraje travniku a blizko elektrickeé zasuvky. Zajistéte, aby misto
splhovalo nasledujici pozadavky:

«\/ oblasti je silny signal Wi-Fi.

Pozndmka: Pomoci svého mobilniho zafizeni zkontrolujte silu signalu Wi-Fi v dané lokalité. Silny signal Wi-Fi
zajistuje stabilni pfipojeni mezi robotem a aplikaci.

e N s ™

= .

« Plida je dostatec¢né meékka pro instalaci uzemnovaciho Sroubu.

« Terén je rovny. Svah mize zpUsobit, Ze se robot posune dozadu a ztrati kontakt.

= Vlevo, vpravo a pred nabijeci stanici udrzujte alespon 1 m (39,4") volného prostoru bez prekazek.

« Trava kolem mista je kratsi nez 6 cm (2,4").

« Pokud je tréva delsi, nejprve ji posekejte rucni sekackou. Vysokd trava mize ztizit ndvrat robota k nabijeci
stanici.




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

4 )

& —

@ zakladni desku pripevnéte k zemi pomoci dodanych uzemiovacich sroubl a imbusového klice.

( )

- —

© Pripojte napdjeni k prodluzovacimu kabelu a poté k elektrické zasuvce. Udrzujte napdjeni alespori 30 cm
(11,8") nad zemi.

4 N
(S —/
Pozndmka: Kontrolka LED na nabijeci stanici bude pfi napajeni trvale modfe svitit.
N
; e
e
o —/




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

nabijeci stanici spravneé propojeny.

-~

~

=

Poznamky

= Kontrolka bude blikat zelené, kdyz se robot Uspesne nabiji v nabijeci stanici.

~

=/

= Pokud chcete pro vetsi ochranu pridat garaz, pouzijte odpovidajici garaz spolecnosti MOVA, ktera je k dispozici

v mistnich obchodech nebo online. Pouzitf jiné gardze nez od spolecnosti MOVA mize zplsobit problémy pfi

dobijeni.

Kontrolka LED na nabijeci stanici

Barva svétla kontrolky LED

Vyznam

Blikajici/nepferusovana cervena

1. Vyskytl se problem s nabijeci stanici (napfiklad problem s nabijecim
proudem nebo napetim).

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

Neprerusovana modra

Nabijeci stanice ma napdajeni. Robot nenfi v nabijeci stanici.

Blikajici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

Neprerusovana zelena

Robot je dokovan v nabijeci stanici a je bud plné nabity, nebo ceka
na dalsi urcené obdobi nabijent.

g
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4 Priprava pred prvnim pouzitim

4.1 Seznameni s ovladacim panelem

Indikator stavu robota
Indikator pfipojeni aplikace

Indikator détské poji

Napajeni Spusténi Domu oK
Tlacitka
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 (H)

Chcete-li robota vypnout, ujistéte se, ze je mimo nabijeci stanici, stisknéte a podrzte
tlacitko (') po dobu 2 sekund a otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO.

Spuiténi D Chcete-li spustit seCeni po celé plose nebo obnovit pozastaveneé Ukoly, stisknéte
pusteni tlacitko Dl a poté do 5 sekund stisknéte tlacitko OK.

Chcete-li robota poslat zpét do nabijeci stanice k nabijeni, stisknéte tlacitko QO , poté

Domi O do 5 sekund stisknete tlacitko OK .
Chcete-li deaktivovat bezpecnostni zamek a povolit ovlédani pomoci aplikace,
stisknéte dvakrat tlacitko OK.
OK

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

Chcete-li resetovat robota do tovarniho nastaveni, stisknéte a podrzte tlacitko DI

Spusteni + 0K a tlacitko OK soucasne po dobu 3 sekund.

Stisknutim tlacitka Zastavit zastavite robota a aktivujete bezpecnostni zamek.
Zastavit Ovladani pomoci aplikace bude zakazano. Dvojim stisknutim tlacitka OK bezpecnostni
zamek deaktivujete.

Cheete-li vypnout détskou pojistku, stisknéte soucasné obé tlacitka >la 0 . Robot
oznami:
,Detska pojistka je vypnuta

Spusténi +
Domu

"




Bezpecnostni klic

 Pfed zapnutim robota otocte bezpecnostni kli¢ do polohy ZAPNUTO.
= Otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO; robot se automaticky vypne.

Poznamka:

« Bezpecnostni kli¢ mizete vyjmout, kdyzZ je v poloze VYPNUTO. Robota nelze zapnout bez klice.
 Pokud ztratite bezpecnostni kli¢, obratte se ohledné jeho vymény na poprodejni tym.

Kontrolky na ovladacim panelu

Indikator

Barva

Vyznam

Stav robota @ °

Pulsujici zelena

Robot se nabiji v nabijeci stanici.

Neprerusovana zelena

Baterie je plné nabita.

Neprerusovana cervena

1. Doslo k chybé.
2. Nouzove 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.

Pripojeni aplikace
ge

Neprerusovana modra

Robot je pfipojen k aplikaci.

Détska pojistka (@) @

Neprerusovana modra

Ovladaci panel je uzamcen prostfednictvim
aplikace. (v aplikaci mdzete povolit funkci
Détska pojistka.)

4.2 Pocatecni nastaveni

Dokoncete zakladni nastaveni, nez bude robot pfipraven zacit pracovat.



4.2.1 Pfipojeni robota k internetu

Pfed nastavenim sité:

« Ujistéte se, ze robot i vase mobilni zafizeni jsou pfipojeny ke stejné siti Wi-Fi.

« Ujistéte se, Ze je vase mobilni zafizeni ve vzdalenosti do 10 m (32,8 stop) od robota.

» Na svém mobilnim zafizenf povolte funkci Bluetooth.

1. Oteviete horni kryt a poté otocte bezpecnostni klic do polohy ZAPNUTO.

2. Stisknéte a podrzte tlacitko d) na ovladacim panelu po dobu 2 sekund, ¢imz robota zapnete.

Poznamka:

 Po zapnuti robot zahdji inicializaci, coz je indikovano blikajici modrou kontrolkou stavu @ ® nga ovladacim

panelu. Kdyz se prehraje uvodni zvuk a kontrolka stavu se _@ ® rozsviti nepferusované modre, proces
inicializace je dokoncen.

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

3. Naskenujte kod QR pro stazeni aplikace MOVAhome do vaseho maobilniho zafizeni.
Aplikaci MOVAhome si také mizete stahnout z obchodu App Store nebo Google Play.

Download on the
App Store
NEBO
\’ Get it on
P#" Google Play

4. Otevrete aplikaci MOVAhome, vytvorte Ucet a prihlaste se.

5. Pripojte se pomoci jedné z nasledujicich metod:

« Naskenujte kod QR: Piejdéte do nabidky # Zafizeni a klepnéte na moznost — Naskenujte kéd QR pro
pripojeni. Naskenujte kod QR na téle robota pro pripojeni.

« Pfidat rucné: Prejdéte do nabidky # ZafFizeni a klepnéte na moznost -+ PFidat. Poté vyberte model svého
robota pro pripojeni.

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



6. Postupujte podle pokyn( v aplikaci a dokoncete pfipojent k siti Wi-Fi.

Dulezité

= Pouzijte jednopasmovou sit o frekvenci 2,4 GHz.

= Ujistéte se, Ze vase sit Wi-Fi nemd branu firewall a nentf sifrovana. Jinak mize nastaveni sité selhat.
7. Stisknete a podrzte tlacitko OK po dobu 3 sekund. Robot prejde do rezimu parovani Bluetooth.

8. Postupujte podle pokyn( v aplikaci pro dokonceni parovani.

Poznamky

« Kontrolka pfipojeni aplikace § ® na ovlddacim panelu bude zobrazovat nepferusované modré svétlo, kdyz je
robot Uspesné pripojen k aplikaci.

= Propojovaci modul umoznuje dalkove ovladani bez Wi-Fi, ale pripojeni k Wi-Fi je doporuceno pro nejlepsi
vykon.

4.2.2 Dalsi nastaveni

0dpojit robota

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

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

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

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

2. Wyhledejte nazev svého robota. Pokud mate k Gctu MOVAhome pripojeno vice robotl, prejedte prstem doleva
nebo doprava, abyste ziskali pfistup na stranku robota, kterého chcete upravit.

3.V levem hornim rohu klepnéte na nazev robota.

4. Vyberte moznost Odstranit.

Pozndamka: Jakmile je robot odebran z uctu MOVAhome, budou vsechna uzivatelska data ziskana z robota ze
serveru vymazana.

Sdilejte svého robota

1.V levém hornim rohu klepnéte na nazev robota.

2. Vlyberte moznost Sdileni zafizeni.

Odhlaste se a odstrarite svij Géet

1. Pfejdéte do nabidky & Ja& > Nastaveni > Obecné > Uéet.

2. Vlyberte moznost Odhldsit se nebo Odstranit ucet.

Resetujte svého robota

Na ovladacim panelu stisknéte a podrzte tlacitka >l a OK spoletné po dobu 3 sekund.
Po resetovani robota na tovarni nastaveni budou vsechna data na robotu vymazana.



5 Zmapujte svou zahradu
Dulezité: Pred mapovanim zkontrolujte nasledujici:
« Uroveri baterie robota je vy3si nez 50 %.

= Robot se spravné pfipoji k nabijeci stanici.

-

5.1 Vytvoreni virtualni hranice

Pred zahdjenim procesu mapovani meéjte na pameti nasledujici:
» Behem procesu mapovani se pohybujte v zéne do 5 m (16,4 stop) za robotem.

= Robot zvladne svahy se sklonem az 40 % (21,8° ). Pro lepsi vysledky seceni se vsak doporucuje udrzovat svahy
pracovnich ploch pod 25 % (14°).

Poznamka: Pokud je hranice nastavena na svazich strméjsich nez 25 % (14°), mdze robot mirné sklouznout za

hranici.

-

——
-
-

——
-

<25% (14°)




» Oblasti uz5inez 60 cm (23,6") nastavte jako cesty, aby jimi robot mohl projet. Pro podrobnosti viz moznost
Nastavit trasu.

= Pokud je vase trava vyssinez 4 cm (1,6") oproti prilehlemu terenu, udrzujte robota alespon 10 em (3,9") od
okraje. Pokud je vas travnik v Urovni s prilehlym terénem, m(ze robot prekrocit ohraniceni, aby dosahl
optimdalniho seceni podél okrajd.

-

N
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>10cm

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

2. Navedte robota na dalku k okraji travniku a klepnéte na moznost Nastavit vychozi bod, abyste stanovili
vychozi bod hranice. Robot se bude otacet na misté, aby kalibroval svoji polohu.

e - a

-

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

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

» Povolte rezim Automaticke rozpoznani hranic pro zmapovani pracovni oblasti. Robot, ktery vyuziva pokrocily
algoritmus umelé inteligence, dokaze rozpoznat hranice bez nutnosti ru¢niho navadeéni.

< @ @80 3 =
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Dulezité:

= Rezim Automatickeé rozpoznani hranic vyzaduje jasné hranice travniku a mel by byt pouzivan za denniho
svetla, aby byla zajisténa spravna viditelnost. Viyvarujte se pouzivani této funkce za Spatného osvetleni nebo
destiveho pocasi.

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

« Ujistete se, 7e je pfedni kamera robota Cista a nezablokovana.

4. Kdyz se robot vrati do vzdalenosti 1 m (39,4") od vychoziho bodu, mdzete klepnout na Uzavfit hranici
a nastaveni hranice dokoncit.




5. (Volitelné) Upravte mapu.

Alternativné muizete prejit do nabidky Stranka zafizeni > & > Upravit, abyste po dokon¢eni mapovani
upravili mapu.

@ Nastaveni zakdzanych zén

Ackoli robot dokaze automaticky vyhybat prekazkam, je stale nutné nastavit oblasti s rizikem padu, jako jsou
bazeny a piskoviste, jako zakazane zony. Objekty, které chcete chranit (napfiklad zahon, trampolinu, zeleninovou
zahradku nebo odkryty kofen stromu), nastavte jako zakazane zony.

@ PFidani nebo rozsifeni z6n

» Vytvoreni dalSich zén

Pokud je vas travnik oddélen silnicemi nebo mate nékolik izolovanych tréavnikd, mlzete pokracovat ve vytvareni
pracovnich oblasti.

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

Stavajici zonu mlzete rozsifit vytvorenim oblasti, kterou chcete zahrnout. Pokud se obé oblasti prekryvaji, budou
automaticky slouceny.

< @80 3 =
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© Nastavit trasu

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

Dulezité: Pokud je vas travnik rozdélen prichody vyssimi nez 4 cm (1,6"), umistéte predmét se sklonem
odpovidajicim vysce prlichodu (napfiklad rampu).

 Postup propojeni dvou izolovanych pracovnich zén



e I TS

Pro izolovane oblasti vytvorte trasy, ktere je propoji. Jinak k nim robot nebude mit pristup.
Dulezité: Ujistéte se, ze zatatek i konec cesty jsou na travniku.
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« Pfipojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice
Pokud vase nabijeci stanice neni v pracovni oblasti, méla by byt vytvofena trasa, ktera ji propoji s pracovni oblasti.
Dulezité:
» Zajistéte, aby jeden konec byl na tréavniku a druhy pfimo pfed nabijeci stanici. Doporucujeme zarovnat trasu
s nabijeci stanici.
» Pfi vytvareni tras k propojeni pracovni oblasti a nabijeci stanice nedokujte
robota do nabijeci stanice na dalku. Jinak m{Ze byt LIDAR zablokovan, coz mlze zplsobit selhani mapovani.
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@ oddéleni a slu¢ovani zén
Rozdelte zonu na mensi zony nebo slucte zony zpet do vetsi.
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© Nastaveni pfistupnych zén

Pfi seCeni robot automaticky povazuje povrchy neporostlé travou (napfiklad kamenné chodniky) za nepfistupne
a vyhyba se jim. Pokud robot musi projet po povrsich bez travy v pracovni oblasti, oznacte je predem jako
pristupne zony, aby se predeslo preruseni.

V pfistupnych zonach robot ignoruje typ povrchu zeme, ale nadale se vyhyba fyzickym prekazkam.
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6. Klepnéte na moznost Dokon€it mapu.
Dulezité:
= Nepremistujte robota ru¢né pfi vytvareni hranice, protoze by to mohlo zpCsobit selhani mapovani.
= KdyZ zatina mapovani, nedokujte robota na dalku do nabijeci stanice, dokud nenf
proces mapovani dokoncen. Jinak mlize byt LIDAR zablokovan, coz mize zplsobit selhani mapovani.

7. Klepnéte na moznost Spusténi u€eni mapy. Robot pred prvnim secenim automaticky prozkouma
namapovanou oblast a naudi se ji. Nemusite cekat pobliz.



5.2 Pfidani druhé mapy

Funkce Dudlni mapa je navrzena pro situace, kdy robot nemdze autonomné prejizdét mezi oddélenymi trévniky
nebo kdyz je potfeba vice map.

Mozna budete muset vytvofit druhou mapu, pokud:

= Vase pfedni a zadni travniky nelze propojit.

= Mezi plochami travniku je vyrazny vyskovy rozdil.

= Mate vice nemovitosti, ale pouze jednoho robota.

« Vase plocha travniku je pfilis velka pro jednu mapu.

Pozndmka: Pokud jsou vase travniky propojené a v ramci kapacity robota, pouzijte radeji nastaveni
Vicenasobna zona.

I Zone E Zone G




Zmapovani druhého travniku:

1. Pfipravte nabijeci stanici.

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

= Pokud ne, rucne presunte robota a jeho nabijeci stanici tak, aby bylo mozné spustit mapovani druheého travniku.

2. Prejdéte v aplikaci MOVAhome do nabidky Stranka zafizeni > & a klepnutim na moznost Pfidat mapu
vytvofte druhou mapu.

3. Po dokonceni druhé mapy mizete mezi mapami prepinat pres moinost& > Pouzit.
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Poznamka:

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

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

6. Provoz
6.1 Prvni spusténi se€eni

Tipy pred secenim:

« PouZijte rucni sekacku na trévu a posekejte travu na vysku nepresahujici 10 cm (3,9").

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

« Vyplnte diry na travniku.

« Pfedvolby seceni nastavte v aplikaci pfedem (napfiklad Gcinnost secent).

Mdzete zvolit jednu z ndsledujicich dvou metod, jak spustit secent.

g
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a) Spusténi prostfednictvim ovladaciho panelu

1. Otevrete vrchni kryt pro pfistup k ovlédacimu panelu.

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

3. Stisknéte tlacitko I, poté do 5 sekund stisknéte tlacitko OK. Robot opusti nabijeci stanici a zahdji seceni po
celé plose.

4. Zavrete vrchni kryt.

b) Spusténi prostfednictvim aplikace
1. Otevrete aplikaci.
2. VWyberte rezim seCeni a klepnutim na Spustit seceni zahajte seceni.
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6.2 Seceni travniku s vyuzitim dudlnich map

1. Manualné presunte robota na mapu, kterou chcete sekat.
2. Pfed zahdjenim seceni vyberte v aplikaci sprévnou mapu.
Pozndmka: Po pfepnuti mapy budou pouZity plany a nastaveni seceni aktualni mapy.

Jak fesit nizky stav nabiti baterie nebo problémy s nabijenim?

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

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

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

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

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



6.3 Pauza

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

Poznamka: Po stisknuti tlacitka Zastavit nelze robota spustit pfimo prostfednictvim aplikace. Chcete-li obnovit
provoz, stisknete na ovladacim panelu nejprve dvakrat tlacitko OK, ¢imz deaktivujete bezpecnostni zamek.
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6.4 Pokracovat

Chcete-li pokratovat v Ukolu, kdy? je robot pozastaven, stisknéte tlacitko Dl a poté pro potvrzeni stisknéte do
5 sekund tlacitko OK. Robot obnovi predchozi Ukol secent. Alternativné mdzete se¢eni obnovit klepnutim na
moznost Pokra€ovat v aplikaci.
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6.5 Navrat do nabijeci stanice

Chcete-li zastavit seceni a poslat robota zpét do nabijeci stanice, stisknéte tlacitko 0 pote volbu potvrdte
stisknutim tlacitka OK na ovlddacim panelu béhem 5 sekund.

Alternativné mlzete v aplikaci vybrat moznost Navrat do stanice a poslat robota zpét.

95, 155




7 Aplikace MOVAhome

Kde muzete prozkoumat vice

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

7.1 Nastaveni seceni

Umisténi

Funkce o Popis
v aplikaci P
Rezimy Stranka zafizeni Robot nabizf riizné rezimy seceni. Mezi rezimy mlzete pfepinat
o > \Wybér rezimu prostfednictvim aplikace, vcetné seceni po cele plose, seceni zon,
seceni v levém hornim rohu | secenf okrajd, bodoveého seceni a manudlniho rezimu.

Po dokonceni prvniho mapovani robot automaticky vytvori dva tydennf
plany seceni podle velikosti travniku, které jsou ,,Plan pro jaro/léto “
) o a ,Plan pro podzim/zimu “. Diky funkci Plan mzete kazdodenni
Plan Strankar\zem > seceni travy zcela sveéfit robotovi. Robota je tfeba pouze pravidelné
udrzovat.

Pozndmka: Pokud se obavate, Ze by vas robot nebo vase sousedy
mohl rusit, kdyz pracuje autonomné v urcitych hodinach, miZete prejit
na Nastaveni > Nerusit a nastavit cas funkce Nerusit v aplikaci.

Strénka zafizeni > PrizpUsaobte si trdvnik pridanim tvard. Definované tvary budou ve vsech
Tvary 9, rezimech secenfvynechdny. M{zete upravit jejich pozici, velikost nebo
secenf je odstranit v nabidce Tvary.

A

> Upravit > Tvary

7.2 Ochrana proti povétrnostnim vlivim
Pokud mate obavy, Ze nepfiznivé povétrnostni podminky mohou ovlivnit sekani, mizete v aplikaci v ¢asti Stranka
zarizeni > povolit nasledujici funkce ochrany proti povétrnostnim vlivam.

Funkce Popis

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

detti Pozndmka: Seceni mokreé trévy mlze poskodit vas travnik. Doporucujeme prodlouzit
dobu ochrany, aby trava mohla pred dalsim secenim oschnout.

Secenf priteplotach pod 0 ° C (32 ° F) mlze zplsobit trvalé poskozenf trdvniku.

Z bezpecnostnich divod( se baterie nebude nabijet.

Ochrana proti | Pro ochranu vasi zahrady a robota mizete aktivovat funkci Ochrana proti mrazu. Po
mrazu povoleni se robot automaticky pozastavi a vrati se na nabfjeci stanici, kdyz teplota klesne

pod 0°C(32°F), a opet obnovi seceni, jakmile teplota vzroste nad 0 ° C (32 ° F) a robot

je schopen se normalné nabijet.




7.3 Ochrana proti kradezi a bezpecnost

Tato ¢ast se zabyva ochranou proti krddezi a bezpecnostnimi funkcemi robota, veetné alarmd pfi zvednuti nebo
odtazeni mimo mapu, sledovani polohy v realném case, upozornéni na pfitomnost cloveka a détske pojistky, kterd
zabranuje nechténému spusten.

Pro aktivaci funkci ochrany proti kradezi a bezpecnosti prejdéte v aplikaci do nabidky Stranka zafizeni > .

Funkce

Popis

Upozornéni pfi

zvednuti

Po aktivaci této funkce se pfi zvednuti robota okamzité spusti alarm a robot se
zamkne.

Chcete-li obnovit provoz, stisknete na ovladacim panelu nejprve dvakrat tlacitko OK,
¢imz deaktivujete bezpecnostni zamek.

Upozornéni pfi
opusténi mapy

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

Poloha v realném
case

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

Upozornéni na
detekci pfitomnosti
osoby

Po zapnuti vas robot upozorni pfi zjisténi pfitomnosti clovéka.

Detska pojistka

Na Strdnce zafizeni mizete klepnout na (& . Po povoleni této funkce bude ovladaci
panel uzamcen. Cheete-li ji deaktivovat, stisknéte na ovlddacim panelu soucasné >l a

O.

Poznamka: Funkce Upozornéni pfi opusteni mapy a Poloha v realnem case jsou k dispozici pouze v pfipadé, ze
je aktivovana propojovaci sluzba.

7.4 Funkce TrueGuard

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

Funkce

Popis

Video v realném

Klepnutim na moinosto zobrazite Zivy videozaznam z predni kamery robota, coz

tase vam umozni sledovat vasi zahradu kdykoli a kdekoli.
Kdyz je robot v pohotovostnim rezimu, mizete jej pomoci aplikace poslat na hlidku
Hlidka do konkrétnich hranic nebo mist ve vasi zahradé. Chcete-li ziskat pfistup k této funkdi,

prejdéte do nab\’dky°> Hlidka.

7.5 Vlastni obdobi nabijeni

Nastaveni nabijeni mdzete v aplikaci upravit v nabidce Stranka zafizeni > > Nabijeni.

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

Poznamka: Vyvojovy tym MOVA bude priibézné provadét OTA (bezdratové) aktualizace a udrZbu firmwaru

a aplikace. Zkontrolujte oznameni o aktualizacich nebo povolte funkci Automaticka aktualizace, abyste udrzel
firmware a aplikaci aktualni a mohli vyuzivat dalsi funkce.




8 Udrzba
Pro lepsi vykon a Zivotnost robota jej pravidelné ¢istéte a vymenujte opotfebované dily podle nize uvedene
frekvence:

Soucast Frekvence vymeény
Noze Kazdych 6-8 tydn( nebo drive
Poznamka:

« MliZete zkontrolovat zbyvajici ¢as noz( tak, ze prejdete do nabidky Stranka zafizeni > > Spotfebni material
a udrzba

v aplikaci. Po vymeéneé jakychkoli spotfebnich dilll podle vyzvy pfejdéte na stranku s podrobnostmi
0 spotfebnim materialu a klepnéte na moznost

Vymeénil/a jsem to, tim se casovac resetuje.
« Pokud mate v zahradé urcené oblasti pro bézné ¢isténi a Udrzbu robota, mlzete mista

Udrzby nastavit na mapé v nabidce Stranka zafizeni > > PFejit na misto udrzby > Upravit bod. Jakmile jsou
nastavena mista Udrzby, mdzete jednoduse klepnout na Spustit a nasmeérovat robota na uréend mista pro
snadnou udrzbu.

8.1 Cisténi

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

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

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

Upozornéni: Pfi otaceni robota budte opatrni, abyste neposkrabali objektiv kamery.

« Kryt, podvozek a kotou€ s nozi:
1. Vypnéte robota. 2. Otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO.




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

/\ Varovani: Pfi ¢isténi podvozku se nedatykejte nozd. Pfi ¢isténi noste rukavice.
Upozornéni: Nepouzivejte k cisténi vysokotlaky Cistic. K cisteni nepouzivejte Cistici prostredky.

5. K opatrnému cisteni senzoru LIDARU pouzivejte hadfik nepoustéjici viakna.

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

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

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




8.2 Vyména nozl

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

/\ VAROVANI: \lypnéte robota a otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO. Pred wménou noz( si
nasadte ochranne rukavice.

Varovani: Vymente vsechny tfi noze soucasne, aby byl zajistén vyvazeny sekaci system.

Upozorneéni: Pfi otaceni robota budte opatrni, abyste neposkrabali objektiv kamery.

1. Vypnéte robota a otocte bezpecnostni klic do 2. Umistéte robot na meékky povrch a otocte ho
polohy VYPNUTO. vzhdru nohama.

3. Povolte srouby pomoci kfizového Sroubovaku.

5. Zarovnejte nove noze s otvory na katouci 6. Ujistete se, Zze se noze mohou volné otacet.
S Nozi, poté je upevnéte pomoci sroubd.




9 Baterie

9.1 Provozni a nabijeci teplota

Robot podporuje normalni provoz, kdyz je teplota baterie =6 °C(21°F)a 57 °C (135 °F).

Nenabijejte baterii pfi teplote nizsi nez 6 ° C (43 ° F) nebo vyssinez 50 ° C (122 ° F), protoze nabijeni bude
zablokovano ochrannym systémem baterie. Nabijeni se cbnovi, jakmile teplota baterie stoupne nad 6 ° C (43
° F) nebo klesne pod 50 ° C (122 ° F) a baterie je schopna pfijimat nabijent.

Poznamka: Vsechny teplotni hodnoty umoznuji odchylku 3° C (37 °F).

Pro dosazeni nejlepsiho vykonu se doporucuje pouzivat sekacku v rozsahu okolni teploty od 10 ° C (50 ° F) do
30°C(86°F).

Rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie:

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

s nabijenim (sit bude vypnuta).

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

« Chcete-li rezim nabijeni s nizkou spotfebou energie deaktivovat, restartujte robota.

9.2 Pozadavky na skladovani

Pro dlouhodobé skladovani nabijte robota kazdych 6 mésicl, aby byla baterie chrdnéna. Poskozeni baterie
zpUsobené nadmérnym vybitim neni kryto omezenou zarukou. Dlouhodobéd skladovaci teplota baterie by méla
byt mezi—10°C (14 °F) a 35°C (95 °F). Aby se minimalizovalo poskozeni, doporucena skladovaci teplota
baterie je mezi0°C(32°F)a25°C (77 °F).

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

10 Skladovani v zimeé

» Robot

1. PIné nabijte baterii. Vypnete robota a otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO.

2. Pred uskladnénim robota na zimu jej dikladné vycistéte.

3. Robota uskladnéte uvnitf na suchem miste pfiteplote nad 0° C (32 ° F).

» Nabijeci stanice

Nabijeci stanici odpojte a uskladnéte ji na suchém a chladnem misté, mimo prime slunec¢ni zafeni.
Poznamka: Po skladovani v 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 kv{ili zdsadnim zméndm ve vasi zahrade,
doporucujeme oblast znovu namapovat.

11 Preprava
Pri pfeprave na dlouhé vzdalenosti se ujistéte, ze je robot vypnuty. Doporucujeme pouzit originalni obal.
/\ Varovani

= Pfed pfepravou vypnéte robota a otocte bezpecnostni kli¢ do polohy VYPNUTO.
= Zvednéte robota za zadnf rukojet, kotouc s nozi drzte dal od téla.



12 ReSeni problémi

Problém

PFicina

Reseni

Robot neni pfipojen
k aplikaci.

1. Robot neni v dosahu signalu Wi-
Fi ani Bluetooth.

2. Robot je vypnuty nebo se
restartuje.

1. Zkontrolujte, zda robot dokoncil proces zapnuti.

2. Zkontrolujte, zda smérovac funguje spravné.

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

Nepodarilo se pfipojit
k Wi-Fi.

Robot podporuje pouze sité
2,4 GHz.

Ujistéte se, Zze pouzivate jednopasmovou sit o frekvenci 2,4 GHz.

Robot byl zvednut.

Kolo neni na zemi.

1. Vratte robota zpét na rovny povrch.

2. Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.

3. Robot nemUzZe prekrocit prekazky vyssi nez 4 cm (1,6").
Udrzujte povrch rovny tam, kde robot pracuje.

Robot se naklonil.

Robot se nakloni o vice nez 40 %
(21,82).

1. Vratte robota zpét na rovny povrch.
2. Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.
3. Robot nem(iZe stoupat po svazich vétsich nez 40 % (21,8°).

Robot uvizl.

Robot uvizl a nedokaze se dostat
ven.

1. Odstrarite okolni prekazky a poté to zkuste znovu.

2. Rucné pfesunte 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 nabfjeci stanici.

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

4. Pokud robot na tomto misté ¢asto uvizne, mlizete jej nastavit
jako zakazanou zonu.

Chyba levého/pravého
zadniho kola.

Kolo se nemU(ize otacet nebo ma
motor kola problem.

1. Vycistete zadni kola a poteé to zkuste znovu.

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

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

Kotout s nozi se
nem(ize otacet.

Kotouc¢ s nozi se nem(ze normalné
otacet nebo je problém se sekacim
motorem.

1. Vycistete kotou€ s nozi a poteé to zkuste znovu.

2. Zkontrolujte, zda nenf okolni trava vyssinez 10 cm (3,9").
MUzete pouzit ruc¢ni sekacku k predchozimu posekani travniku,
aby se kotouc s nozi nezablokoval vysokou tréavou.

3. Zkontrolujte, zda se pod kotoucem s nozi nenachazi voda.
Pokud ano, presunte robota na suché misto a pote to zkuste
Znovu.

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

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

Chyba nabijent.

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

1. Zkontrolujte, zda je nabijeci stanice spravné pfipojena

k napdjent.

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

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

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

Robot se na miste
vypne

Teplota baterie je = 65° C (149 °F)

1. Robota pouZivejte tam, kde je teplota v prostoru pro baterii
nizéinez 57°C(135°F).
2. Pokud problém pretrvavd, obratte se na poprodejni servis.

Teplota baterie je < =12°C(10°F)

1. Robota pouZivejte tam, kde je teplota v prostoru pro baterii
vyssinez—6°C(21°F).
2. Pokud problém pretrvava, obratte se na poprodejni servis.




Problém

PFic¢ina

Reseni

Robot pozastavi Ukoly
a vratf se na stanici

Teplota baterie je =62°C (144 °F)

1. Vypnéte robota a pockejte, az teplota v prostoru pro
baterii klesne pod 57 ° C (135 ° F). Teplota se po urcité dobé
automaticky snizi.

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

Teplota baterieje < —6°C(21°F)

1. Robota pouzivejte tam, kde je teplota v prostoru pro baterii vyssf
nez—-6°C(21°F).
2. Pokud problém pretrvava, obratte se na poprodejni servis.

Robot je v nabijeci
stanici, ale nenablji se

Teplota baterie je > 50°C(122°F)

1. Vypnéte robota a pockejte, a7 teplota v prostoru pro
baterii klesne pod 50° C (122 ° F). Teplota se po urcité dobé
automaticky snizi.

2. Pokud problém pretrvava, obratte se na poprodejnf servis.

Teplota baterie je<6°C(43°F)

1. Robota pouZivejte tam, kde je teplota v prostoru pro baterii
vyssinez6°C(43°F).
2. Pokud problém pretrvavd, obratte se na poprodejni servis.

Teplota LIDARU je
vysoka.

Teplota LIDARU je vysoka. LIDAR se
brzy zastavi.

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

2. Zajistete, aby robot pracoval pfi okolni teploté nizsi nez 40 °C
(104 °F).

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

4. Robot automaticky obnovi provoz, jakmile alarm prestane.
5. Pokud problém pretrvava, obratte se na poprodejni servis.

Robot se ztratil.

Ztrata polohovani.

1. Zkontrolujte, zda jsou LIDAR nebo predni kamera na hornf
Casti robota znecistene. Necistoty zhorsi polohovani.

2. Rucne presunte robota na oteviené misto uvnitr mapy

a zkuste ulohu spustit znovu.

3. Pokud se polohovani neobnovi, ovladejte robota na dalku
pres aplikaci zpét k nabijeci stanici a pote spustte Ukol secen.

Chyba snimace.

Chyba snimace.

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

Robot se nachazi
v zakdzaneé zoné.

Robot se nachazi v zakazaneé zéne.

1. Manualné presunte robota ze zakazané zony a poté to
zkuste znovu.

2. Qvladejte robota na dalku prostfednictvim aplikace, aby se
pfesunul ze zakdzané zony, a poteé to zkuste znovu.

Robot je mimo mapu.

Robot je mimo mapu.

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

Nouzove zastaven| je
aktivovano.

Tlacitko zastaveni na robotu je
stisknuto.

Dvojim stisknutim tlacitka OK robota odemknete.

Vybitd baterie. Robot se
brzy vypne.

Uroven baterie je <10 %.

Umistéte robota do nabijeci stanice, aby se nabijel.

g

)



Problém

PFicina

Reseni

Robot je mimo mapu.
Riziko odcizen.

Robot je mimo mapu.

1. Manualneé vratte robota zpét do pracovni oblasti.
2.V aplikaci mizete v Nastaven( deaktivovat Upozornéni pfi
opusteni mapy.

Nepodafilo se vrétit do
nabijeci stanice.

Robot nemUize pfi navratu najit
nabijecf stanici.

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

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

3. Zkontrolujte, zda cesta zpét k nabfjeci stanici nebo oblast
pred nabijeci stanici necbsahuje plochy bez travy. Mlzete je
nastavit jako pfistupné zény pomaoci funkce Upravy mapy.

Nepodafilo se pfipojit
k nabijeci stanici.

Robot najde nabijeci stanici, ale
nepodafi se mu pfipojit.

1. Zkontrolujte, zda nejsou reflexnf félie na stanici spinaveé
nebo zablokované.

2. Zkontrolujte, zda se pred stanici nenachazeji prekazky.
3. Zkontrolujte, zda nebyla stanice presunuta.

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

5. Zkontrolujte, zda neni stanice na svahu.

6. Zkontrolujte, zda ma stanice napajent.

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

Polohovani selhalo.

Polohovani selze, kdyz se robot
pokusi o spusténf tkolu seceni.

1. Ru¢né presunte robota na rovné a oteviené misto uvnitf
mapy a zkuste Ulohu spustit znovu.

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

Nedostatecny prostor

pro otaceni pred stanici.

Nedostatetny 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 hranicf
mapy bylo alespor T m (39,4") volného prostoru; jinak robot
nemusi byt schopen zatocit.

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

Trasa je zablokovana.

Trasa je zablokovana.

1. Zkontrolujte, zda na trase nenf nastavena zakazana zona.
2. Zkontrolujte, zda v cesté robota nejsou zadne prekazky.

3. Pokud robot stéle nemdize projet, odstrante trasu v nabidce
Uprava mapy a nastavte novou.

Doslo k problému
s pfedni kamerou.

Doslo k probléemu s predni
kamerou.

1. Otfete pfedni kameru ¢istym hadfikem.
2. Zkuste robota restartovat.
3. Pokud problem pretrvava, obratte se na poprodejni servis.

Predni kamera je
zablokovana.

Predni kamera je zablokovana.

Otrete predni kameru Cistym hadfikem.

Béhem automatického
mapovani dochdzi

k chybé detekce hranice.

Behem automatického mapovani
dochazi k chybé detekce hranice.

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

2. Ujistete se, ze je pocasi jasne; vyhnéte se mlze nebo desti.
3. Ujistete se, ze pfedni kamera je Cista a nezablokovana.

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

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

Robot pfi secent
abnormalne vibruje.

Poskozeny nebo chybéjici nliz(e)
na kotouci s nozi.

Okamyzité vypnete robota a zkontrolujte kotouc s nozi, zda na
nem nechybli, nejsou poskozené nebo uvolnéné noze.




13 Specifikace

Zakladni informace

Roboticka sekacka na travu

Ndazev vyrobku
VIAX 500
Znatka MOVA
Model MVLM2100
. 595 mm x 380 mm x 285 mm
Rozmeéry

(23,4"x15,0" % 11,2")

Hmotnost robota (veetné baterie)

9,6 kg (21,2 libry)

Maximalni plocha mapovani

500 m?
(0,1 akru)

Vyska secenf

20 az 60 mm (0,79" az 2,36")

Seceni
Sitka secenf 20cm (7,9")
Doba nabUem’1 60 min
Uroven akustického vykonu LWA 57 dB(A)
Nejistoty akustického vykonu KWA 3dB(A)
Emise hluku
Uroven akustického tlaku LpA 49 dB(A)
Nejistoty akustického tlaku KpA 3 dB(A)

Pracovni stav

Provozni teplota

0az50°C(32az122°F)
Doporuceno: 10az35°C (50 az95°F)

Teplota dlouhodobého skladovanf

-10az35°C(14a795°F)
Doporuceno: 0az25°C(32az77°F)

Klasifikace IP

Robot: IPX6
Nabijeci stanice: IPX4
Napdjenti: IP67

Maximalni sklon pro oblast seceni

40 % (21,8°)

Pfipojeni

Frekvencni rozsah Bluetooth

2400,0 az 2483,5 MHz

802.11b: 16 + 2 dBm (pfi 11 Mb/s)
802.11g: 14 + 2 dBm (pfi 54 Mb/s)

Max. RF vykon 802.11n: 13 + 2 dBm (pfi HT20, HT40)
Bluetooth: 749 dBm
- Wi-Fi 2,4 GHz

(2400 a7 2483,5 MHz)

Propojovaci modul

Volitelny
(prodej samostatné prostrednictvim oficidlnich kanalt)

Propojovaci sluzba (volitelna) 2

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

GNSS (volitelné) s

GPS/GLONASS/BDS/Galileo




Sekaci motor

Rychlost

2500/ min

Model baterie

MBPM30

Typ baterie Lithium-iontova baterie
Baterie (robot)

Typicka kapacita 4 Ah

Jmenovité napéti 18V DC

Maodel nabijecky

MPAM20 / MPAM20(C)

Vstupni napeti 100 az 240 V AC
Napajeni

Vystupni napétf 20V DC

Vystupnf proud 3A

Maodel nabijeci stanice MCV30

Vstupni napéti 20V DC
Nabijeci stanice Vystupni napéti 20V DC

Vstupni proud 3A

Vystupni proud 3A

Nahradni noze a srouby 9

Pfislusenstvi
Model noze MBKM10

1. Doba nabijeni plati, kdyz se robot pfi nizkeé Urovni baterie automaticky vraci do nabijeci stanice.

2. Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

3. Vyzaduje instalaci propojovaciho modulu.

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






